PIC’le ilgili Temel Kavramlar:

Mikroislemci ve mikrodenetleyicilerin farki: Mikroislemciler hafiza
veya giris cikis entegresi gibi cevre elemanlar ile birlikte aritmetik islemler
yapabilen, karar verebilen entegrelerdir. Mikrodenetleyici ise
mikroislemcinin yanisira kendi program hafizasi ve giris cikis ozelliklerini
icinde barindiran entegrelerdir. Bu 6zellikleri sayesinde yuklu bir programi
uygulamaya donusturerek bir kontrol sistemi olarak kullanilabilir.

Hafiza entegresi cesitleri: Hafiza entegreleri bilgilerin ve program
parcalarinin saklanmasina yarayan entegrelerdir. RAM (random access
memory) program calistigi sturece bilgilerin yazildigi ve okundugu,
enerjinin kesilmesi durumunda icindeki tum bilgiyi kaybeden bellek
taradar. ROM (read only memory) sadece bir kez yuklenip sonra icindeki
bilgiler silinip degistirilemeyen, tekrar programlanamayan bellek ttartudur.
icindeki bilgiler enerji kesintisinden etkilenmez. EPROM (erasable
programmable read only memory) ROM’un mor otesi i1sik altinda
silinebilen bir alt taraddar. Silindikten sonra icine tekrar program yazilabilir
ama ROM’da oldugu gibi enerji kesildiginde icindeki bilgiler kaybolmaz.
Uzun sure herhangi bir 1sik altinda kaldiginda silindigi icin, icindeki bilgileri
korumak icin isik aldigi pencerenin Ustinin kapali tutulmasi gerekir.
EEPROM (electrical eprom) EPROM’un isikla degil, elektrikle silinebilen
ttrtduir. EEPROM’lar silme gerilimi verilmedigi sturece silinmedikleri icin
mikrodenetleyiciler icin ek bellek alani olarak sikca kullanilir.

Program Memory: Program calisirken kullanilacak kodun sakli tutuldugu
hafiza alani.

Data Memory: Calisma esnasinda saklanmasi gereken verilerin
tutulldugu bellek alani.

Akumulator (W): Mikrodenetleyicide tum aritmetik ve lojik islemlerin
gerceklestirildigi bellek alanidir.

Register: Mikroislemcinin degisik fonksiyonlarini kullanmak icin gerekli
0zel tanimli hafiza alanlaridir. Bazilar sabit olup bazilari kullanicilar
tarafindan degisken olarak kullanilabilirler.

PC (Program counter): Mikroislemci tarafindan yurutulecek komutun

adresini tutan o6zel tanimli bir registerdir.



PIC (Periphal Interface Controller): Cevresel Uniteleri denetleyici
arabirim.

PIC Ailesinin Mimarisi

Pic mikroislemcileri belirli 6zelliklere ve eklemelere dayali olarak serilere
ayriimistir. Bunlardan temel olan P16F84’Un pin yapisi ve genel mimarisi
asagida verilmistir.

Pin Diyagrami:
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Pic’in MCLR baglantisi reset ve programlama anlarini normal calismadan
ayirmaya yarar. Pic’in bu bacagina 5V verildiginde Pic, icindeki programi
calistirma moduna girer. 13V verildiginde icine yeni program yuklenmeye
hazir hale gelir, topraga baglanirsa Pic resetlenir. Vss bacagi toprak
girisidir, Vdd bacagi 5V besleme girisidir.

OSC1 ve OSC2 bacaklari Pic'in calisma frekansini belirleyen kristali veya
RC osilatoéruni baglamak icindir. Kalan 13 bacak bilgi girisi ve cikisi icin
kullanilabilen haberlesme bacaklaridir. Bunlarin 8’i PortB 5°’i PortA olarak
ayrilmis ve RBO, RB4, RB5, RB6, RB7'ye kesme girisi 6zelligi, RA4’e ise

zamanlayici icin harici osilator girisi 6zelligi eklenmistir.



Data Memory (Bellek) Plani:
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P16F84’lin data bellegi
BankO ve Bankl olarak ikiye
bolunmustur. Bu iki bolumun
de basinda 11’er byte’lik
sabit veri bolgeleri vardir. Bu
bolgeler Pic’in calisma
sirasindaki kendi durumuyla
ilgili bilgilerini icerdikleri icin
Specific Function Register
(Ozel islev Bellegi) olarak
adlandirnilirlar. Data belleginin
kalan kismi islem sirasinda
kullanilacak degiskenlere
ayrilmistir. Pic, eneriji verildigi
zaman standart olarak
BankO'1 islem bellegi olarak
kullanir. Bank1l’deki islemleri
ve degisken bolgesini
kullanmak icin oncelikle
Bankl’'e gecis komutunu
vermek gerekir. Pic'teki
islemci 8 bit veriyoluna
sahiptir ve bu yuzden islemci
255'ten buyuk sayilar tek
seferde isleyemez. Buna

bagl olarak data bellegindeki bilgi alanlari 1 byte uzunlugundadir ve bilgi

alanlarindaki bitler Bit0-Bit7 olarak adlandirilirlar. Bu byte’lar tabloda

yanlarinda gorulen hexadecimal sayilarla adreslenirler ve programlama

sirasinda bu sayilarla ifade edilebilirler. Bu byte’larin en dnemlileri asagida

anlatilacaktir.

Status byte’i: Bu byte’in her iki bankta da bulunmasinin nedeni bank

seciminin iki yonlu olmasidir.



Bit 0: Carry biti islem sirasinda sonucun 255’in (11111111b) tstune
cikmasi durumlarinda (tasma) otomatik olarak 1 olur.

Bit 1: Digit Carry biti islem sirasinda sonucun 15’in (00001111b) tstune
¢ikmasi durumlarinda otomatik olarak 1 olur.

Bit 2: Zero biti islem sirasinda sonucun 0 olmasi durumunda otomatik
olarak 1 olur.

Bit 3: Power-down biti Pic’e besleme voltaji geldiginde otomatik olarak 1
olur, sistem uyku moduna girince 0 olur.

Bit 4: Time-out biti sistemin kilitlenmesi nedeniyle resetleme olana kadar 1
kalir, oldugunda ise 0 olur.

Bit 5: Data belleginde Bank0-Bank1l seciminin yapilmasini saglar. 1
oldugunda Bank1, 0 oldugunda BankO secilir.

Bit 6: P16F877 gibi daha cok 6zellige sahip mikroislemcilerde var olan
BankO, Bankl, Bank2 ve Bank3’'ten hangisinin secilecegini belirlemek igin
gereken Bit 5'ten sonraki ikinci binary sayiyi olusturur. Sadece BankO ve
Bankl’in bulundugu mikrodenetleyicilerde sabit olarak 0’da kalir.

Bit 7: Dolayli adresleme icin kullanilan bank secme biti.

PortA-PortB byte’lari:

Bu byte’lar A ve B bacaklarina gelen bilgiyi gormek ve bu bacaklara bilgi
yUklemek icin kullanilir. Toplam 5 tane A bacagi oldugu icin PortA byte’inin
kalan Uc¢ bitinin degerinin 6nemi yoktur. Bu byte’lara verilen degerin
binary karsihgi o bacaklardaki isareti belirler.

Or. PortA’ya 13 decimal degerini verdigimizde 13’in karsihdi olan
00001101 sayist RAO, RA2 ve RA3 bacaklarini 5V’a cikarir, kalan A
bacaklarini OV’'a ceker.

TrisA-TrisB byte’lar::

Uygulama bakimindan PortA ve PortB byte’larina benzeyen bu byte’lar A
ve B bacaklarinin giris mi yoksa cikis mi olarak kullanilacagini belirler.
PortA byte’'inda

oldugu gibi TrisA’da da Ust U¢ bitin degerinin 6nemi yoktur.

Or. PortA’ya 13 decimal degerini verdigimizde 13’in karsihdi olan
00001101 sayisi RAO, RA2 ve RA3 bacaklarini giris bacagi, kalan A
bacaklarini ¢cikis bacagi yapar.



Option_Reg Byte'::

Bit 0-2: Bu Uc¢ bit, timer (zamanlayici) kullanildiginda timer’in kag saat
periyodunda bir icindeki sayiyi arttiracagini belirler. Asagidaki tabloda bu
Uc bite verilen degerler icin zamanlayicinin (TMRO) ve sistemin kilitlenmesi
nedeniyle resetleme icin calisan zamanlayicinin (WDT-Watchdog Timer)

kac saat periyodunda bir sayacagini gosteriliyor.

Bit Value TMRO Rate WDT Rate
000 1:2 1:1
001 1:4 1:2
010 1:8 1:4
011 1:16 1:8
100 1:32 1:16
101 1:64 1:32
110 1:128 1:64

111 1:256 1:128

Bit 3: (PSA - Prescaler Assignment bit) Calisma sirasinda hangi
zamanlayicinin devrede olacagini belirler. 1 oldugunda WDT, 0 oldugunda
TMRO devreye girer.

Bit 4: (TOSE - TMRO Source Edge Select bit) RA4 dis osilator girisi
kullanildiginda TMRO’In saat darbesinin hangi kenarinda sayacagini
belirler. 1 ise dusen kenar, 0 ise yukselen kenarda sayim gerceklesir.
Bit 5: (TOCS - TMRO Clock Source Select bit) Clock sinyalinin RA4
bacagindan mi yoksa harici giristen mi alinacagina karar vermek icin
kullanilir. 1 yapildiginda RA4 bacagindan 0 yapildiginda harici giristen
sinyal alinacagini belirtir.

