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  ELEKTRONİK BÖLÜMÜ PROJE ATELYESİ TEZİ
                               ÖNSÖZ

MEB ve JICA’nın işbirliği ile düzenlenen robot yarışmasında “İstanbul’un Fethi” konulu robot yarışması kategorisinde yarışmak üzere; yarışmada kullanılan ağırlıkları taşıyabilecek, taşıdığı ağırlığı indirip kaldırabilen ve  bir yerden alıp bir yere götürebilme yeteneğine sahip olacak bir robot tasarlamaktır.




İÇİNDEKİLER

1.M.E.B - JICA II. ROBOT YARIŞMASI


Milli Eğitim Bakanlığı ve JICA(Japonya Uluslararası İşbirliği Ajansı)’nın ortaklaşa düzenlemiş olduğu robot yarışması 
-   Temalı Robot Kategorisi

-   Çizgi İzleyen Kategorisi

-   Serbest Kategori 
Bölümlerinden oluşmaktadır.

Yarışmada ki amaç öğrencilerin bilgi ve becerilerini ortaya koymalarını sağlamak ve teknoloji alanına yönlendirmektir.  
1.1 ROBOT YARIŞMASI KATEGORİLERİ

1.1.1 Temalı Robot Kategorisi


Bu kategori uluslar arası olarak yapılan ROBOCON yarışmaları göz önünde tutularak hazırlanmıştır. ROBOCON yarışmalarında, yarışmanın düzenlendiği ülke ile alakalı bir tarihi olay veya efsane yarışmanın ana teması olarak belirlenir. Burada aynı format ile bu kategori planlanmıştır.

Bilindiği gibi İstanbul’un fethi boğazda Rumeli Hisarının yapımı ve en önemlisi gemilerin karadan yürütülerek Haliç’e indirilmesi ile gerçekleşmiştir. Daha sonra fetih Ulubatlı Hasan’ın surlara bayrağı dikmesi ile sonlanmıştır.
Yarışmada iki adet robot kullanılacaktır. Bu robotlardan biri elle kumandalı, diğeri ise otomatik olarak hareket edecektir. Robotların boyutları ve ağırlıkları ile ilgili herhangi bir sınırlama yoktur.
Elle kumandalı robotun görevi, otomatik robotun geçeği yolu yapmak, otomatik robotun üzerine gemiyi yüklemek ve surları inşa etmektir. Otomatik robotun görevi ise üzerindeki gemiyi önündeki çizgiyi takip ederek denizin bulunduğu yere kadar taşımaktır.
Surlar ve otomatik robotun geçeceği yolda, kontrplaktan yapılmış küpler kullanılacaktır. Bu küplerin bütün yüzeyleri duvar kâğıdı ile otomatik robotun geçeceği yolda kullanılacak olan küplerin üst kısmı ise siyah döşeme ile kaplanmıştır.

Küplerin boyutları 30x30x30 cm şeklinde olup, her küpün orta kısmında merkezli şekilde 5cm çapında iki adet delik vardır. Bu delikler manüel robotun küpleri taşıması amacıyla tasarlanmıştır. Küpün ağırlığı 1850 gr ile 1900 gr arasındadır.
Otomatik robot çizgi izleyen mantığı ile dizayn edilecek, üzerine gemi yerleştirildikten sonra herhangi bir dış müdahale olmadan hareketine başlayacaktır. Hareket edeceği yol siyah döşeme ile kaplı olup, ortasında 2 cm kalınlığında beyaz çizgi bulunmaktadır. Bu çizgi plastik beyaz elektrikci bantı ile çizilecektir.
Yol inşa edilecek köprü şeklinde dizayn edilmiş olup çıkış ve iniş rampaları sabitlenmiştir. Bu rampaların arasına 3 adet küp manuel robot tarafından yerleştirilecektir. Köprü rampalarının uzunluğu 170 cm, genişliği 32 cm, yüksekliği ise 31 cm dir. Rampaya çıkıştaki yol mesafesi 150 cm, inişteki yol ise 100 cm dir. Köprünün yüksekliği rampalar birbirine ağaç köşebentlerle tutturulduğu için 31 cm.dir. Genişliğin 32 cm. rampa aralığının 91,5 cm. olmasının nedeni ise manuel robotun küpleri rahat yerleştirmesi için tolerans sağlanmasıdır.
Yarışma hakemin işareti ile başlar. En kısa zamanda verilen görevi tamamlayan takım yarışma heyetinin kararı ile birinci ilan edilecektir. Başlama işaretinden sonra manuel robot ile sur inşa edilir. Sur 6 küp ile inşa edilecektir. İlk 3 küp yerde bulunan işaretlere yerleştirildikten sonra iki küp bunların ortasına konacak, sonuncu ise bu ikisini ortasına yerleştirilecektir. Bundan sonra manuel robot otomatik robotun geçeceği köprüyü inşa edecektir. Daha önce anlatıldığı gibi köprü rampaları sabitlenmiş olup aralarına 3 adet küp konacaktır. Gemi maketi otomatik robotun üzerine manuel robot ile yüklendikten sonra müdahale olmaksızın çalışacak ve köprüyü geçerek, inişteki denizi temsil eden alan içerisinde duracaktır. Gemi maketinin ağırlığı 1200 gr ile 1250 gr arasındadır. Geminin eni 15cm.dir.

