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GIRIS
Mévzunun aktualligi. “Istixanalarin idara edilmosi sistemlorinin is rejimlori iigiin
program tominatinin islonib hazirlanmas1” mdévzusu istixana omoliyyatlarmin miixtolif
aspektlorinin idara edilmasi vo nozarati liglin xiisusi hazirlanmig program hallarinin
yaradilmasi vo hoyata kecirilmosino aiddir.

Istixanalarin idaro edilmasi sistemlori bitki inkisafi ii¢iin optimal sorait yaratmaq
liclin temperatur, riitubot, isiqlandirma, suvarma vo ventilyasiya kimi otraf miihit
amillorinin monitoringini va nazaratini ohato edir. Bu sistemlor tez-tez bu parametrlori
avtomatlasdirmaq vo tonzimlomok {i¢lin aparat sensorlari, aktuatorlar vo program
programlarinin birlogsmasine asaslanir.

Istixanalarmn idaro edilmosi sistemlorinin is rejimlori {iciin program tominatinin
hazirlanmasi istixana miihitlorino somoroli vo effektiv nozaroti tomin edon istifadogi
dostu interfeyslorin, alqoritmlorin vo nozarot strategiyalarinin yaradilmasina digqot
yetirir. Bu proqram tominatina verilonlorin qeydiyyati, real vaxt rejiminds monitoring,
prognozlasdirict analitika, uzaqdan giris vo avvalcadon miiayyon edilmis qaydalara vo
ya alqoritmlors osaslanan avtomatlagdirilmis idaroetma kimi funksiyalar daxil ola bilor.

Istixanalarin idaro edilmosi sistemlari iiciin xiisusi olaraq hazirlanms program
tominatinin hazirlanmasi ilo operatorlar 6z amsliyyatlarin1 sadslasdira, mohsuldarligi
artira, resurslardan istifadoni yaxsilasdira vo naticods bitki artimini vo mohsuldarligini
optimallagdira bilorlor. Bu ciir program tominati hom do moalumatlarin tohlili vasitasila
qiymotli fikirlor vo gorar qobulu dostoyi tomin edo bilor, istixana menecerloring
resurslarin boliisdiiriilmoesi, zararvericilorin vo xastoliklorin idara edilmosi vo timumi
mohsulun idars edilmasi ilo bagli molumatli segimlor etmoyo komok edir.

Umumilikda, istixana idaroetmo sistemlori ii¢lin proqram tominatinin islonib
hazirlanmast movzusu istixana omaliyyatlarinin somaraliliyini, doaqiqliyini vo
mohsuldarligini artirmaq, eyni zamanda sl saylarini azaltmaq vo mohsul keyfiyyatini
va mohsuldarlig1 artirmaq magsadi dastyir.

Tadqiqat isinin predmeti. “Istixana idaroetmo sistemlorinin is rejimlorinin program

tominatinin hazirlanmas1” moévzusunda tadqigat isinin mdvzusu istixana miihitlorinin
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somorali  foaliyyotini vo 1idaro olunmasini asanlagdiran proqram hoallorinin

layiholondirilmasi vo hazirlanmasina yonalmisdir.



L.FOSIL. iSTIXANA iDARETMO SISTEMLORI.

1.1.Istixana idaretma sistemlarinin ilkin anlayislari

Istixana bitkilorin, meyvalarin va toravazlorin idars olunan miihitda yetisdirilmosi
vo becoarilmosi {i¢lin nozords tutulmus bir qurulusdur(strukturdur). O, adoton siigo vo
ya plastik materiallardan hazirlanir ki, bu da giinos is1gmin i¢oriyo daxil olmasina vo
istiliyi tutmasina imkan verir, bitki inkisafi ti¢lin uygun isti vo nomli miihit yaradir.

Istixanalar kigik hobbi strukturlarindan tutmus boyiik ticarot omoliyyatlarina qodar
mixtolif 6l¢iido ola bilor. Onlardan ilboyu torovoz istehsali, bitkilorin ¢oxaldilmasi vo
bazok bitkilarinin becarilmasi daxil olmaqla miixtalif magsadlor tigiin istifads oluna
bilar.

Son illordo vegetasiya miiddotini uzatmaq vo bitkilori sort hava soraitindon,
zararvericilordon vo xostaliklordon qorumaq gabiliyystina gors istixanalarin istifadasi
getdikco populyarlasir. Bundan olavo, miiasir istixana idaroetmo sistemlori otraf
mihitin monitoringi vo idara edilmasi li¢lin sensorlar, avtomatlasdirma vo program
tominatt kimi gabaqcil texnologiyalari 6ziindo birlosdirir, naticodo somoralilik va
mohsuldarliq artir.

Bununla bels, istixanalarin istifadasi xiisusils enerji istehlaki va tullantilarin idara
edilmasi baximindan davamliliq vo otraf miihito tosirlo bagli narahathiqlar yaradir.
Buna gora do, daha davamli vo ekoloji cohotdon tomiz istixana tocriibalorini inkisaf
etdirmok tiigiin davamli todqigat vo innovasiyalar lazimdir.

Umumilikda, istixana miiasir kond tosorriifatinda miihiim alotdir vo diinyanin
arzaq va digar bitki mongali mohsullara artan tolobatinin 6danilmasinds getdikca daha
miihiim rol oynayacagi gozlanilir.

1.2.istixana effekti

Istixana effekti Yer atmosferindo bas veron tobii prosesdir. Giinosdon istilik
enerjisini udub tokrar buraxan, onu Yer atmosferinds saxlayan miisyyan qazlarin, ilk
ndvbado karbon gazi, su buxari vo metan olmasi ils slagadardir.

Bu proses istixananin isino bonzoyir, burada siiso icorido istiliyi saxlayir vo

bitkilorin inkisafi {iciin uygun isti miihit yaradir. Bununla bels, Yer atmosferi
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voziyyatindo, istixana effekti planetin temperaturunu tonzimlomokdo vo onu hoyat
liciin alverisli etmakdo miihiim rol oynayir.

Istixana effekti olmasaydi, Yer kiirosinin temperaturu hoyati dostoklomok iiciin
cox soyuq olardi, ¢linki giinogin istilik enerjisinin ¢ox hissosi kosmosa itordi. Bununla
belo, ilk ndvbado galiq yanacaglarin yandirilmasi vo mesolorin qirilmasi kimi insan
foaliyyoti noticosindo atmosferds istixana gazlarinin yigilmasi istixana effektini
giiclondirmis vo global temperaturun yiiksalmasino sobab olmusdur.

Qlobal istilosmo kimi tanimman bu fenomen planetin ekosistemlori vo insan
comiyyatlori ii¢lin ciddi tasirlors malikdir. Bu, qasirgalar, quragliglar va istilik dalgalar
kimi daha tez-tez vo siddotli hava hadisalorine, homginin doniz soviyyosinin
qalxmasina va qiitb buzlaqglarinin oarimasina sobab ola bilar.

[stixana effektinin tosirlori istixana qazi emissiyalarinin azaldilmasi, barpa olunan
enerji manbalarindan istifadonin artirilmasi vo davamli torpaq istifadasi tocriibalorini
tosviq etmok {i¢iin siyasotlorin hoyata kegirilmosi do daxil olmaqla bir sira todbirlor
vasitosilo azaldila bilor. Oziimiiz vo golocok nasiller {iciin davamli golocoyi tomin
etmok ticlin istixana effekti vo onun tosirlorini aradan qaldirmaq {giin todbirlor
gormayimiz vacibdir.

1.3.Istixana Idarsetmo sistemlarinin is rejimlori iiciin program tominatinin

hazirlanmasinin zaruriliyi.