Bit 6: (INTDEG - Interrupt Edge Select bit) Interrupt’in hangi kenarda
isleme konulacagini belirtir. 1 yapilirsa yUkselen kenarda, 0 yapilirsa
dusen kenarda interrupt

Pic

Bit 7: (RBPO - PORTB Pull-up Enable bit) Pic

¥

T) icindeki PortB pull-up direnclerinin kullanilip
10K kullanilmayacagina karar vermek icin
kullantlir.
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1 yapilirsa kullanilmayacagini, 0 yapilirsa

devreye girecektir.
Intcon Byte’::



Bit 0: (RBIF - RB Port Change Interrupt Flag bit) RB 4, RB 5, RB 6 ve RB 7
‘den herhangi birine kesim gelip gelmedigini gésteren flag bitidir. Eger
bunlardan herhangi birine kesim geldiyse bu bit otomatik olarak 1 olur.
Bit 1: (INTF - RBO/INT Interrupt Flag bit) RB 0’a ait flag bitidir. RB 0’a
kesim geldiginde otomatik olarak 1 olur.
Bit 2: (TOIF - TMRO Overflow Interrupt flag bit) Timer’a ait flag bitidir.
Timer'a girilen degerden baslayarak say! 255’i gectiginde kesim zaman
tasmasi kesmesi gelir ve TOIF otomatik olarak 1 olur.
Bit 3: (RBIE - RB Port Change Interrupt Enable bit) RB 4, RB 5, RB 6, RB 7
kesme hattinin kesim girisini agmak icin kullanilir. 1 yapildiginda kesim
girisine izin verildigini, 0 yapildiginda ise izin verilmedigini gosterir.
Bit 4: (INTE - RBO/INT Interrupt Enable bit) RB 0’a kesim girisi saglamak
icin kullanilir. 1 yapildiginda interrupt girisine izin verildigini, 0 yapildiginda
izin verilmedigini gosterir.
Bit 5: (TOIE - TMRO Owerflow Interrupt Enable bit) Timer kesim girisini
saglamak icin kullanilir. 1 yapildiginda kesim girisine izin verildigini, 0
yapildiginda ise izin verilmedigini gosterir.
Bit 7: (GIE - Global Interrupt Enable bit) Tium kesim girislerinin ilk kontrol
bitidir. Herhangi bir interrupt’t kullanmak icin 1 yapilmasi sarttir, 0
yapildiginda hicbir interrupt calismaz; ancak 1 oldugunda herhangi bir
interrupt’in devreye girmesi icin RBIE, INTE veya TOIE'nin de 1 yapilmasi
gerekir.

Assembler Komut Seti:
Tabloda assembler dili komut seti gosteriliyor. En solda komutun adi,
saginda bu komut icin nelerin girilmesi gerektigi (f data belleginden
gelecek bilgiyi, d sonucun yazilacagi byte’l, b sonucun yazilacagi biti, k ise
dbénecek sabit sayiy! ifade eder) ve en sagda komutun anlami yazihidir.

ADDWF f,d |[Wile f'i toplar.

ANDWEF f,d |[Wile f'i VE islemine tabi tutar.

CLRF f |f'i sifirlar.

CLRW W'’yi sifirlar.

COMF f, d |[f’in tersini alir.




DECF f, d |f'teki say1y1 bir azaltir.

DECFSZ | f, d |f'teki sayiyl bir azaltir, sonuc¢ 0’sa altindaki komutu atlar.

INCF f, d |f'teki sayly! bir arttirir.

INCFSZ f, d |f'teki sayiyi bir arttirir, sonuc 0’sa altindaki komutu atlar.

IORWF f,d [Wile i VEYA islemine tabi tutar.

MOVF f, d |f'teki saylyl hedef gosterilen yere tasir.

MOVWEF f | W’'deki sayly! f'te hedef gosterilen yere tasir.

NOP Bir periyod boyunca hicbir sey yapmaz.

RLF f, d |f'teki 8 biti basa Status,0 bitini ekleyerek sola dogru kaydirir,
dokuzuncu bitteki degeri sifirinci bite atar.

RRF f, d |f'teki 8 biti basa Status,0 bitini ekleyerek saga dogru kaydirir,
dokuzuncu bitteki degeri sifirinci bite atar.

SUBWF f, d |W’'deki saylyi f'teki sayidan cikartir.

SWAPF f, d |k dért bitle son dért bitin yerlerini degistirir.

XORWF f,d [Wile f'i XOR islemine tabi tutar.

BCF f, b |f'teki bir biti sifirlar.

BSF f, b | f'teki bir biti set eder.

BTFSC f, b |f'teki sayl O’sa altindaki komutu atlar.

BTFSS f, b |f'teki sayl 1'se altindaki komutu atlar.

ADDLW k | Verilen sabit sayiyi W'deki sayiya ekler.

ANDLW k |Verilen sabit sayiyla W’deki sayiyi VE islemine tabi tutar.

CALL k | Alt programi programin icine enjekte eder.

CLRWDT WDT'deki degeri sifirlar.

GOTO k |Programda istenilen yere atlar.

IORLW k |Verilen sabit saylyla W’deki sayiyl VEYA islemine tabi tutar.

MOVLW k | Verilen sabit sayiyi W’'nin icine atar.

RETFIE Kesme sonunda yapilan islemden normal programa donus.

RETLW k |Tablolama sirasinda sayi degerini W'ye atar.

RETURN Call’la cagirilan alt programin sonu.

SLEEP Uyku moduna gecis komutu.

SUBLW k |W'deki sayiyi verilen sabit sayidan cikartir.

XORLW k |Verilen sabit sayiyla W’deki saylyi OZELVEYA islemine tabi
tutar

Burada verilen drneklerde gérunmese de Assembly dilinde program icinde

kullanilan aciklama metinleri dnlerine ; isareti eklenerek ayrilirlar.
ORNEK PROGRAMLAR:
Portlar giris ve cikis olarak tanimlama:

PROCESSOR 16F84
INCLUDE "P16F84.INC"

Her programin basinda bu tanimlama yapilir.
Assembly uzantisindan hex uzantisina gecis
sirasinda programin byte’larin ve bitlerin adres

karsiliklarini gorebilmesi icin yazilmis dosya




MAIN:

bagli

BSF STATUS, RPO
secildi

MOVLW 00000001b

MOVWF TRISA

CLRF TRISB

BCF STATUS, RPO
START:

CLRF PORTB
BTFSS PORTA,O

GOTO START
BSF PORTB,0
GOTO START
END

Baslangic ayarlari, RAO’a buton, RBO’a led

Status byte’inin 5. biti (RP0O) 1 yapildi; bankl

00000001b sayisi W’ye atandi

W’deki sayi TrisA’'ya tasindi, RAO giris, kalan A
bacaklar cikis
TrisB 00000000b oldu, buttn B bacaklar cikis
BankO’a donus
Start blogunun baslangici
B bacaklarinin hepsi 0V

RAO 1’se alttaki satin atla, degilse alt satira
gec.

START blogunun basina git.
B’ nin 0. portunu 5V yap.
START blogunun basina git.

Program sonu.

Oncelikle led’in takilacagi RBO cikis, buton takilacagi RAO giris olarak

secildi ve program dongusunun basinda B bacaklari sifirlandi. Sonra

program butonun basili olup olmadigini kontrol etmeye basladi. Butona

basili olmadigi zaman RAO OV gorecek ve program tekrar tekrar buton

kontroll yapacak, butona basildiginda RAO 5V goérecek ve program RBO’I

set edip tekrar kontrol dongusune girecek.

Gecikme kontroluyle kare dalga uretme:

PROCESSOR 16F84

INCLUDE “P16F84.INC”

DEL EQU OCH

SEL EQU ODH
MAIN:

BSF STATUS, RPO
CLRF TRISB

ayarlandi.

Degiskenler icin ilk bellek adresi 0Ch’ta DEL
degiskeni olustu.
ODh’ta SEL degiskeni tanimlandi.

Bank1 secildi.
B portlarinin hepsi output(cikis) olarak



BCF STATUS, RPO

START:

BSF PORTB,0 RBO set edildi, RB0’a bagli led yandi.

CALL DELAY DELAY blogu cagirldi.

BCF PORTB,0 RBO reset edildi, RBO’a baglh led sondu.

CALL DELAY

GOTO START Start blogunun basina gidildi.

DELAY: DELAY program blogu

MOVLW .250 Decimal 250’nin binary karsiligi
(11111010b) W’ye atand..

MOVWF DEL W’deki sayi DEL degiskenine atandi.

DEL1: DEL1 program blogu

MOVLW .100 Decimal 100'Un binary karsihgi
(01100100b) W’ye atand..

MOVWF SEL W’deki sayi SEL degiskenine atandi.

DEL2: DEL2 program blogu

NOP Bir islemci periyodu boyunca bekle

DECFSZ SEL,F

atla

BankO’a donus.

SEL’'deki saylyi bir azalt, sonug 0’sa alt satiri

GOTO DEL2 DEL2 program bloguna git.

DECFSZ DEL,F DEL’deki sayiyi bir azalt, sonuc 0’sa alt
satiri atla

GOTO DEL1 DEL1 program bloguna git.

RETURN DELAY’in cagrildigi yere geri dénus.
END

Programin basinda gecikme isleminde kullanilmak Uzere DEL ve SEL
degiskenleri olusturuldu ve hazirlik olarak B portlari ¢ikis yapildi.
Programdaki START dongusunde 6nce RBO set edildi, sonra DELAY islemi
gerceklestirildi, RBO reset edildi ve tekrar DELAY islemi gerceklestirildi.
Sonra tekrar tekrar START dongusu calisti. DELAY isleminin basinda DEL’e
250 degeri verildi ve DEL1 isleminde de SEL’e 100 degeri verildi. DEL2
isleminde bir periyod beklendikten sonra SEL sayisi bir kagultuldu ve DEL2
islemi tekrar baslatilarak SEL sayisi O olana kadar DEL2 islemi tekrarlandi.



SEL sayisi 0 olunca DEL sayisi bir ktcultildi ve DEL2 déngusu DEL degeri

0 olana kadar tekrarlandi. Pic’in islemcisi kristalin frekansinin 4'te biri

hizinda calistigi icin 4 MHZ'lik kristalle bir islem periyodu 1 mikrosaniye’'dir

ve yazilmis olan DELAY dongusu yaklasik olarak 250*100=25000

mikrosaniye bekleme saglayacadi icin cikista 50 milisaniye periyodlu kare

dalga gordalur.

Makro kullanimi:

PROCESSOR 16F84

INCLUDE "P16F84.INC"

INCLUDE "MYMAC.MAC" Hazir makrolarin bulundugu MAC uzantili
dosyadaki makrolar kullanmak icin

DEL EQU OCH

SEL EQU ODH

DELAY1 Macro DELAY1 makrosunun tanimlanmasi

CALL DELAY DELAY1 makrosunun icerigi

CALL DELAY

CALL DELAY

CALL DELAY

ENDM Makronun bitimi

MAIN:

Bank1l Bankl makrosunun icerigi islenir, Bankl'e

gecilir.

CLRF TRISB

BankO BankO makrosunun icerigi islenir, BankQ’a

donuldr.

