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Ozet

Bu ¢alismada denetleyici alan ag1 (DAA) ve LabVIEW grafiksel programlama dili kullamlarak Esnek Uretim
Sistemi (EUS) istasyonlar1 iizerinden veri toplama ve kontrol uygulamas: gerceklestirilmistir. Olusturulan yapi ile
mekatronik bir sistemin gdzlemlenmesi ve kontrolii mevcut yapisina gore daha giivenli ve ekonomik bir sekilde
gerceklestirilmigtir. DAA ¢ diigiimden olusturulmustur. Her diigiimde PIC 18F4580 mikro denetleyicisi ve MCP
2551 DAA alici-verici entegresi bulunmaktadir. Dagitim ve test istasyonlart DAA’dan haberlesmekte ve gerekli
bilgileri yine DAA vasitasiyla veri toplama diigiimiine gondermektedir. Veri toplama diiglimii ise diger diigiimden
aldig1 bilgileri seri porttan bilgisayara gondermekte ve bilgisayardan gelen komutlar1 DAA vasitastyla diger
diigiimlere gondermektedir. LabVIEW grafiksel programla dili kullanilarak olusturulan kullanici arayiizii
vasitastyla, EUS istasyonlarinin konum ve kontrol bilgileri online olarak gézlemlenmektedir.

Anahtar Kelimeler: Esnek Uretim Sistemi, LabVIEW, Denetleyici Alan Ag1, Mikrokontrolér, Veri Toplama
ve Kontrol.

Control of a mechatronic system over the Control Area Network

Abstract

In this study, data acquisition and control application has been realized over the FMS stations using CAN and
LabVIEW Graphical programming language. By the created structure, observation and control of a mechatronic
system has been realized in more secured and economical way in according to current structure. CAN consists of
three nodes. There is PIC18F4580 microcontroller and MCP 2551 CAN receiver — transmitter integrated circuit in
each of the nodes. Distribution and testing stations communicate over CAN and send the required information to
the data collection node via CAN again. Then data collection node send the information getting from other nodes
to the computer through serial communication port and sends the commands coming from the computer to the
other nodes via CAN. Position and control data of FMS stations can be observed by the User Interface created
with LabVIEW graphical programming language.

Keywords : Flexible Manufacturing System, LabVIEW, CAN, Microcontroller, Data Acquisition and Control.

1. GIRIS

Denetleyici alan ag1 1986 yilinda Robert Bosch tarafindan otomobillerdeki ¢ok sayida algilayici ve mikro
denetleyiciyi bir kablo yumagi ile baglamak yerine bunlar arasindaki veri transferini yazilim kontrollii tek
bir hattan saglamak amaciyla gelistirilmistir [1]. Giiniimiizde DAA, 6zellikle otomotiv endiistrisinde arag
icindeki elektronik donanimlarin birbirleri arasindaki haberlesmede en ¢ok tercih edilen bir iletisim
sistemi olmustur. Baglangicta sadece araglar iizerinde veri haberlesmesi i¢in tasarlanmis olmasina karsin;
giivenli, diistik maliyetli ve yiiksek hiza sahip olmasindan dolay1 artik birgok endiistriyel uygulamada da
kullanilmaya baslanmistir. DAA'nin baslica uygulama alanlar1 arasinda; otomobil elektronigi, endiistriyel
otomasyon sistemleri, dagitik endiistriyel kontrol uygulamalari, medikal cihazlar, akilli binalar vb.
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verilebilir [1].

