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Ozet- Bu makalede, bir oda icindeki havanin sicaklik ve
kalitesini denetleyen ii¢ girisli ve dort ¢ikish bir sistemin
denetiminde kullanilan bulamk mantik ¢ikanm
algoritmasina ait bir akis diyagrami ve bu algoritmadan
bir kissm program Ornekleri verilmektedir. 87C51
makrodenetleyicisi i¢in assembly kodunda yazilan bu
algoritma, onalt1 giris ve onalti kontrol ¢ikisina izin
verdiginden, genel olarak c¢ok girisli ve ¢ok ¢ikish
sistemler icin de kullanilabilecek yapidadir. Giris
parametrelerine ait iiyelik fonksiyonlan tiggen ve yamuk
seklinde, kontrol cikislan ise, birim iiyelik fonksiyonu
olarak tammlanmakta ve her bir cikis icin en fazla sekiz
uyelik fonksiyonu olabilmektedir.

Abstract- In this article, a flowchart of fuzzy logic
inference algorithin which is used in the control of a
system controlling the air temperature and quality in a
room with three 1inputs and four outputs, and some
exemplary programs from it are given. Since this
algorithm written in the assembly code for 87C51
microcontroller allows sixteen inputs and sixteen control
outputs, generally, it has a structure so that may also be
used for systems with multiple inputs and multiple
outputs. Membership functions belonging to 1nput
parameters arc defined in the form of triangle and
trapczoid. as for the control outputs that are defined as
the unity membership function, and eight membership
functions are able to be for each output at most.

I. GIRiS DEGERLERININ BULANIK FORMA
DONUSTURULMESI VE UYELIK
FONKSIYONLARININ TANIMLANMASI

Bulawk mantik kontroliinde ilk basamak olarak, giris
bilgiler1 (ger¢cek sayilar) bulanik forma déniistitniliir.
Algilayicilardan gelen ve giris bilgilerini  olusturan
analog degerlerin, bulanik formdaki karsiliklarim tespit
ctmek icin her bir girise ait iiyelik fonksiyonlannin
tespit edilmesi gerekmektedir. Uyelik fonksiyonlari,

girislere ait deger uzayim bolgelere ayirmada ve iiyelik
agirhklarim hesaplamada, hassasiyeti etkileyici 6énemli
bir rol oynar. Soguk, sicak, yavas, hizh, diisiik, yiiksek
gibi dilsel 1fadelerle i1simlendirilen bolgeler, sadece bir
iiyelik fonksiyonu veya birkag¢ iiyelik fonksiyonunun
birlesimiyle simirlandinlabilir. Uyelik fonksiyonlar,
girise ait her degerin 0 ile 1 arasinda bir tyelik agirligi
kazanmasini saglarlar. Eger algilayicidan gelen bir giris
degerinin iiyelik agirhig1 1 1se, o bolgenin tam tyesidir.
Uyelik agirhign I’den 0’a dogru azaldik¢a o boélgenin
daha az iiyesi olmaktadir[1,2].

Bu c¢alismada. iyelik fonksiyonlarnina ait denklemlerin
hepsi dogrusaldir. Ciinkii lineer olmayan denklemler ile
calismak sckiz bit’lik mikroislemcilerde ancak zaman
gecikmeli olarak yapilabilmektedir. Sckil 1’de, bu
calisma 1¢in olusturulan, dis sicaklik, 1¢ sicaklik ve hava
kirlihk  algilayicilannna a1t iyelik  fonksiyonlan
goriilmektedir. Bu fonksiyonlarin program ortaminda
olusturulabilmesi i¢in, sekil itzerindeki degerlerin
desimal karsibklarn  kullamilmustir. Kullanilan
mikrodenetleyici sekiz bit'lik oldugu i¢in, gergek
degerlere karsihk gelen, 0-255 arasindaki desimal
degerlerin kullanilmas1 gerekmektedir. Sekil 1°dcki
gercek degerlerin  desimal karsihiklar, sekil 2°de
gosterilmistir.