START:

BSF PORTB,0

DELAY1 Delayl makrosunun igerigi olan 4 kez

DELAY islenir.

BCF PORTB,0

DELAY1

GOTO START

DELAY:



MOVLW .250
MOVWF DEL
DEL1I:
MOVLW .100
MOVWEF SEL
DEL2:

NOP

DECFSZ SEL,F
GOTO DEL2
DECFSZ DEL,F
GOTO DEL1
RETURN

END

MYMAC.MAC’in icerigi:

BankO MACRO BankO makrosunun tanimlanmasi
BCF STATUS, RPO Bank0 makrosunun icerigi

ENDM Makronun bitimi

Bankl MACRO Bankl makrosunun tanimlanmasi
BSF STATUS, RPO Bankl makrosunun igerigi

ENDM Makronun bitimi

Programin basinda mymac.mac dosyasl programin icine yerlestirilir;
bdylece bu dosyadaki BankO ve Bankl makrolari kullanima acilir. Makro
tanimlamalarinda 6nce makronun adi sonuna “Macro” soézctugu eklenerek
yazilir, sonra makro ¢agirildiginda yapilacak islemler yazilir ve makronun
bitimine “Endm” yazilarak makro tamamlanir. Program icinde makro
kullanilacagl zaman sadece adi yazilir.

Tablo kullanimi:

PROCESSOR 16F84

INCLUDE "P16F84.INC"

INCLUDE "MYMAC.MAC"

VERI EQU OCH Veri adinda bir degisken tanimlandi.



#DEFINE BUTON PORTA, O

verdi.

MAIN:

Bankl
MOVLW .1
MOVWEF TRISA
CLRF TRISB
BankO

CLRF VERI
CLRF PORTB
START:

BTFSS BUTON
GOTO START
INCF VERI
CALL TABLO
MOVWEF PORTB

BUTONCHECK:
BTFSC BUTON
gdremeden

GOTO BUTONCHECK
GOTO START
TABLO:

MOVLW VERI
ADDWF PCL,1

satir

RETLW 01000000b
sonucu olan
RETLW 01111001b
Ornegin,

RETLW 00100100b
secenegine, 1 ise
RETLW 00110000b

Define komutuyla RAO’a “BUTON" adini

Bankl makrosuyla Bankl’e gecildi.

RAO giris yapildi.
B portlari cikis yapildi.

Bank0 makrosuyla Bank0’a dénuldu.
Veri degiskenini sifirladi.

B portlarini sifirladi.
RAQO’a 1 geliyorsa alt satir atlayacak.
Veri'deki sayi bir artti.
TABLO program blogunu cagiriyor.
TABLO’nun sonucunda W’ye atanan
degeri PortB byte’ina yazar.
Butondan elimizi cekmemizi bekliyor. Bu
olmasaydi Pic cok hizli oldugu icin biz
0’dan 9’a kadar saymay! bitirirdi.
Veri'deki say1 W’ye ataniyor.
Tablo cagirma komutunun bulundugu
numarasina W’deki sayiyi ekleyip
saylya karsilik gelen satira atlar.

Veri'deki sayi O’'sa ilk RETLW

ikinci, 2 ise ucuncd,... RETLW satirina



RETLW 00011001b
aktarir.

RETLW 00010010b
9’a kadar

RETLW 00000010b
gorunmeleri icin
RETLW 01111000b
belirlenirken
RETLW 00000000b
kadar

RETLW 00010000b
END

gecerek oradaki binary sayilyi W'ye

Burada yazili olan binary sayilar 0’dan

sayllarin ortak anot display’de

gerekli olan degerlerdir. Bu sayilar

display’in a bacagindan g bacagina

sirayla RB0O-RB6 portlarina baglh olacadi

dasunulmaustar.

Programdaki TABLO blogu asagidaki gibi de yazilabilir.

TABLO:
MOVLW VERI

DT 01000000b, 01111001b, 00100100b, 00110000b, 00011001b,
00010010b, 00000010b, 01111000b, 00000000b, 00010000b
Hexadecimal Decimal Cevirici:

PROCESSOR 16F84
INCLUDE "P16F84.INC"
SAYl EQU OCh

YUZ EQU 0Dh

ON EQU OEh

BIR EQU OFh

TEMP EQU 10h

MAIN:

BSF STATUS, RPO
CLRF TRISA

CLRF TRISB

BCF STATUS, RPO
START:

MOVLW 7Bh

MOVWEF SAYI

CALL CONVERT_DECIMAL

7Bh (01111011) sayisini W'ye atar.
W’deki degeri Sayi'ya atar.
Convert_Decimal blogunu c¢agirir.



MOVF YUZ,W

BCF STATUS,C
RLF YUZ,F

RLF YUZ,F

RLF YUZ,F

RLF YUZ,F
MOVF YUZ,W
ADDLW ON

MOVWF PORTB
MOVF BIR,W
MOVWF PORTA

CONVERT_DECIMAL:

CLRF YUZ

CLRF ON

CLRF BIR

DEC 100:
MOVLW .100
SUBWF SAYI,W
MOVWF TEMP
BTFSS STATUS,C
GOTO DEC_10
MOVF TEMP,W
MOVWEF SAYI
INCF YUZ,F
GOTO DEC_100
DEC 10:
MOVLW .10
SUBWF SAYI,W
cikarir.

MOVWEF TEMP

Convert_Decimal sonucunda Yuz'e atanan
degeri W’ye atar

Carry bitini sifirhyor.

YUZ degiskeninin icindeki sayilari dort kez

sola kaydiriyor.

YUZ degiskeninin son degerini W'ye atar.
ON degiskeninin son degerini W’deki
saylyla toplar.
Cikan sonucu PortB’ye atar.
BIR degiskeninin son degerini W’ye atar.
W’deki degeri PortA’'ya atar.

Decimal 100 degerini W'ye atar.
SAYI'daki degerden W’deki degeri cikarir.
Sonucu TEMP degiskenine atar.

Status,C (Carry) biti 1'se alttaki satiri atla
DEC 10 bloguna gider.
TEMP’teki sayl degerini W'ye atar.
W’'deki sayi degerini SAYl'ya atar.
YUZ’'deki sayiyi bir arttirir.
DEC 100 bloguna gider.

Decimal 10 degerini W’'ye atar.
SAYI'daki degerden W’deki degeri

Sonucu TEMP degiskenine atar.



BTFSS STATUS,C

Status,C (Carry) biti 1’se alttaki satir

atla

GOTO DEC_ 1 DEC 10 bloguna gider.

MOVF TEMP,W TEMP’teki sayl degerini W'ye atar.
MOVWF SAYI W’'deki sayi degerini SAYIl'ya atar.
INCF ON,F ON’'daki sayiyi bir arttirir.

GOTO DEC_10 DEC 10 bloguna gider.

DEC 1:

MOVLW .1 Decimal 10 degerini W’ye atar.
SUBWF SAYI,W SAYI'daki degerden W’deki degeri
cikarir.

MOVWF TEMP Sonucu TEMP degiskenine atar.
BTFSS STATUS,C Status,C (Carry) biti 1’se alttaki satin
atla

RETURN Convert_Decimal’in ¢cagirldigi yere
geri doner.

MOVF TEMP,W TEMP’teki sayl degerini W’'ye atar.
MOVWEF SAYI W’deki sayi degerini SAYI'ya atar.
INCF BIR,F BIR'deki sayiy! bir arttirir.

GOTO DEC 1 DEC_10 bloguna gider.

END

Bu programda Carry bitinin tasma anlarinda 1’den 0’a dénmesi ve RLF
(RRF’de de ayni sekilde gecerli) isleminde byte’in icindeki bitlerin Carry
bitiyle beraber kaymasi ozellikleri kullaniliyor. Bu programa gore
programin icinde girilmis olan 7Bh sayisi decimal’e cevrilerek, biri RB4-
RB7, biri RBO-RB3 ve biri RAO-RA3 arasindaki portlara bagh Uc tane
7415247 entegresi yoluyla Pic'ten cikan 4’er bit Gzerinden Uc¢ ayri display’e
gonderilir.

Programin basindaki BIR, ON, YUZ degiskenleri display’e gidecek birler,
onlar ve yuzler basamaklarindaki sayilari tutacak degiskenler, TEMP ve
SAYI program calisirken cikan sonuclarin kaydedildigi gecici degiskenlerdir.
Basta 7Bh sayisi SAYI'ya yuklendi ve DEC_100’un iginde decimal 100 sayisi
SAYI degiskenindeki sayidan cikartildi. Pic’e voltaj verildiginde her zaman 1



olan Status,C (Carry) biti, islem sirasinda sonuc¢ 0’in altina duserse veya
255’in Ustune cikarsa 0 olur. SAYI degiskeninden 100 cikartildikca Carry
biti 0 olmadigi stirece program yeni SAYI olarak eski sayinin 100 eksigini
atar ve YUZ degiskenindeki degeri bir arttirir. Boylece SAYI'daki degerin
100’Un kacg kati oldugu YUZ degiskenine yazilir. Carry biti 0 oldugunda
program SAYI'nin icindeki degerde baska 100 bulunmadigini anlar ve onlar
basamagini kontrol etmek icin DEC_10 bloguna gider. DEC_10 ve DEC 1'te
de benzer islemler 10 ve 1 c¢ikartilarak yapilir. Tek fark DEC_1'de de Carry
biti sifirlandiginda programin baska hane kalmadigi icin
Convert_Decimal’in ¢cagirildigi yere geri donmesidir. Program yuzler ve
onlar hanesini sirasiyla RB4-RB7 ve RB0-RB3 Uizerinden yolladigi icin YUZ
degiskeninin ilk dort biti PortB’'nin son dort biti olmak Gzere doért kez sola
kaydiriliyor ve elde edilen sayi ON degiskenindeki sayiyla toplanip W’ye
atiliyor. Bu islemden hemen once Carry biti sifirlaniyor cunkt Carry biti
tasmadan dolay! 0 olduktan bir islem sonra tekrar kendini set ediyor. RLF
sirasinda Carry biti de kaydigindan YUZ degiskeninin ilk dort bitine 1
gelmemesi icin Carry bitinin islem dncesinde sifirlanmasi gerekir. YUZ
degiskeninde RLF islemi yapilirken ilk dort bitin O olmasini istememizin
nedeni toplama sirasinda herhangi bir 1’'in PortB’ye gidecek sayi degerinde
degisiklige neden olmamasi gerektigidir.
Or. YUZ: 00000100 ON: 00000010

Carry sifirlanmadan 6nce Carry ve W: 1 00000100

Carry sifirlanmazsa RLF sonrasi Carry ve W: 0 00081001 Eski
Carry biti
00000100
00001000

Programin kalaninda W'de olusturulan ylzler ve onlar basamagi sayisi

Carry sifirlandiktan sonra Carry ve W: 0]
0

ilk RLF sonrasi Carry ve W:

PortB’ye, BIR degiskenindeki sayl da PortA’ya atanarak display’de goruntu
elde ediliyor.

