OTOMATIK BALIK YEMLEYICI

Yaz mevsimi bitmeden tatile cikmak
istiyorsunuz ancak evinizde size muh-
tag bir akvaryum dolusu cesit cesit
renklerde sevimli mi sevimli baliklari-
niz var. Akvaryumda yasayan balikla-
rin atilan yemleri cabucak ttikettikleri
ve asiri fazla yem tiiketimi halinde 6l-
duiklerini biliyorsunuz ve bu ytizden
her glin ayn1 saatte evde bulunup on-
lar1 gereken miktarda yemle besleme-
niz gerekiyor. Siz tatildeyken bu isi
yapmayi belki bir arkadasinizdan veya
komsunuzdan rica etmeyi planliyorsu-
nuz ama belki de bir Bilim Teknik der-
gisi okuru olarak daha degisik bir ¢6-
ziimle kimseyi rahatsiz etmeden balik-
lariniz1 beslemenin bir yolunu bulabi-
lirsiniz. Bunun icin 6yle ¢ok fazla para-
lar harcamaya gerek yok, ancak biraz
caba gbstermeniz ve bircok deneme
yapmaniz gerekebilir. Sisteminizin ca-
listigindan emin olduktan sonra kimse-
den baliklarinizi beslemek icin rica et-
menize gerek kalmayacak. Dahasi ha-
tasiz calisan mikrodenetleyici devreniz
ile baliklarinizin tam olarak 24 saatte
bir beslenmesini saglayacaksiniz, bdy-
lece bir tatile giderken goziintiz arka-
da kalmayacak. Sunu da unutmayin,
evde olsaniz bile dalginlikla baliklarini-
71 beslemeyi unutabilirsiniz. Ama PIC
mikrodenetleyiciniz her giin calisma
saatini sabirsizlikla bekliyor olacagin-
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dan baliklarinizin unutulma gibi bir
derdi olmayacak.

Elektronik Kisim

Otomatik balik yemleyicisi icin ana-
log veya dijital zamanlama devreleri
kullanilabilir. Bu yazida mikrodenetle-
yici kullanilan bir devreyi inceleyece-
giz. Devrede herhangi bir mikrodenet-
leyici kullanilabilir. Su siralar tlkemiz-
de Microchip firmasmin trettigi PIC
16F84 ve 16F628 mikrodenetleyicileri
pek cok yerde bulunabilmektedir. Sis-
tem bu iki microdenetleyici modeli di-
sinda 12F509 gibi daha az sayida ba-
cak bulunduran bir islemci de kullani-
larak da kurulabilir.

Elektronik devre pil ile beslenecegi
icin akim sarfiyati cok diistik olmalidir.
Bunu saglamak icin islemcinin calisma
frekansini dustrebiliriz. Bu noktada,
bir mikrodenetleciyinin érnegin 3 adet
kalem pille ve 4 mHz kristalle calistiril-
diginda cektigi akimin 1.2 mA, yani yi-
ne cok az bir akim oldugu distintilebi-
lir. Ancak devrenizin gilictinlin hic ke-
silmeyecegini dtistintrseniz pilleriniz
en fazla 1 ay dayanacaktir. Bu ytizden
verilen devrede mikrodenetleyici, fre-
kans1 32768 Hz olan saat kristali ile
calistirilmistir. Bu calisma hizinda is-
lemci 20 mikro amper akim ceker. Bu
da sistemimizin ortalama kapasitesi
2000 mAh olan sarjsiz alkalin pillerle
10 y1l calisabilecegi anlamina gelir. An-
cak burada hesaba katmadigimiz bir
baska giic tiiketimi daha s6z konusu,
o da yemlerin otomatik diismesini sag-
layan diizenegi calistiran DC motor.
Motorumuzun yaklasik 250 mA ceke-
rek 5 saniyede isini gérdiGglnd varsa-
yalim. Bu da ortalama olarak 15 mik-
roamper c¢ekilen sabit akima denk ge-
lir. Yani toplamda harcamaniz 35 mik-
roampere cikar. Bu da calisma stiresi-
ni yaklasik olarak 6 yila dtstrtir. Ne
dersiniz, ttim bu cabalara degecek bir
sonug gibi, degil mi?

Alkallara bir de su soru gelebilir, pil-
ler bitmeye baslayinca neler olacak?
Bunun cevabi motorun yavaslamasi
olacaktir. Gittikce glicstizce calismaya
baslayan motorunuzdan pillerin degis-
me vaktinin geldigini anlayabilirsiniz.
Ancak iciniz rahat olsun, pil voltaji 2
Voltun altina inmeden zamanlama ko-
nusunda bir sikint1 yasanmayacaktir.