Istixana idaroetmo sistemlorinin is rejimlori iiglin program tominatinin
hazirlanmasi bir nego sababo gora zoruridir. Ik ndvbads, o, temperatur, riitubat, isiq vo
CO2 soviyyalari kimi otraf miihit amillorine nozarat etmok va idars etmok {igiin daha
doqiq vo etibarli iisul togdim etmoklo istixana omoliyyatlarin1 optimallasdirmaga
komok edir. Bu da 6z ndvbasindo mohsul istehsalinin daha somarali vo sarfali olmasina,
homginin mohsulun keyfiyystinin vo mohsuldarliginin yiiksaldilmasins sobab olur.

Bundan slavo, istixana idarsetmao sistemlori tiglin program tominati enerji istehlakini
vo tullantilari minimuma endirmokls istixana omaliyyatlarinin otraf miihito tosirini
azaltmaga komok edo bilor. Otraf miihit faktorlarini tonzimlomok {i¢lin sensorlar vo

avtomatlagdirmadan istifads etmakls proqram tominati resurslardan somorali istifads



7

olunmasina, istixana qazi emissiyalarinin vo digor ¢irklondiricilorin azaldilmasina
komok eds bilar.

Istixanalarin idaro edilmosi proqramini basqa bir iistiinlilyii ondan ibarotdir ki, o,
uzaqdan izlomo vo nozarat etmoyo imkan verir, istixana operatorlarina istonilon yerdon,
istonilon vaxt 6z omoliyyatlarini idars etmoyi asanlagdirir. Bu xiisusilo irimiqyasl
kommersiya istixana omoliyyatlar1 liglin faydali ola bilor, burada operatorlarin hor
zaman saytda olmas1 miimkiin olmaya bilar.

Biitovliikdo, istixanalarin idare edilmosi sistemlorinin is rejimlori iiglin program
tominatinin hazirlanmasi istixana omoliyyatlarinin somorsliliyini vo davamliligimi
artirmaq Uciin vacibdir. O, mohsul istehsalinin optimallagdirilmasina, otraf miihito
tosirin azaldilmasina vo istixana omoliyyatlarinin timumi golirliliyinin vo hoyat
qabiliyystinin yaxsilagdirilmasina komok edo bilar.

1.4. Istixanalarin idaraetma sistemlorindJ istifads olunan sensorlar.

GyverControl bir istixananin avtomatlasdirilmasi tigiin istifads edilo bilor vo bu
proqramda istifads edilo bilon bir neca sensor var. Istixananin avtomatlasdiriimasi iigiin
GyverControl ilo istifads edila bilon bazi sensorlar bunlardir:

1. Temperatur sensorlari: Temperatur sensorlart istixana daxilindo temperaturun
monitoringi ti¢lin vacibdir. Bu, temperaturun bitki inkisafi li¢iin optimal diapazonda
qalmasini tomin etmak ti¢iin vacibdir. Temperatur sensorlar1 temperatur doyisikliklorini
1zlomok tigiin istixana daxilindo miixtalif yerlords yerlosdirilo bilor vo molumatlar
istilik vo soyutma sistemlorini idars etmak tic¢tlin istifads edilo bilor.

2. Riitubat sensorlari: Riitubat sensorlari istixana daxilinde havanin riitubat saviyyasine
nazarat etmoak liciin istifado olunur. Onlar suvarma sistemlorino nozarat etmok va
ritubat saviyyosinin bitki inkisafi liclin optimal diapazonda galmasini tomin etmok
ticlin istifads edils bilar.

3. Is1q sensorlart: Isiq sensorlar istixana daxilinds isi8n intensivliyini 6l¢gmak iigiin
istifado edilo bilor. Bu molumat isiglandirma sistemlorine nozarst etmok vo bitkilorin

optimal inkisaf {i¢clin lazzimi miqdarda is1q almasini tomin etmok {iciin istifado edilo

bilor.
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4. Karbon dioksid sensorlari: Karbon dioksid sensorlari istixana daxilindo karbon
qazinin saviyyasini izlomok flicilin istifado edilo bilor. Bu vacibdir, ¢linki bitkilor
fotosintez {li¢iin karbon gazina ehtiyac duyurlar. Bitkilorin miivafiq miqdarda karbon
gaz1 almasini tomin etmok ti¢iin ventilyasiya sistemlorino nozarst etmok ti¢iin karbon
qaz1 sensorlart istifado edilo bilar.

5. Torpagin nomlik sensorlari: Torpagin riituboti sensorlar1 torpaqdaki riitubot
soviyyasini izlomok {i¢iin istifado edilo bilor. Bu molumat suvarma sistemlorino nozarat
etmok vo bitkilorin optimal inkisaf ii¢iin lazimi migdarda su almasini tomin etmak {i¢iin
istifado edilo bilar.

6. Hava sensorlari: Hava sensorlar1 xarici hava soraitini izlomok iigiin istifado edilo
bilor. Bu molumat hava soraitindoki doyisikliklori kompensasiya etmok {iciin
temperatur va riitubat kimi istixana soraitini tonzimlomoak ticiin istifads edils bilor.

7. pH sensorlari: pH sensorlar1 torpagin pH soviyyasini izlomak {iciin istifado edilo
bilor. Bu molumat, bitkilorin qida maddolorinin diizgiin balansini almasini tomin etmoak
liclin torpaqdaki gida soviyyasini tonzimlomaok ii¢iin istifads edilo bilor.

Bu sensorlar1 GyverControl ilo istifado etmoklo, istixana operatorlar1 istixana
daxilindo otraf miihit amillorinin monitoringini vo nazaratini avtomatlasdira bilor. Bu,
bitki boylimosini yaxsilagdira vo enerji istehlakini azalda bilor, eyni zamanda
operatorlara istixanalarin idars edilmasinin digor aspektlorine diqgot yetirmoyo imkan

verir.

1.5.Diinyada istifads olunan Istixanalarin idaraetms sistemlorinin proqramlari.

Biitiin diinyada istifado olunan bir ne¢o avtomatik istixana idaroetmo proqrami var.
Bunlara nlimuns olaraq, asagidakilar aiddi:
1. HortiMaX: HortiMaX istixana yetisdiricilori iigiin avtomatlagsdirma hallori toqdim
edon programdir. O, iqlim nazarati, suvarma nazarati vo enerjinin idars edilmosi kimi
funksiyalar toklif edir. HortiMaX biitiin diinyada, o ciimlodon Avropa, Asiya vo Simali

Amerikada istixanalarda istifada olunur.
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2. Priva: Priva iqlim nozarati, suvarma nozaroti vo enerji idaroetmo xiisusiyyotlorini
tomin edon basqa bir istixana avtomatlasdirma proqramidir. Avropa, Asiya va Simali
Amerikada istixanalarda istifado olunur.
3. Hoogendoorn: Hoogendoorn istixanalarin avtomatlagdirilmasi program tominati
hallori taqdim edon Hollandiya sirkstidir. Program tominatina iqlim nazarati, suvarma
nozaroti vo enerjinin idaro edilmosi funksiyalar daxildir. Avropa, Asiya vo Simali
Amerika da daxil olmaqla biitiin diinyada istixanalarda istifads olunur.
4. Argus Controls: Argus Controls istixana yetigdiricilori iiglin avtomatlasdirma hallori
togdim edon Kanada sirkotidir. Program tominatina iqlim nozarati, suvarma nozarati vo
enerjinin idara edilmasi funksiyalari daxildir. Simali Amerika, Avropa vo Asiyada da
daxil olmagqla diinyanin hor yerinds istixanalarda istifado olunur.
5. GreenlQ: GreenlQ istixanalarin avtomatlasdirilmasi ii¢iin program hollori togdim
edon Israil sirkotidir. Program tominatia iqlim nazarati, suvarma nazarati va enerjinin
1dars edilmasi funksiyalar1 daxildir. Avropa, Asiya vo Simali Amerika da daxil olmagqla
biitlin diinyada istixanalarda istifads olunur.