Program ortaminda, her bir bolge tanimlanirken, dort
deger kullanilmistir. Bunlar, sekil 3’te goriildiigii gibi; 1.
egimin baslangic noktast1 ve egim orani, 2. egimin
baslangi¢ noktasi ve egim orani seklindedir. Program’da,
egimi 1°den biiyiikk degerler 1 kabul edilerek, yamuk
sekilli bolgelerde, tavan genisligi i¢in ayrica bir deger
girilmemektedir. Kontrol ¢ikislar i¢in olusturulan tiyelik
fonksiyonlar, girnislere ait iiyelik fonksiyonlarina gére
daha farkhdir. Yani, birim fonksiyonu kullamlarak,

cikista en fazla sekiz adet bolge olusturulabilmektedir
(sekil 4).
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Sekil 1- Giris bilgilerinin bulanik forma doniistiriilmesi
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Sekil 3- Dort nokta ile bolge tamimlamasi
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Sckil 4- Kontrol ¢ikislarina ait iiyclik fonksiyonlar (Isitici)

1.1. Kural Tabaninin Olusturulmasi
Programda, kural tabanimin takibinde rablolama

Kural tabarunda, girislerin alabilecegi degerlere gore, yontemi kullamlmistir. Yami, kural tabam tablo
herbir kontrol c¢ikisinin alacag: degerler tespit edilir. seklinde olusturulmus ve her bir saur incelenerek
Bu calisma igin olusturulan ve 36 kuraldan meydana sonuca dogru gidilmstir.

gelen kural taban, tablo 1’de gonilmektedir. Das 1si,
i¢ 151 ve hava kalitesi girislerinin  alabilecegi
degerlere bagli olarak, isitici, fan motoru, i¢ hava
kanalh adim motoru ve dis hava kanali adim
motorunun alacaga galisma degerleri tespit edilmistir.
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Tablo 1- Kural tabaninin tablo olarak olusturulinasi

e S

—T

No | Dis sl i¢ 1s1 Hava kall. [siuct | Fan | I havaKka. D. hava ka.
] C. So SO Te 1 (%100) | 1 1 0
2 | C.So So Ki | 1 (%100) | 1 0 =I
3 | C. So No | Te H 0 0 | 1 1 0
4 C. So No | Ki 0.4 (%60) ] 0 | 1
5 | C.So St | Te 0 1| 0 1
6 | C.So | Si Ki 0o [ 1 | 1 i 1
7 So So |  Te | (%100) | 1 1 | 0
8 So So | Ki 1 (%100) | 1 0o | 1
9 So No Te | 0 | 0 ] L3 0
110 | So No | Ki 03 %50) | 1 | o | 1
| 11 So Si Te 0 l 0o | ]
12 So Si Ki 0 1 1 1
13| A.So | So Te | 1 1 |1 0 ]
14 | A.So So Ki 0.8 (%80) | 1 0 1
[ 15 A So No Te 0 0 ] 0
16 A. So No Ki 0.2 (%40) | 0 | ]
|17 | A.So | Si Te 0 I 0o | 1
[ 18 | A.So Si Ki 0 1 | | _
| 19 Se So Te 0.6 (%70) 1 ] 0
20 Se So Ki 0.8 1 0 1 |
21 Se No Te 0 0 1 0
22 Se No Ki 0 | 0 I
23 Se Si Te 0 ] 0 |
24 Se | St Ki 0 i 1 1
25 | No So | Te 0.6 (%70) 1 1 0
26 |  No So Ki 0.6 (%70) | 1 0 1
27 No | No Te 0 0 | 0
28 No | No | Ki 0 l 0 1
| 29 No Si Te 0 1 0 1
130 | No St | Ki 0 1 1 | 1
31 St | So Te 04 (%60) | 1 | 0 ]
32 Si So |  Ki 0.3 (%30) | 1 0 1
33 | Si No Te o | o 1 0
34 Si No Ki | 0o | 1 0 1
35 | S Si Te | | 0 1 0 |
36 Si Si Ki || o 1 1 ' 1

L2. Cikarnn Islemi

Program ortaimninda, algilayicilardan alinan analog
bilgilerin, hangi boélgelerin hangi oranda iiyesi oldugu
tespit edilir. Bu islem i¢in, iyelik fonksiyonlarinin sinir
degerlerinden ve egimlerinden yararlanilir. Sonugta, her
giris 1¢in, O 1le 1 arasinda iiyelik derecesine sahip
degerler elde edilir.

Elde edilen bu degerler kural tablosuna yerlestirilir.

