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Oz. Elektronik taarruz uygulanacak radarlara ait yayin parametreleri siirekli iz-
lenmeli ve parametreleri giincellenmelidir. Izleme islevinin dogru ve verimli
yapilabilmesi, izlemeyi saglayacak planlamanin etkili yapilmasma ve yapilan
planlamanin donanim birimlerinde dogru zamanlamayla uygulanmasina bagli-
dir. Bu makalede hedef izleme iglevinin planlama ve uygulamasini yiiriitecek
bir yazilim bileseni olan almag planlayici bileseni sunulmaktadir. Almag plan-
layici bileseni, sistemin islevsel ve zamansal kisitlarini saglamast amaci ile za-
man tetikli 6zel bir durum ve gorev tasarimina sahiptir. Bu tasarim ayni islem-
cide kosturulan diger islevlerin almag planlayict bileseni ile bagimliliklar: ve
etkilesimleri gozetilerek gergeklestirilmistir.

Anahtar Kelimeler. Almag planlayici, Elektronik taarruz hedef izleme, gergek-
zamanli yazilhim

1 Giris

Hedef izleme islevi ET (Elektronik Taarruz) iglevi [1,2] kapsaminda taarruz uygu-
lanacak yayinlarin parametrelerinin izlenmesini ve giincellenmesini gergeklestirir
[3,13]. Hedef izleme kapsaminda yayinlarin aydinlatmalari takip edilir veya yayinla-
rin aydinlatmalari icin arama gerceklestirilir. izleme islevinin dogru ve verimli yapi-
labilmesi, izlemeyi saglayacak planlamanin sistem kisitlarina gore yapilmasini ve
yapilan planlamanin almagta dogru zamanlamayla uygulanmasina baghdir [1]. AK
(Almag¢ Kontrol) YKB (Yazilim Konfigiirasyon Birim), YK (Yonetsel Kontrol)
YKB’den kendisine atanan yayinlarin izlenmesi islevini ger¢ekleyen gercek-zamanli
[6] yazilim birimidir. AK YKB, izlenecek yayinlar i¢in yayinlara 6zel tarama adimla-
rindan olusan tarama rejimini [4] dinamik olarak ¢aligma zamaninda olusturur. Cihaz
i¢i test (CIT) ve sicaklik sorgu adimlarini, tarama rejimine dahil ederek planlanan
adimlart almagta uygular. Tarama adimlar1 sonucunda alinan darbe tanimlayici keli-
meler (DTK) [2] ile gerekli hedef izleme raporlarimi olusturur. Ayrica CIT adimlari
sonucunda hatalar1 tespit ederek hata raporlarini olusturur. Bunlara ek olarak YK
YKB ile haberlesmeyi ger¢eklestirir. Bu islevler kosut zamanli olarak calistirilmasi
gereken islevlerdir. Bu sebeple AK YKB tasariminda kosut zamanl iglevleri gercek-
leyen bilesenlerin islemcide kosturulmasi i¢in ¢oklu gorevler kullanilmigtir.
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Hedef izleme islevinin basarili olmasi i¢in gerekli zamansal ve islevsel kisitlar ye-
rine getirilmelidir. Tarama rejimi bir yayma aydinlatma takip ve arama
uygulayabilmek i¢in hangi zamanda baslanarak ne kadar siire ile ortamdaki
sinyallerin alinmasi gerektigini belirleyen bir planlamadir. Tarama rejiminde
belirlenen sinyal alinmasi baslangic zamani ve uygulama siiresi bir tarama adimi
olarak tanimlanir. Sistem gerekleri uyarinca tarama rejimi ilgilenilen yayinlarda
degisiklik olmasi durumunda tekrar olusturulmalidir. Ancak almagta uygulanan bir
tarama adimi varsa adim bittiginde tarama rejimi olusturulmalidir. Almagta ayn1 anda
yanlizca bir tarama adimi uygulanabilmektedir. Ayrica tarama rejimindeki herhangi
iki tarama adimi arasinda tanimli bir anahtarlama siiresi bulunmaktadir. AK YKB
anahtarlama siiresi igerisinde bir 6nceki tarama adimi sonucu sayisal almacin trettigi
verileri kendi bellegine kopyalamali, bu veriler iizerinde bir sonraki tarama adiminin
parametrelerini etkileyecek analizleri yiirtitmeli ve bir sonraki tarama adim igin
gerekli parametreleri sayisal almaca gondererek sayisal almaci ayarlamali ve yeni
tarama adimint baglatmalidir. Hedef izleme iglevinin basarili olmasi igin tarama adim-
lariin yayimn parametrelerine gore dogru zamanlarda ve gecikme olmadan uygulan-
masi gerekmektedir.