Bunlar biitiin diinyada istifado olunan bir ¢ox avtomatik istixana idaroetma
programlarinin yalniz bir ne¢o niimunosidir. Hor bir program proqrami miixtolif
xtlisusiyyatlor vo imkanlar toklif edir vo istixana yetisdiricilori ehtiyaclarina an yaxsi

cavab veran proqrami se¢o bilorlar.
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IL.FOSIL. iISTIXANA IDARETMO SISTEMLORININ IS REJIMLORI.

2.1.istixana idaraetmo sistemlorinin rejimlori: Avtomatik vo Manual(9l ilo)
rejimlor

Istixana idaroetma sistemlorinin is rejimlori ii¢iin program tominatinin islonib
hazirlanmasinda istixana daxilindo otraf miihit amillorine nazarst vo tonzimloma li¢lin
hom avtomatik, hom ds al rejimlorinin mévcud olmasi adi haldir. Bu rejimlor miixtolif
mogsadloro xidmot edir vo istixana isinin xiisusi ehtiyaclarindan asili olaraq miixtalif

voziyyatlords istifads oluna bilar.

Avtomatik rejim. Avtomatik rejimdo proqram temperatur, riitubst vo is1q
soviyyalori kimi otraf miihit amillorini avtomatik tonzimlomok ti¢iin sensorlar vo digor
monitoring cihazlarindan istifads edacok. Proqram tominati bu amillarin saviyyasini
tonzimlomoak ti¢iin avvalcodon miioyyon edilmis qaydalar vo alqoritmlordon istifads
edorok onlarin yetisdirilon xiisusi mohsul ii¢iin optimal diapazonda galmasini tomin
edocok. Masalon, istixanada temperatur miloyyan soviyyadon yuxari qalxmaga
baglayarsa, proqram tominati avtomatik olaraq soyutma sistemini iso salaraq,
temperaturu yenidon istonilon diapazona endirocok. Avtomatik rejim otraf miihit
amillarinin optimal diapazonda galmasini tomin etmak ticiin yiiksok effektiv ola bilar

vo istixana operatorlarinin is yiikiinii azaltmaga komok eds bilar.

Manual rejim. Manual rejiminds proqram istixana operatorlarina istixana daxilindo
otraf miihit amillorini al ilo tonzimlomoys imkan veracok. Bu, avtomatik rejimin
dayisan sortlora kifayat qadar tez reaksiya vera bilmayacayi va ya operatorlarin xiisusi
mohsul taloblarina va ya digar amillara asaslanaraq diizalislor etmali oldugu hallarda
faydali ola bilor. Masolon, mohsul yiiksok riitubat soviyyasino gora stress slamotlori
gostarirsa, operator riitubat soviyyasini daha uygun saviyyaya endirmok {iciin nom
alma(qurutma, dehumidification) sistemini al ilo aktivlegsdirmoyi se¢o bilor. Manual
rejim, homginin operatorlara mohsul artimini1 optimallagdirmaq tig¢lin miixtalif
parametrlori vo konfiqurasiyalari smaqdan keg¢irmoys imkan veron smaq vo

problemlarin aradan qaldirilmasi ti¢lin faydali ola bilar.



11

Xiilaso, istixana idaroetmo proqraminda hom avtomatik, hom do manual (al)
rejimlorinin movcudlugu operatorlara istixana daxilinds ekoloji amillar tizarinds daha
cox ceviklik vo nozarot tomin edo bilor. Avtomatik rejim soraitin yetisdirilon xiisusi
mohsul {i¢iin optimal diapazonda qalmasini tomin etmoyo komok eds biloar, ol rejimi iso
daha mogsadydnlii diizolislor etmok vo ya yaranan problemlori holl etmok {i¢iin istifado
edilo bilor. Bu iki rejimin birlosmosi mohsul istehsalinin yaxsilasdirilmasina vo istixana

omoliyyatlarinda otraf miihito tosirin azaldilmasina komok edo bilar.

2.2. Istixana idaraetms sistemlarinin is rejimlori: Geca va giindiiz rejimi

Istixanalarmn idaro edilmosi sistemlorinin is rejimlori {iciin program tominatinin
hazirlanmas1 kontekstindo geco vo giindiiz rejimi mithiim xtsusiyyatdir. Bu rejim

yetisdiriciya giindiiz vo geco istixana iigiin xiisusi sortlor toyin etmoyo imkan verir.

Glindiiz rejiminds program tominati bitkilorin béyilimasini tosviq etmok ii¢iin daha
cox 1s1q, istilik va su tomin etmok ti¢iin toyin edilo bilor. Sistem yetisdirilon mohsullarin
xlisusi ehtiyaclarina asason temperaturu, riitubati, CO2 saviyyalorini vo digar otraf

miihit amillarini tonzimlomak ti¢lin proqramlagdirila bilar.

Geco rejimi zamani proqram tominati bitkilors verilon is1gin vo istiliyin miqdarin
azaltmaqla onlarin istirahatina va barpasina komak etmak {iciin tayin edils bilor. Buraya
geco arzinda optimal boylimo miihiti yaratmaq ti¢iin temperaturun, riitubstin vo CO2
saviyyalarinin tonzimlonmaosi daxil ola biloar.

Ayri-ayri glindiiz vo geco rejimloring sahib olmagla, yetisdirici bitkilori hor bir dévr
liclin ideal boylima soraiti ilo tomin edo bilor. Bu, enerji istehlakini vo xorclori
minimuma endirmoklo yanasi, bitki bdylimasini vo mahsuldarligini maksimum
doracado artirmaga komok edo bilor. Program homginin istixanalarin idars olunmasi
liclin tam avtomatlagdirilmig halli tomin edarak, giinlin vaxtina va ya digor otraf miihit
amillarino asason avtomatik olaraq giindiiz vo geca rejimlori arasinda kegid etmak tigiin

programlasdirila bilor.

2.3.Bitkilorin vegetasiya doviirlori.

Istixanalarin idaro edilmosi sistemlori kontekstindo texnologiya vo proqram

tominatinin istifadosi ilo vegetasiya movsiimlori uzadila bilor. Tipik olaraq, bitkilorin
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boylimok movsiimii giinos 15181, temperatur vo digor otraf miihit amillorinin
moévcudlugu ilo mohdudlasir. Istixanalar vegetasiya dovriiniin uzadilmasma imkan
veron idaro olunan mihit tomin edir, ¢ilinki bitkilor elementlordon qorunur vo ideal
bOyiimo soraiti tomin edilir.

Istixanalarin idars edilmosi sistemlorinin is rejimlori ii¢iin program tominatindan
istifado etmoklo, yetisdiricilor istixana daxilindo artan soraitlo manipulyasiya etmoklo
vegetasiya movsiimiinii daha da uzada bilorlor. Buraya temperaturun, riitubstin, CO2
soviyyalorinin vo isiglandirmanin bitki inkisafi tiglin ideal soraiti toglid etmok {i¢iin
tonzimlonmasi daxil ola bilor.

Bozi hallarda, yetisdiricilor bitkilorin ¢igoklomo vo meyvo vermo marhoalalorini
1dars etmok {i¢iin 1s1gdan mohrumetms kimi tisullardan da istifado edo bilor, boyiimok
movsiimiinii daha da uzadir. Program tominatinin vo avtomatlasdirmanin istifadosi ilo
bu tisullar ardicil vo somoarali sokildo totbiq oluna bilor, maksimum mohsuldarliga
imkan verir.

Biitovliikds, texnologiya vo program tominatindan istifade etmoklo vegetasiya
movsiimiiniin uzadilmasi imkani istixanalarin idaros edilmasi sistemlorinin shomiyyatli
tstiinliiytidiir ki, bu da il boyu mohsul istehsalina vo fermerlor iigiin golirliliyin

artmasina imkan verir.
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IILFOSIL. ISTIXANA iDARETMO SISTEMLORININ
IS REJIMLORININ PROQRAM TOMINATI.

