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5. DÖNGÜLER  
    

5.1. DÖNGÜLER 
 

 Programlama işlemlerinde en çok kullanılan ya da kullanılması gereken 

programlardan bir tanesi de döngü programlarıdır. Yani bir program içerisinde bazı 

işlemleri tekrar tekrar yapmak  (tekrarlamak) gerekir. Bu tekrarlama işleminin kaç kez 

yapılacağı baştan belli olabileceği gibi, tekrarlamanın bitişi işlemlerle üretilen bir 

değerin belli şartı sağlaması şeklinde de olabilir. Örnek vermek gerekirse 1’den 10’a 

kadar sayıları toplayan bir program yazdığınızda 9 kez tekrarlama yaptırıyorsanız bu 

tekrarlama sayısının başlangıçta belli olduğu anlamına gelir. Ancak kökleri sayma 

sayısı  olan bir denklemin kökünü, yerine koyma metodu ile buluyorsanız; işlemin kaç 

kez tekrarlanacağını baştan bilemezsiniz. Bunun yerine, tahmini kök değerini işlemde 

yerine koyup, sonucun 0 çıkması durumunda işleme son verilecek, değilse bir sonraki 

tahmini kök değeri yerine konularak işleme devam edilecektir. 

 

 Çok kullanılan bir diğer döngü tipi ise, zaman geçirme döngüleridir. Bunlar 

da bir işlemin, belli bir süre devam etmesi gerektiği durumlarda kullanılır. Bu tip 

döngülerde süreyi program yazarken hesaplayıp; program yazarken, döngü sayısı 

başlangıçtan belli döngüler gibi programını  yazmak gerekir. 

 

 Öncelikle basit bir döngü programı yazarak işlemin nasıl yapılabileceğine 

bir bakalım: 

  

DÖNGÜ ÖRNEĞİ 1: 
 

 CLRF  SAYAC 

TEKRAR INCF SAYAC,F 

 MOVLW h’07’ 

 

 

 
 
 
 
 

BÖLÜM 5 
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 SUBWF SAYAC,W 

 BTFSS STATUS,2 

 GOTO TEKRAR 

DÖNGÜ GOTO  DÖNGÜ 

 END 

 Yukarıdaki örnekte sayac isimli değişken önce 0 yapılıyor ve sonra içerisi 

birer birer artırılarak sayması sağlanıyor. Bu sayılan değer her turda 7 sayısı ile 

kıyaslanıyor ve bu kıyaslama sonucunda sonuç 0 değilse (yani sayac=7 değilse) 

işlem tekrar adımına geri dönüyor. Böylece tekrar satırı ile goto tekrar satırları arası 7 

kez tekrar ediliyor.  

 Yukarıdaki bu örnekte diğer bir döngü şekli daha görülmektedir ki; bu tip 

döngüye sonsuz döngü diyoruz. Bu da döngü etiketli satırda yapılmış döngü 

metodudur. Dikkat edilirse; program döngü isimli satıra gelince tekrar aynı satıra geri 

geliyor yani işlem herhangi bir şarta bağlı olmaksızın aynı satıra geri dönüyor. 

Böylece bir nevi  işlem orada bekleme pozisyonuna geçmiş oluyor. Bu tip döngüler, 

genelde resetlemenin beklenildiği yerlerde kullanılır. Bir diğer kullanım yeri ise 

programları sürekli yapmaktır. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Şekil 5.1. Döngü akış diyagramı 
 

döngü 

Sayac ←0A 

Sayac=sayac-1 

Sayac=0
mı? 

Hayır 

Evet
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DÖNGÜ ÖRNEĞİ 2: 
 

  MOVLW h’0A’ 

  MOVWF SAYAC 

DÖNGÜ  DECFSZ   SAYAC,F 

  GOTO DÖNGÜ 

DEVAM  XXXX  

 

 Yukarıdaki örnekte ise sayac değişkenine decimal 10 sayısı yüklenmekte 

ve döngü satırında sayacın içeriği her seferinde 1 azaltılarak, sonucun 0 olup 

olmadığı kontrol ediliyor. Sonuç 0 değilse; işlem döngü satırına atlatılarak işleme 

devam ediliyor. Bu tip döngülere, zaman geçirme döngüleri diyoruz. Bu döngünün 

kaç cycle (saykıl) tuttuğunu hesaplayarak işlem süresini de hesaplamak mümkündür. 