Timer Interrupt’i Kullanim:

PROCESSOR 16F84

INCLUDE "P16F84.INC"



ORG 00h
basladigi yer
GOTO MAIN
ORG 04h
geldiginde
GOTO WAKE_UP

MAIN:
BSF STATUS,RPO
MOVLW H'FO'

MOVWF OPTION_REG

pullup’lar

BCF TRISA,0
timer

CLRF TRISB

BCF STATUS,RPO

MOVLW OxFE
yuklendi.
MOVWF TMRO
timer

CLRF PORTB

CLRF PORTA

BCF INTCON,TOIF
BSF INTCON,TOIE
BSF INTCON,GIE
LOOP:

MOVF TMRO,W
MOVWF PORTB
GOTO LOOP
WAKE_UP:

Besleme verildiginde Pic’in programa

Program nerede olursa olsun interrupt

isleme girecek olan program blogu

11110000 sayisi W'ye yuklendi.
Bu sayi1 Option_Reg’e yuklendi. Boylece i¢

kapatildi, RBO interrupt’i yukselen kenar,

clock sinyal kaynagi olarak RA4 ve dlusen

kenarlarda saymasi, timer olarak TMRO’In
iki periyodda bir saymasi secildi.

Decimal 254 (11111110b) sayisi W’'ye

W’deki sayrt TMRO degeri oldu, bdylece

254'ten saymaya baslayacak, 256 (0)

saydiginda interrupt gelecek.

Timer interrupt flag'i sifirlandi.
Timer interrupt hakki acgildi.
Genel interrupt hakki acildi.

Interrupt gelince ORG 04h programi
Wake _Up’i calistirir.



BCF INTCON,TOIF Interrupt gelince bir olan timer interrupt
flag’i sifirlaniyor.

BSF PORTA,0
RETFIE Programin interrupt’la kesildigi yere
donus.
END

Pic'te kullanilabilen toplam 5 cesit interrupt vardir. Bunlarin en cok
kullanilan Gct TMRO, RBO ve RB4-RB7 interrupt’laridir. Ustteki programda
TMRO interrupt’t kullaniimistir, ama RBO ve RB4-RB7 interrupt’larinin
kullanimi TMRO interrupt’inin kullanimina ¢cok benzer. RBO ve RB4-RB7
interrupt’larinda clock sinyali olmadigi icin Option_Reg’'deki zamanlama ve
timer’la ilgili ayarlarin bir nemi yoktur. Ancak, pull-up ayarlamalari ve
sadece RBO interrupt’i icin RBO interrupt gelme kenari (yukselen kenar
veya dusen kenar) ayarlamalari icin Option_Reg ayarlanir. RBO ve RB4-RB7
interrupt’larinin TMRO interrupt’indan diger farki RBO'in INTE ve INTF
bitlerini RB4-RB7'ninse RBIE ve RBIF bitlerini interrupt izni (enable) ve
interrupt flag bitleri olarak kullanmasidir. Pic'te ayni anda birden cok
interrupt kaynagi kullanilabilir, bu durumda interrupt’in hangi kaynaktan
geldigini anlamanin en kolay yolu flag bitlerini kontrol etmektir. RB4-RB7
interruptindan kesme geldiginde interrupt’in hangi bacaktan geldigini
anlamanin yolu ise bacaklari BTF ile tek tek kontrol etmektir.

Telefon Tusu Numara Algilama:

PROCESSOR 16F84 _f’?‘_‘_ PB5 _f’lf%(_i_ PB7 _

INCLUDE "P16F84.INC" | 1] 2| 3| A |--1 PBo
TEMP EQU ODH |- [FEE PR B |
START: | 7 | 8| 9] C |--3PB2
CALL PORT_INIT I*IOI#IDIS oB3
CLRF PORTA  mmmmmmmmemmmmmee

LOOP:

CALL KEY_SCAN
CALL WRITE_DATA
CALL DELAY



GOTO LOOP
PORT _INIT:

BSF STATUS, RPO
CLRF TRISA
MOVLW OFH
MOVWEF TRISB
BCF STATUS, RPO
RETURN
KEY_SCAN:

BSF PORTB,4
edilecek.

BCF PORTB,5
BCF PORTB,6
BCF PORTB,7
BTFSS PORTB,0
GOTO ET1
MOVLW 01H
MOVWEF TEMP
RETURN

ET1:

BTFSS PORTB,1
GOTO ET2
MOVLW 04H
MOVWEF TEMP
RETURN

A bacaklar cikis

RBO-RB3 giris, RB4-RB7 cikis atandi

Tus tarama komutu

Yalniz RB4 set edilerek 1. sttun kontrol

1. satira 5V iletiliyorsa alt satiri atla.

01lh sayisinit W’e ata.

W’deki saylyt TEMP’e at.

2. satira 5V iletiliyorsa alt satir atla.

01lh sayisini W’e ata.
W’deki saylyt TEMP’e at.

Herhangi bir tus Ustinden RB4-RB7 grubundan gelen 5V RBO-RB3

grubuna iletilmedigi stirece program Ustte ilk sutunun ilk iki satirinin

kontrolinde goruldiga gibi sirayla butin sttunlar satir satir kontrol eder.

WRITE_DATA:
MOVF TEMP,W
veya

MOVWF PORTA

atandi.

KEY_SCAN’de TEMP’e yUklenen deger

deger yuklenmediyse de 0 PortA'ya



RETURN

DELAY: 256 periyod bekler.

CLRF DEL DEL degiskenini sifirladi, aslinda
sifirlamak 256

DLY: yapmakla ayni seydir.

DECFSZ DEL,F

GOTO DLY

RETURN

Telefon tus setinde bir tusa basildigi zaman o tusun ait oldugu satir ve
sutundaki hatlar birbirine kisa devre olur. Bu programda RBO-RB3 sirayla
1-4. satirlara, RB4-RB7 sirayla 1-4. sttunlara baghdir. Program basili tusu
bulana kadar, sutunlara sirayla 5V veriyor ve her sutun icin satir satir 5V
iletilmis mi diye kontrol ediyor. Basili tusu bulamadigi sirece TEMP’in
icindeki son deger PortA’ya atanarak 74LS247 araciligiyla display’e
yaziliyor. Tus bulundugu zaman o tusa ait deger TEMP’e yazilarak PortA'ya
ataniyor.

Pic Basic:

LCD, EEPROM, analog dijital cevirme, seri haberlesme, shift register,
cesitli sekillerde sinyal cikisi almak ve bircok sik gorulen uygulamanin
Pic’le kolay yapilabilmesi icin bu isleri yapan Assembly komutlari makrolar
halinde toplanmis ve Pic Basic dili olusturulmustur. Bu porgram dili bu tur
isleri sadece parametreleri olan birer komuta indirgemistir. Bunlara ornek
olarak 24Cxx serisi EEPROM’larla bilgi alisverisini saglayan I2CREAD,
I2CWRITE, LCD ekrana yazi yazan LCDOUT, kosul kontrolinu saglayan
IF...THEN...ELSE...ENDIF ve WHILE...WEND, Pic’in icindeki EEPROM’la bilgi
alisverisini saglayan READ, WRITE ve senkron ve asenkron seri
haberlesmeyi saglayan SHIFTIN, SHIFTOUT, SERIN, SEROUT komutlari
gosterilebilir.

Pic Basic’te Matematik Operatorleri:

Operator |Aciklamasi

+ Toplama

- Cikarma




Carpma

)%

16 bit carpma W0 =250 W1 = WO0 ** 1000
250000 = %111101000010010000 Sonucun ust 16 bitini W1'e atar.

/ BbIme

// Bolumden kalan
B=12 C=5 A =B //C B'nin C'ye bolumunden kalan 2'yi A'ya
atar.

<< Sola kaydirma BO = BO << 3 BO’In icindeki bitler U¢ kez sola
kaydi.

>> Saga kaydirma

ABS Mutlak deger
A=5 B=2 C=(B-AF C=253 C=ABS (B™A) C=3

COS Kosinus 0-360 derece 0-255 binary karsiliklariyla ifade
ediliyor.
B0=63 B1=COS B0 B1=0 BO’daki 63 sayisi 90 derecenin karsihgi.

SIN Sinus

DIG Sayinin icinden hane secme B0=123 B1=B0 DIG1
Bl=2

MAX Verilen iki sayl arasindan en buyuk saylyi secer

MIN Verilen iki say! arasindan en kucuk saylyi secer

NCD Sayinin icinde en soldaki 1 bitinin kacinci bit oldugunu verir
BO=NCD %01001066- BO=7

DCD Soylenen biti 1 yapar, gerisini sifirlar

REV Degisken icinde yanindaki sayi kadar alt bitin sirasini ters cevirir
A=01000011 B=A REM3 B=01000110

SQR Karekok alir B=4 A=SQR"B A=2 B=5A=3%QRB
A=2

& Iki sayinin binary karsiligini VE islemine sokar

| Iki sayinin binary karsihigini VEYA islemine sokar

~ Iki sayinin binary karsihginit OZELVEYA islemine sokar

~ Bir sayinin binary karsiligint DEGIL islemine sokar

&/ Iki sayinin binary karsiligini VEDEGIL islemine sokar




|/

Iki sayinin binary karsihigini VEYADEGIL islemine sokar

~/

Iki sayinin binary karsihgint OZELVEYADEGIL islemine sokar

Pic Basic’te Karsilastirma Operatorleri:

’

Esit

>

’

Esit degil

Kaguktur

BUyGktar

Kuguk esit

VI Al V| Al A

BuUyuk esit

Pic Basic’te Mantiksal Operatorler:

AND, && |Mantiksal VE

OR, || Mantiksal VEYA

XOR, ~~ |Mantiksal OZELVEYA

NOT AND |Mantiksal VEDEGIL

NOT OR Mantiksal VEYADEGIL

NOT XOR |Mantiksal OZELVEYADEGIL

Pic Basic’te Komutlar:

@

Tek satirhk assembly komutu kullanmak igin.