Bu bildiride almag planlayici bileseninin mimari tasarimi sunulmaktadir. Almag
planlayici bileseni, AK YKB’nin sayisal almaci planlama ve uygulama i¢in kullandigi
temel bilesendir [5]. Almag planlayici bileseni, tarama rejimini dinamik olarak olustu-
rur ve gerekli CiT/sicaklik sorgularini da tarama rejimine dahil ederek olusturulan
planlamay1 almagta uygular. Almag planlayici bileseninde almagla ilgili islevsel kisit-
lar1 karsilamak amaci ile 6zel bir durum tasarimi uygulanmistir. Almag planlayici
bileseninin durum tasarimu ilkesel olarak alma¢ ve AK YKB’nin durum senkronizas-
yonunun saglanmasina dayanmaktadir. Durum senkronizasyonu iki birim arasinda
haberlesmeden bagimsiz olarak zaman tetikli bir tasarim [8] ile saglanmaktadir. Bah-
sedilen ilkesel yaklagim bir TDMA [9] zaman dilimi atama algoritmasi olan
DRAND’e [10] benzerlik gosterir. Bu tasarima gore bir tarama adiminin uygulanma-
sinda almacin ayarlanma, tarama adimi baslatimi ve tarama adimi sonucunda
DTK’larin almagtan almmma ve kontrol siireleri bilinen degerler iizerinden atanarak
durum senkronizasyonu saglanir. Ancak bilinen degerlerde herhangi bir sapma olmasi
durumunda durum senkronizasyonun bozulmasi da miimkiindiir. Alma¢ planlayict
bileseni, bu durumu ele alacak ve herhangi bir hataya yol agmadan isleyisine devam
edecek bir mekanizmaya da sahiptir. Bunlara ek olarak bildiride kosut zamanli islev-
lerin tarama rejiminin uygulanmasinda gecikmelere yol agmadan uygulanmasi igin
gorev oncelikleri ve tasarimlart da sunulmaktadir.

Makalenin 2. boliimiinde ET alt sisteminde hedef izleme islevinin nasil yiiriitiildii-
gi, 3. bolimiinde AK YKB’nin arayiiz ve gorev tasarimi anlatilmistir. Bolim 4’te
almag planlayici bileseninin durum ve gorev tasarimi anlatilirken boliim 5°te bilesenin
isleyisi ile ilgili degerlendirme sunulmustur. Bolim 6 ise sonug kismudir.

2 Hedef izleme islevi

Hedef izleme islevi aydinlatma takip ve aydinlatma arama alt islevlerinden olus-
maktadir. Aydinlatma takip, altmod parametreleri (aydinlatma siiresi/zamani/tipi,
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ATP (Anten Tarama Periyodu), frekans, PRI, PW, vb.) daha dnceden tespit edilmis
yayinlarin, bulunduklari altmoddaki varliklarinin devaminin kontrol edilmesini sagla-

yan hedef izleme islev modudur.
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Sekil 1. Aydinlatma Takip Islevi Sekil 2. Aydinlatma Arama Islevi

Aydinlatma takip islevi, almacin hedef yayin altmod parametreleri kullanilarak ya-
yinlara ait sinyalleri alacak sekilde yayinin aydinlatma siiresi i¢inde ayarlanmasi ve
belli bir siire sinyal toplanmasina dayanmaktadir. Aydinlatma takip islevinin
yiiriitiilmesi i¢in almacin sinyal bekledigi zaman dilimleri Sekil 1'de goriildigii gibi
yayinin aydinlatma zamanina denk gelecek sekilde planlanmaktadir. Aydinlatma
zamanlarma planlanan zaman dilimlerinin zamaninda uygulanamamasi hedef yayinin
izlenememesine dolayisiyla da aydinlatma takip islevinin basarisiz olmasina neden
olur. Aydinlatma arama, modu bilinen ancak altmodu bilinmeyen yayinlarin
altmodunun tespitini saglayan hedef izleme islev modudur. Aydinlatma arama iglevi
yiriitiilliirken yayinin altmod parametreleri bilinmedigi i¢in yayinin moduna bagli
olarak sik periyotlarla almag ayarlanarak hedef yayindan sinyal beklenir. Aydinlatma
arama islevinin yiiriitiilmesi i¢in almacin sinyal bekledigi zaman dilimleri, Sekil 2'de
goriildiigli gibi aranan yaymin aydmlatma zamaniyla Ortiismesini garanti edecek bir
periyotla planlanmaktadir. Hedef izleme isleminin basarili olabilmesi i¢in almacin
ayarlanip sinyal bekledigi zaman dilimlerinin almagta zamaninda uygulanmasi
kritiktir. Zamaninda uygulanamayan zaman dilimleri, aydmlatma arama islevinin
basarisizligina sebep olabilmektedir. Izlenecek yaymlar ve izlenen yaymlarimn
parametreleri sistem calisma zamaninda degisebilmektedir. Bu sebepten, almacin
sinyal bekledigi zaman dilimlerinin dinamik olarak olusturulmasi gerekmektedir.

3 Almac¢ Kontrol YKB Tasarim

3.1 Almac¢ Kontrol YKB Arayiizleri

ET Alt Sistemi, hedef izleme islevini gergeklestirebilmek i¢in 6nceden tespit edilen
yaym parametrelerini ve Gorev Veri Dosyasinda (GVD) bulunan parametreleri
kullanmaktadir. Hedef izleme islevinin gerceklestirilebilmesi icin tespit edilen ve
izlenecek yayinlarin yaym parametrelerinin AK YKB’ye aktarilmas: gerekmektedir.
Sekil 3 AK YKB’nin diger sistem bilesenleri ile hedef izleme iglevi bakis agisiyla
soyutlanmig araylizlerini ve sistem mimarisini AADL [7] modeli olarak
gostermektedir.