 

 Bu hesaplamaya geçmeden önce, işlemcinin 1 komut saykılı dendiğinde, 

osilatör frekansının dörde bölünmesinden elde edilen değer olduğunu bilmemiz 

gerekir. Örneğin 4 MHz’de çalışan bir devre için 1 komut saykılı 4/4=1 MHz olacaktır. 

Bu sistem için bir komut periyodu 1 Mikrosaniye olacaktır. 

 

Aşağıda her komutun ne kadar cycle süreceğini görüyoruz.  

 

ETİKET KOMUT PARAMETRE CYCLE 
 MOVLW h’0A’ 1 

  MOVWF SAYAC 1 

DÖNGÜ DECFSZ SAYAC,F D=1, Y=2 

 GOTO DÖNGÜ 2 

 

 Şimdi de programın tamamının kadar cycle tutacağını hesaplayalım: 
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ETİKET KOMUT PARAMETRE CYCLE TOPLAM CYCLE 
 MOVLW h’0A’ 1 1*1 

 MOVWF SAYAC 1 1*1 

DÖNGÜ DECFSZ SAYAC,F D=1, Y=2 1*254+2 

 GOTO DÖNGÜ 2 2*254 

   TOPLAM 766 CYCLE 
 

 

 Tek bir döngü bazı durumlarda istediğimiz tekrar adedini vermeye bilir  ya 

da istediğimiz süreyi üretemeyebilir. Bu gibi durumlarda içiçe döngü metodu kullanılır. 

Bu tip döngünün yazılımına bir bakalım: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Şekil 5.2. İç içe döngü akış diyagramı 
 

Sayac1 ←FF 

Sayac2=sayac2-1 

Sayac2=0
mı? 

Sayac2←FF 

Sayac1=sayac1-1 

Sayac1=0 
mı? 

H 

H 

E 

E 
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ETİKET KOMUT PARAMETRE CYCLE TOPLAM CYCLE 
SÜRE MOVLW h’FF’ 1 1*1 

  MOVWF SAYAC1 1 1*1 

DÖNGÜ1 MOVLW h’FF’ 1 1*255 

  MOVWF SAYAC2 1 1*255 

DÖNGÜ2 DECFSZ SAYAC2,F D=1, Y=2 1*254*254 

2*255 

 GOTO DÖNGÜ2 2 2*255*255 

 DECFSZ SAYAC2,F D=1, Y=2 1*254 

2*1 

 GOTO DÖNGÜ1 2 2*254 

   TOPLAM 196862 CYCLE 
 

 Bu şekilde iç içe döngüler yazılarak sistemde istenilen tekrarlama adedi 

sağlanır. Döngü programı yazılırken dikkat edilecek en önemli husus; içiçe döngü 

yazımında döngülerden içtekinin içte, dıştakinin dışta kalmasını sağlamaktır. Yani 

kelimenin tam anlamıyla döngüler iç içe olmalı, birbirini kesmemelidir. 

 Döngüler zaman geçirmek için kullanılabileceği gibi, bir registere sığmayan 

bilgileri saydırmak gerektiğinde de kullanılır. Şimdi bu tip konulara örnekler verelim. 

Problem 5.1:  
Bir kavşaktaki trafik ışıklarının aşağıda verilen zaman ve sıra içerisinde çalışması 

isteniyor. Trafik ışığı olarak led kullanarak gerekli devreyi tasarlayınız ve programını 

yazınız. 

 

Süre 

(Saniye)          

Araç Yaya 

15 Yeşil Kırmızı 

5 Sarı Kırmızı 

25 Kırmızı Yeşil 

5 Sarı ve Kırmızı Kırmızı 
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+5Volt

10K

33pF

10K

100nF

RESET

PIC16F84

123

4

5

6

7

8

9

10

11
12
13

14

15

16

1718
R

A2
R

A3
R

A4
/T

O
C

KI

MCLR

Vss

RB0/INT

RB1

RB2

RB3

RB4

RB5
RB6
RB7

VD
D

OSC1/CLKIN

OSC2/CLKOUT

R
A0

R
A1 5x330 Ohm5xLED

YAYA KIRMIZI
YAYA YESIL
ARAC SARI
ARAC YESIL
ARAC KIRMIZI

 
 

Şekil 5.3.: Trafik ışığı sorusu devre şekli 
 

Çözüm: 
 Bu normal bir zamanlama problemidir. Burada 200*200=40000 turluk bekleme 

döngüsünü 1 saniye olarak kabul ediyoruz.  