ADCIN Channel, Var

Channel’daki analog degerin karsihgi olan dijital degeri

Var’'a atar.
ASM..ENDASM Assembly komut grubu kullanmak igin.
BRANCH Index, Label dizisinde Index sayisini karsilayan secenege
[Label...] yonlendirir.
CALL Label Assembly’deki CALL komutunun aynisi
CLEAR Batln degiskenleri sifirlar
CLEARWDT WDT'nin icindeki degeri sifirlayarak WDT'yi kapatir.

COUNT Pin, Period, Var

Belirli bir periyod icinde gelen puls sayisini Var'a atar

DATA Location,

Constant

Pic’e program yuklenirken dahili EEPROM’a Location

adresinden basayarak Constant’lari yukler




DEBUG Var {,Var}

Define komutuyla 6nceden belirlenmis bir pin Uzerinden
onceden belirlenmis bir hizda (baud rate) seri
haberlesme yoluyla Var'daki veriyi yollar.

DEBUGIN {Timeout,
Label} [Var]

Define komutuyla dnceden belirlenmis bir pin Uzerinden
onceden belirlenmis bir hizda (baud rate) seri
haberlesme yoluyla gelen veriyi Var’a atar.

DISABLE

Interrupt girisi ve Debug islemlerini engeller.

DISABLE DEBUG

Debug islemini engeller.

DISABLE INTERRUPT

INTCON.GIE'yi sifirlayarak interrupt girisini kapatir.

DTMFOUT Pin, {Onms,
Offms, } [Tone]

Tone tusunun telefondaki sesini Onms suresi boyunca
tuslar arasinda Offms suresi kadar bekleterek cikarir.

Onms ve Offms belirtiimemisse 200ms Onms, 50 ms

Offms suresi kullanir.

EEPROM Location,
Constant

DATA'yla ayni isi yapar

ENABLE

DISABLE komutundan sonra interrupt girisine ve Debug
komutuna izin verir.

ENABLE DEBUG

DISABLE komutundan sonra Debug komutuna izin verir.

ENABLE INTERUPT

DISABLE komutundan sonra interrupt girisine izin verir.

END

Assembly’deki END’in aynisidir.

FOR i=Start TO End

Start degerinden End degerine kadar i'yi birer

Task birer arttirarak Task’i uygular.

NEXT i

FREQOUT Pin, Onms, Pin bacaginda Onms suresi boyunca Frequency
Frequency frekansinda sinus dalgasi Uretir.

GOSUB Label Call komutuyla ayni isi yapar.

GOTO Label Assembly’deki GOTO isleminin aynisi.

HIGH Pin Pin bacagini bir yapar.

HPWM Channel,
Dutycycle, Frequency

16F877 gibi PWM modulu olan mikrodenetleyicilerde
bu modulun Channel numarali kanalindan %
(Duty+1)/2.56

duty cycle’da Frequency frekansinda PWM c¢ikisi saglar

HSERIN

16F77 gibi USART 6zelligi olan mikrodenetleyicilerde




{ParityLabel,}
{Timeout,Labe
l,} [Var]

donanim asenkron seri haberlesme hattindan veri bekler,
gelen veriyi Var'a atar, Timeout ms sure boyunca veri

gelmezse Label bloguna gider.

HSEROUT [Var]

16F77 gibi USART 6zelligi olan mikrodenetleyicilerde
Var’daki veriyi donanim asenkron seri haberlesme

hattina yollar.

|I2CREAD DataPin,
ClockPin, Control,
Address, Var

Control ve Address verilerini yollar, harici EEPROM’un

Address bolgesinden gelen veriyi Var'a atar.

[I2CWRITE DataPin,
ClockPin, Control,
Address, Var

Control ve Address bilgilerini yollayip, harici EEPROM’un
Address bolgesine Var'daki veriyi atar.

IF..THEN..ELSE..ENDIF

If'ten sonra gelen sart dogruysa Then’den sonraki islemi,

degilse Else’ten sonraki islemi yapar.

INPUT Pin Belirtilen Pin’i giris yapar.
LCDIN Address, Var LCD’'deki RAM’in Address bdlgesindeki veriyi Var’a atar.
LCDOUT Item Iltem’deki degeri LCD’ye gdnderir

{LET} Var = Value

Var'a Value’'daki islem veya degeri atar. Gerekli degil

LOOKDOWN Search,
[List], Var

Search’teki veriyi List’in icinde arar, o verinin List’teki
0’dan baslayarak kacinci veri oldugunu Var’a atar.

LOOKDOWN?2
Search,Test, [List], Var

LOOKDOWN'’dan farki List’'in icinde 16 bit gerektiren
(256’dan buyuk) degerler kullanilabilmesi ve Test icin
karsilastirma operatoru kullanilirsa sarti saglayan ilk

saylyl secmesidir.

LOOKUP Index, [List],
Var

List'in icinde Index’teki saylya karsilik gelen veriyi Var'a
atar.

LOOKUP2 Index, [List],
Var

LOOKUP'tan farki List’in icinde 256’dan buyuk sayi

kullanilabilmesidir.

LOW Pin

Belirtilen Pin’i sifirlar.

NAP Period

18*2Percd mg siire icin uyku moduna girer.

ON DEBUG GOTO Label

Debug geldiginde Label’daki islemleri yapar.




ON INTERRUPT GOTO
Label

Interrupt geldiginde Label’daki islemleri yapar.

OUTPUT Pin

Pin’i cikis bacagi yapar.

PAUSE Period

Period’'daki sayl kadar milisaniye bekler.

PAUSEUS Period

Period’daki sayl kadar mikrosaniye bekler.

POT Pin, Scale, Var

Pin’deki potansiyometrenin ayarina gore Scale icindeki

uygun degeri Var’'a atarak

PULSIN Pin, State, Var

Pin’e gelen State (0 veya 1) pulsun suresinin kac¢ 10us
(4MHz; 20MHz’de 2us) oldugunu Var’a atar.

PULSOUT Pin, Period

Pin Uzerinden Period’daki sayl kadar 10us(4MHz;
20MHz'de 2us) suresince olan isaretin(0 veya 1) tersi

puls verir.

PWM Pin, Duty, Cycle

Pin’den % (Duty+1)/2.56 duty cycle’da Cycle’daki deger
kadar periyod boyunca PWM cikisI saglar.

RANDOM Var

0-255 arasinda rastgele bir sayi secip Var’a atar.

RCTIME Pin, State, Var

Pin’'in State(0 veya 1) durumunda kalma suresinin kacg
10us (4MHz; 20MHz’de 2us) oldugunu Var’a atar.

READ Address, Var

Dahili EEPROM’un Address bolgesindeki bilgiyi Var'a
atar.

READCODE Address,
Var

READ komutundan farki 16 bit verileri kullanmasi.

RESUME Interrupt’la devreye giren program blogunu bitirir, ana
programin kaldigi yere geri donus saglar.
RETURN Call'la cagrilan program blogunu bitirir, ana programin
kaldigi yere geri donus saglar.
REVERSE Pin Pin girisse cikis yapar, cikissa giris yapar.
SELECT CASE Var Var’in icindeki degeri Expr’lerin icinde arar, buldugu
CASE Exprl secenegin altindaki Statement komutunu isler,
Statement bulamazsa Case Else’in altindaki Statement komutunu
CASE Expr2
Statement isler.
CASE ELSE
Statement
END SELECT

SERIN Pin, Mode,

Pin'e bagli asenkron seri haberlesme hattindan Mode’la




{Timeout, Label},
[Quall, Var

belirtilen hizda (baud rate) veri bekler, gelen veriyi Var'a
atar, Timeout ms sure boyunca veri gelmezse Label
bloguna gider. [Qual] varsa verinin icinde Qual’'dan
sonraki ilk veriyi Var'a atar.

SERIN2 Pin, Mode,
{Timeout, Label},

SERIN’den farki standart baglanti hizlarindan farkli hizlar
(baud rate) kullanilmasina izin vermesidir. Mode’daki

[Qual], Var sayl (1000000/hiz)-20 olarak hesaplanir.
SEROUT Pin,Mode, Var’in icindeki verileri Pin Uzerinden Mode hizinda (baud
[Var] rate) asenkron seri haberlesme hattina gonderir.

SEROUT?2 Pin, Mode,
[Var]

SEROUTtan farki standart baglanti hizlarindan farkl
hizlar (baud rate) kullaniimasina izin vermesidir.
Mode’daki say1 (1000000/hiz)-20 olarak hesaplanir.

SHIFTIN Datapin,
Clockpin, Mode, Var

Datapin’e bagli senkron seri haberlesme hattindan
Clockpin’e bagl ortak osilasyonu kullanarak Mode’la
belirtilen transfer protokollinu kullanarak veri alir ve

Var'a atar.

SHIFTOUT Datapin,
Clockpin, Mode, Var

Datapin’e bagli senkron seri haberlesme hattina
Clockpin’e bagl ortak osilasyonu kullanarak Mode’la
belirtilen transfer protokolinu kullanarak Var'daki

verileri gonderir.

SLEEP Period

Period s suresi icin uyku modunda kalir.

SOUND Pin, [Note,
Duration, {Note,

Pin Ustunden Note (1-127) notasini Duration*12ms

sureyle Uretir.

Duration} ]

STOP Sonsuz nop doéngusu.

SWAP Varl, Var2 Varl ve Var2'nin iceriklerini takas eder.

TOGGLE Pin Pin'deki degeri (0 veya 1) tersine ceuvirir.

WHILE Condition Condition dogrulandigi stirece Statement komutunu
Statement uygular.

WEND

WRITE Address, Var Var’'daki veriyi dahili EEPROM’un Address bdlgesine atar.
WRITECODE WRITE komutundan farki 16 bit verileri kullanmasi.

Address,Var




XIN Datapin, Zeropin, Datapin ve Zeropin’e bagh X-10 interface entegresinden
{Timeout, Label}, [Var] |veri bekler, gelen veriyi Var'a atar, Timeout ms sure

boyunca veri gelmezse Label bloguna gider.