YK YKB, ET kullanict arayiizii ile AK YKB arasindaki mesaj ve veri aligverisinin
saglandig1 ve tespit raporlarindan teshis isleminin yapildigr yazilim birimidir. Hedef
izleme islevinin baslatilmasi/durdurulmasi, GVD yiiklenmesi AK YKB’ye YK
YKB'nin gonderdigi mesajlar ile gerceklestirilmektedir. YK YKB, bir yayin i¢in he-
def izleme baglatmak i¢in AK YKB’ye ‘HedefizlemeBaslat’ mesajini génderir. Bu
mesaj la birlikte yayinlarin aydinlatma takip ve arama i¢in gerekli yayin parametreleri
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Sekil 3. ET Alt Sistemi Bilesenleri

de AK YKB’ye gonderilir. AK YKB, ‘HedefizlemeBaslat’ mesajin1 aldiginda bir
yayin i¢in aydilatma takip modunu uygularken, ‘HedefizlemeModuDegistir’ mesaji-
n1 almasi ile aydinlatma arama moduna gecer. Bir yaymin Hedef izleme islevinin
durdurulmas: YK YKB’nin gonderdigi ‘HedefizlemeDurdur’ ile gergeklestirilir.

Almag, tarama adimi, CIT ve sicaklik sorgu komutlarmi uygulayan donanim
birimidir. Almag tarama adimi komutunda belirtilen ayarlara gore yayin sinyallerini
alir ve DTK verisini olusturarak ve AK YKB’ye gonderir. CIT ve sicaklik sorgu
adimlar1 sonucunda ise alma¢ CIT ve sicaklik verilerini olusturarak AK YKB’ye
gonderir. Almag aym anda tarama, CIT ve sicaklik adimlarindan yalnizca bir tanesini
uygulayabilmektedir.

GVD, taarruz edilecek yayinlara ait 6nceden bilinen parametrelerin tutuldugu veri
tabanidir. Tarama rejimi olusturulurken ihtiya¢ duyulan parametreler gerekli
sorgularla GVD'den elde edilmektedir.

3.2  Almag¢ Kontrol YKB Gorevleri

AK YKB ger¢ek zamanli bir isletim sistemi olan VxWorks iizerinde kogmak igin
tasarlanmig bir yazilimdir. Bir 6nceki boliimde arayiiz tasarimi anlatilmig olan AK
YKB’nin gorev tasarimmin AADL [7] modeli Sekil 4’te verilmistir. AK YKB’nin
hedef izleme islevleri bu gorevler baglaminda yiirttiilmektedir [6].

tDenetleyici gorevi YK YKB ve almag ile olan dis arayiizlerden veri ve mesa;j aki-
sin1 ylriiten, yazilim i¢i islevleri baslatan ve sonlandiran, durumlarini takip eden ve
GVD sorgularint yapan gorevdir. Bu c¢ercevede tDenetleyici gorevi YK YKB ve
almacla gergeklesen mesaj ve veri aligverisi, GVD sorgulama ve izleme listesinin
giincellenmesi islemlerini gergeklestirir. Bu islemlerin yani sira algoritma arayiizii
iizerinden almacin Trettigi DTK’lar ile izleyici veya ayristirict algoritmasinin
tAyristiriciAlgoritmasi ve tlzleyiciAlgoritmasi gorevleri baglaminda yiiriitiilmesini
tetikler. Ilaveten tPlanlayici gérevi baglaminda hedef izlemenin aktif veya pasif
yapilmasini tetikler. tPlanlayici goérevi tarama rejiminin ve planlama penceresinin
olusturularak  uygulanmasin1  yOneten gorevdir. tAyristiriciAlgoritmasi  ve
tlzleyiciAlgoritmasi gorevleri ayristirict ve izleyici algoritmalarini yiiriitiir. Bu gorev-
ler algoritmalarca olusturulan tespit raporlarinin YK YKB’ye gonderilme amaciyla
tDenetleyici gorevini Denetleyici Algoritma arayiizii iizerinden tetikler. tDenetleyici
ve algoritma gorevleri araylizlerden alinan mesajlar ile tetiklenerek isletim sisteminde
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kosmak iizere hazir hale gelir. Diger yandan tPlanlayici gorevi olusturdugu planlama
penceresindeki adim zamanlarina gore tetiklenir ve isletim sisteminde kosmak iizere
hazir hale gelir.

