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Terimler ve Kısaltmalar

•LabVIEW: Laboratory Virtual Instrument 
Engineering Workbench 
•NI: National Istruments 
•VI: Virtual Instrument 
•GPIB (IEEE-488): General Purpose Interface Bus 
•LAN: Local Area Network 
•PCI: Peripheral Component Interconnect 
•VISA: The Virtual Instrument Software Architecture 
•IVI: Interchangeable Virtual Instrumentation
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Sözlük
•Data flow programming: Veri akışı programlama 
•Virtual instrument: Sanal donanım 
•Front panel: Ön pencere 
•Block diagram: Akış çizelgesi 
•Control: Yönlendirme 
•Indicator: Gösterge 
•Palette: Tahta 
•Terminal: Uçbirim 
•Wire: Tel 
•Structure: Yapı 
•Array: Dizi 
•Cluster: Küme 
•Shift register: Kaydırma yazgacı 
•Graph: Çizim 
•Express: Çabuk 
•Node: Düğüm 
•String: Dizgi 
•Dynamic: Devinimsel
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LabVIEW

Görsel bir programlama dili/ortamı/yazılımı’dır. 

Herhangi bir donanımın kontrolünün bir akış çizelgesi içinde bilgisayar destekli 
olarak yapılmasını sağlar. 

Fiziksel donanım —> Sanal donanım (VI) 

• İlk olarak 1986’da Apple’ın MAC’i için geliştirildi. 

• Kullandığı görsel programlama diline "G" deniliyor. 

• Mac OS X, Linux/UNIX ve MS Windows’da çalışabiliyor.  

• Ücret: 2.400 - 13.100 TL arasında değişiyor.
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LabVIEW  
-Kullanım-

•Üç ana iş için kullanılabilir: 
•Veri toplama 
•Veri işleme (Çözümleme) 
•Donanım yönlendirme

Donanım —> —> Donanım

LabVIEW

Sıcaklık algıcı İklimlendirici
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LabVIEW  
-Dil farkı-

•Görsel programlama yöntemi sayesinde C/C++, Fortran, vb. programlama 
dillerinindeki komutlar yerine simgeler ile program yazılır. 
•Metin tabanlı dillere kıyasla çok daha kısa sürede programlama yapılabilir.

C G
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LabVIEW  
-Veri akışı programlama—

Programların çalışma sırasını akış çizelgesi üzerindeki yollardan 
verinin akma sırası belirler. 

Akış çizelgesindeki herhangi bir bileşenin çalıştırılması için, 
gereken tüm girdi verilerinin o bileşene ulaşmış olması şarttır. 

Bu sayede çoklu işlemler eşzamanlı olarak gerçekleştirilebilir.

t
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LabVIEW  
-Program çevresi—
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Program Çevresi 
-VI—

LabVIEW programlarının her birine VI denir.  

Ön pencere ve akış çizelgesi olmak üzere iki kısımdan oluşur. 

Her bir programın kütük uzantısı —> *.vi

Bize görülen Aslında olan

10



VI  
-Araç çubuğu—

Hata ayıklama Hizalama
İçerik yardımı

VI’nın çalıştırılmaya uygun olduğunu gösterir ve tıklandığında çalışmasını sağlar. 

VI’nın çalışmakta olduğunu gösterir. 

VI’da bir hata olduğunu ve çalıştırılmaya uygun olmadığını gösterir. 

VI’nın durdurulmasını sağlar. Son çare olarak kullanılır !!!  

VI’nın duraklatılmasını sağlar. Duraklatılan konumdan devam edilebilir. 

VI’ın durdur yada duraklata tıklanmadıkça tekrar tekrar çalışmasını sağlar. 

VI’nın çalışması sırasında verinin akışını hareketli olarak gösterir.  
(Sadece akış çizelgesinde kullanılabilir.) 11



Programlama Ortamı  
-Ön pencere—

Ön pencere, akış çizelgesinde oluşturulan VI’nın kullanıcı arayüzlerini içerir. 