XOUT Datapin, Zeropin, | Datapin ve Zeropin'e baglh X-10 interface entegresine

[Housecode\Keycode Housecode ve Keycode verilerini yollar.

Aciklamalar:

Burada verilen drneklerde gérunmese de Pic Basic’te program icinde

kullanilan aciklama metinleri dnlerine ‘ isareti eklenerek ayrilirlar.

Zamanlama kullanan buttn fonksiyonlar standart olarak 4 Mhz’lik kristal

osilatér kullanilacag 6ngorilerek ayarlanmistir. Ornedin 20 MHz'lik bir

osilator kullanilacaksa programin basinda “Define osc 20” komutuyla yeni

osilator programa tanitilir. Asagida goérulen tanimlamalar o komutlarin

kullanilacagi programin basinda yazilmahdir.

Debug Komutu icin Gerekli Tanimlamalar:

DEFINE DEBUG_REG PORTB Debug verisinin yollanacagi bacagi

RBO

DEFINE DEBUG_BIT O olarak secti.

DEFINE DEBUG_BAUD 2400 Debug verisinin yollanacagi hizi 2400
olarak belirledi.

DEFINE DEBUG_MODE 1 Debug verisini invert ederek gonderecek,
0 olsaydi oldugu gibi gonderecekti.

1K
Pic EEVATE

R5-232GHD

Debugin Komutu icin Gerekli Tanimlamalar:

DEFINE DEBUGIN_REG PORTB Debug verisinin alicagi bacagi

secti.

DEFINE DEBUGIN _BIT 0

DEFINE DEBUGIN_BAUD 2400 Debug verisinin alinacagi hizi 2400
olarak belirledi.



DEFINE DEBUGIN_MODE 1 Debug verisinin invert edilmis olarak
gelecegi anlatildi, 0 olsaydi oldugu gibi
gelecegi anlasilacakti.

Hserin, Hserout Komutu icin Gerekli Tanimlamalar:

DEFINE HSER_RCSTA 90h

DEFINE HSER TXSTA 20h Pic RS- 939TX

DEFINE HSER_BAUD 2400 _[ RS-232GND

DEFINE HSER_SPBRG 25 -

2X

DTMF ve Freqout Komutlarinin Kullanimi icin Gerekli
Devre:

, 1K 1K Output
Pic
100nF 100nF
1 L

I2CREAD, 12CWRITE Komutlarinin Kullanimi icin Gerekli

Devre:
Pic SCLK 0 vee| T
SDAT o1 we ||
24LCxx
Lo SCLK |
ss SDAT

LCD Komutlan icin Gerekli Tanimlamalar:

DEFINE LCD_DREG PORTB

DEFINE LCD_DBIT 4 LCD

DEFINE LCD RSREG PORTB :-".;_. W5 Vod Vo RS R/W E DD DI D2 D= 04 DT Db D7
_ s "t

DEFINE LCD_REBIT 0 ‘ ‘

DEFINE LCD_RWREG PORTB i

DEFINE LCD_RWBIT 1

RED

DEFINE LCD_EREG PORTB REL | ‘
DEFINE LCD_EBIT 2 Pic 1o
DEFINE LCD_BITS 4 aBS

DEFINE LCD_LINES 2 REG
RET




LCD’de Karakter Yazma Disindaki islemler:

LCDOUT $FE, 1

LCDOUT $FE, 2

LCDOUT $FE, $0C
LCDOUT $FE, $0E
LCDOUT $FE, $0F
LCDOUT $FE, $10
LCDOUT $FE, $14
LCDOUT $FE, $CO
LCDOUT $FE, $94
LCDOUT $FE, $D4

Ekrani temizleme

Ust satirin ilk harfine gitme

imleci gizler

Alt cizgiyi acar

Yanip sonen imleci acar

imleci bir adim sola alma

imleci bir adim saga alma

imleci ikinci satirn ilk harfine gétirme
imleci Gclinct satirin ilk harfine gétiirme

imleci dérdinci satirin ilk harfine gotiirme

Pauseus Komutuyla Kullanilabilecek Minimum Bekleme

Sureleri:

4MHz osilator 24us
8MHz osilator 12us
10MHz osilator 8us
20MHz osilator 3us

Pot Komutunun Kullanimi icin Gerekli Devre:

i 100nF

Pic 2 5-50K

PWM Komutunun Kullanimi icin Gerekli Devre:

Pic

IluF

Analo
1K Qutpu

Serin Komutunda Mode’a Belirtilebilen Hiz Tanimlari:

T sinyalin ayni sekilde, N ise invert edilerek aktarildigini belirtir. Yandaki

sayl saniyede gonderilen veri paketi sayisidir.

T2400 N2400
T1200 N1200

2K

i —"\N\""—
Pic RS-232TX

[ RS-232GND




T9600 N9600
T300 N300

Serin2 Komutunda Kullanilabilen Hizlar ve Mode’a Yazilan

Karsiliklari:

300 3313
600 1646
1200 813
2400 396
4800 188
9600 84
19200 32

Sound Komutunun Kullanimi icin Gerekli Devre:

10uF
Pic Q?EQZ 1

Shiftin-Shiftout Komutlarinda Kullanilabilen Mode’lar:

Shiftin modu: | No: | Aciklama:

MSBPRE 0 Veri en yuksek bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderilmeden 6nce veri okunuyor, clock bosken sifirda.

LSBPRE 1 Veri en dusuk bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderilmeden once veri okunuyor, clock bosken sifirda

MSBPOST 2 Veri en yuksek bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderildikten sonra veri okunuyor, clock bosken sifirda.

LSBPOST 3 Veri en dusuk bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderildikten sonra veri okunuyor, clock bosken sifirda.

MSBPRE 4 Veri en yuksek bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderilmeden 6nce veri okunuyor, clock bosken set
durumunda.

LSBPRE 5 Veri en dusuk bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderilmeden once veri okunuyor, clock bosken set
durumunda.

MSBPOST 6 Veri en yuksek bitten baslayarak okunuyor, clock

gonderildikten sonra veri okunuyor, clock bosken set




durumunda.

LSBPOST 7 Veri en dusuk bitten baslayarak okunuyor, clock
gonderildikten sonra veri okunuyor, clock bosken set
durumunda.

Shiftout No: | Aciklama:

modu:

LSBFIRST 0 Veri en dusuk bitten baslayarak gonderiliyor, clock bosken
sifirda.

MSBFIRST 1 Veri en yuksek bitten baslayarak gonderiliyor, clock
bosken sifirda.

4 Veri en dusuk bitten baslayarak gonderiliyor, clock bosken
set durumunda.
5 Veri en yuksek bitten baslayarak gonderiliyor, clock

bosken set durumunda.

16F877 ile ilgili Aciklamalar:

16F877 33 1/0 bacagi olan bir mikrodenetleyicidir. Genel 6zellikleri
16F84’e benzer, ancak 8 adet 10 bit analog dijital ¢cevirici, USART destegi
ve iki adet PWM modulu icermesi onu ustun kilar.

HPWM komutuyla calisan PWM modaulleri ¢ikis bacagi olarak RClve RC2'yi

kullanir.
ADC 6zelliginin kullaniimasi icin ADCONO ve ADCON1 byte’larinin istenilen
ozellige gore ayarlanmasi gerekir.

ADCON1 byte’::
Bit 3-0: PCFG3-PCFGO analog/dijital port secimi kontrol bitleridir.
Tabloda gorulen Veer-ve Veer+ 10 bit analog dijital cevriminde 0 ve 1024

sayllarinin karsiligi olan voltaj degerlerini, A’lar ADC olarak

kullanilacak bacaklari, D’ler ise dijital I/O bacaklarini ifade ediyor.

PCFG3 [AN7 |AN6 |AN5 |AN4 |AN3 |AN2 |AN1 |ANO | Veers | Veer
PCFGO \Re2 |RE1 |REO |[RA5 |[RA3 |RA2 |RAl |RAO

0000 | A A A A A A A A Voo | Vss
0001 | A A A A Veers | A A A RA3 | Vss




0010 |D D D A A A A A Vbp Vss
0011 |D D D A Vrer+ | A A A RA3 | Vss
0100 | D D D D A D A A Vbp Vss
0101 |D D D D Vrerr | D A A RA3 | Vss
0l1llx | D D D D D D D D Vbp Vss
1000 [ A A A A Vrer+ | Veere | A A RA3 | RA2
1001 | D D A A A A A A Vbp Vss
1010 D D A A Veer+ | A A A RA3 | Vss
1011 D D A A Vrer+ | Veere | A A RA3 | RA2
1100 | D D D A Veer+ | Veere | A A RA3 | RA2
1101 D D D D Vrer+ | Veere | A A RA3 | RA2
1110 | D D D D D D D A Vbp Vss
1111 D D D D Vrer+ | Veere | D A RA3 | RA2

Bit 6-4: Kullanim disi bitler.

Bit 7: 0 oldugunda gelen 10 bitlik deger veri icin acilmis olan 2x8 bitlik
bolgeye Ust 10 biti dolduracak sekilde, 1 oldugunda ise alt 10 biti
dolduracak sekilde yuklenir. Analog dijital cevriminin 10 bit olmasi analog
bilginin Ust ve alt limitler arasindaki bolgenin 1024’e (0-1023) bolunmesi
halinde karsilik geldigi degerin dijital bilgi olarak génderilmesi demektir.
Ornegin OV Vger, 5V Vrers yapildiginda analog giristeki 2.5V 511 sayisi
olarak islenir.

ADCONO byte’::

Bit 0: 1 ise ADC kullanilacagi, 0 ise kullanilmayacagi secilmis olur.

Bit 1: Kullanim disi bit.

Bit 2: 1 yapildiginda analog dijital cevrimi baslar, bir cevrim bitince
otomatik olarak sifirlanir.

Bit 5-3: Pic ayni anda sadece bir analog dijital cevrimi yapabilir. Birden ¢cok
cevrim kullanildiginda bu cevrimler sirayla yapilir. Bu Ug bitin yanyana
beraber olarak degeri kaginci (0-7) kanalin cevrime girecegini belirler.

Bit 7-6: Analog dijital cevrimi icin osilasyon kaynagini secmeye yarar.
Guvenilir 6lcum icin en yavas olan ve sadece ADC hatti icin kullanilan Pic
ici RC osilatoru tercih edilmeli.