TaramaAdimiKomutu .tz‘:manphnl‘:wc'\
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Sekil 4. Almag¢ Kontrol YKB Gorev Tasarimi

Hedef izlemeyi yiiriiten gorevlerin hem kendi aralarindaki hem de diger gorevlerle
(isletim sistemi gorevleri, diger yazilim gorevleri) olan dncelik iliskileri tiim islevlerin
saglikli caligsmasi i¢in iyi tasarlanmalidir. Tablo 1’de hedef izleme gorevlerinin
goreceli Oncelikleri verilmistir. Tabloda dncelik siitununda belirtilen en diisiik say1 en
yliksek onceligi belirtmektedir. tPlanlayici gorevi, tarama rejimi temel alinarak
olusturulan pencere adimlarini uyguladigi i¢in ve bu islemleri uygularken diger
gorevler tarafindan kesilmesi adimlarin uygulanmasini engelleyecegi icin en yiiksek
oncelige sahip olan gorevdir. 2. En yiiksek oncelige sahip olan gorev tDenetleyici
gorevidir. Bu goérev YK YKB ve almag dis arayiizlerinden aldig1 mesajlar iglemesi ve
bu mesajlardan bazilarimin hedef izlemeyi etkilemesi nedeniyle tPlanlayici gérevinden
bagska  bir gdorev  tarafindan  kesilmemelidir.  tlzleyiciAlgoritmasi  ve
tAyristiriciAlgoritmasi ~ gorevlerinin  dncelikleri  tPlanlayici ve tDenetleyici
gorevlerinden diisiiktiir. Bunun sebebi ise uygulanan tarama adimlart sonucu alinan
DTK verilerinin islenmesi sonucu bu gorevler tarafindan olusturulan tespit
raporlarinin gecikmesinin hedef izleme islevlerinin aksamasina tercih edilmesidir.
tlzleyiciAlgoritmasi goérevinin tAyristiriciAlgoritmasi gorevinden yiiksek oncelikli
olmasi ise hedef izleme islevi kapsaminda yiiriitiilen hedef takip isleminin hedef
arama iglemine gore daha oncelikli olmasiyla agiklanmaktadir.

Tablo 1. Gorev Oncelikleri

Gérev Oncelik
tPlanlayici 1
tDenetleyici 2
tIzleyiciAlgoritmasi 3
tAyristiticiAlgoritmasi 4
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4 Almac¢ Kontrol YKB Almag¢ Planlayici Tasarim

Almag planlayic bileseni, planlama penceresini dogru uygulayabilmek igin tarama
adimlarin1 dogru zamanda baslatmali ve tarama adimlarinin bittigi zamani da dogru
takip etmelidir. AK YKB’de almag¢ planlayict aktif bir UML [11,12] smifi olarak
tasarlanmigtir. Aktif bir UML sinifi islemcide bagimsiz kosabilen bir gorev, diger
gorevlerle olaylar vasitasiyla haberlesebilmesi i¢in bir haberlesme mekanizmasina ve
bir durum diyagramia sahip bir yapidir. Almag planlayici bileseninin sahip oldugu
gorev Sekil 4°te gosterilen almag planlayict gorevidir.

4.1  Almag Planlayict Durum Tasarim

Almag planlayict durumlari almag¢ durumlariyla olan etkilesim temel alinarak
tasarlanmistir. Alma¢ durumlart planlama bakis agisiyla soyutlandiginda iki durum
yeterli olmustur: Mesgul ve Miisait durumlari. Almag¢ planlayict durum tasarimu,
almag planlayici bakis agistyla almag¢ durumlarinin bir modelini yansitmaktadir.

Sekil 5’te almacin Mesgul ve Miisait durumlariyla hedef izleme islemlerinin iliskisi
gosterilmistir. Almagta yiriitiilen islevler alma¢ planlayict bileseninde belirli
durumlarla karsilanmaktadir. Almag¢ herhangi bir adim uygularken Mesgul
durumunda olmakta ve hi¢bir adim uygulamazken Miisait durumunda olmaktadir.
Almag, Mesgul durumuna aldigi tarama adimi, CIT sorgula veya sicaklik sorgula
komutuyla girmekte ve girdigi Mesgul durumundan sirastyla DTK, CIT sonucu veya
sicaklik sonucu gondererek ¢ikmaktadir.

Tarama oTK ar ar Sicaklik Sicaklik
. Adhm Sorgula Sonucuy Sorgula Sonucu

sanc .

‘ AKYKE

ALMAC ALMAC ALMAC  ALMAG  ALMAC
Mesgul IMiisait Mesgul Milsait  Mesgul

Sekil 5. Almag fslem Durumlar:

Almag, planlama penceresinde atanmis bir islev ile mesgulken AK YKB, almaca
yeni bir iglev atayabilmek icin almact mesgul eden islevin bitmesini beklemek
durumundadir. Mesgul durumunun almag¢ planlayict tarafindan takibi ise su
sekildedir: almac planlayict gonderdigi tarama adimi, CIT sorgula veya sicaklik
sorgula komutuyla almacin Mesgul durumuna gectigini bilmektedir. Bu komutlar
almaca gonderilirken senkron haberlesme kullanilmaktadir; alma¢ komutu aldiginda
geribildirim dondiirerek komutun alindigini haber vermektedir. Almag planlayici
almacin Mesgul durumuna gegmesini saglayan planlama adimi komutu génderirken,
baslatilan planlama adimimin ne kadar siirecegini bilmektedir. Bu siirenin dolmasi ile
almag planlayict Mesgul durumundan Miisait durumuna geger. Almag planlayicinin
Mesgul durumundan Miisait durumuna gegisi almagtan gelen adim sonuglarina bagl
olmaksizin zaman tetikli gerceklestirilmektedir. Bir tarama adimimin bittigine dair
almactan AK YKB’ye gonderilen mesajin islenmesi DTK sayisina gore farkl siireler
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alabilmektedir. Durum gegislerinin zaman tetikli olarak yapilmasinin en 6nemli
nedeni almag ile AK YKB durumlarinin senkronizasyonunun bu iki birim arasindaki
mesajlarin (olay tetikli yapry1 saglayacak mesajlar) yaratabilecegi haberlesme zaman
kaybindan etkilenmesini Onlemek ve boylece iki birim arasindaki durum
senkronizasyonunu daha dogru bir bigimde saglamaktir. Ancak tarama adiminda
herhangi bir gecikme s6z konusu oldugunda durum senkronizasyonunda bozulma
olabilir. Bu durumda almagtan alman adim sonucu dikkate alinarak durum
senkronizasyonu tekrar ele alinir. Eger zamani gelen bir planlama adimi atanacakken
almagtan bir 6nceki adimin sonucu alinmamis ise bu tarama adimi almaca atanmaz ve
diger tarama adimlari ile rejime devam edilir. Sekil 6’da almag planlayici bileseninin
UML durum diyagrami verilmistir. Almag¢ planlayicinin UML durum diyagrami iki
ana durumdan olusmaktadir: sadece CIT ve sicaklik sorgu adimlarinin planlandig: ve
uygulandig1 ‘CiT/Sicaklik’ durumu ve tarama rejimi ile birlikte CIT ve sicaklik sorgu
adimlarmin planlandigi ve uygulandigi ‘Hedefizleme’ durumu. Almag planlayici
‘Pasif’ durumundan ‘CiT/Sicaklik’ durumuna sistemin ilk acilis islemlerini basariyla
tamamlamasinin ardindan gegmektedir. Almag planlayict bu durumdayken sistemde
herhangi bir hedef izleme gorevi bulunmamaktadir; periyodik olarak uygulanmasi
gereken CIT ve sicaklik sorgu adimlarinin planlamasi yapilmakta ve bu adimlar uygu-
lanmaktadir. ‘CiT/Sicaklik’ durumundan ‘Pasif® durumuna sistemde herhangi bir
planlama yapilmamas: istendigi zaman geg¢ilmektedir (6rnek: Operator kontrolli
CIT).

Y
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W 1
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Sekil 6. Almag planlayict Durum Diyagramu

‘CIT/Sicaklik’ durumundaki alt durumlardan ‘CiT/SicaklikPlanlama’ durumu CIT
ve sicaklik sorgu adimlarinin periyodik olarak planlamalarinin yapildig: ve sonrasinda
siradaki adimin uygulama zamaninin beklendigi durumdur.
‘CIT/SicaklikAdimiUygulanmas1’ durumu ise siradaki adimim uygulama zamaninin
gelmesiyle gecilen ve adimin uygulandigi durumdur. ‘CiT/Sicaklik’ durumundan
‘Hedefizleme’ durumuna gegis herhangi bir hedef izleme gérevi alindigi zaman ger-
¢eklesmektedir. Bu kapsayici durum iginde 3 alt durum bulundurmaktadir: ‘Planlama
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Penceresi Alinmas1’, ‘Planlama Adimi Planlanmasi’ ve ‘Planlama Adimi Uygulanma-
st’. ‘Planlama Penceresi Alinmasi’ durumunda dinamik olarak tarama rejimi olusturu-
lur ve tarama rejimi adimlara CIT ve sicaklik sorgu adimlari eklenerek planlama
penceresi olusturulur. Bu durumda planlama penceresi olusturulduktan sonra ‘Plan-
lama Adimi Planlanmas1” durumuna gegilir.

‘Planlama Adimi Planlanmasi’ durumu bir sonraki adimin baslama zamaninin
beklendigi durumdur. Eger planlama penceresindeki son adim da uygulanmigsa bu
durumdan ‘Planlama Penceresi Alinmasi’ durumuna gegilir ve tekrar planlama
penceresi olusturulur. Planlama Adimi Planlanmasi’ durumunda eger bir adimin
uygulanma siiresi ge¢mis ise bir sonraki adim planlanmak tizere ‘evSonrakiPAPlanla’
olay1 yaratilarak siradaki planlama adimina gegilir. ‘Planlama Adimi Planlanmast’
durumundayken hedef izleme listesinde degisiklik (hedef ekleme/hedef ¢ikarma)
mesajinin YK YKB’den alinmasi durumunda bir sonraki adim uygulanmadan
‘Hedefizleme’ durumundan c¢ikilir. ‘Planlama Adimi Planlanmas’ durumundan
‘Planlama Adimi Uygulanmasi’ durumuna gegis siradaki pencere adiminin uygulama
zamaninin gelmesiyle olur. ‘Planlama Adimmi Uygulanmasi’ durumuna girilirken
almaca uygulanacak adimi baslatacak mesaj gonderilir ve adimin siiresi sonunda
bitmek tizere zaman kurulur. Almag¢ planlayici ‘Planlama Adimi Uygulanmasit’
durumundayken alma¢ mesgul durumundadir. Adimin siiresi bittiginde, bir sonraki
adimin baslama zamani beklenmek iizere, yaratilan olayla tekrar ‘Planlama Adimi
Planlanmas1’ durumuna gegilir. ‘Planlama Adimi uygulanmasi’ durumunda hedef
izleme listesi degisikligi mesaji alinmasi durumunda baslatilan pencere adimi
kesilmez; adim bitip ‘Planlama Adimi Planlanmasi’ durumuna gegildikten sonra
hedef izleme listesi degisikligi i¢in ‘Hedefizleme’ durumundan ¢ikilir.