Yönlendirme: VI’ya verilecek girdileri yönlendirmeye/ayarlamaya yarar. Ör: 
Çevirmeli düğme, basmalı düğme, kadran, vb… 

Göstergeler: VI’dan alınacak çıktıları görüntülemeye/yazdırmaya yarar. Ör: Çizim, LED 
gösterge, sayaç, vb...
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Programlama Ortamı  
-Akış çizelgesi—

Akış çizelgesi ön pencerenin altında yatan program yapısını içerir ve dört ana bileşenden oluşur: 

Uçbirim Simgeleri: Ön penceredeki yönlendirme ve göstergelere doğrudan bağlıdırlar. Ön 
pencere ile akış çizelgesi arasındaki veri alışverişini sağlarlar. 

Düğümler: Belirli bir işlevi yapmak üzere girdi ve çıktı bağlantı noktaları olan nesnelerdir. 

Yapılar: Koşullar ve döngüler ile  VI’nın akışını belirlerler.  

Teller: Akış çizelgesinde verinin akmasını sağlarlar.
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VI’da kullanılabilecek yönlendirme ve göstergeleri barındırır. 

Ön pencere üzerinde sağ tıklanarak ulaşılabilir.

Tahtalar  
-Yönlendirme Tahtası—

14



VI’nın girdilerini ayarlamak için kullanılabilecek 
yönlendirmeler:

Tahtalar  
-Yönlendirme Alt Tahtası—
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•VI’nın çıktılarını ayarlamak için kullanılabilecek 
göstergeler:

Tahtalar  
-Göstergeler Alt Tahtası—
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•VI yapısını oluştururken gerekli olan programlama araçlarını barındırır.  

•Akış çizelgesi üzerinde sağ tıklanarak ulaşılabilir.

Tahtalar  
-İşlevler Tahtası—
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•VI oluştururken fare imlecinin hangi görev için kullanılacağını ayarlamak için kullanılır.

Tahtalar  
-Araçlar Tahtası—
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İşlem aracı

Konumlandırma aracı

Etiketleme aracı

Tel aracı

Kısayol menüsü aracı

Kaydırma aracı

Durma noktası aracı

Sonda aracı

Renk kopyalama aracı

Renklendirme aracı

Kendiliğinden seçim



Programlama Ortamı  
-Veri türleri—

Ondalıklı sayı                   0.04, 1.008, vb.  -64 bit (~15 hane)

Tam sayı                2, 321, vb. – 32 bit (-2147483648 - 2147483647)

Dizgi                                         giriş, işlem, vb.

Devinimsel     gerekli olan veri türüne kendini dönüştürebilir (Çabuk VI).

Mantıksal                                    doğru, yanlış
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Programlama Ortamı  
-Uçbirim simgeleri—

•Ön penceredeki bileşenler akış çizelgesinde uçbirim simgeleri olarak gözükürler. 

•Girdi ve çıktıları için bağlantı noktalarını ve veri türünü gösterirler.   

Yönlendirme Gösterge

Uçbirim simgeleri

Veri türü uçbirim 
simgeleri
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Akış çizelgesindeki iki bileşen arasında veri alış-verişi sağlar. 

Tellerin rengi ve kalınlığı veri türleri ile ilgili bilgi verir.

Programlama Ortamı  
-Teller—

Tel türü Sayıl 1B Dizi 2B Dizi Renk

Sayısal
Turuncu (ondalıklı) 

Mavi (tamsayı)

Mantıksal Yeşil

Dizgi Pembe
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Metin tabanlı programlama dillerindeki yapılara oldukça benzerdir. 

Akış çizelgesinde yapılar görsel olarak boyutu ayarlanabilir çerçeveler ile gösterilirler. 

Çerçevenin içine aldığı bileşenler yapı türüne göre tekrarlabilir yada koşula 
bağlanabilir.

Programlama Ortamı  
-Yapılar—
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“İçin” döngüsü “İken” döngüsü “Durum” yapısı



Yapılar 
-İçin döngüsü—

Bu döngü VI içindeki bir veya birden fazla işlevin 
belirtilen sayıda tekrarlanması için kullanılır.

Tekrarlama sayısı

Tamamlanan döngü sayısı
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Yapılar 
-İken döngüsü—

Bu döngü VI içindeki bir veya birden fazla işlevin 
belirli bir koşul altında tekrarlanması için kullanılır.

Tamamlanan döngü  
sayısı

Durma koşulu
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Yapılar 
-Durum yapısı—

Bu yapı VI içindeki bir veya birden fazla işlevin farklı 
durumlar altında nasıl çalışacağını belirlemek için 
kullanılır.