Yarışma süresi 10 dk.dır. En kısa zamanda görevi yerine getirenler süreleri ile sıralanacaktır. Yarışma ekipleri verilen süre içinde görevi yerine getiremezlerse puanlama yapılacaktır.

Puanlama
         -   Surları oluşturan zeminde kullanılan 3 küpün her biri 10 puandır.

         -   Aradaki 2 küpün her biri 20 puandır

         -   En üstteki küp 30 puandır.

         -   Suru inşa eden toplam 100 puan alır.

         -   Köprü rampalarının aralarına yerleştirilecek küpler 25’er puan olup, geminin otomatik robot üzerine yüklenmesi de 25 puandır. 

 1.1.2 Çizgi İzleyen Kategorisi

Çizgi izleyen robot kategorisinde amaç pisti en kısa zamanda tamamlamaktır. Pist siyah zemin üzerine beyaz şerit çizgiden yapılmış yoldan oluşmaktadır. Pist de bir de köprü bulunmaktadır. Köprünün eğimi yaklaşık 15 derecedir ve yüksekliği 30 cm’dir. Pistte toplam 4 sağa ve 4 sola viraj bulunmaktadır.  
Puanlama
-   Elde edilen sürelere göre araçlar sıralanır. 

-   Puan eşitliğinde ceza puanı daha az olan araç diğerine göre önceliklidir.
1.2.3 Serbest Kategori

Serbest kategoride katılımcıların, mekanik, elektrik-elektronik, bilgisayar ve mikroişlemci bilgilerini robot üzerine aktarma yetenekleri göz önünde bulundurmaları istenir. Amaç insanlığa fayda sağlayacak kullanılabilir robot tasarlamaktır.

 Robot üzerindeki makine yapısı, sensor (algılayıcı), tahrik elemanları (aktüatör), mikroişlemci, güç üniteleri ve yenilikçi yaklaşımlar göz önüne alınarak değerlendirme yapılır.

Bu kategoride yarışacak robotların yenilikçi olmasının yanı sıra daha önce uygulanmamış olması gerekmektedir.
1.2 Yarışma Kuralları

1- İkincisi yapılacak olan robot yarışmasına Türkiye’de faaliyetlerini sürdüren resmi ve özel üniversitelerin ve orta öğrenim seviyesindeki okulların Öğrencileri-Öğretmenleri ve Öğretim görevlilerinden oluşan gruplar katılabilecektir. Ancak öğrenciler okullarından gerekli izni almaları kaydıyla bireysel olarak da katılabilirler. (Doktora ve Yüksek lisans öğrencileri öğrenci statüsünde bu yarışmalara katılamazlar.)

2- Yarışma;

a) Temalı Kategori
b)Çizgi İzleyen Robot Kategorisi 

c)Serbest Kategori 

Olmak üzere 3 kategoride yapılacaktır.

3- Her üç kategoriye katılacak yarışma grupları en fazla 8 kişiden oluşabilir.
4- Yarışmalara sadece öğretmenlerden ya da sadece öğretim görevlilerinden oluşan gruplar katılamaz, Yarışma gruplarında öğrenci sayıları mutlaka öğretmen ya da öğretim görevlisi sayısından fazla olmalıdır. (Üniversite öğrencilerinden oluşan gruplarda en fazla 1 öğretim görevlisi, lise seviyesinde yarışmalara katılan gruplarda da en fazla 3 öğretmen ekip lideri pozisyonunda olabilir), Yarışma grupları sadece öğrencilerden oluşabilir.