Daha oOnce de bahsedildigi gibi almag¢ planlayici islevini yiiriiten gorev olan
tPlanlayici en yiiksek oncelige sahip gorevdir. Tetiklendigi zaman islemcideki diger
gorevleri keserek islemciyi kullanir. Bu sebepten dolay1 almag planlayict islevlerini
yiiriitiirken islemciyi en az kullanilacak sekilde tasarlanmalidir. Onerilen mimaride bu
kistas almag planlayiciya fazladan islev yiiklenmeyerek, bekleme zamanlarinda almag
planlayicinin islemciyi birakmasi garanti edilerek ve islevleri ger¢ekleyen kodun
verimli olmasi saglanarak yerine getirilmistir.

4.2  Almac Planlayic1 Gorev (tPlanlayicr) Tasarim

Almag planlayici (tPlanlayict) gorevinin iglemcide yiiriitiilmesi icin tetiklenmesi olay
tetikli ve zaman tetikli olmak iizere iki sekilde gerceklesir. Almag¢ planlayict
gorevinin AK YKB denetimi ile ilgili durum degisiklerini ele almasi tDenetleyici
gorevinden gelen mesajlarin iglenmesi ile olay tetikli olarak gerceklestirilir. Planlama
penceresi alinmasi ve planlama penceresi adimlarinin uygulanmasi islevleri ise zaman
tetikli bir altyap1 kullanarak gerceklestirir. Zaman tetikli bir altyapinin kullanilmasi
almag planlayici gorevinin dogru bir bigimde ¢alisabilmesi i¢in anahtar konumdadir.
Sekil 7°de (soldaki sekil) almag planlayict gorevinin planlama penceresi olugturulmasi
ve uygulanmasi baglaminda calisma dongiisiinii gostermektedir. Sekildeki igteki halka
gorevin durumunu ifade ederken distaki halka islemcide yiirlitiillmesini ifade
etmektedir. Distaki halkada gosterilen mavi renkli dilimler iglemcinin gorev
tarafindan kullamldig, gri renkli dilimler ise kullanilmadig: siirelerdir. Igteki halkada
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dilim ‘Planlama Adimi Planlanmasi’ durumunu, kirmizi renkli dilim ise bir ‘Planlama
Adimi Uygulanmas1’ durumunu gostermektedir.

Planlama Penceresi
istek

Planlama Penceresi Planlama Penceresi
Istek istek

Penceresi

Sekil 7. Almag Kontrol YKB Hedef izleme Durum islev Goriiniimii

Planlama
Penceresi

Planlama

Adim 1
Adim 2
Adimn |

Penceresi

Adimn
Adim 1
Adim2

% Adim2

[ adimn

Almag planlayict gorevi dongiisiine planlama penceresi olusturarak baslar. Almag
planlayict gorevi siradaki planlama adiminin baslangi¢ zamanina kadar zamanlayict
kurar. Zamanlayicinin belirtilen adim baglangic zamaninda dolmasi ile almag
planlayict gorevi tetiklenir ve islemcide yiriitilmeye baglanir. Planlama adimi
baslangi¢ zamaninda tetiklenerek yiiriitiilmeye baslanan almag planlayict gorevi, ilgili
adimin almagta uygulanmasi i¢in almaca ilgili adimin komutunu gonderir. Bu islemi
takip eden planlama adiminin bitis zamani i¢in tekrar zamanlayici kurar ve planlama
adiminin bitis zamaninin dolmasini bekler. Bitis zamaninin dolmasi ile tetiklenerek
ylriitilmeye baglanan almag¢ planlayici bu durumda almaca herhangi bir komut
gondermez ve siradaki adimin baglangic zamani icin zamanlayicida yeni bir zaman
kurarak beklemeye baslar. Eger uygulanacak bagka bir adim kalmamis ise yeni bir
planlama penceresi olugturmak i¢in dongiistine yeniden baslar ve planlama penceresi
almmasi durumuna geger. Bu sayede almag¢ planlayici gorevinin hedef izleme
dongiisiiniin devami saglanmis olur.