Durum seçici

Seçim uçbirimi
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Metin tabanlı programlama dillerinde olduğu gibi diziler aynı veri türündeki bir 
öbek verinin toplandığı bileşenlerdir. 

Ör: Bir rastgele sayı üretecinden gelen verilerin çıktısını aynı veri türünden 
oluştukları için bir dizi olarak depolamak mantıklıdır. 

Kümeler ise (Metin tabanlı programlama dillerindeki sınıflar gibi) farklı veri 
türündeki verilerin toplanabildiği bileşenlerdir. 

Akış çizelgesindeki tel sayısını azaltmasının yanı sıra bir çok farklı veri 
türündeki verinin birleştirilip tek uçbirime girdi olarak verilmesini sağlar.

Programlama Ortamı  
-Dizi ve kümeler—
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Döngüler ile çalışırken bir önceki çevrimdeki verileri 
kaydederek yeni çevrim için kullanılabilir duruma 
getirir.

Programlama Ortamı  
-Kaydırma yazmacı—
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Programlama Ortamı  
-Çizimler—
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Programlama Ortamı  
-Çizimler—
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Programlama Ortamı  
-Alt VI—
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Program ile hazır gelen ve kullanıcıya hızlı çözümler sağlayan özel VI’lardır. 

Akış çizelgesine eklendiğinde bir yapılandırma penceresi açılarak VI ile ilgili değişkenlerin 
ayarlanmasına imkan sağlar. 

Böylece aynı işlevi gerçekleştirebilmek için kullanmanız gereken bileşen sayısı ve dolayısıyla tel sayısı 
azalır.

Programlama Ortamı  
-Çabuk VI—
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Programlama Ortamı  
-Çabuk VI—
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Oluşturulan programın derlenmesi, VI’yı çalıştırmak için "   "    
simgesine tıklandığında kendiğiliğinden gerçekleştirilir. 

G derleyicisi akış çizelgesini, çalışılan sistemin işlemcisinde 
çalıştırılabilecek bir makine kodu yığınına çevirir.

VI Derleme
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NI DAQ, GPIB, IMAQ, IVI, PCI, Motion, VISA ve VXI bağlantı yollarına sahip donanımları 
LabVIEW’da test edebilme, kullanabilme ve düzenleyebilme imkanı sağlar.

Bilgisayar <-> Donanım 
-MAX—
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Donanım Sürücüleri 
-NI—
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Donanım Sürücüleri 
-IVI-COM—
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Arduino Nedir?
Açık kaynak fiziksel bir programlama altyapısıdır. 

Basitçe: Bilgisayar -> donanım/bileşen arasında giriş/çıkış kartı. 

Kendi geliştirme ortamına (IDE) sahiptir. 

Mikroişlemci değildir!  

Mikroişlemciler için kolaylaştırıcı bir geliştirme ortamı sağlar. 

USB bağlantısı 

Entegre LED 

Giriş/çıkış bacakları 

Güç giriş/çıkışı 

vb…
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Arduinolar Eklentiler

+
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USB girişi

Harici  
güç kaynağı 

girişi

Sıfırlama tuşu

ICSP bağlantısı

ATmega328  
mikrokontrolcü

Analog referans gerilim girişi Dijital toprak Dijital giriş/çıkış bacakları 
Serial çıkış
Serial giriş

Analog giriş  
bacakları 

5V çıkış
Sıfırlama  

girişi
3.3V  
çıkış

Toprak  
girişi Voltaj girişi

PWM? çıkışları

40

Giriş/çıkış gerilim 
 referansı
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PWM (Sinyal genişlik kiplenimi) Nedir? 
-Dijital sinyaller ile “Çakma" analog sinyal- 

Duty Cycle: Bir sinyalin zamanın % kaçında “yüksek” olduğu = atma genişliği/dönüm 

Arduino’da PWM —> analogWrite(pin,duty cycle)



Ortam ve Dil 
http://arduino.cc/en/Reference/HomePagehttp://arduino.cc/en/Main/Software
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•Arduino IDE 
•NI-VISA drivers 
•VI-package manager 
•Labview interface for 
arduino

Arduino IDE NI-VISA Sürücüleri VI-Paket Yöneticisi
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Arduino @ LabVIEW

http://arduino.cc/en/Main/Software
http://www.ni.com/nisearch/app/main/p/bot/no/ap/tech/lang/en/pg/1/sn/catnav:du,n8:3.25.123.1640,ssnav:ndr/
http://jki.net/vipm


Arduino <-> LabVIEW Tanıştırma
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Motorlar
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Doğru akım Adım Açı



Doğru Akım Motorlar

2 kablosu vardır. 

