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5. DONGULER

5.1. DONGULER

Programlama islemlerinde en ¢ok kullanilan ya da kullanilmasi gereken
programlardan bir tanesi de dongu programlaridir. Yani bir program igerisinde bazi
islemleri tekrar tekrar yapmak (tekrarlamak) gerekir. Bu tekrarlama isleminin kag kez
yapilacagi bastan belli olabilecedi gibi, tekrarlamanin bitisi islemlerle Uretilen bir
degerin belli sarti saglamasi seklinde de olabilir. Ornek vermek gerekirse 1'den 10’a
kadar sayilari toplayan bir program yazdiginizda 9 kez tekrarlama yaptiriyorsaniz bu
tekrarlama sayisinin baglangicta belli oldugu anlamina gelir. Ancak kokleri sayma
sayisi olan bir denklemin kdklnU, yerine koyma metodu ile buluyorsaniz; islemin kag
kez tekrarlanacagini bastan bilemezsiniz. Bunun yerine, tahmini kdk degerini igslemde
yerine koyup, sonucun 0 ¢ikmasi durumunda igleme son verilecek, degdilse bir sonraki

tahmini kok degeri yerine konularak isleme devam edilecektir.

Cok kullanilan bir diger déngu tipi ise, zaman gecgirme donguleridir. Bunlar
da bir islemin, belli bir sure devam etmesi gerektigi durumlarda kullanilir. Bu tip
dongulerde sureyi program yazarken hesaplayip; program yazarken, dongu sayisi

baslangigtan belli donguler gibi programini yazmak gerekir.

Oncelikle basit bir déngli programi yazarak islemin nasil yapilabilecegine

bir bakalim:
DONGU ORNEGI 1:
CLRF SAYAC

TEKRAR INCF SAYAC,F
MOVLW  h'07’
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SUBWF SAYAC,W
BTFSS  STATUS,2
GOTO TEKRAR

DONGU GOTO DONGU
END

Yukaridaki 6rnekte sayac isimli degisken 6nce 0 yapiliyor ve sonra igerisi
birer birer artirilarak saymasi saglaniyor. Bu sayillan deger her turda 7 sayisi ile
kiyaslaniyor ve bu kiyaslama sonucunda sonug¢ O degilse (yani sayac=7 degilse)
islem tekrar adimina geri donuyor. Boylece tekrar satiri ile goto tekrar satirlari arasi 7
kez tekrar ediliyor.

Yukaridaki bu 6rnekte diger bir dongu sekli daha goérilmektedir ki; bu tip
donguye sonsuz dongu diyoruz. Bu da dongu etiketli satirda yapilmig dongu
metodudur. Dikkat edilirse; program dongu isimli satira gelince tekrar ayni satira geri
geliyor yani islem herhangi bir sarta bagli olmaksizin ayni satira geri donuyor.
Bdylece bir nevi igslem orada bekleme pozisyonuna ge¢mis oluyor. Bu tip dénguler,
genelde resetlemenin beklenildigi yerlerde kullanilir. Bir diger kullanim yeri ise

programlari surekli yapmakiir.

[ dongii
Sayac <—0A

v

Sayac=sayac-1

v

Hayir

Fvet

Sekil 5.1. Dongu akis diyagrami
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DONGU ORNEGI 2:

MOVLW h’0A’

MOVWF SAYAC
DONGU DECFSZ SAYAC,F

GOTODONGU
DEVAM XXXX

Yukaridaki ornekte ise sayac degiskenine decimal 10 sayisi yuklenmekte
ve dongu satirinda sayacin icerigi her seferinde 1 azaltilarak, sonucun 0 olup
olmadigi kontrol ediliyor. Sonug O degdilse; islem dénglu satirina atlatilarak isleme
devam ediliyor. Bu tip dongulere, zaman gecirme donguleri diyoruz. Bu dongunun

kag cycle (saykil) tuttugunu hesaplayarak islem suresini de hesaplamak mumkuanddar.

Bu hesaplamaya gegmeden 6nce, islemcinin 1 komut saykili dendiginde,
osilatér frekansinin dérde bdlinmesinden elde edilen deger oldugunu bilmemiz
gerekir. Ornegin 4 MHz'de galisan bir devre igin 1 komut saykili 4/4=1 MHz olacaktir.