DAA kullanilarak yapilmis bir¢ok calisma bulunmaktadir. Bunlardan konuyla ilgili olanlar kisaca
Ozetlenmistir. Salleh vd. yaptiklar ¢calismada gérme sistemi ve DAA' nin birlesiminden olusan bir sistem
gerceklestirmislerdir. DAA ile kontrol edilen gérme sisteminin, yeni bir deneme olmasina kargin bu
modiiler sistemin maliyeti disiirdiigiinii ve hataya kars1 dayanikli oldugunu belirtmiglerdir [2]. Othman
vd. tarafindan yapilan calismada, DAA tabanli ev otomasyon sistemi gergeklestirilmistir. Yapilan
calismada ev aletlerini kontrol ve gézlemlemek amaciyla DAA tabanli gomiilii bir sistem olusturulmustur.
Ayrica kullanilan GPRS modem sayesinde ev aletlerinin kontrolii ve gézlemlenmesi uzaktan erisimli hale
getirilmistir [3]. Roengruen vd., PLC ve uzak I/O modiillerinin haberlesme kontrolii i¢cin DAA
kullanmiglardir [4]. Jung vd. yaptiklar1 ¢alismada DAA kullanarak ag tabanli bir dagitik sistemin
uygulamasini gergeklestirmislerdir. Deneysel sistem dort adet DC motorun hiz kontroliinii saglamak
amaciyla kurulmustur. Her bir DC motorun kontroliinii saglamak amaciyla sisteme dort adet kontrolor
eklenmistir. Ayrica gézlemleme ve grafiksel kullanici arayiizli olusturmak igin sisteme bir gézlemleme
diigiimii ilave edilmistir ve bu diiglim agdaki bilgileri seri port vasitasiyla bilgisayara aktarmaktadir. Bu
sayede DC motorlarin simiilasyon ve deneysel kontrol sonuglar1 grafiksel olarak karsilastirilabilmektedir
[5]. Bayilmig vd. yaptiklar1 ¢aligmada kablosuz ag ve DAA arasinda iletisim saglamiglardir. Otomasyon
sistemlerinde giderek artan mobil aygitlarin sayis1 mevcut olan kablolu ve kablosuz sistemlerin bir arada
kullanilmasi ihtiyacini ortaya ¢ikarmistir. Yapilan ¢alismada ses komutlar bilgisayar vasitasiyla kablosuz
ortama gonderilmis ve bu komutlar kablosuz ag alicisi baglanmis bir mikro denetleyici ile kablosuz
ortamdan alinarak DAA' na aktarilmistir. Gonderilen ses komutlar1 ile DAA tabanli kontrol sistemine
bagli bir model araba kontrol edilmistir [6]. Lee vd. yaptiklar1 ¢alismada akilli ev otomasyonu i¢in DAA
kullanarak ag tabanli yangin tespit sistemi gelistirmislerdir ve bu sistemin akilli ev uygulamalarinda
kullanilan ev otomasyon protokolii olarak uygulanabilirligini arastirmislardir. Geleneksel yangin tespit
sistemlerinin var olan giiriiltiilerden etkilenme gibi baz1 eksikliklerinden dolay1 bu sistemlere bir alternatif
olarak DAA tabanli sistemin yapisini tanimlamislardir. Onerilen sistemin performansi deneysel testler
tizerinden degerlendirilmistir ve DAA' nin disiik maliyetli olusu, uygulama kolaylig1 gibi birkag
avantajinin oldugu belirtilmistir [7].

Bu calismada, giintimiizde her alanda kullanilan mikro kontrolorler ile egitim amagh olarak tasarlanmig
bir Esnek Uretim Sistemi deney seti iizerinden veri toplama ve kontrol uygulamasi yapilmistir. Mikro
kontrolor olarak iizerinde dahili CAN modiilii bulunan Microchip firmasimin PIC 18F4580 kontrolor,
DAA alic1 verici olarak MCP 2551 entegresi kullanilmistir. Giiniimiizde DAA endiistriyel otomasyon ve
dagitik 10 uygulamalarinda da kullanilmaya baslanmistir. DAA' nin giiclii 6zellikleri sayesinde
gerceklestirilen sistemde kablolama karmasasi azaltilmis, istasyonlar ve bilgisayar arasinda hizli ve
giivenli veri iletisimi saglanmis ve diisiik maliyetli otomasyon sistemi gerceklestirilmistir. Uygulamanin
online goriintiileme ve kontrol ara yiizii LabVIEW programi kullanilarak yapilmistir.