Güç (kırmızı) 

Toprak (siyah) 

Güç verildiği sürece motor dönmeye devam eder. 

Motor dönüş hızı PWM ile ayarlanır.  

Bilgisayar pervaneleri, uzaktan kumandalı araba 
tekerlekleri, vb.
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Adım Motorlar

Elektromıknatısların sırayla beslenmesi prensibiyle motor döner. 

Harici bir kontrol devresi yada bir mikrokontrolcü 
gerektirir. 

Geometrisi nedeniyle belirli adım (mesafe) kadar hareket 
eder. 

3B yazıcılar, tarayıcılar, vb.
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Adım Motorlar
İki uçaylı 

4,6 yada 8 kablosu vardır. 

İki yönde de akım geçebilir. 

Tek uçaylı 

5,6 yada 8 kablosu vardır. 

Tek yönde akım geçer.
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Adım Motorlar

Çarktaki uçay sayısı Fazlardaki uçay sayısı  Faz başına sarım sayısı

Hassaslığı arttırmak için yapılabilecekler:

t
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Motor Sürme Kipleri

Dalga sürme Tam adım sürme Yarım adım sürme Mikroadım sürme

<% 50 dönme kuvveti % 100 dönme kuvveti x2 adım sayısı (hassaslık) x4 / x8 / x16 / x32 / … 
adımlar arasında 
 yumuşak geçiş
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Açı Motorlar
3 kablosu vardır. 

Güç (kırmızı) 

Toprak (kahverengi yada siyah) 

Kontrol (beyaz, turuncu yada sarı) 

Yüksek akımlar gerektirmez. 

Güç sürekli sağlanır, kontrol devresi motor 
beslemesini ayarlar. 

Ayarlı direnç sayesinde motorun açısı kontrol devresi 
tarafından takip edilir. 

Motor açısı PWM ile ayarlanır.  

Robotik kollar, dümen sistemleri, vb.

doğru akım 
 motoru 

ayarlı  
direnç  
(konum  
algıcı)

kontrol  
devresi 

dişli takımı  
(dönme kuvvetini arttırmak için)

kılıf
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DA  
motoru

Çıkış mili

Ayarlı direnç

Referans çıkış 
 sinyali

Referans giriş 
 sinyali

Hata algılayıcı

Geribildirim
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Açı Motor İlke



Açı Motor Atma Uzunluğu 
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Uygulama…

Adımcılar: 

Ayarlı direnç ile motorun hızını, yönünü ve 
konumunu kontrol ediniz. 

Açıcılar: 

Sıcaklık algıcı ile motorun açısını kontrol ediniz.
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Adımcılar
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Adımcılar 
-Motor-

Pembe
Kırmızı
Turuncu

Sa
rı

Kı
rm

ız
ı

M
av

i

28BYJ-48 – 5V 

8 adım 
1/64 devir 

düşürücü dişli 
takımı

dönüş başına 512 
adım
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Adımcılar 
-Sürücü-
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Adımcılar 
-Ayarlı direnç-

To
pr

ak

A
n
al

o
g 

çı
k
ış

5V
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Adımcılar 
-Bağlantılar-
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Adımcılar 
-Hız yönlendirme-
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Adımcılar 
-Hız yönlendirme-
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Adımcılar 
-Konum/yön yönlendirme-
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Adımcılar 
-Konum/yön yönlendirme-
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Açıcılar
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Açıcılar 
-Motor-

To
pr

ak
5V

Ko
nt

ro
l

800-1200 us atma 
genişliği aralığı 

0-165 derecelik 
açı aralığı
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Açıcılar 
-Sıcaklık algıcı-

To
pr

ak

5V

A
n
al

o
g 

çı
k
ış

10 mV -> 1 derece
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Açıcılar 
-Bağlantılar-
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Açıcılar 
-Sıcaklık algıcı ile açı ayarlama-
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Açıcılar 
-Sıcaklık algıcı ile açı ayarlama-

69
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