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Mikrokontrolor

GOomulu sistemlerin bir alt dali olan mikrokontrolor tabanli

sistemler oncelikle cok genis kullanim alanina sahiptir. Dogru elektronik
donanimlarla kullanildiginda mikrokontrol6r uygulamalarinin basta kontrol
muhendisligi olmak lzere, elektronik mihendisligi, bilgisayar mihendisligi,
telekominikasyon muhendisligi hatta elektrik mihendisligi gibi bir cok meslek
dalinda cok 6nemli uygulama alanlarinin oldugu gordalir.

Mikrokontrol6r sistemler bu glin dijital kontrol uygulamalarinin yogun
gerceklestirildigi diizeneklerdir. Yine bir cok kontrol uygulamalarinda kontrolor
olarak secilen elektronik donanim mikrokontrol6érler olmustur. Bu bakimdan
mikrokontrolor bilmenin kontrol mihendisine getirecegi avantajlar stiphesiz ki
oldukca buyuktdr.

Yine Elektrik — Elektronik Fakiiltesi icindeki diger bolimler de mikrokontrolor
sistemlerini cok farkl alanlarda kullanmaktalar. Bu 6zellikleri, mikrokontrolorleri
cok dnemli ve hakim olunmasi gereken donanimlar haline getiriyor.



Neden C dili?

Uygulamalarda mikrodenetleyiciler C dili ile, assembly dili ile basic dili
ile ve daha bir cok dil ile programlanmaktadir. Bu dillerin her birinin muhakkak
ki birtakim avantajlari ve dezavantajlari bulunmaktadir. Bu diller igerisinden C
dilini secmemizin nedeni, bu dilin en yaygin kullanilan programlama dili
olmasi, yapisal programlamaya uygun olmasi, akis denetimlerini daha kolay ve
etkin saglayabilmesi ve gerek kutiklere gerek bayraklara erismede zorluk
cikarmamasi gibi bir cok nedene baglanabilir. Yine okulumuzda
mikrokontrolorler ile hazirlanan kontrol sistemlerinde agirlikh olarak C dilinin
kullanilmasi, kuliblimuzin 6z gorevlerini takip etmekteki istekliligimiz de bu
egitimde agirlikli olarak C dili kullanmak istememizin nedenleri arasindadir.



%

Giris ve Onemli Notlar T

Bu egitimde basit anlamda mikrokontrolor programlama ve microchip
firmasinin Urettigi pic16f84,pic168f77 ve pic16f628 kodlu mikrokontrolorler
uzerinden anlatim yapilacaktir.C dili ile nasil programlanacagina, hangi
programlarin kullanilacagina iliskin bilgi verilecek ve HI-TECH PIC C anlatilacaktir.

Bu egitime katilan arkadaslarin “C programlama dili” konusunda bilgi sahibi
olduklari varsayilacaktir.

Egitimde kullanilacak temel programlar;

# MPLAB IDE > Mikrodenetleyiciye C kodu yazarken kullanilacak program

# Proteus ISIS = Kodumuzu yazdik denemeden olmaz, Simiilasyonuda buradan
yapacagiz
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C Temelleri

C dilinde degiskenler: (HITECH Compiler icin)

Veri Cesidi Aciklama
bit Bir bitlik veri tasir. 0 ya da 1 olabilir.
char 8 bitlik veri tasir. -127 ve +127 arasinda degerler alabilir.

unsigned char

8 bitlik veri tasir. 0 ve +255 arasinda degerler alabilir.

int 16 bitlik veri tasir. -32767 ve +32767 arasinda degerler
alabilir.

unsigned int 16 bitlik veri tasir. 0 ve 65535 arasinda degerler alabilir.

long 32 bitlik veri tasir. -2147483647 ve +2147483647

arasinda degerler alabilir

unsigned long

32 bitlik veri tasir. 0 ve +4294967295 arasinda degerler
alabilir.

float

24 veya 32 bitlik veri tasir.

double

24 veya 32 bitlik veri tasir.




C Temelleri

Degiskenler mikrokontrolorde RAM’de tutulur. Ancak buradaki kaynaklari
etkin kullanmak gerektiginden eger degiskenimiz program boyunca
degismeyecekse tanimlamanin basina “const” ekleyerek bu degiskeni EEPROM vya
da Flash bellekte tutmak yerinde olacaktir.

Fonksiyon her cagirildiginda degerinin degismesini istemedigimiz degiskenler
icin yine tanimin basina “static” ekliyoruz.