Kural tablosunun program ortaminda olusturulmasi,
boliim I1.4°te. ayrica anlatilacaktir. Kural tablosunun
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takibinde, biitiin kural satirlan sirasiyla c¢agnlarak
girislere ait degerlerin minumumu alinir. Bu prograinda,
kontrol c¢ikislari bir matris gibi1 disinilmiistir ve
girislerin minunum degeri, bu matris yapida uygun
yerde saklanir. Ornegin, 1. kuralda, girislere ait
minumum deger, isiticimin, fan motorunun, 1. adim
motorun 7. bolgesine ve 2. adim motorun 0. bolgesinc
yerlestirilir. Matris yapi doldurulurken, aym yere denk
gelen birden fazla deger varsa bunlarin maksimumu
alinmaktadir (Sekil 5).
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Sekil 5- Kontrol cikislarinin ve her kontrol ¢ikisina
ait bolgelerin matns olarak gosterimi

1.3. Berraklastirma unitesi

Berraklastimrma i1sleminde, bulanmik deger olarak tespit
edilip. matrisel yapida saklanan bu degerler yardimiyla,
her bir kontrol ¢ikisi i¢in, bulanik sonu¢ kontro! degeri
tespit cdilmektedir. Kontrol ¢ikislarinin her bolgesine
karsilik gelen birer gergek sayr mevcuttur. Bu gergek
sayilar ve bulamk ¢ikarim sonucu tespit cdilen bulanik
degerler. denklem 1°e yerlestirilerek, sonug¢ kontrol ¢ikisi
bulunmaktadir. Denlem 1°’de, U sonu¢ kontrol cikisini,
wi kontrol c¢ikislarinin her bolgesine karsilik gelen
gercek sayilan, g(wi) bulanik ¢ikarim sonucunda tespit
edilen sonug bulanik degerleri gostermektedir. Ornegin,
isiticiva ait kontrol ¢ikisinin 4., 5. ve 6. bélgeleri icin,
0’dan farklh bulanik degerler bulunmus olsun. Bu
degerler. aymi bolgclere denk gelen gergek degcerlerle,
denklem 1°de ilgili yerlere konularak sonuc¢ kontrol

ctkiyt tespit edilmis olur [2,3].

Zwi.,u(wi)
-

2 r(wi)
=1

U

(1)

IL ODA ICI HAVA KALITE VE SICAKLIK
- KONTROL SISTEMINE
AIT 87C51 ASSEMBLER YAZILIMI

Kontrol sisteminin yazilimina ait akis diyagrami sekil
6’da gonilmektedir. Assembler programlama dilinde
kodlanan yazilim, asagida alt bodliilmler halindc
incelenecektir.

IL 1. Bulamik Mantik Cikarim Programi

Embedded Systems Programming dergisinde 1991
yilinda M.J. Sibigtroth tarafindan [4] yavinlanan ve
MOG68HCI11 mikrokontroldri i1¢in yazilmis olan bulanik
mantik ¢ikarm programi, asagida goriildiigii gibi, Intel
87C51 assembler programina ¢evrilerek programin i¢inc
dahil edilnustir.

Fuzzy :

mov  fuz out,sp ; Yigin degerini kaydet

INncC fuz out . Bir sonraki bolgeye 1saretle

mov  dptr.,#uz outdef

clr a

movc a,@a+dptr : Cikislar degerlerini al

rI a . 8 1le ¢arp

rl a

r a

mov r/.,a . Fuzzy ¢ikis matris oOl¢iisi

clr a

clr out:

push acc . Matrisi O 1le doldur.

dinz r7.clr out

mov r3.a - Kural sayiciyr 0'a kadar
verlestir.

rule top: mov if min#0ffh ;max'akadar IF
kuralinm1 yerlestir.

clr  skip . Atlama bit'im1 basa al
if loop: mov  a,r3

Inc r3

mov  dptr.#fuz rules ; Kurallarn baslamasi
movc a,@a+dptr - Kural baytim al

[ 1
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1. Adim motoru
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(1¢ kapak nmotoru)
alt progr. cagar.

jb  acc.7.then loop . MSB i1se, THEN dongiisiine

mov r2.a

git
jb  skip,if loop
mov 10, #buffer
anl a,#01111000b
IT a
IT a
Ir a
mov r’/.a
add a.r0
mov 1r0.a
mov  a,@r0
mov r4.a
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kullanim: i1¢in bufter
registerlerine ¢ikartilir.