5- Başvuru formları http://etogm.meb.gov.tr/robot/2_form.doc adresinden indirilerek (Ek–4) eksiksiz olarak doldurulup en geç 25 Ocak 2008 tarihine kadar e-mail ve posta aracılığı ile mensubu/öğrencisi olunan kurumun yetkili amiri ya da amirlerince imzalatıldıktan sonra gönderilecektir. (e mail aracılığı ile gönderilecek başvuru formlarının yetkili amir/amirlerce imzalatılmış suretleri tarayıcıda taranarak gönderilmenin yanı sıra asıl suretleri de postayla; Milli Eğitim Bakanlığı Erkek Teknik Öğretim Genel Müdürlüğü, Atatürk Bulvarı No:98 Merkez Bina 1. Kat A Blok 06648 Bakanlıklar/Ankara adresine gönderilecektir. 
(Önemli NOT: Bu form yarışmaya müracaat edilen her bir robot için ayrı ayrı doldurulmak zorundadır.)

6-Yarışmalar 22-23 Şubat 2008 tarihleri arasında Millî Eğitim Bakanlığının Ankara /Beşevler deki Şura salonunda yapılacaktır. Yarışmacı ekiplerin iaşe-ibade, konaklama ve yol masrafları kendilerine aittir.

7-Yarışmalara katılan grup üyelerinin yarışmaların yapılacağı 2 gün için verilecek olan öğle yemeği masrafları yarışma organizasyon komitesince karşılanacaktır.

8-Yarışmalar esnasında doğabilecek anlaşmazlıklar Teknik Komite tarafından karara bağlanacaktır.

ÖDÜLLER:

Her üç kategoride 1., 2., ve 3.’ye Plaket ve Sertifika verilecektir.

2. KULLANILACAK MALZEMELERİN SOLIDWORKS GÖRÜNTÜLERİ

2.1. Mekanik Elemanlar
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    Şekil 2.1: Motor - IG251-1F01                                Şekil 2.2: Motor - IG251-1F01                    
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     Şekil 2.3: Motor - Vidalama                                        Şekil 2.4: Sensör - Omron                                  
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     Şekil 2.5: Sensör - CNY70                                         Şekil 2.6: Sensör - Sharp                                  
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    Şekil 2.7:  1.2 V Kalem Pil                                         Şekil 2.8: 1.2 V Kalem Pil                                 
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       Şekil 2.9: 24 V Sıralı Pil                                                      Şekil 2.10: 9 V Pil                                  
       [image: image12.jpg]



      Şekil 2.11: Sarhoş Teker                                 
2.2. Elektronik Elemanlar
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       Şekil 2.12: PIC 16F628                                                         Şekil 2.13: 7805                                  
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   Şekil 2.14: Mini Toggle Switch                                      Şekil 2.15: Büyük Toggle Switch                                  
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                Şekil 2.16: Direnç                                         Şekil 2.17: Kutuplu Kondansatör                               
               [image: image19.jpg]


                                                    [image: image20.jpg]


           
   Şekil 2.18: Kutupsuz Kondansatör                                    Şekil 2.19: LED 3mm                                  
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   Şekil 2.20: L298 Motor Sürücü                                            Şekil 2.21:Trimpot                                  
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           Şekil 2.22: 1N4148                                                 Şekil 2.23: Potansiyometre
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       Şekil 2.24: 4 Dijit Display                                               Şekil 2.25: Cam Sigorta                   
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     Şekil 2.26: Sigorta Yuvası                                          Şekil 2.27: Klips Soket 4’lü                                  
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Şekil 2.30: POT Kapağı - Kırmızı   

        Şekil 2.31: POT Kapağı - Mavi   
                                                                                                 [image: image31.jpg]



   Şekil 2.30: DIP Switch 5’li   

                           Şekil 2.31: Soket Erkek    
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     Şekil 2.32: Soket Dişi                                                     Şekil 2.33: Push Buton    
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          Şekil 2.34: Çizgi İzleyen–1                                   Şekil 2.35: Çizgi İzleyen–2                                                                        
3. TASLAK ÇİZİMLER
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              Şekil 3.1: Sumo Robot - 1
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              Şekil 3.2: Sumo Robot - 2
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              Şekil 3.3: Sumo Robot - 3
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                Şekil 3.4: Çizgi İzleyen
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        Şekil 3.5: Robocon Taşıyıcı Gövde 