2. DENETLEYICi ALAN AGI

Denetleyici alan ag1 Alman otomotiv sistem tedarikcisi Robert Bosch tarafindan 1980'lerin ortalarinda
otomotiv uygulamalarinda giiclii seri iletisim saglamak i¢in olusturulmustur. Hedef; otomobilleri daha
giivenilir, daha gilivenli ve daha yakit tasarruflu hale getirmek iken kablolama agirligini ve karmasasini
azaltmakti. Gelisiminden bu yana DAA protokolii endiistriyel otomasyon ve otomotiv uygulamalarinda
yaygin bir kullanim kazanmistir [8]. DAA, iletisim ortamina erigim yontemi olarak, bit dncelikli yapi ile
Carrier Sense Multiple Access with Collision Detection (CSMA/CD) kullanir. Bu yontem, mesajlarin
carpismamasini garanti etmekle beraber, iletisim hattinin uzunlugunu smirlandirir. Dolayisiyla, CAN
diigtimler 1 Mbit/s veri iletim hiz1 ile 40 m ve 40 Kbit/s veri iletim hizi ile 1000 m’lik bir veri yolu
tizerinden baglanabilirler [9]. Ag lizerindeki tiim diiglimler mesaj gondermeye baslamadan 6nce agda bir
periyot siiresince herhangi bir etkinlik olmadigini gézlemlemelidir (Carrier Sense). Ayni1 zamanda bu
gozlemlenen periyotta bir etkinlik olmazsa ag iizerinde bulunan her diiglim mesaj géndermek icin esit
haklara sahip olurlar (Multiple Access). Eger ag lizerindeki iki diigiim aymi anda iletime baslarlarsa
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diigiimler ¢arpismayi algilayacak (Collision Detection) ve uygun eylemi gerceklestireceklerdir.

DAA protokoliinde iistiin Oncelikli mesaja zarar vermeyecek karar metodu uygulanmaktadir. Bunun
anlami1 ¢arpigmalar algilansa bile karar metodunun sonunda bu 6ncelikli mesajlar bozulmamig olarak kalir
ve herhangi bir gecikme meydana gelmez. Bu karar mekanizmasinin gergeklestirilebilmesi icin iki seye
ihtiyag vardir. Birincisi, lojik seviyelerin baskin veya cekinik olarak tanimlanmasi gerekir. Ikincisi ise,
gonderim yapan diiglim gondermeye calistigi lojik seviyenin ag iizerinde gercekten gOriiniip
goriinmedigini gérmek i¢in agin durumunu gézlemlemek zorundadir. DAA'da lojik O biti baskin, lojik 1
biti ise ¢ekinik olarak tanimlanmustir [8]. Sekil 1'de aynm1 anda mesaj gonderen {i¢ diiglimiin aga erigim
sonugclar1 verilmigtir.

. S
321234567891011

Dutjum 1 Aga erisim hakkini kaybeder ve agi dinlemeye baslar

Dagim 2 | r

R Aga erisim hakkini kaybeder ve agi
Dugum 3 dinlemeye baslar

Dugim 1: 11101001111 Dugum 2: 11001101101 Dugium 3: 11001111010

Sekil 1 .Ayn1 anda mesaj gonderen diigiimlerin aga erisim durumlari

Sekilde 1°de goriildiigii gibi ii¢ diiglim de ayn1 anda mesaj gondermeye baslamislardir. Birinci diigimiin
ticlincii biti ¢ekiniktir ve diger diigiimlerin génderdikleri bit baskin oldugundan birinci dii§iim mesaj
gondermeyi durdurur ve ag1 dinlemeye baslar. Ayn1 sekilde tiglincii diigiimiin yedinci biti de ¢ekiniktir
bundan dolay1 bu noktadan sonra sadece ikinci diiglim mesaj iletimine devam eder.

2.1. Mesaj Cerceve Yapilari

DAA tanimlayict alan uzunlugu bakimindan farkli 2 adet mesaj ¢erceve yapisina sahiptir. 2.0A ¢ergeve
yapisi standart mesaj yapist olarak adlandirilir ve 11 bit uzunlugunda tanimlayici alana sahiptir. 2.0B
cerceve yapisi ise genisletilmis ¢ergeve yapisi olarak adlandirilir ve 29 bit tanimlayici alanina sahiptir.

2.2. Mesaj Cesitleri

DAA da mesaj transferi dort ¢esit mesaj ¢ercevesi ile kontrol edilir. Bunlar; Data Frame, Remote Frame,
Error Frame, Overload Frame’dir. Bunlardan Data Frame ve Remote Frame asagida agiklanmistir.