Bu sistem igin bir komut periyodu 1 Mikrosaniye olacaktir.

Asagida her komutun ne kadar cycle surecegini gortyoruz.

ETIKET KOMUT PARAMETRE CYCLE
MOVLW h’'OA’ 1
MOVWF SAYAC 1

DONGU DECFSZ SAYAC,F D=1, Y=2
GOTO DONGU 2

Simdi de programin tamaminin kadar cycle tutacagini hesaplayalim:
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ETIKET |KOMUT PARAMETRE |CYCLE TOPLAM CYCLE

MOVLW h'OA’ 1 11

MOVWF SAYAC 1 1*1
DONGU |DECFSZ SAYAC,F D=1,Y=2 |1"254+2

GOTO DONGU 2 2*254

TOPLAM |766 CYCLE

Tek bir dongu bazi durumlarda istedigimiz tekrar adedini vermeye bilir ya
da istedigimiz sureyi uretemeyebilir. Bu gibi durumlarda igige dongu metodu kullanilir.
Bu tip dongunun yazilimina bir bakalim:

|
Sayacl <!F F

>

Sayac2«FF

v

Sayac2=sayac2-1

Sayac2=0
mi?

$ E

Sayac1=sayac1-1

Sayac1=0
mi?

v |E

Sekil 5.2. i¢ ice dongii akis diyagrami
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ETIKET KOMUT |PARAMETRE CYCLE TOPLAM CYCLE
SURE MOVLW |R’FF’ 1 1*1
MOVWF |SAYAC1 1 11
DONGU1 [MOVLW |h'FF 1 1*255
MOVWF |SAYAC2 1 1*255
DONGU2 |DECFSZ |[SAYAC2,F D=1,Y=2 |1*254*254
2*255
GOTO DONGU2 2 2*255*255
DECFSZ |SAYAC2,F D=1,Y=2 |1*254
2*1
GOTO DONGU1 2 2*254
TOPLAM |196862 CYCLE

Bu sekilde i¢ ice donguler yazilarak sistemde istenilen tekrarlama adedi
saglanir. Dongu programi yazilirken dikkat edilecek en onemli husus; igice dongu
yaziminda dongulerden igtekinin icte, distakinin dista kalmasini saglamaktir. Yani
kelimenin tam anlamiyla donguler i¢ ice olmali, birbirini kesmemelidir.

Doénguler zaman gecirmek igin kullanilabilecedi gibi, bir registere sigmayan
bilgileri saydirmak gerektiginde de kullanilir. Simdi bu tip konulara érnekler verelim.
Problem 5.1:

Bir kavsaktaki trafik isiklarinin asagida verilen zaman ve sira igerisinde cgalismasi

isteniyor. Trafik 15131 olarak led kullanarak gerekli devreyi tasarlayiniz ve programini

yaziniz.
Sure Arag Yaya
(Saniye)
15 Yesil Kirmizi
5 Sari Kirmizi
25 Kirmizi Yesil
5 Sari1 ve Kirmizi Kirmizi
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+5Volt

] T
10K = TOoNT
4]l —— 8 ¥29x%%2 5xLED _ 5x330 Ohm
o MCIR S Emnégofm 6 A |l YAYAKIRMIZI
3
o RESET J 2 . L |l YAYAYESIL
' o
—-> B T - . ARAC SARI
e L OSC1/CLKIN nes L2 A I ARAC YESIL
PIC16F84 RB4 |10 ”/‘/ It ARAC KIRMIZI
L
*—18 5 osc2/cLkouT 1
RB5 T(
5 RB6 73X
Vss RB7 —X

Sekil 5.3.: Trafik 15191 sorusu devre sekli

Cozum:
Bu normal bir zamanlama problemidir. Burada 200*200=40000 turluk bekleme
dongusunu 1 saniye olarak kabul ediyoruz.