Almag planlayict gorevinin hedef izleme dongiisii, planlama penceresindeki tiim
adimlar uygulanamadan kirilabilir. Bu kirilmanin sebebi izlenecek hedeflerin yer
aldigt hedef izleme listesinde tDenetleyici gorevi tarafindan yapilacak bir
degisikliktir. Bu degisiklik hedef izleme listesinde hedef ekleme ve hedef ¢ikarmayi
kapsamaktadir. Hedef izleme listesi degisikligi durumunda, bir sistem geregi olarak,
almag¢ planlayict baslatilan bir adim varsa adimin bitmesini beklemeli, adimin
bitiminden sonra planlama penceresindeki diger adimlari uygulamadan yeni hedef
listesiyle yeni bir planlama penceresi olusturmalidir. Eger baslatilan bir adim yoksa
almag planlayici, planlama penceresindeki zamani gelmemis adimlar1 uygulamadan
yeni hedef listesiyle yeni bir planlama penceresi olusturmalidir. Almag planlayici,
denetleyici gorevi tarafindan hedef izleme listesi degisikligi ile tetiklendiginde eger
almag miisait durumunda ise Planlama Adimi Planlanmasi durumundan ¢ikarak yeni
hedef listesi ile Planlama Penceresi Alinmasi durumuna gegmektedir. Ote taraftan
eger alma¢ mesgul durumunda ise almacin miisait durumuna gegmesi beklenerek yeni
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hedef listesi ile Planlama Penceresi Alinmasi durumuna ge¢mektedir. Bu Ornekte
anlatim1 kolaylastirmak amaci ile ‘CIT/Sicaklik’ durumuna gegisten sonra herhangi
bir islem yapilmadan tekrar ‘Hedefizleme’ durumuna gecildigi varsayilmistir. Sekil
7’da (ortadaki sekil) alma¢ miisait durumundayken alinan bir hedef izleme listesi
degisikligi mesaj1 karsisinda almag¢ planlayicinin davranist gosterilmistir. Sekil 7
sagdaki sekil ise alma¢ mesgul durumundayken alinan bir hedef izleme listesi
degisikligi mesaji karsisinda almag¢ planlayicinin davranigt gosterilmistir. Almag
planlayicinin  dongiiyii  kirmak i¢in baglatilmig adimin bitmesini bekledigi
gorlilmektedir.

5 Degerlendirme

Almag planlayict bileseni pencere adimlarini zamaninda uygulama, herhangi bir
pencere adiminin uygulanmasi bitmeden baska bir adim uygulanmamasi ve yeni
planlama penceresi i¢in istek yapilmamasi gibi gereklerini tasariminda barindirdigi
Ogelerle yerine getirir. Bu 6gelerden biri almag¢ planlayicinin durum tasarimudir.
Almag planlayicinin bahsedilen gereklerinin yerine getirildigi Sekil 8’deki analizle
gosterilmistir. Workbench programinin System Viewer araciyla, AK YKB hedef
izleme islevini yiiriitiirken islemciyi kullanan gorevler analiz edilmistir. Bu analizde
yaymn i¢in olusturulan tarama adimi siiresi 100 milisaniye ve yaymin ATP’si 4
saniyedir. Sekil 8’de gorevlerin baglam degisikligi grafigi ve tPlanlayici gorevinin
bulundugu durumlar goriilmektedir. Almactan tarama adimlari sonucunda alinan
DTKlar ile calistirilan izleyici ve ayristirict algoritmalar tizleyiciAlgoritmas: ve
tAyristirictAlgoritmasi gorevleri baglamlarinda galistirilmaktadir. Bu gorevlerin islem
stireleri  planlama pencerelerine gore ¢ok kisa oldugundan Sekil 8’de
gosterilmemiglerdir.