2.2.1 Data Frame

Data Frame vericiden aliciya mesaj tasir ve yedi farkli bit alanindan olusmustur. Sekil 2°de Standart Data
Frame, Sekil 3’de ise Extended Data Frame yapis1 verilmistir.
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Standart DATA Frame

Y

Arbitration Field

Yy

| -
-

" Control |

Field Data Field

o |Star of Frame ‘
J

11 Bit Identifier

RTR

g‘g‘ DLC 0-8 Byte CRC Field ‘ACK ‘ End of Frame

Sekil 2. Standart Data Frame

Extended DATA Frame

\ J

Pl ]
Arbitration Field C:.”'I;“' Data Field
iel

y
\ J

o [Star of Frame A

11Bitidentfier  [§l4| 18 Bitldentifier [Zz/8| DLC | o0-8Byte CRG Field | ack|End of Frame

14

Sekil 3 .Extended Data Frame

Start of Frame: Data Frame ve Remote Frame’in basladiginin isaretidir. Tek bir baskin bitten olusur.
Arbitration Field: Bu alanin formati1 Standart ve Extended mesaj cercevelerinde degisiktir. Standart
format, 11 bit tanimlayict ve 1 bit Remote Transmission Request(RTR)’den olugsmaktadir. Extended
format ise 29 bit tanimlayici, SRR, IDE ve RTR bitleri olmak {izere 32 bitten olusur. RTR biti agdaki
baska bir diigiimden bilgi istenmesi durumunda kullanilir. Data Frame’de baskin, Remote Frame’de
cekinik olmasi gerekir. Substitute Remote Request(SRR) biti Extended Frame’de Standart Frame’deki
RTR bitinin yerine kullanilir. Identifier Extension Bit(IDE), Extended formatta Arbitration alanina,
Standart formatta ise Kontrol alanina aittir. Standart formatta baskin olarak gonderilir.

Control Field: 6 bitten olusur. Data alaninda gonderilecek verilerin kag byte oldugu bilgisini igerir.

Data Field: Data Frame’de gonderilecek olan veriden olusur. 0-8 Byte uzunlugunda olabilir.

CRC Field: Gonderici tarafindan hesaplanan 15 bit CRC bilgisinden ve 1 bit uzunlugundaki CRC ayrag
bitinden olusmustur. Alic1 diigiimlerden gelen bilginin dogru alinip alinmadigini belirler.

Acknowledge Field: Bu alan mesajin dogru sekilde alindigin1 gostermek i¢in kullanilir.

End of Frame: Mesajin bittigini gosteren 7 ¢ekinik bitten olusan alandir.

2.2.2 Remote Frame

Remote Frame bagka bir istasyondan veri istenmesi durumunda kullanilan mesaj ¢ergevesidir. Standart ve
Extended formatlarda bulunur ve Data Frame’in tersine RTR biti ¢ekiniktir. Mesaj iceriginde veri alani

bulunmaz, Sekil 4’de yapist gosterilmistir.
Remote Frame

A
Y

o |Star of Frame

Arbitration Field ‘ Control Field ‘ CRC Field ‘ACK ‘ End of Frame

Sekil 4. Remote Frame

3. SISTEMIN YAPISI

Gergeklestirilen veri toplama ve kontrol sistemi donanim ve yazilim olarak iki ana baslikta toplanmastir.
Sekil 5'de gergeklestirilen sistemin blok diyagrami verilmistir. Veri toplama istasyonu olarak
gorevlendirilen mikro denetleyici bilgisayardan gelen bilgiyi DAA'dan istasyonlara ve istasyonlardan
gelen bilgiyi de seri porttan bilgisayara gondermektedir.
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Dagitim ~ Test
istasyonu istasyonu

A

Veri Toplama istasyonu v

Seri Port
(Rs-232)
gg 3 P Pic Pic Pic

\

18F4580 18F4580 18F4580
| Labview Rx| |Tx Rx| |Tx Rx| |Tx
. McP MCP MCP
2551 2551 2551
CANH
120 120
ohm ohm
CANL

Sekil 5. DAA ile kontrol edilen sistemin blok diyagrami

3.1. Denetleyici Alan Ag1 Kontrolorii

Istasyonlarin kontroliinii saglamak amaciyla 16 1/0’dan olusan mikro kontroldr tabanli bir kontrol kart:
tasarlanmustir. Istasyonlarin yapisina uygun olarak kartin dijital girisleri optik izoleli, ¢ikislar1 ise 24 V
DC réle ¢ikish olarak tasarlanmistir. Mikro kontroldriin DAA ile haberlesmesini saglamak i¢in MCP2551
alici-vericisi kullanilmistir. Sekil 6' da tasarlanan kontrol kart1 verilmistir.