4. MALZEMELERİN ÖZELLİKLERİ
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                    Tablo 4.1: Kullanılan Motorlar, Sensörler Ve Pillerin Özellikleri

5.ROBOTUN BLOK DEVRE ŞEMALARI
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        Şekil 4.1: Çizgi İzleyen Robot Blok diyagramı

5.1 Algılayıcı Katı

Bu katta biz siyah beyaz algılama sensörü olarak CNY 70 kullandık. Bunu kullanmamızın sebebi kullanımının kolay ve alınan sonuçların iyi olmasından ötürüdür. Bu sensör optokuplör özelliğindedir. Bir paket halinde kullanıcıya sunulmuştur. İçerisinde bir kızıl ötesi alıcı ve verici bulunmaktadır.. Verici tarafından gönderilen kızıl ötesi ışınlar karşıdaki rengin cinsine göre tekrar geri yansır. Fakat bu yansıma bazı renklerde çok, bazı renklerde ise az yansıyacaktır. Siyah ve beyaz renkler hem zıt hem de iki uç renkler olduklarından yansıma olayı daha belirgin bir hale gelir. CNY70 sensörününün içinde bulunan foto transistor sayesinde çıkışında alınan sinyal beyaz renkte LOW, siyah renkte HIGH, olacak şekilde ayarlanmıştır. Fakat bu sinyal aralıklarında gerilim değerleri elde etmek kolay olmamaktadır. Bunun nedeni her ne kadar siyah ve beyaz renkler zıt olsa da ortam şartlarına göre değişen ışık şiddetini etkilemiştir. Bu yüzden opamp’lı bir karşılaştırıcı devresi uygulaması yapılmıştır. Böylece beyaz veya siyah renk referans alınarak devre ayarlanır. CNY 70’in çıkışındaki gerilim değişimlerini opamp ile yükseltilerek belirli bir seviyede sabit tutulur. Bu gerilim seviyesi beyaz renkte 0V, siyah renkte ise 5V’tur. 
5.2 Faz Kilitleme Döngüsü (PLL)
5.3 Mikro Denetleyici Katı

 
Mikro denetleyici olarak PIC 16F628A entegresini kullandık bunun sebebi giriş ve çıkış pinlerinin 16 tane olması ve iç osilatörünün bulunmasıdır. 
Bu robotun beyin kısmıdır. Sensörlerden gelen bilgiye göre yapılacak işlem burada belirlenir. Bu işlem robotun algılayıcıları olan sensörlerden gelen  “1” ve  “0” bilgilerine göre gideceği yönü tayin etmesi ve bu yönüde motor sürücü katına aktarmasıdır. Bu sayede sensörlerin durumuna göre robot hareket ettirilmiş olur.

5.4 Motor Sürücü Katı
Bu katta kullandığımız devre elemanı yine bir paket (entegre) halinde kullanıcıya sunulmuş bir elemandır. Kullandığımız motor sürücü entegresi  iki DC motoru sürebilme kapasitesine sahiptir. Motor başına 3A’lik bir akım akışını sağlayabilmektedir. Tek dezavantajı ısınması olan motor sürücünün, harici bir soğutucuya ihtiyaç duymasıdır. 

“Thermal Shutdown” özeliği sayesinde ısındığında veya çıkışlarından herhangi birisi kısa devre olduğunda çıkışlarını kapatabilme özelliği mevcuttur. Bu sayede entegre kendini frenler (çıkışlarını kapatır) ve yanmasını engeller. Entegrenin bir diğer özelliğide Kontrol ucunun ayrı ayrı olması sebebiyle PWM (Palse Genişlik Modülasyonu) uygulanabilmektedir.
5.5 Genel Besleme ve Motor Besleme Katı

Devrelerin vazgeçilmez katlarından birisi besleme katıdır. Besleme katı devrenin ihtiyaç duyduğu gerilimi sağlar. Fakat sağlanan bu gerilim tam regüleli olmalıdır. Çünkü gerilimde oluşabilecek en ufak bir dalgalanma mikro denetleyicinin resetlenmesine sebebiyet verebilir. Buda robotun eğer kapsamlı bir programdan oluşuyorsa kontrolden çıkmasına sebep olur. Devrede bu tür sorunları engellemek ve motor değişimlerine karşı devreyi değiştirmemek için motorlar ile devre gerilimini birbirinden ayırdık. 
6.RENK TANIMA DEVRESİ