00 =FOSC/2 islemci osilatdriiniin yarisi hizinda

01 =FOSC/8 islemci osilatdriiniin 8’de 1'i hizinda

10 =FOSC/32 Islemci osilatoriiniin 32’de 1’i hizinda
11=FRC RC osilatori segenegi

Pic Basic’le uygulama ornekleri:

24Cxx Yazma, Okuma ve LCD Kullanimi:

Include “MODEDEFS.BAS”

gerekli

DEFINE LCD_DREG PORTB

DEFINE LCD_DBIT 4

DEFINE LCD_RSREG PORTB

islemlerini
DEFINE LCD _RSBIT 0

DEFINE LCD_EREG POR

karakterin

DEFINE LCD EBIT 1
ayrilan port

DEFINE LCD_LINES 2
DEFINE LCD BITS 4
sclk var PORTA.O
sclk denildi

sdat var PORTA.1
denildi

addr var byte
uzunlugunda

veri var byte

cont con %10100000
byte’l

Main:

addr=$01

adresi secildi.
veri=$23

yuklendi.

EEPROM’la seri haberlesme yapildigi igin
LCD’ye gidecek data hattinin RB4'ten
baslayacagini belirtiyor.

LCD’ye karakter yazimiyla LCD'nin i¢

birbirinden ayiran RS bitine ayrilan port
LCD'ye karakter gonderildikten sonra

gorunmesi icin 1 olacak enable bitine

LCD ekranin satir sayisi

LCD’ye kag bit Gzerinden data aktarilacagi

EEPROM’a clock sinyalinin verilecegi port’a

EEPROM’a data’nin verilecegi port’a sdat

24Cxx’e gonderilecek bilgi icin birer byte

adres ve veri degiskenleri tanimlandi.

Seri haberlesmede kullanilan kontrol

24Cxx’'e Veri'yi yuklemek icin 1

Veri degiskenine 23h



LCDOUT $fe,1 LCD ekran temizledi.

LCDOUT hex2 veri, “EEPROM’a gidiyor”  Veri'deki degerin hexadecimal
karsihgi ve tirnak icindeki ifade
LCD’de goérundu.

PAUSE 1000 1000 milisaniye bekledi.

I2CWRITE sdat, sclk, cont, addr, [veri] 24Cxx’'in 1 adresine Veri'deki
deger yuklendi

veri=0 Veri'deki deger sifirlandi.

LCDOUT $fe,1 LCD ekran temizledi.

LCDOUT hex2 veri Veri'deki degerin hexadecimal
karsihgi LCD'de gorandu

PAUSE 1000 1000 milisaniye bekledi.

I2CREAD sdat, sclk, cont, addr, [veri] 24Cxx'in 1 adresindeki deger
Veri'ye yuklendi.

LCDOUT $fe,1 LCD ekran temizlendi.

LCDOUT hex2 veri Veri'ye geri yuklenmis olan
23h sayisi LCD’ye gonderildi.

Done:

@ sleep Assembly dilindeki sleep

komutu ¢agirildi.

Bu programin basinda, EEPROM’la bilgi aktarimi seri haberlesme
yoluyla yapildigi icin MODEDEFS.BAS dosyasi eklendi. LCD kullanilacagi
icin LCD’nin bacaklarinin Pic’e baglanacagi portlar “Define” komutuyla
tanitildi. Bu LCD tanitma sekli bir kaliptir ve portlarin secimi ve LCD’de
kullanilacak satir sayisi haricinde standarttir. I2CREAD VE I2CWRITE
komutlari icin gerekli olan parametreler sclk, sdat, addr ve veri birer
byte’lik degiskenler (var) olarak, cont ise sabit sayi (con) olarak
tanimlandi. Pic Basic’te degiskenler bit, byte ve 16 bitlik word olarak
tanimlanabilir. Cont, seri haberlesmede kontrol amaciyla yollanan bir
bytelik bir veri olan %10100000’1 ifade ediyor. Sclk, EEPROM’a bilgi
gonderilirken verilen clock sinyalinin gonderildigi bacagdi, sdat ise bilginin
gonderildigi bacagi temsil eder. Bu programda da goéruldtgu gibi Pic

Basic’'te bacaklarin adlandiriimasinda da degisken olarak tanimlama



gecerli. Degiskenlere deger atanirken, degerin hexadecimal olarak

yazilmasi icin basina $, binary olarak yazilmasi icin basina % isareti

koyulur. Decimal olarak yazmak icin herhangi bir isaret kullaniimaz.

Programda EEPROM’la data alisverisi oldugunu géstermek icin Veri’'deki

deger EEPROM’a yollanmadan once LCD'ye aktarildi, Veri sifirlandiktan

sonra Veri'deki deger tekrar LCD’ye aktarildi ve son olarak I2CREAD

komutuyla Veri'ye alinan deger LCD’ye aktarildi. LCD’ye degerler

aktarilirken o degerin hexadecimal karsiliginin yazilmasi icin LCDOUT

komutunun ardindan Hex; decimal karsihginin yazilmasi icin Dec veya #;

binary karsihginin yazilmasi icinse Bin yazilir ve sonuna ka¢ basamak

kullanilacagi yazihir. Her U¢ islemin de arasinda PAUSE 1000 komutuyla

birer saniye beklendi, boylece sonuclari gorebilmemiz icin bize zaman

taninmis oldu. Son olarak Assembly dilinden @ ile cagirilan sleep

komutuyla Pic uyku moduna alindi.
Bu programda Pic’in dahili EEPROM’u kullaniimak istenseydi I2CWRITE
ve I2CREAD komutlari yerine sadece data ve adresin belirtilmesi gereken

WRITE ve READ komutlari kullanilacakti. Bu iki komutun parametre

duzenleri:
WRITE addr, veri ve

16F877 ile ADC Kullanimi:

DEFINE LCD_DREG PORTB
DEFINE LCD DBIT 4
DEFINE LCD_RSREG PORTB
islemlerini

DEFINE LCD_RSBIT O
DEFINE LCD_EREG PORTB
karakterin

DEFINE LCD EBIT 1

DEFINE LCD_LINES 2
DEFINE LCD _BITS 4

aktarilacagi

DEFINE ADC BITS 8

READ addr, veri

LCD’ye gidecek data hattinin RB4'ten
baslayacagi belirtiliyor.
LCD’ye karakter yazimiyla LCD’nin i¢

birbirinden ayiran RS bitine ayrilan port

LCD’ye karakter gonderildikten sonra

gorunmesi icin 1 olmasi gereken enable
bitine ayrilan port

LCD ekranin satir sayisi

LCD’ye kac bit GUzerinden data

8 bit ADC ¢co6zunurligu kullanimi secildi.



DEFINE ADC_CLOCK 3 ADC icin RC (11) osilatoru

secildi.

DEFINE ADC_SAMPLEUS 50 Dogru veriler almak icin 50ms ADC'yi

bekletti.

adcdata var byte adcdata degiskeni

tanimlandi.

A var byte

B var byte

C var byte

Start:

ADCON1=0 8 ADC portunun hepsi analog giris

olarak ayarlandi.

ADC_Okuma:

ADCIN 0, adcdata AN 0 girisindeki (RAO) analog verinin
karsihgi adcdata’ya atildi.

adcdata= (adcdata+1)*500/256 adcdata’daki deger ANO’'daki analog
degere uyduruldu.

Ekrana_Yaz:

A=adcdata DIG 2
B=adcdata DIG 1
C= adcdata DIG 0O

LCDOUT $fe, 1 Ekran temizlendi.

LCDOUT #A, “.”, #B, #C, “ V" adcdata’daki degerin decimal
karsiligi ve V yazildi.

PAUSE 100

Done:

GOTO ADC_Okuma

Bu programda RAQ’a bagli olan 0-5V arasi bir voltaj kaynaginin ¢ikisi
16F877’deki ADC 6zelligi kullanilarak 6lcullyor ve LCD’de g0steriliyor. Bu
programda kullanilan ADC tanimlamalari yanlarindaki degerler disinda bir
kaliptir. Burada 10 bit yerine 8 bit ADC kullaniimis, ancak Pic ADC verilerini
hep 10 bit olarak kullanirken, Pic Basic’teki ADCIN komutu 10 biti 8 bite
dusurtyor. 0-5V araligi 256 esit parcaya bolinmus oldugu icin asil degeri



tekrar elde etmek icin (adcdata+1)*500/256 islemi kullanildi. Pic ondalikli
sayilarda noktadan sonraki bolimua géremedigi icin sayi 5 yerine 500’le

carpildi ve LCD’ye veri aktarilirken son sayinin once ilk rakami, sonra bir

nokta ve daha sonra kalan iki rakam aktarildi.

DS1302 RTC Kullanimi:
INCLUDE “MODEDEFS.BAS”
DEFINE LCD_DREG PORTB
DEFINE LCD DBIT 4
DEFINE LCD_RSREG PORTB
islemlerini

DEFINE LCD_RSBIT O
DEFINE LCD_EREG PORTB
karakterin

DEFINE LCD EBIT 1

DEFINE LCD_LINES 2
DEFINE LCD BITS 4
aktarilacagi

RST var PORTA.O
10 var PORTA.1
SCLK var PORTA.2
TRISB=0

rtcyear var byte
rtcday var byte
rtcmonth var byte
rtcdate var byte
rtchr var byte
rtcmin var byte
rtcsec var byte
rtccontrol var byte
Main:

LOW RST

LCD’ye gidecek data hattinin RB4'ten
baslayacagi belirtiliyor.
LCD’ye karakter yazimiyla LCD’nin i¢

birbirinden ayiran RS bitine ayrilan port

LCD’ye karakter gonderildikten sonra

gorunmesi icin 1 olmasi gereken enable
bitine
ayrilan port

LCD ekranin satir sayisi

LCD’ye kag bit Uzerinden data

RAO’a RST adini verdi.

RA1’e 10 adini verdi.
RA2’ye SCLK adini verdi.

LCD icin B bacaklari cikis yapildi.

RST bacagini sifirladi.



LOW SCLK SCLK bacagini sifirladi.

rtcyear=$02 rtcyear degiskenine 02h

sayisini atadi.

rtcday=$06

rtcmonth=%$04

rtcdate=$13

rtchr=$13

rtcmin=$42

rtcsec=%$00

GOSUB SetTime SetTime program blogunu

cagirdi.

GOTO Main_Loop Main_Loop program bloguna

gitti.