degerler: ataima

alt prograrm:
Yapay degerler fuzzy

Sekil 6- Algoritmanin akis diyagrami

IF béliimiine atla

Fuzzy girislerine basla
Ginislen degerlerini al

Analog giris degerini al

mov
basla

mov

rl

mov
movcC
mov
mov

Inc

dptr.#fuz_indef ;

Uyelik

a,@a+dptr
r6.a

movc a,@a+dptr

Imov
mov
mov

anl
rl

dpl.a
dph,r6

a,#00000111b

. Kural byte'ni al

. Bolge se¢

tanimlamalarina
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rt a

add a.dpl
mov dpl.a
jnc  no_flowl
inc  dph

no flowl:clr a
movc a.@a+dptr ; Bolge tanumlamada 1. noktayi al
setb ¢

subb a,r4

cpi  a

jc  not_segl . Sonug pozitif => kisim > 0

sjimp Jjam_zcro  ; Sonug negatif => kisim = 0

not_scg0: mov b,a ; Farki b'ye kaydet

mov  a,#2

movc a,@a+dptr Bolge tanimlamada 2.
noktay al

setb ¢

subb a,rd

cpl a

jc  1s_seg? Sonug pozitif => kisim = 2

mov  a#l Sonug¢ ncgatif => kisun = 1

movc a,(@a+dptr 1. eginu al

Jjz  jam _ff cgim O 1se FF degerini
verlestir.

mul ab Egim * fark = Uyelik
dcrecesi

jb  ov.,)am [t Sonu¢ FF”den biiviik 1se FF
dcgerini koy
ssmp have grade
IS scg2: mov  b.a
mov  a,#3
movc a,@a+dptr
J2  jam_zero
mul ab
hesapla
jb  ov,jam zero
degerini koy
simp have gradc
jam _zcro: clr a
have grade: cjne a,if min,$+3 ; [F boliimiiniin min
dcgen 1lc sonucu karsilastir.
jnc  not_lower . Daha biiyiik 1se devam et
mov if min,a . Daha kiiciik ise IF boliimiin
minimumunu cevapla

Farki b'ye kaydet
2. cgimi al
egim 0 isc 0 dcgcerini koy

egim 1le fark ¢arpimini

sonu¢ FF'den biiyilkk 1se 0

not lower: nz if loop

setb  skip Sonu¢ sifir ise atla modunu
verlestir.

simp if loop Bir sonraki IF boliimii ile
devam ct

then loop: jb  skip,not higher
anl a#00111111b

add a,fuz_out

mov r0.a

mov  a,@ro - 1lgili fuzzy ¢ikisim al

cine  a,if min,$+3 ; Sonu¢ ilec IF boliimiiniin
minumumunu karsilastir.
jnc  not_higher ; Daha kiigiik 1se devam ct

mov  (@r0,if min ; Daha bilyik ise, fuzzy ¢ikis

cevabi
not _higher: mov ar3
movc a,@a+dptr ; Bir sonraki kural bytc'm al

Jb acc.7.test last ; MSB byte'1 1 ise, kural sonunu
test et

limp rule top ; IF béliimii isc isleme basla

test last: Inc 13

cjne  a,#0fih,then loop ; THEN boliimii ise atla ve
bir sonrakini kontrol ct

defuzzy: mov if min#0 ; Numaras: belirtilen
dongiyii al

cog loop:clr a

mov  sigma_fizzy,a

mov  sigma tuzzy+l,a

mov  sigma_product,a

mov  sigma_product+1.a

mov  sigma_product+2.a

sum loop: mov a,fuz out

add a,if min

. Durulamay1 baslat

mov nr.a
mov  a.(@rl . Bulaniklastirilmus cikisi al
mov r/.a

add a,sigma_fuzzy+1 ; Cikislarin toplamina ckle
mov  sigma fuzzy+l.a

jnc  no_ovfl2

INnC sigma fuzzy

no ovil2: mov dptr.#uz outdcf

mov  a,if min

e a

movc a,@a+dptr : Birim fonksiyon degerini al
mov  b.a

mov  ar/ . Bulanmiklastirilmis cikis al
mul ab . Carpma

add a,sigma_ product+2

mov  sigma product+2.a
mov a.b . Cikislarin toplamina eklc
addc a,sigma product+1