6.1 CNY70’in Yapısı Ve Özellikleri

6.1.1 CNY70’in Yapısı 

CNY 70 Sensörünün çalışma prensibi kısaca şöyledir. İçerisinde prensip olarak bir Infrared diyot ve foto transistor bulunmaktadır. Aşağıda şekilde de gözlendiği gibi Infrared diyot gözle görülmeyen ışınları yansıtıcı yüzeye gönderir. Yansıtıcı yüzey yani platformun rengine göre ışığı soğurma mantığıyla siyah rengin tamamını emer, beyazı yansıtır. Platformdan yansıyan yâda yansımayan ışığı foto transistor beyz akımı olarak kabul ederek kolektör ile emitter arasında değişen akımı oluşturmaktadır. 
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Şekil 6.1: CNY70 İçyapısı                                    
6.1.2 CNY70’in Özellikleri
      1-CNY70 yansıma prensibine göre çalışır.

      2-İç yapısında 950nm dalga boyunda ışık yayan kızılötesi bir LED ve bir foto transistor vardır.

      3-CNY70 4 bacaklı bir yapıya sahiptir.

      4- CNY70 sensörü yansıtıcı özelliğe sahiptir cisimleri(özellikle beyaz renk cisimleri)yakın mesafeden algılama yeteneğine sahiptir.

       [image: image45.emf]
                                      Şekil 6.2: CNY70                                    
6.1.3 ÇALIŞMASI S/B RENKLERDE ALINAN SONUÇLAR


CNY70 içerisinde bir Infrared LED ve bir adet foto transistor bulunur. Infrared LED’den yayılan ışık sensörün çevresine yayılır. Yayılan bu ışık bazı cisimlere(beyaz şerit) çarparak geri döner. Geri dönen ışık foto transistor’un “beyz” ucuna çarpar. Beyz ucuna ışığın gelmesi sonucu iletime geçen Foto transistor’un collector emiter uçları arasından akım geçişine izin verilir. Geçen bu akıma göre sensörün çıkış bilgisini bir mikro denetleyiciye yada herhangi bir elektronik kontrol elemanına bildirerek işlemlerimizi yaptırabiliriz.

                             


 Ölçümler

	5 cm
	4.50V

	2 cm
	2.00V

	0.5 cm
	100mV


                                                 
 *Ölçümler beyaz şeride göre alınmıştır 

6.2 LM324 KARŞILAŞTIRMA DEVRESİNİN ÇALIŞMASI

     Algılama sisteminden elde edeceğimiz beyaz ve siyah renkler arasındaki gerilim farkını bir şekilde mikro denetleyicinin anlayacağı lojik ifadelere dökmek gerekir.

     Karşılaştırıcı sonucunda elde ettiğimiz lojik 1 siyahı, lojik 0 beyazı temsil edecektir. Devrenin çalışması ise;

     Karşılaştırma için LM324 (-) girişine +5 V’luk gerilim 10K üzerinden bölünerek gelecektir. Fototransistor ise gelen ışığa göre iletime geçecek ve yine gerilim bölecek ve şase üzerinden devreyi tamamlayacaktır. Işık yok ise iletime geçmeyecektir. Bu şekilde opampın (-) girişine gelen gerilimleri karşılaştırarak çıkışlarına (1-7-8-14 nolu pinler) lojik işaretler üretilir.
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 Eksi Giriş

                 Şekil 6.1: Karşılaştırıcılı Sensör uygulaması
6.2.1 LM324 Karşılaştırıcılı Sensör Karar Tablosu

	
	Siyah
	Beyaz

	Sensör No
	+    
	-    
	çıkış
	+
	-
	çıkış

	Sensör1
	2,5
	5
	0
	2,5
	0
	5

	Sensör2
	2,5
	5
	0
	2,5
	0
	5

	Sensör3
	2,5
	5
	0
	2,5
	0
	5

	Sensör4
	2,5
	5
	0
	2,5
	0
	5


CNY70 Algılama mesafesi 1cm’dir. LM324  - ayağında ki gerilimler mesafeye göre gerilimler aşağıdaki tabloda gösterilmiştir.