;Trafik ışığı problemi, 

          LIST  P=16F84 

; Registerler 

STATUS   EQU      3h 

PORTA    EQU      5h 

PORTB    EQU      6h 

TRISA    EQU      5h 

TRISB    EQU      6h 

; Değişkenler 

ZD1 EQU 0Fh 

ZD2 EQU 0Eh 

zaman EQU 0Dh 

 

X1       org     0h             ; Power on 

        goto     START           ; 0000 
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START    bsf      STATUS,5      ; Page 1 

         movlw    0h               ; 0000-0000 sayısını W registerine al 

         movwf    TRISB        ; PortB yi çıkış olarak ayarla TRISB=00h 

         bcf      STATUS,5      ; Page 0 

TOP      movlw    09h              ; 0  0  0  0  1  0  0  1 

         movwf    PORTB           ; Araç Yeşil, Yaya Kırmızı 

 movlw 0Fh ;15 sn bekleme süresi 

 movwf zaman 

BEKLE1      movlw    .200       

         movwf    ZD1       

D1       movlw    .200      

         movwf    ZD2     

D2       decfsz   ZD2,F   

         goto     D2      

         decfsz ZD1,F   

         goto     D1      

         decfsz   zaman,F 

         goto     BEKLE1   

 

         movlw    05h              ; 0  0  0  0  0  1  0  1 

         movwf    PORTB           ; Araç Sarı, Yaya Kırmızı  

 movlw 05h ;5 sn bekleme süresi 

 movwf zaman 

BEKLE2      movlw    .200       

         movwf    ZD1       

D11       movlw    .200      

         movwf    ZD2     

D21       decfsz   ZD2,F   

         goto     D21      

         decfsz ZD1,F   

         goto     D11      



 

 81 

MİKRODENETLEYİCİLER - I                                          Yağlıoğlu 
 

 

 

         decfsz   zaman,F 

         goto     BEKLE2  

 

         movlw    12h              ; 0  0  0  1  0  0  1  0 

         movwf    PORTB           ; Araç Kırmızı, Yaya Yeşil 

  movlw 19h ;25 sn bekleme süresi 

 movwf zaman 

BEKLE3     movlw    .200       

         movwf    ZD1       

D12       movlw    .200      

         movwf    ZD2     

D22       decfsz   ZD2,F   

         goto     D22      

         decfsz ZD1,F   

         goto     D12      

         decfsz   zaman,F 

         goto     BEKLE3   

 

         movlw    15h          ; 0  0  0  1  0  1  0  1 

         movwf    PORTB           ; Araç Sarı-Kırmızı, Yaya Kırmızı 

  movlw 05h ;5 sn bekleme süresi 

 movwf zaman 

BEKLE4      movlw    .200       

         movwf    ZD1       

D14       movlw    .200      

         movwf    ZD2     

D24       decfsz   ZD2,F   

         goto     D24      

         decfsz ZD1,F   

         goto     D14      

         decfsz   zaman,F 
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         goto     BEKLE4   

 

         goto     TOP              ; Tekrarla 

         END 

 

Problem 5.2:  
Port B’deki bağlı olan 8 adet ledi kayan ışık şeklinde çalıştıran programı yazınız. 

Program ledleri bir kez sırayla yaktıktan sonra tüm ledlerin sönük kalması şeklinde 

sona erecektir. 
+5Volt

10K

33pF

10K

100nF

RESET

PIC16F84

123

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

1718
R

A2
R

A3
R

A4
/T

O
C

KI

MCLR

Vss

RB0/INT

RB1

RB2

RB3

RB4

RB5

RB6

RB7

VD
D

OSC1/CLKIN

OSC2/CLKOUT

R
A0

R
A1 8x330 Ohm8xLED

 
Şekil 5.4: 8 adet led devresi (Yürüyen ışık devresi) 

 
 LIST   P=16F84 

 INCLUDE “P16F84.INC” 

SAYAC1 EQU h’0C’ 

SAYAC2 EQU h’0D’ 

 CLRF PORTB   ;PORTB=0 

 BCF STATUS,0   ; Carry=0 

 BSF STATUS,5  ; Bportu çıkış 

 CLRF TRISB 

 BCF STATUS,5     
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 MOVLW h’01’ 

 MOVWF PORTB 

TEKRAR MOVLW h’FF’ 