Main_Loop:

GOSUB GetTime GetTime program blogunu

cagirdi.

LCDOUT $fe,1 Ekrani temizledi.

LCDOUT hex2 rtcmonth, “/”, hex2 rtcdate, “/”, hex2 rtcyear
ay/gun/yil seklinde tarihi yazdi.

LCDOUT $fe, $c0 ikinci satira gecti

LCDOUT hex2 rtchr, “:”, hex2 rtcmin, “:”, hex2 rtcsec
saat:dakika:saniye seklinde zamani

yazdi.

Pause 300

GOTO Main_Loop

SetTime:

RST=1 Reseti kaldirarak haberlesme

hattini acti.

SHIFTOUT 10, SCLK, LSBFIRST, [$8e, 0] DS1302'yi ayarlayama kodunu

yolladi.

RST=0 Resetleme

RST=1 Reseti kaldirarak haberlesme

hattini actl.



SHIFTOUT 10, SCLK, LSBFIRST,
[$be,rtcsec,rtcmin,rtchr,rtcdate,rtcmonth,rtcday,rtcyear, 0]
DS1302'ye ayarlama yapilacagi bildirilmisti, simdi de yeni zaman
bilgileri yollandi.
RST=0 Resetleme
Return
GetTime:
RST=1 Reseti kaldirarak haberlesme
hattini actl.
SHIFTOUT 10, SCLK; LSBFIRST, [$bf]
DS1302'den zaman bilgisi alma
kodunu yolladi.
SHIFTIN 10,SCLK,LSBPRE, [rtcsec, rtcmin, rtchr, rtcdate, rtcmonth, rtcday,
rtcyear, rtccontrol]
DS1302'den zaman bilgisi alinacagi bildirilmisti, simdi de zaman
bilgileri alindi.
RST=0 Resetleme
RETURN
END
Programin basinda seri haberlesme icin gerekli Modedefs.bas eklendi ve
LCD kullanimi icin gerekli tanimlamalar yapildi. Sonra da DS1302'nin
bellegindeki bilgiler icin uygun degiskenler tanimlandi. DS1302 bir saat
entegresi ve kristal osilatortyle beraber tam bir saat. Kendi icinde sirasiyla
saniye, dakika, saat, gun, ay, haftanin kaginci gunu ve yil bilgilerini iceren
bir bellek sistemine sahip ve takil osilatore uyarak bu bellek
boliumlerindeki sayilari otomatik olarak arttiriyor. Ancak basta bir saat
ayari olmadigi icin programin icinde Pic buna baslangic degerlerini
aktariyor, sonra saati gostermek icin saat entegresinden tekrar tekrar son
zaman bilgilerini alip LCD ekrana aktariyor. SHIFTOUT ve SHIFTIN
komutlari senkron seri haberlesmede kullanilan veri gdonderme ve alma
komutlaridir. Bu yontemde veri aktarimi icin oncelikle RST 1 yapilarak data
aktarimina izin veriliyor, sonra CLK sinyali veri’'lerle eszamanli olarak

gonderilerek veri gonderenle veri alanin ayni anda gerekli islemleri



LCD

PORTE yapmasi saglaniyor. Sirayla gelen iki
SHIFTOUT,veya SHIFTIN komutu
Pic — arasinda bile RST’in sifirlanmasinin
RA® | RST
RA1 [_I/0 DS1302 nedeni seri haberlesmede RST’in
RA2 | SCLK ylukselen kenari goruldigu zaman

Pic’e bagli devrelerin haberlesme
yapilacagini anlamasidir. Senkron seri haberlesmenin énemli oldugu
74HC595 shiftregister (kayan yazi entegresi) sisteminde ilk shiftregister
devresine bir veri aktarilirken sirayla butun shiftregister’lardaki verilerin
bir sonrakine aktariimasi veri aktarimi sirasinda CLK sinyalinin butun gruba
gonderilmesi ve veri aktarimlarinin ayni anda olmasiyla veri kaybi

olmadan gerceklesiyor.

INCLUDE “MODEDEFS.BAS”

oe var PORTA.O DS1302’deki RST'in aynisi. OE output enable (cikis
izni) demek

sdat var PORTA.1

sclk var PORTA.2

Start:

PORTA=0

Main:

veri=$03

SHIFTOUT sdat, sclk, LSBFIRST, [veri] Veri’deki degeri yollamak icin
komutu verdi.

oe=0

oe=1 Oe’nin yukselen kenarinda

veri'deki deger

oe=0 74HC595e gider.
PAUSE 1000
GOTO Main Pic -
END RAO [ ’T “T |
RA1 | SDAT 74HC595 | SDAT 74HC595 | SDAT 74HC595
RA2 | p| [
SCLK




Bu programda Pic kendisine en yakin 74HC595'ye 03h verisini yolluyor, 1
saniye bekliyor ve ikinci 03h verisini yolluyor. Pic ikinci veriyi yollarken ilk
74HC595'teki veri ikinci 74HC595'teki bellege yukleniyor. Her bir saniyelik
beklemeden sonra bu islem tekrarlaniyor ve sirayla butun 74HC595'lerin
basta bos olan 8 bitlik belleklerine veri yazilmis oluyor. Bu entegrelere
birer LM247'yle displayler takilsaydi sadece 3 sayilari iceren bir kayan yazi
elde edilirdi. Sekilde Gi¢ tane 74HC595 birbirine baglanmis ama bu sayida
bir sinirlama yok.

Asenkron Seri Haberlesme:

INCLUDE “MODEDEFS.BAS”

si var portb.0 Seri giris bacagi tanimlandi.

SO var portb.1 Seri ¢cikis bacagi tanimlandi.

veri var byte

baud con 84 Aktarma hizi (baud rate) 9600 veri

paketi/saniye oldu.

Start:

TRISB=1 si'yi giris yapti.

PORTB=0

Main:

PAUSE 1000

SEROUT?2, so, baud, [“Merhaba”] so cikisindan 9600 hizinda “Merhaba”
yazisini . .

Pic - MAX232 PC

gonderdi.

Loop:

SERIN2 si, baud, 100, Loop, [veri] si’den 100 milisaniye boyunca veri
gelmezse Loop’a gider, gelirse veri'ye
atar.

IF veri="x" then veri'deki bilgi x harfiyse (x'in ASCII

kodu)



SEROUT2 so, baud, [“X Alindi”] “X Alindi” mesajini so

uzerinden 9600 hizinda
gonderdi.
ELSE veri'deki bilgi x degilse “X Alinmadi”
mesajini so
SEROUT?2 so, baud, [“X Alinmadi”] uzerinden 9600 hizinda
gonderdi.
ENDIF

Bu programda RS232 asenkron seri haberlesmesi kullanilarak once
“Merhaba” yazisi génderildi, sonra hattan “x” verisinin gelip gelmedigi
kontrol edilip sonuca gore “x Alindi” veya “x Alinmadi” yazildi. RS232 kisa
mesafelerde (2-3 m), RS485 ise uzun mesafelerde (2km) ve
elektromanyetik glriltd altinda veri aktarimi saglayabilen bir seri
haberlesme seklidir. Her ikisi icin de kablodaki gurultuyle veriyi ayiran
interface entegreleri (MAX232 ve MAX485) kullanilir. Yukaridaki program
Pic’e baglt MAX232'nin seri ¢ikisinin

5V
bilgisayarin seri portuna baglanmasi yoluyla Zﬁ
Hyperterminal programiyla haberlesmesini S1 rq—veril. 4 0
SO
saglamaktadir. Bu programda RS232 yerine din MAX485

yon 2,3 7

RS485 haberlesmesi kullaniimak istenseydi

MAX485 entegresinin ayni anda tek sinyal 1
gegisine izin vermesi nedeniyle gereken veri -
akis yonu secme islemi icin “dir” adinda bir bacak tanimlanmasi ve serout
komutundan once dir’in 1, serin komutundan once de dir’'in 0 yapilmasi
gerekir.

Interrupt Kullanimi:

Main:

Led var PORTB.1

TRISB=1 RBO’I giris yapti. (Interrupt
girisi)

OPTION_REG.7=1 B bacaklarindaki pull-up

direnglerini kapatti.



INTCON=%10010000 RBO interruptini ve genel
interrupt girisini acti.

Start:

ON INTERRUPT GOTO Wake Up Interrupt gelirse Wake_Up bloguna

gidecek.

@ Sleep Uyku moduna girdi.

Wake_Up:

DISABLE Wake Up sirasinda baska interrupt

gelirse

GOSUB Blink Wake Up’in basina donmemek icin
interrupt girisini kapatti.

INTCON.1=0 Interrupt flag'ini sifirladi.

ENABLE Interrupt girislerini tekrar

aktiflestirdi.

GOTO Start Tekrar interrupt dongusune

girecek.

Blink:

Led=1 RB1’e bagl Led’i

yaktl.

PAUSE 5000 Bir saniye bekledi.

Led=0 Led’i sondurdu.

RETURN Ana programa geri

doéndda.

END v

Bu programda oncelikle RB1 bacagi Led i

olarak adlandirihyor, RBO interrupt’i 18

kullanilacagi icin RBO giris olarak » 1; o1

ayarlaniyor ve RBO interrupt’i icin GIE 4]0 MCIR 15 SC2 ID,_g

ve INTE set ediliyor. Start blogunda iy \ss 16F84 14 vdd |

RBO
1 2 RB1

13
12
11
10

interrupt geldiginde Wake_Up T2 =

bloguna gitme komutu verildikten

© 00 N OO U A W N B

sonra Pic uyku moduna aliniyor. Y

Interrupt geldiginde Pic dnce ~ L



interrupt girislerini kapatiyor, Led’i 5 saniye sureyle yakiyor, interrupt
flag’ini sifirhyor ve interrupt girislerini tekrar acip interrupt déngusunu
tekrarliyor.

Boylece RB0O’a bagli tusa basildigi zaman Led 5 saniye yanar ve sonra
tekrar basmamiza kadar uyku modunda kalir. Bu programdaki islemi RB 4-
7 interrupt hattiyla kullanmak icin INTE ve INTF yerine RBIE ve RBIF
kullanmak ve RB 4-7 girislerini giris olarak tanimlamak yeterli. TMRO
interrupt’t kullanmak igin ise Option_Reg’in icindeki timer ayarlarini
yapmak ve INTE, INTF ciftini kullanmak gerekli.
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