3.1.Cihazn is rejimlorinin proqram taminatinin hazirlanmasi

Asagida togdim olunan kod, menyu sistemindo ox movqelori osasinda parametr
doyisikliklorini idaro edon bir ne¢o funksiyadan ibarotdir. Funksiyalarin bozilori
bunlardi:

1) rightHdepthO()

Bu funksiya menyu sisteminda saga horakat edarkon c¢agirilir. O, har bir ox movgeyi
liclin miixtolif hallarla “switch” ifadasindon istifads edir. Ox mdévqgeyindaon asili olaraq,
EEPROM-un yenilonmasi, cari kanalin doyisdirilmasi, vaziyyatlarin toyin edilmasi va

parametrlorin doyisdirilmasi kimi miixtalif harokatlaor yerina yetirilir.

GyverControl_1.2.ino arrowControl.ino automatics.ino eeprom.ino encMinim.h menu.ino redrawScreen.ino
1 byte thisMode;
2 byte curMode;
3
4
5 void rightHdepthe() {
6 switch (arrowPos) {
7 case @:
8 if (currentChannel »>= @) updateEEPROM(currentChannel);
9 if (++currentChannel > 9) currentChannel = 9;
1@ if (servicerFlag && currentChannel > -3) serwviceoUT();
11 currentLine = 4;
12 break;
13 case 1: channels[currentChannel].state = true;
14 if (currentcChannel == 7)
15 servol.attach(SERVO_ @, 600, 2400);
16 if (currentcChannel == 8)
17 servo2.attach(SERVO_1, 600, 2400);
18 currentLine = 4;
19 break;
20 case 2: currentline = 1;
21 break;
22 case 3: channels[currentChannel].direction = false;
23 currentLine = 2;
24 break;

Sok. 3.1
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25 case 4:
26 if (curMode == @) {
27 if (++channels[currentChannel].relayType > 2) channels[currentChannel].relayType = 2;
28 currentLine = 4;
29 } else if (curMode == 1) {
30 if (currentChannel == 7) {
31 minAngle[@] += 10;
32 if (minAngle[@] > 180) minAngle[@] = 18@;
33 } else if (currentChannel == 8) {
34 minAngle[1] += 18;
35 if (minAngle[1] > 180) minAngle[1] = 18@;
36 1
37 currentLine = 3;
38 } else {
39 driveTimeout += 1;
40 if (driveTimeout > 254) driveTimeout = 255;
a1 currentLine = 3;
42 i
43 break;
44 case 5:
45 if (curMode == 1) {
46 if (currentChannel == 7) {
47 maxAngle[@] += 10;
48 if (maxAngle[@] > 18@) maxAngle[@] = 18@;
49 } else if (currentChannel == 8) {
50 maxAngle[1] += 10;
51 if (maxaAngle[1] > 18@) maxAngle[1] = 18@;
52 1
53 i
54 currentLine = 3;
55 break;
56 }
57 1
Saok. 3.2

Kodu nazordon kegirak vo onun funksionalligini anlayaq;:

1. Funksiya kod parcasinda toyin olunmayan "arrowPos" doyisoninin doyorine
osaslanan kegid ifadasi ilo baglayir. O, sistem interfeysindo oxun vo ya kursorun cari
vaziyyatini vo ya vaziyyatini tomsil edir.

2. Daha sonra kod "arrowPos" doyori osasinda miixtolif hallar1 miioyyon edir vo
miivafiq olaraq miixtalif harakatlori yerina yetirir:

- Hal 0: Cari kanal 0-dan boyiikk vo ya borabordirss, funksiya parametr kimi
"currentChannel" ilo  "updateEEPROM" funksiyasim  ¢agirir.  Sonra o,
"currentChannel" doyisonini 1 artirir. Lakin "currentChannel" 9-u kegorso, onu 9-a
qaytarir. 9gor "serviceFlag" dogrudursa vo "currentChannel" -3-don bdyiikdiirso,

funksiya " serviceOUT" funksiyasi. Nohayat, o, "currentLine" doyisonini 4-9 toyin edir.
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- Hal 1: ©gor "arrowPos" 1-dirs9, o, "currentChannel" indeksindo kanalin voziyyatini
dogru olaraq toyin edir. Olavo olaraq, agor "currentChannel" 7-dirso, o, miioyyon
edilmis impuls genigliklori ilo "SERVO_0"-a, "currentChannel" 8-dirsa, eyni impuls
genisliklori ilo "SERVO_1"-9 bir servo olava edir. Sonra, "currentLine" doyisonini 4-9
toyin edir.

- Hal 2: ©gor "arrowPos" 2-dirs9, o, "currentLine" doyisonini 1-o toyin edir.

- Hal 3: ©gor "arrowPos" 3-diirso, o, "currentChannel" indeksindo kanalin istigamotini
false olaraq toyin edir. Sonra "currentLine" doyisonini 2-yo toyin edir.

- Hal 4: Ogor "arrowPos" 4 vo "curMode" (ehtimal ki, cari is rejimi) O olarsa, o,
"currentChannel" indeksinds kanalin "relayType"-ni 1 artirir. Lakin "relayType" hoddi
asarsa 2, onu 2-yd gaytarir. Sonra "currentLine" doyisonini 4-9 toyin edir.

- 9gor "curMode" 1 (servo rejim) va "currentChannel" 7-dirso, o, "minAngle[0]"-1
10 artirir vo onu maksimum 180 ilo mohdudlasdirir. "currentChannel" 8-dirsa, " ii¢iin
do eyni seyi edir. minAngle[1]". Sonra "currentLine" doyisonini 3-9 toyin edir.

- 9ks halda, "curMode" na 0, no do 1-dirso, "driveTimeout" doyisonini 1 artirir vo
onu maksimum 255-0 godor mohdudlagdirir. Daha sonra "currentLine" doyisonini 3-o
toyin edir.

- Hal 5: ©gor "arrowPos" 5 va "curMode" 1-dirso, o, "maxAngle[0]"1 10 artirir vo
"currentChannel" 7 olarsa, onu maksimum 180 ilo mohdudlasdirir. Eynils,
"currentChannel" 8 olarsa , "maxAngle[1]" liclin eyni seyi edir. Sonra "currentLine"
dayisenini 3-5 toyin edir.

3. Funksiya heg bir doyor qaytarmur.

Umumiyyatla, bu kod parcas miixtalif horokotlori idars edir vo cari is rejimina vo ox
kursorunun movqeyina asason miixtolif doyisonlori yeniloyir.

2) rightHdepth1()

Bu funksiya “rightHdepth0” funksiyasina bonzayir, lakin “1” derinliyinde saga horokot
edorkon cagirilir. Yena do “switch” ifadosi miixtalif ox movqelarini idars edir vo onlara

asaslanan harakatlori yering yetirir.