mov  sigma_product+1.a
jnc  no_ovil3
Inc  sigma_product

no ovfl3: inc if min; Bir sonraki Dbirim
fonksiyon degerini 1sarctle

mov  a.if min

anl a.#7 Cikanlmis bolge

Jjnz  sum_loop . Son degil 1ise, toplamayva
devam

mov  a,sigma_fuzzy

jnz  divide

mov  a,sigma_fuzzy+|

Jjz savc out ; Sifira boliiniiyor ise. sifir degerini al

[3
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dividec. mov 14,#0

mov  rj,sigma product

mov r6,sigma product+l

mov r/.sigma_product+2

Icall 7C LPUSH . Boliinem al.
mov 14 #0

mov 13.#0

mov r6,sigma_fuzzy

mov r7.sigma_fuzzy+l ; Bolem al

Icall

7C ULDIV : Uretilen degerlerin toplamnlari /

¢ikislarin toplamlan

Icall
mov

save

mov
IT

I'T

IT
mov
add
mov
mov
mov
mov
clr

movc a.@wa+dptr

cine

dec
IMov
rct

fuz indef: dw

dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw
dw

7C_LPULL . '7" deki bOlmeyi al
a,r/

out: mov r2.a . Durulanmis cikislan al
a,if min

a

9 -

a . Cikis numarasini (deger) al

sigma fuzzy,a
a,#buffer-1 ; Durulanmis c¢ikis-1'1n baslangici
r0.a

a.r2
@r0,a . Durulanmus ¢ikisi yerlestir.
dptr.#fuz_outdef

a

. Cikis degerlerini al
a,sigina_fuzzy.cog loop

fuz out
sp,fuz_out

fuz 1n0
fuz 1nl
fuz_1n2
fuz 1n3
fuz_in4
fuz 1n5
fuz 1n6
fuz 1n7
fuz 1n8
fuz 1n9
fuz_inlO0
fuz 1nll
fuz inl2
fuz_1nl3
fuz inl14
fuz 1nl5

IL.2- Girislere Ait Uyelik Fonksiyonlarinin
Tanimlanmas

Her bir ginise ait, iiyelik fonksiyonlar1 ile olusturulan

bolgeler, 4 deger 1lc tamimlanmustir.

14

0. GIRISE AIT BOLGELER

fuz in0: db 1,255.12,42 ; (0.bolge) 1-1.nokta, 2-
l.cgim,3-2.nokta,4-2 . egim

db  12,42,18,42; (1. bolge )
db 18,42,24,42 ; (2. bolge )
db 24,42.30.42; (3. bOlge )
db 30.,42,36,42 ., (4. bolge )
db  36.42,254.255 . (5. bolgc )
1. GIRISE AIT BOLGELER
fuz inl: db 1,255,12.9
db 12,9379
db  37,9,254,255
2. GIRISE AIT BOLGELER
fuz in2: db 1,255,128,255
db 126,255,254,255
fuz_1n3:
fuz 1n4:
fuz 1n5:
fuz_in6:
fuz_In7:
fuz 1n8:
fuz, 1n9:
fuz. 1nl0:
fuz_inll:
fuz 1nl2:
fuz inl3:
fuz inl4:
fuz inlS5:

I1.3. Cikislara Ait Bolgeler

Cikislara ait bolgeler birim iivclik fonksiyonlan ile
olusturulmustur. Bu scbeple her bolge tek degerle ifade
edilmektedir.

fuz outdef: db 4 ; Cikis adedi (4 tane)

db 0,50,80,100,152,172.202.255 : 1. cikis 1slem
degeri

db 0.0,0,0,0.0,0,255 . 2. cikis 1slem degen

db 0.0.0,0.0,0,0.255 . 3. ¢ikis i1slem deger

db  0,0,0,0,0,0,0,255 . 4. cikis i1slem degeri

I1.4. Kural Tablosu

Kural tablosu, program i¢inde olusturulurken, bir kural
satirindaki her giris ve ¢ikis, 8 bit'lik binary bilgi ilc
ifade edilmuistir. 8 bit'lik siralamada her bit'in anlam
asagida oldugu gibidi.

0. bit - Bit’in 0 olmasi, giris bilgisi, 1 olmasi
¢ikis bilgisi oldugunu belirtir.