 MOVWF SAYAC1 

DÖNGÜ1 MOVLW h’FF’ 

 MOVWF SAYAC2 

DÖNGÜ2 DECFSZ  SAYAC2,F 

 GOTO DÖNGÜ2 

 DECFSZ  SAYAC1,F 

 GOTO DÖNGÜ1 

 RLF PORTB,F 

 BTFSS STATUS,0 

 GOTO  TEKRAR 

 

DUR GOTO DUR 

 END 

 

Problem 5.3:  
Bir temizlik robotunun  kendi kendine çalışarak ortamı temizlemesi isteniyor. (Robot, 

düz zeminde rastgele yönlere hareket ederek, üzerinde taşıdığı elektrik süpürgesinin 

çalışması ile zeminin süpürülmesi işleminin kendiliğinden yapılmasını sağlayacaktır.) 

Bunun için robot üzerindeki 2 adet motordan bir tanesi robotun o andaki 

istikametinde düz ilerlemesini sağlıyor. Diğeri ise robotun belli açılarla dönmesini 

sağlıyor. Düz ilerlemeyi sağlayan robot kendisine 1 verilince çalışıyor, 0 verilince 

duruyor. Dönmeyi sağlayan robot ise yine 0 verilince duruyor ve her  1 saniye 

süresince verilen 1 değeri için 10 derece dönmeyi sağlıyor. Robotun etrafına 

yerleştirilmiş 6 adet optik algılayıcı ise kendi istikametinde engel görünce 1 veriyor. 

Robutun düz istikametinde bir engel görüldüğünde 30 derece döndükten sonra 

engelleri kontrol ettikten sonra yeni istikametinde ilerlemesi, eğer 30 derece dönüşten 

sonra hala engel varsa 30 derece daha dönerek işleme devam etmesi isteniyor. 

Devrenin prensip şemasını çiziniz ve programını yazınız.  
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Çözüm :  
Burada 6 sensör bağlanmış olmasına rağmen robot sadece düz istikamette 

ilerleyeceğinden, robotun düz istikametindeki engelleri gösteren sensör haricindeki 

sensörleri kullanmadan çözüm üretmek mümkündür. Tabii ki profesyonel devre 

yapılıyor ise diğer sensörlerde kullanılarak robotun dar aralara girme durumu 

engellenmiş olur. Ayrıca dar aralığa girip geri çıkamadığı durumlar için 360 derece 

döndüğü halde düz ilerleyemeyecek, olursa bir sesli ikaz vermesi de düşünülebilir. 

Ancak öğrenme amaçlı bu problemde sadece düz istikametteki sensörü dikkate 

alarak çözüm yapacağız.   

 

;Temizlik robotu sorusu çözümü 

;B potunda 6 sensör bağlı, düz istikametteki  sensör RB0 ucunda bağlı 

;RA0 ucunda düz ilerleten motor bağlı 

;RA1 ucunda dönmeyi sağlayan motor bağlı 

;Robot sadece düz ilerlediğinden öndeki sensör haricinde diğer  

;sensörlerin çözümde bir etkisi yoktur. 

          LIST  P=16F84 

STATUS   EQU      3h 

PORTA    EQU      5h 

PORTB    EQU      6h 

TRISA    EQU      5h 

TRISB    EQU     6h 

D0    EQU      0Dh      ; bekle sayacı 0 

D1    EQU      0Eh      ; bekle sayacı 1 

D2    EQU      0Fh      ; bekle sayacı 2 

 

X1       org      0h               ; Power on 

         goto     START           ; 0000 

 

START    bsf      STATUS,5         

         movlw    h'FF' ;B portu giriş       
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         movwf    TRISB            

  movlw    00h  ;A portu çıkış             

         movwf    TRISA            

         bcf      STATUS,5         

 

TOP clrf PORTA 

kontrol btfsc PORTB,0             

         goto  dondur 

 bsf PORTA,0 

 goto kontrol 

 

dondur bcf PORTA,0 

 bsf PORTA,1 

BEKLE movlw    .3        ;3 saniyelik bekleme  

 movwf    D0 

ZD1 movlw    .200 

 movwf    D1     

    

ZD2 movlw    .200 

 movwf    D2 

ZD3 decfsz   D2,1    

 goto     ZD3      

 decfsz   D1,1    

 goto     ZD2 

 decfsz   D0,1    

 goto     ZD1 

  

 goto TOP 

 END 