Eger resetleme esnasinda bir degiskenimizin degerinin degismesini
istemiyorsak tanimin basina “persistent” yazmamiz yeterli olacaktir.

Bir degisken sadece belli bir kod tarafindan degil de bir kesme alt programi
ya da donanim tarafindan degistirilebiliyorsa degiskenimizin basina “volatile”
anahtar kelimesini ekleriz. Ozellikle kitiik adresleri tanimlanirken bu anahtar
kelimenin kullanilmasi 6nemlidir.



Operatorler:

Operator Aciklama

010 Parantez

! Mantiksal degil

~ Bit tersi

* isaretci operatorii

+-%/ Aritmetik operatorler

% Modil

++ 1artir

- 1 eksilt

& Adres (6nde kullanilirsa)

& Ve operatori (iki degerin “ve”lenmis halini dondurir)

| Veya operatori (iki degerin “veya”lanmis halini
dondurdr)

A Xor operatori (iki degerin “xor”lanmis halini
dondurdr)

<< >> Kaydirma operatorleri

>= <= > < Karsilastirma operatorleri

sizeof Boyut bulma operatori

== Mantiksal esittir

I= Mantiksal esit degil

|| Mantiksal veya

&& Mantiksal ve

= Esitleme operatori

+= -= *= /= Esitlik operatorleri

&= |= A= Esitlik operatorleri

%= >>= <<= Esitlik operatorleri




C Temelleri

Program Akis Kontroli:

LR OED = T RN R G0 B

if (yargz) |
1slemler;

}

else if (yargi) |
ilzlemler;

}

else |

1zlemler;

}

i 2= =B I I o I R U I

12

switch (yargi) |
case deferl:
1zlemler;

break;

case deferi:
1izlemler;

break;

defanlt:
1zlemler;

}

0%



C Temelleri

Dongiiler:
While déngusu:

e
2.
3.

while (vargi) |
1z3lemler;

1

For dongusu:

1
2.
3.

for (baslangic islemleri; yargl;

1zlemler;

1

dongii islemlesri) |

On islemci tanimlamalari:

1.

#defins dediskenadi dsger

%
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Temel PIC baglanti sekli:

. C:‘l ...............................
H ................
- I
.. ETEXT= | Koo . L4 -

.09 - - -—/— CRYBTAL - . o '

R + FRER=aMbz - L2 OSCI/CLKIN RAD — =

- OSC2ICLaUT Rad —=

N N Raz |1

SSFIF ............. 4 MELH RAE _g

> RANTOCH ——

REOANT —s

RBE1 _8

RBEZ _Q

RBE3 W

RB4

RES —-

RES (—=

RET =

* Simulasyonda OSC baglantilarini ihtiyac duymadigimiz icin yapmayacagiz. Bu
baglantiya gercekleme islemini yaparken ihtiya¢ duyacagiz.



PIC

Ik PIC programi

isin geyik kismini sonlandirip ilk programimiza giris yapalim

1 $include<pic.hx>

2

3 main ()

a .

=

& TRISB=0; //B Portlarimizi gikig yaptik

7

8 PORTB=0x=A5; {/fHexadecimal tabanda bazi portlardan cikis
9 JfBORTB = 0bl0100101 ayni seyi ifade ederdi.
10

i wrileilj; S /Eodumuzu sonsuz dingive soktuk.

12 '

verdirdik

0



PIC

Buda simulasyonu:

isi5 ilkprogram - ISIS Prof

File View Edit Tools Design Graph Source Debug Library Template
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Simdi gelelim kafalarin karistigi noktalara.TRIS, PORT neymis neyden cikti bunlar??!!
Cevabimiz iki kelime: “DATA SHEET” yani “VERi KAGIDI”

DATASHEET leri kullanma kilavuzu olarak da adlandirabiliriz.Egitimimizin bir amacida
insanlara datasheet kullanmayi 6gretebilmektir.Clinku temel bilgileri kazandiktan
sonra datasheeti acip yazacaksiniz.ihtiyac duyacaginiz her sey adim adim orada
yaziyor olacak.

ikinci problemde genelde sudur;”lyi hos ama biz nerden bulucaz bu data
sheetleri...”
Onunda cevabi kolay buyurun size bazi datasheet siteleri;

http://www.datasheetcatalog.com/

http://www.alldatasheet.com/

Burada arama ¢cubuguna istedigimiz elemani yazarak ilgili datasheeti
bulabiliriz.(Ornegin Pic16f84a vs.)