59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
7@
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85

// saga donarksn dayisdirmsk, rejim parametrlsri
void rightHdepthl() {
switch (arrowPos) {
case ©: 1f (++channels[currentChannel].mode > 3) channels[currentChannel].mode = 3;

currentLine = 4;
break;

case 1: currentlLine = @;

currentLine = 4;
break;

case 2:

—_

— —

if (thisMode == @) { // dovr

thisH[®]++;

if (thisH[@] » 999) thisH[@] = 999;
else if (thisMode == 1) { // impuls
channels[currentChannel].impulsePrd++;

if (channels[currentChannel].impulsePrd > 13) channels[currentChannel].impulsePrd = 13;

else if (thisMode == 2) { // gin
if (++channels[currentChannel].hourl > 23) channels[currentChannel].hourl = 23;
else { // sensor
if (channels[currentChannel].sensPeriod < 6@) {
channels[currentChannel].sensPeriod += 2;
} else {
channels[currentChannel].sensPeriod += 6@;

¥

}

currentLine = 1;
break;

Sok. 3.3

case 3:
if (thisMode == @) { // dovr

}

h

}

h

thisM[@]++;

currentLine = 1;

else if (thisMode == 1) { // impuls

channels[currentChannel].work++;

if (channels[currentChannel].work > 18@) channels[currentChannel].work = 100;
currentLine = 2;

else if (thisMode == 2) { // giin

if (++channels[currentChannel].hour2 > 23) channels[currentChannel].hour2 = 23;
currentLine = 2;

else { // sensor

if (++channels[currentChannel].sensor > 5) channels[currentChannel].sensor = 5;
currentLine = 2;

break;
case 4:
if (thisMode == @) { // dovr

—

—

}

thiss[@]++;
currentLine = 1;
else if (thisMode == 1) {
if (++channels[currentChannel].startHour > 23) channels[currentChannel].startHour = 23;
currentlLine = 3;
else if (thisMode == 3) {
if (channels[currentChannel].threshold >= 5@)
channels[currentChannel].threshold += 18;
else
channels[currentChannel].threshold++;
if (channels[currentChannel].threshold » 1823) channels[currentChannel].threshold = 1023;
currentLine = 3;

break;

Sok. 3.4

16



17

118 case 5:

119 if (thisMode == @) {

120 thisH[1]++;

121 currentLine = 2;

122 } else if (thisMode == 3) {

123 if (channels[currentChannel].thresholdMax »>= 50)
124 channels[currentChannel].thresholdMax += 1@;
125 else

126 channels[currentChannel].thresholdMax++;

127 if (channels[currentChannel].thresholdMax > 1823) channels[currentChannel].thresholdMax = 1823;
128 currentLine = 3;

129 }

130 break;

131 case 6:

132 if (thisMode == @) {

133 thisM[1]++;

134 currentLine = 2;

135 }

136 break;

137 case 7:

138 if (thisMode == @) {

139 thisS[1]++;

140 currentLine = 2;

141 }

142 break;

143 1

144
145

Sak. 3.5

Kodu nazardon kegirok vo onun funksionalligini anlayaq:
1. Funksiya "void" kimi miioyyon edilmisdir, yoni heg bir doyar qaytarmur.
2. Funksiya ‘arrowPos’ doyisoninin doyorino osaslanan "kegid" ifadoasindon istifads
edir.
3. Ogor “arrowPos’ "0 olarsa, "case 0° blokunun daxilindaki kod yerino yetirilir. O,
'channels[currentChannel]' obyektinin 'rejim' xassosini artirir. Dayor "3°-don ¢ox
olarsa, o, '3"-0 qaytarilir. Sonra 'currentLine' doyisoni '4' olaraq toyin olunur.
4. Ogor ‘arrowPos” 1" olarsa, ‘case 1" blokunun daxilindoki kod yerina yetirilir. O,
'currentLine' dayisonini '0' olaraq toyin edir vo sonra onu yeniden '4' olaraq toyin edir.
5. Ogor ‘arrowPos® 2" olarsa, ‘case 2" blokunun daxilindoki kod yerina yetirilir. O,
‘thisMode™ doyorini yoxlayir vo onun doyorino osason miixtolif horokatlori yerino
yetirir.

- Ogor ‘thisMode™" "0 olarsa, o, "thisH[0]" doyerini artirir vo "999 -dan artiq olub-
olmadigini yoxlayir. ©gar beladirss, 0, '999 -a qaytarilir.

- 9goar ‘thisMode™ "1 olarsa, o, "channels[currentChannel]” obyektinin "impulsePrd’
xassasini artirir vo “13°-don artiq olub-olmadigini yoxlayir. ©gor beladirss, o, "13"-0

qaytarilir.
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- Ogor ‘thisMode’ "2 olarsa, o, ‘channels[currentChannel]" obyektinin “hourl®
xassosini artirir vo "23°-don artiq olub-olmadigini yoxlayir. ©gor beladirss, o, "23"-0

qaytarilir.

- 9gor ‘thisMode™ basqa bir seydirso, o, ‘channels[currentChannel]" obyektinin
“sensPeriod” xassosini yoxlayir. Ogor "60'-dan azdirsa, ona "2 oslavo edir. Oks halda,

ona 60" alavo edir.

Miivafiq horakati yerino yetirdikdon sonra "currentLine’ doyisoni "1 olaraq toyin

olunur.

6. Ogor “arrowPos’ "3 olarsa, ‘case 3° blokunun daxilindaki kod yerino yetirilir. O,
homginin ‘thisMode’ doyerini yoxlayir vo onun doyorino asason miixtalif horokatlori
yering yetirir.

- 9gor ‘thisMode™ "0" olarsa, o, 'thisM[0]" doyarini artirir vo “currentLine’” "1'-0
toyin edir.

- Ogor ‘thisMode™™ '1° olarsa, o, ‘channels[currentChannel]" obyektinin “work’
xassasini artirir vo “100°-don artiq olub-olmadigini yoxlayir. ©gar beladirss, o, *100°-

9 qaytarilir. Sonra, o, 'currentLine'1 '2' olaraq toyin edir.

- Ogor ‘thisMode'™ "2° olarsa, o, ‘channels[currentChannel]" obyektinin “hour2"
xassosini artirir vo "23"-don artiq olub-olmadigini yoxlayir. 9gor beladirss, o, 23 -9
qaytarilir. Sonra, o, 'currentLine'1 '2' olaraq tayin edir.

- 9gor ‘thisMode™ basqa bir seydirso, o, ‘channels[currentChannel]" obyektinin
‘sensor’ xassosini artirir vo onun '5°-don ¢ox olub olmadigini yoxlayir. Ogor beladirsa,
0, '5°-0 qaytarilir. Sonra, o, 'currentLine'1 '2' olaraq toyin edir.

7. Ogor “arrowPos® '4" olarsa, ‘case 4° blokunun daxilindoki kod yerina yetirilir. O,
‘thisMode® doyarini yoxlayir vo onun doyarine asason miixtalif harokatlori yerina
yetirir.

- 9gor "thisMode™ "0 olarsa, o, "thisS[0] doyarini artirir’ vo "currentLine’ "1 -0 toyin

edir.
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- Ogor ‘thisMode™" "1° olarsa, o, ‘channels[currentChannel]” obyektinin "startHour’
xassosini artirir vo "23°-don artiq olub-olmadigini yoxlayir. ©gor beladirss, o, "23"-0

qaytarilir. Sonra o, “currentLine’ “3-0 toyin edir.

- 9Ogor ‘thisMode™™ '3° olarsa, o, '50'-don bdyiik vo ya ona borabor olarsa,
“channels[currentChannel]’ obyektinin “threshold™ xassosini "10° artirir. Oks halda,
onu 'l" artirir. Daha sonra o, ‘arofasinds™ "1023°-don artiq olub-olmadigini yoxlayir.
Ogor beladirso, o, '1023 -0 qaytarilir. Nohayat, o, ‘currentLine” '3'-9 toyin edir.

8. Ogor "arrowPos’ "5 olarsa, ‘case 5° blokunun daxilindoki kod yerina yetirilir. O,
‘thisMode™ doyorini yoxlayir vo onun doyorino asason miixtalif horokatlori yerina
yetirir.

- Ogor ‘thisMode™ 0" olarsa, o, "thisH[1]" doyarini artirir vo “currentLine’ "2°-yo
toyin edir.

- Ogor ‘thisMode' ‘3'diirss, o, '50°-don boyiikk vo ya ona borabordirss,
‘channels[currentChannel]” obyektinin “thresholdMax’ xassosini "10° artirir. 9ks
halda, onu 'l" artirir. Sonra "thresholdMax™ *1023"-ii kecib-ke¢modiyini yoxlayir. Ogor
beladirso, 0, '1023"-a qaytarilir. Nohayat, o, “currentLine’ "3-9 toyin edir.