Kullanacagimiz sayici, PIC Basic
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Pervaneli Sistem

kodunda (TIMERO) her saniyede bir
tasacak sekilde ayarlandi. Boylece ba-
sit bir saat yapilmis oldu. Ornekte veri-
len yazilim da her 24 saatte bir islem-
cinin bir bacagi 5 saniye siireyle man-
tik 1 konumuna gider ve bir direng
tizerinden (R1) glic transistérint (Q1)
stirerek yemleme sisteminin motorunu
calistirir. Bu devre 2 veya 3 adet seri
baglanmis AA boy pil ile calistirilabilir.
Farkli programlama dillerinde ve fark-
li islemciler icin yazilmis programlar
icin ve analog bir tasarim 6rnegi icin
yazinin sonunda kaynakcamizda veri-
len internet sayfasina bakabilirsiniz.

Zamanlayic1 Yazilimi

OPTION_REG=%10000100
;Timer0 acik, 1:32 b6lme
SANIYE VAR BYTE
;Zaman degiskenleri tanimlandi
DAKIKA VAR BYTE
SAAT VAR BYTE
CLEAR
;Degiskenler sifirlanir
PORTB.0
;Motor durdurulur

LOow

ANA:
IF INTCON.2=1 THEN
;Saniyede bir bu sorgulama
INTCON.2=0
;dogru olur
SANIYE=SANIYE+1
IF SANIYE=60 THEN
SANIYE=0
DAKIKA=DAKIKA+1
IF DAKIKA=60 THEN
DAKIKA=0
SAAT=SAAT+1
IF SAAT=24 THEN
SAAT=0
HIGH PORTB.0
;Yemleme baslar
PAUSE 41
;5 saniye motorun c¢alisma stiresi

Pervane Benzeri

LOW
PORTB.0
;yemleme biter
SANIYE=SANIYE+5
ENDIF
ENDIF
ENDIF

ENDIF

GOTO ANA

END

Mekanik Tasarim

Bu sevimli projemizin en serbest
kismi oldugu i¢in mekanik kismin an-
latimini sona biraktik. Cogu kimse me-
kanik bir sistem yapmayi, elektronik
bir devre kurmaktan daha yapilabilir
gormektedir. Clnki calisan bir diize-
nekte her parcanin fiziksel olarak isle-
vi bellidir. Ancak mekanik bir sistemi
calistirmanin  gercekten giic oldugu
durumlarla karsilagilabilir. Ayrica elde-
ki malzemelerin istenilen bigime geti-
rilmesi atélyesi olmayan, evde calisan
bir ugras meraklisi kimse igin gercek-
ten biiytk bir sikintidir.

Bu projenin mekanik kisimlarimni
gerceklestirmek icin sizlere iki Gneri-
miz var. Bu iki 6neriyi de karsilasilabi-
lecek sorunlar1 g6z ontine alarak ha-
zirladik. Secilebilecek malzemeler
mimkin oldugunca hafif, kolay sekil-
lendirilebilir ve kolay birlestirilebilir
olursa sistemin calistirilmast o kadar
kolay olur. Bu tip malzemeye en iyi 6r-
nek kartondur. Kartondan yapilan par-
calar hem birbirine kolay yapistirilabi-
lir, hem de gerekli miktarda mukave-
meti saglar.

Birinci 6nerimiz hafif egimli duran
bir yem haznesinin ucuna takilmis
olan pervane benzeri bir yapidir. Bu
yapt icinde rahatca doénebilecegi bir

Alta Sabitlenir
;.J \ DC Motor

Dengesiz Yiik Sistemi

kanalin icine oturur. Pervaneyi bir
adet DC motor cevirir ve istenilen mik-
tarda yemin diismesini saglar. Secilen
motorumuzun disli kutulu DC motor
olmasi bize kontrol anlaminda biiytk
fayda saglar. Disli sistemi ile ayarlan-
mamis bir DC motor pek ¢ok diizenek-
te oldugu gibi burada da fazla bir isi-
mize yaramaz. Dikkat edilmesi gere-
ken bir diger ayrinti ise pervanenin ke-
narlarinda yemin kacabilecegi bosluk-
lar bulunmamasidir. Sekilde anlatilan
sistemin bir modelini gérebilirsiniz.

ikinci 6nerimiz ise yine DC moto-
run miline takilan, ve motor ¢alistigin-
da titresime yol acan dengesiz bir yiik-
le yemlemenin saglanmasidir. Bu den-
gesiz yuk, tipki cep telefonlarinda ol-
dugu gibi kictik bir titresime yol aca-
rak istenen miktarda yemin diismesini
saglayacaktir. Ancak bu sekilde yapi-
lan sistemin ayarlanmasi diger sisteme
gore daha zahmetli olabilir fakat bu
sistemde de disli kutusuna gerek kal-
mamaktadir.

Sonunda baliklarinizi otomatik ola-
rak yemlemeye karar verdiyseniz siz-
den kiictik bir ricamiz var, dogru ca-
lismadigindan emin olmadan sistemini-
zi baliklariizin tizerinde kullanmay:-
niz. Yazimiz yiiziinden akvaryumunuz-
daki baliklarmizin a¢ kalmasini ya da
asirl yemek yiyip 6lmesini istemeyiz.
Ama tabi bu moralinizi bozmasin, dev-
reniz dogru ¢alismaya basladigi zaman
higbir sikint1 olmayacaktir.

Mine Clneyitoglu
Mustafa Deniz
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