Olmadi mi? Buyrun 2. Cozim:  “GOOGLE”


http://www.datasheetcatalog.com/�
http://www.alldatasheet.com/�

PIC e

Data Sheet: TER23:  INTCON REGISTER (ADDRESS 0Bh, 8Bh)

RAn-0 RAW-0 RAV-0 RAN-0 RAWV-0 RAW-0 R
GIE =ele | TOE [ NTE | RBIEE [ TOF | INT
MICROCHIP o
hit 7 GIE: Glohal Interrupt Enable hit
ok 1 = Enables all unmasked interrupts
PI( l 61—84*4 o = Disables all interrupts
Data Sheet hit & EEIE: EE Write Complete Interrupt Enable bit
1 = Enables the EE Write Complete interrupts
1 8-pi11 Enhanced FLASH/'EEPROM o = Disables the EE Write Complete interrupt
. . hit & TOIE: TMRO Qverflow Interrupt Enable bit
8-bit Microcontroller 1 = Enables the TMRO interrupt
o = Disables the TMRO intermupt
hit 4 INTE: RBO/INT External Interrupt Enable bit
L. 1 = Enables the RBOJINT external interrupt
Pin Diagrams o = Disables the RBOVINT external interrupt
PDIP, SOIC hit 3 RBIE: RB Port Change Interrupt Enable hit
7 1 = Enables the RB port change intermupt
RAZ =—= E*' 18[]=—= RA1 o = Disables the RB port change interrupt
&l =[] 2 17[] =—= RAD . ) N .
RAATOCKE +—+[] 3 o 80 e hit 2 TOIF: TMRED Qverﬂow Interrupt Flag hit . .
WMoLE —=[ 4 0 15[]— oSC2ICLKOUT 1 = TMRO register has overflowed (must be cleared in software)
— ﬁ 14[] =— Voo o = TMRO register did not overflow
REDINT == [] ¥ 13[]=—=RET it 1 INTF: RBOANT External Interrupt Flag bit
RET == gr *® zd=—res 1 = The RBOJNT external interrupt occurred (must be cleared in software)
REz =—[]& 11[J=—RBS o = The RBOJNT external interrupt did not ocour
REl =[]0 10 =—= RE4 . .
hit 0 RBIF: RE Port Change Interrupt Flag bit
1 = At least one of the RET:RB4 pins changed state (must be cleared in softw:

o = None of the RB7:REB4 pins have changed state



PIC

Ornek 1 : XOR

#include <pic.h>
#include "delay.h"

maini)
{
int i;

TRISE=0=x00;

PORTE=0xAL;

while (1)
{
PCRTE"=0xFE: J/¥OR islemi
for(i=0;i<4:i++) i ——
{ Fr
DelayM=(250) : iy
} L —

|—=%» 1 =aniye bekle
|




PIC

Buda similasyonu:
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DelayMs() nedir?
Kodumuza baktigimizda “#include “delay.h” ” gibi ifadeler goriyoruz.

1 #include <pic.h>
2 $#include "delay.h"
=

Burada kodumuza delay kituphanesini dahil ediyoruz.Delay
kituphanesi bekleme fonksiyonlarini barindiran hazir bir kiitiphanedir.
DelayMs( ) ve DelayUs( ) fonksiyonlari bu kiitikte & iordewesimen o @ 52|

ta nim | |d Ir. ED J{-DRdevresi.mV
.;*.---I:I Source Files
delay.c

. . cue . -2 Header Files
Unutulmamalidir ki; koda dahil ettigimiz  EY el

..... [_ Object Files

kutuphaneleri “Source Files” ve “Header Files” a= | = B8 1y e
[ other Files

eklememiz gerekmektedir.

#1# Symbols

D Files
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Ornek 2 : Karasimsek devresi

B T TR

10
i1
1z
13

15

iz
ig
1 e}
20
121
22
123
24

26
27

14:

1s

25

28

fS*meshur karasimsek... =)*/

#include <pic.h>
#include "delay.h"™

main ()
int i,3j:
TRISE=0:
PORTB=1;
while (1)
for{i=0;i<T;i++)

PORTE=PORTE<<1:;
DelayM= (100)

for{j=0:3<7:3++)

PORTE=PORTE>>1:;
DelayM=(100) ;

0



Buda similasyonu:

15 m m7
1o OSCHCLKIN RAD [org
OSC2ACLKOUT S =
G RAZ [0
MCLR RA3 |22
RALTOCK
T B
REOMNT [ =
RE1 =% =
RE2 (o5 =
RB3 g =
RE4 |5 -
=
]
o i
PICTEFE4A
=TEXT=

PIC

L)1

=BTz
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