9. Ogor ‘arrowPos’ 6" vo ‘thisMode' 0" olarsa, o, 'thisM[1] doyorini artirir vo
‘currentLine’ "2°-yo toyin edir.
10. Ogor “arrowPos” '7° vo ‘thisMode’ "0" olarsa, o, 'thisS[1]" doyerini artirir vo
“currentLine’ "2-yo toyin edir.

3)leftHdepth0()

Bu funksiya menyu sisteminds “0” dorinliyindo sola horokot edorkon ¢agirilir. Ovvalki
funksiyalara banzor, o, miixtalif ox movqelorini idars etmok {i¢iin “switch” ifadosindon

istifads edir vo miivafiq olaraq horakotlori yerina yetirir.
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146 // sola dobnarkan dsyisdirmsk, kanal parametrlari
147 void leftHdepthe() {

148 switch (arrowPos) {
149 case ©:
158 if (currentChannel >= @) updateEEPROM(currentChannel);
151 if (--currentChannel < -3) currentChannel = -3;
152 if (!serviceFlag && currentChannel == -3) serviceIN();
153 if (currentChannel == 7)
154 servol.detach();
155 if (currentChannel == 8)
156 servo2.detach();
157 currentLine = 4;
158 break;
159 case 1: channels[currentChannel].state = false;
160 currentLine = 4;
161 break;
162 case 2:
163 currentLine = 1;
164 break;
165 case 3: channels[currentChannel].direction = true;
166 currentLine = 2;
167 break;
Sok. 3.6
168 case 4:
169 it (curMode == @) {
170 if (--channels[currentChannel].relayType < @) channels[currentChannel].relayType = 8;
171 currentLine = 4;
172 } else if (curMode == 1) { // servo
173 if (currentchannel == 7) {
174 minAngle[e] -= 10;
175 if (minAngle[e] > 18@) minAngle[@] = o;
176 } else if (currentChannel == 8) {
177 minAngle[1] -= 18;
178 if (minAngle[1] > 18@) minAngle[1] = ©;
179 1
180 currentLine = 3;
181 } else {
182 driveTimeout -= 1;
183 it (driveTimeout < 1) driveTimeout = 1;
184 currentlLine = 3;
185 1
186 break;
187 case 5:
188 if (curMode == 1) {
189 if (currentchannel == 7) {
190 maxAngle[@] -= 10;
191 if (maxAngle[@] > 18@) maxAngle[B] = 0;
192 } else if (currentChannel == 8) {
193 maxAngle[1] -= 10;
194 if (maxAngle[1] > 18@) maxAngle[1] = ©;
195 1
196 1
197 currentLine = 3;
198 break;
199 1
00 1}

Sak. 3.7
Bu kodu daha atrafli tohlil edak:

- "leftHdepthO" funksiyas1 heg bir qaytarilma dayari (‘void') olmadan miiayyan edilir.
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- Funksiya bu kodun ohato dairosindon konarda miioyyon edilmis doyison kimi qobul
edilon ‘arrowPos’ doyorino osaslanan ‘kecid’ ifadosindon istifado edir.

- "kecid" ifadesindo ‘arrowPos’ doyorindon asili olaraq kodun davranisini toyin edon
miixtolif hallar (0-dan 5-0 godor) mévcuddur.

- Hal 0: ©gor “currentChannel’ 0-dan boyiik vo ya barabordirse, ‘updateEEPROM®
funksiyast parametr kimi ‘currentChannel ilo ¢agirilir. Sonra, ‘currentChannel” 1
azalir. ©Ogor “currentChannel -in yeni doyori -3-don azdirsa, o, -3-o toyin edilir. Ogor
“serviceFlag" yanlisdirsa vo “currentChannel” -3 olarsa, “serviceIN" funksiyasi ¢agirilir.
Olavo olaraq, agor ‘currentChannel” 7 vo ya 8-dirso, miivafiq olaraq ‘servol” vo ya
‘servo2’ ayrilir. Nohayat, “currentLine’ 4-9 toyin edilir.

- Hal 1: “channels[currentChannel]" obyektinin “state’ lizvii false, ‘currentLine’ 1so 4-
a2 tayin edilib.

- Hal 2: “currentLine’ 1-o toyin edilib.

- Hal 3: “channels[currentChannel]" obyektinin ‘istigamet™ iizvii dogru, "currentLine’
159 2-ya tayin edilib.

- Hal 4: Bu halda miixtslif rejimlor ii¢lin kod bloku var, lakin faktiki icra sizin toqdim
etdiyiniz kod parcasinda tomin edilmayib.

- Hal 5: Bu halda da miixtslif rejimlar ii¢iin kod bloku var, lakin icras1 gostorilmir.

4)leftHdepthl()

Bu funksiya “leftHdepth0” funksiyasina banzayir, lakin “I1” darinliyinds sola harakot
edorkon ¢agirilir. O, homginin miixtalif ox movgeloarini idars etmok vo onlara asaslanan

harakatlari yerina yetirmak ticlin “switch” ifadasindon istifads edir.



202  // sola donsrksn dsyisdirmsk, rejim parametrlsri
203 void leftHdepthi() {

204 switch (arrowPos) {
205 case @: if (--channels[currentChannel].mode < ®) channels[currentChannel].mode = @;
206 currentLine = 4;
207 break;
208 case 1: currentLine = 4;
209 break;
210 case 2:
211 if (thisMode == @) { // dovr
212 thisH[@]--;
213 } else if (thisMede == 1) { // impuls
214 if (--channels[currentChannel].impulsePrd < @) channels[currentChannel].impulsePrd = @;
215 } else if (thisMede == 2) { // giin
216 if (--channels[currentChannel].hourl < @) channels[currentChannel].hourl = @;
217 } else { // sensor
218 if (channels[currentChannel].sensPeriod < 60) {
219 channels[currentChannel].sensPeriod -= 2;
220 } else {
221 channels[currentChannel].sensPeriod -= 6@;
222 1
223 if (channels[currentcChannel].sensPeriod < 2) channels[currentChannel].sensPeriod = 2;
224 1
225 currentLine = 1;
226 break;
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227 case 3:
228 if (thisMode == @) { // dovr
229 thisM[e]--;
230 currentLine = 1;
231 } else if (thisMode == 1) { // impuls
232 if (--channels[currentChannel].work < 1) channels[currentChannel].work = 1;
233 currentline = 2;
234 } else if (thisMode == 2) { // giin
235 it (--channels[currentChannel].hour2 < @) channels[currentChannel].hour2 = @;
236 currentline = 2;
237 } else { // sensor
238 it (--channels[currentChannel].sensor < @) channels[currentChannel].sensor = @;
239 currentLine = 2;
240 }
241 break;
242 case 4:
243 if (thisMode == @) { // dovr
244 thiss[e]--;
245 currentLine = 1;
246 } else if (thisMode == 1) {
247 if (--channels[currentChannel].startHour < @) channels[currentChannel].startHour = @;
248 currentLine = 3;
249 } else if (thisMode == 3) {
250 if (channels[currentChannel].threshold >= 5@)
251 channels[currentChannel].threshold -= 10;
252 else
253 channels[currentChannel].threshold--;
254 if (channels[currentChannel].threshold < @) channels[currentChannel].threshold = @;
255 currentLine = 3;
256 1
257 break;

Sok. 3.9
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258 case 5:

259 if (thisMode == @) {

260 thisH[1]--;

261 currentLine = 2;

262 } else if (thisMode == 3) {

263 if (channels[currentChannel].thresholdMax >= 58)

264 channels[currentChannel].thresholdMax -= 1@;

265 else

266 channels[currentChannel].thresholdMmax--;

267 it (channels|[currentchannel].thresholdMax < @) channels[currentChannel].thresholdMax = @;

268 currentLine = 3;

269 }

270 break;

271 case 6:

272 if (thisMode == @) {

273 thisM[1]--;

274 currentlLine = 2;

275 1

276 break;

277 case 7:

278 if (thisMode == @) {

279 thisS[1]--;

280 currentLine = 2;

281 1

282 break;

283 1

284 ]

285

Sok. 3.10

Bu kodu tohlil edok:

1.Bu arrowPos dayisoninin doyarins asaslanan kecid ifadasini ehtiva edir.