- Hol Lol ' L Lo
* (Denetleyici { 1 1 1
i I T— s T T o

Sekil 8. Almag planlayict Gorevi Zaman ve Durum Analizi

Analiz amaciyla once bir hedef yayin i¢in hedef izleme islevi baslatilmis, daha
sonra baglatilan hedef izleme, hedef izleme dur mesaji hedef izleme adiminin
uygulama zamani disinda alinacak sekilde durdurulmustur. Sonra ayni hedef yayin
icin hedef izleme islevi tekrar baslatilmig ve bu kez baslatilan hedef izleme, hedef
izleme dur mesaj1 hedef izleme adiminin uygulama zamanina denk gelecek sekilde
durdurulmustur. Uygulanan senaryoda tDenetleyici baglaminda iki islem
yiriitiilmektedir: hedef izlemenin baslatilmasi ve durdurulmasi iglemleri. Sekil 8’de
tDenetleyici gorevinin islemcide gorev yiriitmesi, hedef izleme baslama islemi i¢in
mavi ok, hedef izleme dur islemi icin siyah okla gosterilmistir. tPlanlayic1 gérevinin
islemcide gorev yiiriitmesi ise, pencere adimi baslatma ve durdurma iglemleri i¢in
kirmizi ok, planlama iglemleri i¢in yesil okla gosterilmistir.
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Sekil 8’de goriilen ilk mavi ok tDenetleyici gorevinin aldigi hedef izleme basla
konutunu islemesini igaret eder. Daha sonra tPlanlayici gérevinin planlama penceresi
planladig1 yesil ok ile goriilmektedir. Buna denk gelen almag planlayici durumu ise alt
tarafta yine yesil olarak goriilmektedir. Planlama adiminin uygulamasinin tPlanlayici
tarafindan baglatilmasini ve arkasindan durdurulmasini gosteren iki kirmiz ok art arda
goriilmektedir. Tki kirnuzi ok arasi almag planlayict durumu da kirmizi olarak
gorilmektedir. Planlama penceresi bir adimdan olustugu i¢in o adimin
uygulanmasinin  hemen ardindan tekrar planlama penceresi planlama islemi
yuriitildiigti gorilmektedir. Daha sonra planlanan diger adimin uygulandigr ve
ardindan tekrar planlama penceresi olusturulmasi igleminin  yiritildigi
goriilmektedir. Planlanan son adimin uygulanmasi baslamadan hedef izleme dur
mesajinin  alindigi siyah oka rastlanmaktadir. tPlanlayici herhangi bir adim
baslatmadigr i¢in hedef izleme dur komutunu hemen uygulamakta ve planlamay1
durdurmaktadir. Daha sonra tekrar hedef izleme baslatilmig, bir pencere adimi
uygulanmig ve ardindan planlama penceresi planlanmigtir. En son planlanan planlama
penceresi biinyesindeki planlama adiminin uygulanmasi sirasinda hedef izleme dur
mesaj1 alinmigtir. Fakat sistemde hedef izleme adimi baslatildigi i¢in tPlanlayict
gorevi planlamay1 hemen iptal etmemekte, adimin bitmesini beklemektedir. Bu da
alma¢ planlayicinin sistem gereklerini yerine getirdigini gostermektedir. Almag
planlayici ile almag arasindaki durum senkronizasyonun saglanabilmesinin 6nkosulu
AK YKB’nin ¢aligtig1 islemcinin saatinin ve almag saatinin senkron olmasidir. Bu iki
birimin saatleri arasindaki kayma almag planlayicinin almag¢ durumlarini takibinde
tutarsizliga sebep olacaktir. Bu makalede bu iki birim arasindaki zaman
senkronizasyonunun gerekli 6l¢iide garanti edildigi kabul edilmistir.

6 Sonuc¢

AK YKB hedef izleme islevinin almag¢ planlama ve alma¢ durum takibi islemlerini
almag planlayict bilesenini kullanarak yerine getirmektedir. Almag¢ planlayicinin
hedef takip ve hedef arama adimlarini uygulamasi planlama adimlarinda belirtilen
islevleri almaca atamasini ve almacin durumunu takip etmesini kapsar.

Almag planlayicinin isleyisi ve durumlarinin tasarimi hedef izleme islevinin
basarist i¢in Onemlidir. Almag¢ planlayicinin durum tasarimi, tarama rejiminde
planlanan hedef takip ve hedef arama adimlar1 yani sira periyodik olarak uygulanmasi
gereken adimlarin planlanmast ve uygulanmasina olanak verecek bir bicimde
yapilmigtir. Durum yapisi tasarlanirken islevleri eksiksiz bir bicimde saglayabilecek
ayni zamanda durum yapisinin minimum durum sayisina ve karmasikliga sahip
olmasini saglayacak bir soyutlama seviyesi secilmistir. Almag planlayici bileseni bu
islemleri dogru zamanlarda ve islemciyi en az bicimde kullanarak gerceklestirmelidir.

Almag planlayicinin tasarimindaki vurgulanmasi gereken noktalardan biri pencere
adimlarmi uygularken baglaminda yiriitiildiigii alma¢ planlayict gérevini zaman
tetikli bir altyapi kullanmasidir. Zaman tetikli bir altyapr kullanmanin en biiyiik
avantaj1 almag planlayict gorevinin islemcide calisan diger gorevlerden bagimsiz bir
bi¢imde c¢aligmasini saglamasidir. Bu avantaj planlama adimlarimin zamaninda
uygulanmasini ve almag¢ durumunun dogru bir bi¢cimde takip edilmesini miimkiin
kilar. Diger taraftan, alma¢ durumlarimin almag planlayici gérevinin zaman tetikli
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altyapisini kullanarak takip etmek almagta gerceklesecek gecikme durumlarini ele
almay1 gerektirmektedir. Mevcut tasarimda almag kaynakli gecikme durumlart almag
ile haberlesme kullanilarak ele alinmaktadir.

Onerilen mimari elektronik taarruz kapsaminda hedef izleme islevini yerine
getirmek amaciyla alma¢ planlayict  kapsaminda  bahsedilen  adimlarin
uygulanmasinda kullanilmistir. Makalede anlatilan mimari kararlar benzer kisitlara
sahip diger almaglarin planlanmasinda tekrar kullanilabilir 6zellige sahiptir. Bu
baglamda almag planlayici bileseninin tarama rejimi alma ve planlama penceresi
olusturma kisimlar1 genel kullanilabilir bir hale getirilerek tekrar kullanilabilirlik
arttirilabilir.
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