1-4. bit : 4 bit'lik hane, girislere vcya cikislara
(giris veya ¢ikis oldugu O.bit'te belirtiliyordu) ait
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siralamayi, ikilik sayi sistemine gore belirtir ve giris
savisinin 16 ya kadar c¢ikmasina 1zin verir. Fakat bu

uvgulamada ¢ giris kullanilmistir.

5-7. bt

veya cikislara aittir.

$ . Bu 1saretin yazilimda herhangi bir anlami
voktur, sadece anlami farkli bitlerin arasimi ayirarak

. 3 bit'lhik hanc bolge siralamasini belirtir.
Bahsedilen bolgeler, 1-4 no'lu bitlerde belirtilen giris

gorsel kolaylik saglamak i¢in kullanilir.
11111111 ;: Kurallarin bittigimi belirtir.

fuz_rules:

.1. Kural
b 0$0000$000b
b 0$0001$000b
b 050010$000b
D 1$00003$100b
D $0001$111b
b 130010$000b
dbo 130011$111b

:2. Kural
d  0$0000$000b
b 0$0001%001b
b 0$0010$000b
b 1$0000$000b
D
0
D

150001$000b
1$0010$000b
150011811106

3. Kural
0$0000$000b
0$00015010b
0$0010$000b
150000$000b
150001$111b
1$00108111b
130011$000b

0 0 & O 6 G O
QO S 8 &S

35, Kural
db 0$00008101b
db  0$0001$001b
do  0$0010$001b
db 1$0000$000b
do  150001$111b
do 1$00108111b
db 1$0011$000b

.36. Kural
do  0$00008101b
0 050001%5010b
0 050010%$001b
0 1$0000$000b
D 130001$111b
0
D

13001081 11b
130011$111b

. girisin (0.bolgesi 1se ve
. girisin ().bolgesi 1se ve
. girisin 0. bolgesi 1se

. ¢cikisin 4. bolgesi then
. ¢ikisin 7. bolgesi then
. ¢1kisin 0. bolgesi then
. ¢ikisin 7. bolgesi.

. girisin 0.bolgesi 1se ve
. ginisin 1.bolgesi 1se ve

2. girisin 0. bolgesi 1se

N — L) N —

I N —

. ¢cikisin 6. bolgesi then
. ¢1kisin 2. bdlgesi then
- ¢1kisin 0. bolgesi then
. ¢ikisin 7. bolgesi.

- ginsin 0.bolgesi 1se ve
. girisin 2.bolgesi 1sc ve
-girisin 0.bolgesi 1se

. ¢tkisin 0.bolgesi then
. ¢ikisin 7.bolgesi then
. ¢cikisin 7.bolgesi then

. ¢ikisin 0.bolgesi.

. girisin 5.bolgesi 1se ve
. ginsin 1.bolgesi 1se ve
. girisin 1.bolgesi 1s¢

. ¢ikisin 0.bolgesi then
. ¢cikisin 7.bolgesi then
. ¢1kisin 7.bolgesi then
. ¢ikisin 0.bolgesi.

. girisin 5.bolgesi 1se ve
- girisin 2.bolgesi 1se vc
. girisin 1.bolgesi 1se

. cikisin 0.bolgesi then
. cikisin 7.bolgesi then

. cikisin 7.bolges: then

. cikisin 7.bolgesi.

db 1$11118111b
end

Kural sonu

IV. SONUC VE TARTISMA

Bu yazilim 8 bit'lik 87C51 mikrodenetleyicisi 1¢in
hazirlanmustir. 8 bit'lik klasik mikroislemcilerle yapilan,
bulanik k ontrol ¢alismalarina bir 6rnek teskil edebilir.

Bu bulanmik mantik ¢ikarnminda kullanilan kural tabanu,
tablo seklinde olusturulup, kurallar sirasiyla takip
edilimistir.  Giris parametrelerinin  sayist ¢ok fazla
olmayan sistemler i¢in bu yontem kullanilabilir. Kural
sayisinin artmasi durumunda, programdaki dongii stiresi
uzayacagi icin kullamihirhigr azahir. Kontrol ¢ikislarina
ait uyelik fonksiyonlan, programin basitlestirilmesi ve
hiz kazanmas: 1cin birim fonksiyon olarak secilmistir,
fakat hassasiyeti yiiksek sistemler icin bu yontem vetersiz
gelebilir.
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