2.Hor bir 15 blokunun daxilinds arrowPos-un cari doyaring asason miixtalif horokatlor
yering yetirilir.

3. 0 blokunda kanallarin rejimi[currentChannel] azalir vo 0-dan az olarsa, 0-a toyin
edilir. Sonra cariLine dayisoni 4-9 tayin edilir.

4. 1-ci blokda cari xatt doyisoni 4-9 tayin olunur.

5. 2-ci halda blokda, rejimlo alagoali doyison kimi goriinon thisMode-un doyori asasinda
miixtalif harokatlor yerina yetirilir. Masalon, thisMode 0-dirsa, thisH[0] azalir va 0-dan
az olarsa, 0-a toyin edilir. Sonra cariline dayisoni 1-9 toyin edilir.

6. Eynilo, hal 3, hal 4, hal 5, hal 6 vo voziyyast 7 bloklarinda thisMode doyarina asason
miixtalif harakatlor yerina yetirilir va cariLine doyisoni miivafiq olaraq yenilanir.
S)rightHservice()

Bu funksiya xidmot menyusunda saga horokot edorkon c¢agirilir. O, forqli ox
movqelarini idaro etmok iigiin yenidon “switch” ifadasindon istifado edir vo miivafiq

olaraq horakatlari yerina yetirir.



286  voild rightHservice() {

287 switch (arrowPos) {

288 case @:

289 if (++currentChannel > 9) currentChannel = 9;
290 if (serviceFlag && currentChannel > -3) serviceOUT();
291 currentLine = 4;

292 break;

293 case 1: realTime[@]++;

294 correctTime();

295 currentLine = @;

296 break;

297 case 2: realTime[1]++;

293 correctTime();

299 currentLine = @;

300 break;

381 case 3: realTime[2]++;

3082 correctTime();

303 currentLine = @;

304 break;

305 case 4: channelStatesServ[@] = true;
306 currentLine = 2;

307 break;

308 case 5: channelstatesServ[1l] = true;
309 currentLine = 2;

310 break;

311 case 6: channelstatesServ[2] = true;
312 currentLine = 2;

313 break;

314 case 7: channelstatesServ[3] = true;
315 currentLine = 2;

316 break;

Sak. 3.11



317
318
319
328
321
322
323
324
325
326
327
328
329
330
331
332
333
334
335
336
337
338
339
340
341
342
343
344
345
346
347
348
349
350

true;

case 8: channelStatesserv[4]
currentLine = 2;
break;

case 9: channelStatesServ[5] = true;
currentLine = 2;
break;

case 10: channelStatesServ[6] = true;
currentLine = 2;
break;

case 11: servoPosServ[e] += 18;

it (servoPosServ[@] > 180) servoPosServ[e] = 180;
currentLine = 1;
break;
case 12: servoPosServ[1] += 180;
if (servoPosServ[1] > 188) servoPosServ[1l] = 188;

currentLine = 2;
break;

case 13: channelStatesserv[9] = true;
driveState = 1;
currentLine = 3;
break;

case 14: settings.comSensPeriod += 1;
currentLine = 3;
break;

case 15: if (++settings.plotMode »>= 2) settings.plotMode = 2;
switch (settings.plotMode) {

case @: plotTimeout = 5768;
break;

case 1: plotTimeout = 24e;
break;

case 2: plotTimeout = 4;
break;

}

currentLine = 3;

Sak. 3.12
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317 case 8: channelStatesServ[4] = true;

318 currentLine = 2;

319 break;

320 case 9: channelStatesServ[5] = true;

321 currentLine = 2;

322 break;

323 case 18: channelStatesServ[e] = true;

324 currentLine = 2;

325 break;

326 case 11: servoPosServ[8] += 10;

327 if (servoPosServ[@] > 18@) servoPosServ[@] = 180@;

328 currentLine = 1;

329 break;

330 case 12: servoPosServ[1l] += 10;

331 if (servoPosServ[1] > 18@) servoPosServ[1l] = 186;

332 currentLine = 2;

333 break;

334 case 13: channelstatesServ[9] = true;

335 drivestate = 1;

336 currentLine = 3;

337 break;

Sok. 3.13

338 case 14: settings.comSensPeriod += 1;

339 currentLine = 3;

340 break;

341 case 15: if (++settings.plotMode »= 2) settings.plotMode = 2;

342 switch (settings.plotMode) {

343 case @: plotTimeout = 5768;

344 break;

345 case 1: plotTimeout = 240;

346 break;

347 case 2: plotTimeout = 4;

348 break;

349 1

350 currentLine = 3;

351 break;

352 }

353 }

354

Sok. 3.14

Bu kodu tohlil edok:

- ‘rightHservice" funksiyas1 he¢ bir arqumentsiz v "void" qaytarma ndvii ilo miioyyon
edilmisdir.
- O, "arrowPos’ doyisoninin doyarino asaslanan “kecid" ifadasini ehtiva edir.

- Hor “case’ blokunun daxilinds “arrowPos-un cari doyarina asason miixtolif horokotlor

yerino yetirilir.
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- "hal 0" blokunda “currentChannel’ artirilir vo 9-dan boyiik olarsa, 9-a toyin edilir.
Ogor ‘serviceFlag® dogrudursa vo “currentChannel” -3-don bdyiikdiirso, * funksiyasi
serviceOUT()" cagirilir. Sonra “currentLine” doyisoni 4-9 toyin edilir.

- “1-ci hal”, “2-c1 hal” vo “3-cli hal” bloklarinda miivafiq “realTime” massiv elementi
artirilir vo “correctTime()” funksiyasi ¢agirilir. Sonra “currentLine” doyisoni 0-a toyin
edilir.

- "4-cii halda" - "10-cu hal" bloklarinda miivafiq "channelStatesServ'" massiv elementi
"true" olaraq toyin edilir. Sonra, doyison ‘currentLine” 2-yo toyin edilib.

- "11-ct hal® vo "12-ci hal’ bloklarinda miivafiq "servoPosServ' massiv elementi 10
artirilir vo 180-don ¢ox olarsa, 180-o qodor sixilir. Sonra “currentLine’ doyisoni 1-9
toyin edilir vo ya 2, miivafiq olaraq.

- "13-cii hal" blokunda 9-cu indeksdoki ‘channelStatesServ' massiv elementi “true’,
“driveState’ iso 1-9 toyin olunub. Sonra “currentLine” doyisoni 3-9 toyin edilir.

- "14-cii hal' blokunda ‘settings.comSensPeriod" 1 artirilir. Sonra ‘currentLine’
dayiseni 3-9 toyin edilir.

- "15-ci hal” blokunda “settings.plotMode" artirilir vo miixtalif hallar1 idars etmok ii¢iin
‘kegid® ifadosi istifado olunur. “settings.plotMode® doyarindon asili olaraq,
‘plotTimeout’ forqli doyarlors toyin edilir. Sonra “currentLine” doyisoni 3-9 toyin edilir.
6)leftHservice()

Bu funksiya xidmet menyusunda sola harokat edorken c¢agirilir. O, miixtalif ox
movgelorini idaro etmok {i¢lin “switch” ifadasindon istifado edir vo onlara asaslanan
harakatlori yerino yetirir.Bu funksiyalar ox movgelarine asason menyu sistemindo

naviqasiya vo parametr doyisikliklorini idars edir.
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358
359
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361
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364
365
366
367
368
369
370
371
372
373
374
375
376
377
378
379

void leftHservice() {
switch (arrowPos) {
case @:

if (--currentChannel < -3) currentChannel = -3;

if (lserviceFlag && currentChannel ==

currentLine = 4;
break;

case 1: realTime[©]--;
correctTime();
currentlLine = 0;
break;

case 2: realTime[1]--;
correctTime();
currentLine = @;
break;

case 3: realTime[2]--;
correctTime();
currentLine = @;
break;

case 4: channelstatesServ[e]
currentlLine = 2;
break;

case 5: channelStatesServ[1l] =
currentlLine = 2;
break;

Sak.