16 Adet Optik izoleli Dijital Girig
Dijital Girig Konnektorl

DAA
Konnektori

PIC 18F4580
ve MCP 2551

Besleme 16 Adet Dijital Cikis
Devresi Dijital Cikig Konnektorl

Sekil 6. Tasarlanan Kontrol Karti
3.2 Esnek Uretim Sistemi Dagitim istasyonu
Dagitim istasyonu magazinde depolanan is parcalarinin bir piston tarafindan ayrilarak 180° donebilen
manipiilator kolu vasitasiyla vakumlanip test istasyonuna aktarildigi istasyondur. Magazinde sekiz is

parcasina kadar parga depolanabilir.

Dagitim istasyonu bir besleme tnitesidir. VDI 3240 besleme cihazlarini; is pargalarini yilikleme, ayirma
ve iletme fonksiyonlarinin icra edilmesi olarak tanimlar. Daha genis olarak bakildiginda, besleme
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cihazlart ayrilan pargalarin boyut, agirlik vb. gibi c¢esitli karakteristiklerine gore ayrilmasi islemlerini
yerine getirebilecek 6zelliklere sahip olmalidir [9].

Sekil 7°de VDI 2860°da tanimlanan simgeler ile MPS Dagitim iinitesinde yer alan su 6zelliklerin hareket
siralamasi goriilmektedir.

Dagitim Istasyonunun Fonksiyonlar:

. Magazinden is parcalarini ayirmak,
. Bir sonraki islem i¢in diger is parcasina ulasilabilir olmay1 saglamak.
— H
— ! 1 ------- N — (/—_'j —
— — [ |
magazin _ is parcasi itme tutma iletme birakma

Sekil 7. MPS Dagitim Unitesi Fonksiyonlarinin Sembolik Gosterimi

3.3 Esnek Uretim Sistemi Test Istasyonu

Test istasyonu kendisine gelen is parcalarinin degisik Ozelliklerini algilar. Bu islemi optik, indiiktif ve
kapasitif sensorlerin ¢ikiglarinin  kullanilmas1 yardimiyla yapmaktadir. Bir lineer potansiyometre
yardimiyla ig parcalarimin yiiksekligi Olgiiliir ve onceden belirlenmis sinir degerler icerisinde yer alan
uygun parcalar tasima bandina iletilir, uygun olmayan pargalar ise hatali iiriin grubuna ayrilir.

VDI 2860’a gore test islemi; 6lgme ve parcalarin bigimlerinin kontrolii anlaminda tanimlanmigtir. Test
isleminin 6nemli kisimlari, referans degerlerle oOlgiilen gercek degerlerin karsilastirilmast ve bu
sonuglardan is parcasinin bir sonraki islem i¢in uygunlugunun onaylanmasi veya ret edilmesi seklindedir

[9].

Standart test islemi 6zellikleri; is pargasinin istasyondaki var/yok durumu, malzeme Ozellikleri, sekli,
hacmi, rengi ve agirlig1 veya yoniiniin belirlenmesidir. Manuel iiretime gore otomatik {iretimin en énemli
faktorii kontrol fonksiyonudur ki burada belirlenen referans disi tirtinleri ¢ok hizli bir sekilde ayirmak
miimkiindiir [9].

Test Istasyonunun Fonksiyonlar:
* Is pargasinin malzeme karakteristiklerinin belirlenmesi
. Is parcalarinin kontrolii

¢  Uygunluk testinden gecen iiriinleri bir sonraki istasyon i¢in ulasilabilir yapmak veya uygunluk dis1
tiriinleri ayirmak.
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Malzeme Kaldirma
tanimlama

— [

Islem iinitesine
kaydirma

Ol¢me Dallandirma

1skartaya ¢ikan
parcalar

Sekil 8. MPS Test Unitesi Fonksiyonlarmin Sembolik Gésterimi

Sekil 9°da bu ¢alismada kullanilan dagitim ve test istasyonlari birlikte gdsterilmistir.

Parga Yiiksekligi

dlcen sensir

Giivenlik
Bariveri

el

Asansor Manipiilator

Magazin

3.4. Sistemin Kontrol Yazilim

Sekil 9. Dagitim ve Test Istasyonlar

Uygulamanin bilgisayardaki yazilim kismi grafiksel programlama dili olan LabVIEW programi ile
gergeklestirilmistir. LabVIEW, grafiksel bir program gelistirme ortami sundugundan, ¢ok karmagik
uygulamalari dahi basit seviyede tasarlama imkanini1 vermektedir [10,11].