	Mesafe(cm)
	Gerilim(V)

	5
	4.50

	4
	4

	3
	3

	2
	2

	1
	0.1
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 Şekil 6.3:  4 Sensörlü Renk Tanıma Devresi                                    
7. PROGRAMLAR

7.1 Çizgi İzleyen Programı

@ DEVICE pic16F628A 

@ DEVICE pic16F628A, WDT_ON ; Watch Dog Timer açık 

@ DEVICE pic16F628A, PWRT_ON ;Power on Timer açık 

@ DEVICE pic16F628A, PROTECT_OFF ;Kod Koruma kapalı 

@ DEVICE pic16F628A, MCLR_ON ;MCLR pini kullanılmıyor. 

@ DEVICE pic16F628A, INTRC_OSC_NOCLKOUT ;Dahili osilatörü kullan 

TRISA=%00000000

TRISB=%11110000

PORTA=0

PORTB=0

CMCON=$07

low porta.6

gosub  timer

high porta.6

gosub timer

low porta.6

gosub timer

high porta.6

gosub timer

low porta.6

gosub timer

basla:

if PORTB.4 = 0 & PORTB.5= 0 & PORTB.7 = 1 & PORTB.6= 1 then

PORTA=%01010

goto basla

endif

if PORTB.4 = 1 & PORTB.5= 1 & PORTB.7 = 1 & PORTB.6= 1 then

PORTA=%00101

goto basla

endif

if PORTB.4 = 1 & PORTB.5= 0 & PORTB.7 = 1 & PORTB.6= 1 then

PORTA=%00010

goto basla

endif

if PORTB.4 = 0 & PORTB.5= 1 & PORTB.7 = 1 & PORTB.6= 1 then

PORTA=%01000

endif

if PORTB.4 = 1 & PORTB.5= 1 & PORTB.7 = 0 & PORTB.6= 1 then

PORTA=%00010

endif

if PORTB.4 = 1 & PORTB.5= 1 & PORTB.7 = 1 & PORTB.6= 0 then

PORTA=%01000

endif

goto basla

timer:

Pause 1000

Return
______________________________________________________________

7.2 Tek Fazlı Motor Programı


LIST
P=16F628A


INCLUDE
"P16F628A.INC"



RADIX
HEX

SAYAC1
EQU

h'20'

SAYAC2
EQU

h'21'



CLRF

PORTA



CLRF

PORTB



BCF

STATUS,RP1



BSF

STATUS,RP0

;BANK1



MOVLW
h'84'



MOVWF
TRISB



BCF

STATUS,RP0



MOVLW
h'07'



MOVWF
CMCON

;___________________________________________________

BASLA





BTFSS
PORTB,7



GOTO

BRAKE



BTFSC
PORTB,2



GOTO

SAG



;YÖN=1



GOTO

SOL



;YÖN=0

SAG



BTFSS
PORTB,7



GOTO

BRAKE



BTFSS
PORTB,2



GOTO

SOL



MOVLW
b'10010101'



MOVWF
PORTB



CALL

TIMER



MOVLW
b'10000000'



MOVWF
PORTB



CALL

TIMER



GOTO

SAG

SOL



BTFSS
PORTB,7



GOTO
           BRAKE



BTFSC
PORTB,2



GOTO

SAG



MOVLW
b'10001110'



MOVWF
PORTB



CALL

TIMER



MOVLW
b'10000000'



MOVWF
PORTB



CALL

TIMER



GOTO
SOL

BRAKE



MOVLW
h'00'



MOVWF
PORTB



GOTO
BASLA



;___________________________________________________

TIMER



MOVLW
h'0F'



MOVWF
SAYAC1

DONGU1



MOVLW
h'FF'



MOVWF
SAYAC2

DONGU2



DECFSZ
SAYAC2



GOTO 
DONGU2



DECFSZ
SAYAC1



GOTO
           DONGU1



RETURN

DONGU



GOTO
          
DONGU



END

______________________________________________________________

8.EKLER
8.1 Kullanılan Elemanların Bacak Bağlantıları
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          Şekil 8.1:  PIC16F628A PIN Diyagramı                                
                              [image: image48.emf]
               Şekil 8.2:  LM324 PIN Diyagramı                              
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                                      Şekil 8.3:  LM324 Entegre Kılıfları                              
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                          Şekil 8.4:  NE567 FE,N,D  Paket PIN Diyagramı                              
                                 [image: image51.emf]
                                Şekil 8.5:  NE567 F Paket PIN Diyagramı                              
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