_3)

serviceIN();

talse;

false;

3.15



380 case 6: channelstatesserv[2] = false;
381 currentLine = 2;
382 break;
383 case 7: channelStatesServ[3] = false;
384 currentLine = 2;
385 break;
386 case 8: channelStatesServ[4] = false;
387 currentLine = 2;
388 break;
389 case 9: channelStatesServ[5] = false;
390 currentLine = 2;
391 break;
392 case 1@: channelstatesServ[e] = false;
393 currentLine = 2;
394 break;
385 case 11:
396 if (servoPosServ[@] >= 1@) servoPosServ[e] -= 1@;
397 else servoPosServ[e] = o,
398 currentLine = 1;
399 break;
400 case 12:
401 if (servoPosServ[1l] >= 1@) servoPosServ[1l] -= 18;
402 else servoPosServ[1l] = 8;
493 currentLine = 2;
494 break;
405 case 13: channelStatesServ[9] = false;
406 driveState = 1;
407 currentLine = 3;
108 break;
409 case 14: settings.comSensPeriod -= 1;
41@ if (settings.comSensPeriod < 1) settings.comsSensPeriod = 1;
411 currentLine = 3;
412 break;
Sok. 3.16
413 case 15: if (--settings.plotMode < ©) settings.plotMode
414 switch (settings.plotMode) {
415 case @: plotTimeout = 5760;
416 break;
417 case 1: plotTimeout = 240;
418 break;
419 case 2: plotTimeout = 4;
420 break;
421 }
4272 currentLine = 3;
423 break;
424 }
425 }

Sok. 3.17
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Budur kodu tahlil edok:

- Kod heg bir arqumentsiz vo “void' gaytarma novii ilo “leftHservice™ adli funksiyam

mioyyan edir.

- O, "arrowPos’ doyisoninin doyarine asaslanan “ke¢id" ifadasini ehtiva edir.

- Hor “hal® blokunun daxilinds “arrowPos’-un cari dayarino asason miixtalif horokatlor
yering yetirilir.

- "case 0" blokunda "currentChannel” doyisoni azalir. -3-don az olarsa, -3-9 toyin edilir.
Olavo olaraq, ogor “serviceFlag" yanligdirsa vo “currentChannel” -3 olarsa, “serviceIN
funksiyasi ¢agirilir. “currentLine” doyisoni 4-9 toyin edilib.

- 'case 1', 'case 2' vo 'case 3' bloklari, 'realTime' massivinin miivafiq elementi azaldilir
vo 'correctTime' funksiyasi ¢agirilir. “currentLine’ doyisoni 0-a toyin edilib.

- ‘case 4 - ‘case 10" bloklarinda, “channelStatesServ' massivinin miixtalif elementlori
yanlig olaraq toyin edilir. “currentLine” doyisoni 2-ya toyin edilib.

- "case 11" vo ‘case 12" bloklarinda “servoPosServ' massivinin miivafiq elementi 10
azaldilir. ©gor naticads alinan doyor 10-dan azdirsa, o, 0-a toyin edilir. "currentLine’
doyisaoni toyin edilir. miivafiq olaraq 1 vo ya 2.

- ‘case 13" blokunda ‘channelStatesServ[9] eclementi false, ‘driveState™ 1,
‘currentLine’ doyisoni iso 3-9 tayin edilib.

- "14-cii hal” blokunda “parametrlordo’ "comSensPeriod" doyisoni 1 azalir. Notico doyer
1-don azdirsa, o, 1-2 toyin edilir. *currentLine” doyisoni 3-9 toyin edilir.

- "15-ci hal’ blokunda “parametrlords’ “plotMode’ azalir. Notico doyar 0-dan azdirsa,
o0, 0-a toyin edilir. “settings.plotMode” doyorindon asili olaraq, ‘plotTimeout” doyisoni

miixtalif doyarlors tayin edilir. "currentLine” doyisoni 3-9 tayin edilib.
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Noatica

Yekun olaraq geyd edok ki, istixanalarin idaro edilmasi sistemlorinin is rejimlori
liclin program tominatinin hazirlanmasi istixana omoliyyatlarinin somorsliliyinin vo
effektivliyinin optimallasdirilmasinda holledici rol oynayir. Istixanalarin idaro
edilmosindo texnologiya vo avtomatlagdirmanin inteqrasiyasi dayaniqli kond
tosorriifat1 tocriibolori iigiin getdikco daha ¢ox ohomiyyot kosb etdiyino goro, bu
todqiqat sahosi son illordo shomiyyatli diggoti colb etmisdir.

Baxilan odobiyyat istinadlari,  istixana idaroetmo sistemlorindo proqram
tominatinin  dizaynt vo inkisafinin  vacibliyini  vurgulayir. Onlar istixana
omoliyyatlarinin spesifik tolablorini vo problemlarini hall eds bilon xiisusi program
hollorina ehtiyaci vurgulayirlar. Temperatur, riitubat vo isiglandirma kimi otraf miihit
amilloring nozarstdon tutmus suvarma vo qida maddslarinin ¢atdirilmasi sistemlorinin
avtomatlagdirilmasina qador program tominatinin inkisafi miixtolif parametrlorin doqiq
monitoringind va nazaratino imkan verir.

Bu istinadlar homg¢inin Osyalarin Interneti (IoT), simsiz sensor sobaokolori va
istixanalarin idars edilmasi programinda malumat analitikas1 kimi inkisaf etmokds olan
texnologiyalarin inteqrasiyasini vurgulayir. Bu inteqrasiya real vaxt rejiminde
molumatlarin toplanmasi, tohlili vo gararlarin gobul edilmasine imkan verir ki, bu da
resurslarin idars edilmosinin tokmillogdirilmosine, mohsul mohsuldarli§inin artmasina
vo otraf miihits tosirin azalmasina gatirib ¢ixarir.

Istixanalarin idaro edilmosi sistemlori {iciin progqram tominatinin hazirlanmasi
kond tosorriifati miitoxassislori, proqram miihondislori vo avtomatlasdirma
miitoxassislori arasinda omokdasligi nozords tutan ¢oxsahsli bir isdir. O, istifadogi
dostu interfeyslor, mohkom alqoritmlor vo genislono bilon hoallor yaratmaq tigiin hom
kond tasarriifat1 sahasini, hom do program tominatinin inkisaf prinsiplorini derinden
basa diismoyi tolab edir.

Bundan slava, nozardon kegirilon adabiyyat bu sahads davamli tadqiqat va inkisafa
ehtiyac oldugunu qobul edir. Istixanalarin idars edilmasi tocriibalori inkisaf etdikco va

yeni texnologiyalar ortaya ¢ixdiqca, proqram hallori sonayenin dayisen ehtiyaclarina
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uygunlagmalidir. Siini intellekt vo masin dyronmosi kimi gabaqcil texnologiyalarla
inteqrasiya istixana idarasetms proqraminin imkanlarini daha da artira bilor.

Xiilaso, istixana idaroetmo sistemlorinin is rejimlori ii¢lin program tominatinin
hazirlanmas1 miasir kond tosorriifati iigiin vacibdir. O, istehsalgilara resursdan
istifadoni optimallasdirmaq, mohsulun keyfiyyatini vo komiyyatini yaxsilagdirmaq vo
molumat osasinda qgorarlar gobul etmok imkan1 verir. Bu sahods davamli todqiqat vo
innovasiyalar davamli vo samaorali istixana amaliyyatlarinin inkisafina tohfo veracak,

naticada kond tesarriifati sonayesi va otraf miihito fayda veracakdir.
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