Sekil 10’da gerceklestirilen programin kullanici arayiizii verilmistir. Seri port ayarlari kisminda
kullanilacak seri port’un ismi, iletisim hiz1 gibi cesitli ayarlar yapilabilmekte, dagitim ve test istasyonu
kisimlarinda ise istasyonlarla ilgili dijital girig ve ¢ikislarin durumu, istasyonlarin ¢aligmasinin kontroliinii
saglayan start-reset-stop butonlari, dagitim istasyonunda parca bittiginde uyar1 veren parga bilgisi ve bu
istasyonlar tarafindan test edilip tasima bandina aktarilan siyah parga, siyah olmayan parca ve hatali

olarak ayrilan parca sayis1 gozlemlenebilmektedir.
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Dijital Girigler | Dijital Gikiglar Dijital Girisler L Dijital Gikiglar |

Sekil 10. istasyonlarm kontrolii amaciyla tasarlanan LabVIEW programmin kullanici arayiizii

Sekil 11°de ise bu istasyonlarin kontroliinii ve durum degisiklerinin izlenmesini saglayan LabVIEW
programi blok diyagramindan bir kesit verilmistir. While kosullu dongiisii icerisinde olusturulan bu
program parcasi ile seri porta gelen veri dizisinin igerisinde bulunan istasyonlarin dijital giris ve test
edilen parga sayilar1 ile ilgili bilgilerin ilgili alanlardan alinip gerekli islemlerden gecirilerek ilgili

FFF,
af  tm

et
Test Edilen Siyah Parga Sayise:
bz |

FFF,

5o Test Edilen Siyah Clmayan Parga Sayise

FEFE | Test Edilen Hatali Parga Sayis:

nt ta

=
Gelen_hilgi |‘-~‘ ................... e

e

Reset Butonu

A

¢ [Auto/Man Anahtan
e

Déner Piston Parca Alma Sinir Anahtan|

Daner Piston Parca Birakma Simir Anahtan|

Parca Itme Pistonu Tleri Konumda|

Parca ftre Pistonu Geri Konumdal|

Sekil 11 .Yazilan LabVIEW tabanli programin blok diyagrami
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Dagitim ve test istasyonlarinin kontroliinii yapan mikro denetleyiciler yazilan kesme programi sayesinde
400 ms araliklarla gerekli bilgileri veri toplama diiglimiine gondermektedirler. Dagitim istasyonu dijital
giris - ¢ikis ve parca bilgisinden olusan 3 bayt, test istasyonu ise dijital giris - ¢ikis ve test edilen parga
bilgilerinden olusan 6 bayt DAA mesajin1 her seferinde gondermektedirler. Ayrica test istasyonu hazir
veya hazir olmadigr bilgisini yine DAA'dan dagitim istasyonuna gondermektedir. Veri toplama digiimii
ise her iki istasyondan da bilgi geldiginde bu bilgileri seri olarak bilgisayara gondermekte ve
bilgisayardan gelen komutlar1 da istasyonlara gondermektedir.

4. SONUC

Giliniimiizde endiistriyel kontrol sistemleri, dagitik kontrol sistemleri ve otomotiv elektronigi basta olmak
iizere pek cok alanda DAA yapist kullanilmaktadir. Calismada verilen uygulamada, Esnek Uretim Sistemi
istasyonlarinin kontrolii mevcut PLC kontrollii yapisindan farkli olarak, tasarlanan bir Denetleyici Alan
Ag1 lizerinden gerceklestirilmistir. Bu sayede mevcut sistemden farkli olarak, istasyonlar aras1 haberlesme
giivenligi agisindan daha Onemli avantajlar1 olan ve daha ekonomik bir kontrol sistemi sunan bir yap1
olusturulmustur. Bunlara ek olarak, gerceklestirilen sistem ile mekatronik sistem iiniteleri iizerinden
dagitik kontrol uygulamalar1 da yapilabilmektedir. Ayrica LabVIEW programi kullanilarak istasyonlarin
durum degiskenlerinin online olarak bir bilgisayar arayiizii lizerinden izlenmesi saglanmistir. Bu sayede
deney diizenegi, internet lizerinden erisilebilir bir yapida da ¢alistirilabilecek durumdadir.
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