;Trafik 19191 problemi,

LIST P=16F84

; Registerler

STATUS EQU 3h

PORTA EQU 5h

PORTB EQU 6h

TRISA EQU 5h

TRISB EQU 6h

; Degiskenler

ZD1 EQU OFh

ZD2 EQU OEh

zaman EQU 0Dh

X1 org Oh ; Power on
goto START ; 0000
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START

TOP

BEKLE1

D1

D2

BEKLEZ2

D11

D21

bsf
moviw
movwf
bcf
moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
decfsz
goto
decfsz
goto
decfsz

goto

moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
decfsz
goto

decfsz

goto

STATUS,5
Oh

TRISB
STATUS,5
09h
PORTB
OFh
zaman
200

ZD1

.200

ZD2
ZD2,F

D2

ZD1,F

D1
zaman,F
BEKLE"1

05h
PORTB
05h
Zaman
200
ZD1
.200
ZD2
ZD2F
D21
ZD1,F
D11

Yaghoglu

; Page 1
; 0000-0000 sayisini W registerine al
; PortB yi cikis olarak ayarla TRISB=00h
; Page O
;00001001
; Arag Yesil, Yaya Kirmizi

:15 sn bekleme suresi

;00000101
; Arag Sari, Yaya Kirmizi

:5 sn bekleme suresi
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BEKLE3

D12

D22

BEKLE4

D14

D24

decfsz

goto

moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
decfsz
goto

decfsz
goto

decfsz

goto

moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
moviw
movwf
decfsz
goto

decfsz
goto

decfsz

zaman,F
BEKLEZ2

12h
PORTB
19h
zaman
200
ZD1
.200
ZD2
ZD2,F
D22
ZD1,F
D12
zaman,F
BEKLE3

15h
PORTB
05h
zaman
200
ZD1
.200
ZD2
ZD2,F
D24
ZD1,F
D14

zaman,F

Yaghoglu

;00010010
; Ara¢ Kirmizi, Yaya Yesil

:25 sn bekleme siiresi

;00010101
; Arag Sari-Kirmizi, Yaya Kirmizi

:5 sn bekleme suresi
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goto BEKLE4
goto TOP : Tekrarla
END

Problem 5.2:
Port B’deki bagh olan 8 adet ledi kayan i1sik seklinde c¢alistiran programi yaziniz.
Program ledleri bir kez sirayla yaktiktan sonra tim ledlerin sonuk kalmasi seklinde

sona erecektir.

+5Volt

T
100nF T < mTN ’TQT":T
= 3 22933
4o MR S greax |, 8xLED  8x330 Ohm
£ RBO/INT I
RESET 3 rei 12 A !
10K —_
I||—0 o P
15 rB2 | h‘ _|+,
OSC1/CLKIN o P
33pF —— RB3 |||
PIC16F84 Raa |10 27 I
L
Yl
183 oscarcLkouT RB5 1 P It
ol
5 RB6 [—12 E It
Vss Ax
= RB7 |13 D I

Sekil 5.4: 8 adet led devresi (Yuriyen 1sik 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 cikis
CLRF TRISB

BCF STATUS,5
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MOVLW h’071’
MOVWF PORTB
TEKRAR MOVLW h’FF’
MOVWF SAYAC1
DONGU1 MOVLW h’FF’
MOVWF SAYAC?2
DONGU2 DECFSZ SAYAC2,F
GOTO DONGU2
DECFSZ SAYAC1,F
GOTO DONGU1
RLF PORTB,F
BTFSS STATUS,0
GOTO TEKRAR

DUR GOTO DUR
END

Problem 5.3:

Bir temizlik robotunun kendi kendine ¢alisarak ortami temizlemesi isteniyor. (Robot,
duz zeminde rastgele yonlere hareket ederek, Uzerinde tasidigi elektrik supurgesinin
calismasi ile zeminin supurulmesi igleminin kendiliginden yapilmasini saglayacaktir.)
Bunun icin robot Uzerindeki 2 adet motordan bir tanesi robotun o andaki
istikametinde diz ilerlemesini sagliyor. Digeri ise robotun belli agilarla déonmesini
sagliyor. Duz ilerlemeyi saglayan robot kendisine 1 verilince c¢aligiyor, O verilince
duruyor. Donmeyi saglayan robot ise yine O verilince duruyor ve her 1 saniye
suresince verilen 1 degeri icin 10 derece donmeyi sagliyor. Robotun etrafina
yerlestiriimis 6 adet optik algilayici ise kendi istikametinde engel gortince 1 veriyor.
Robutun duz istikametinde bir engel goéruldugunde 30 derece dondukten sonra
engelleri kontrol ettikten sonra yeni istikametinde ilerlemesi, eger 30 derece donusten
sonra hala engel varsa 30 derece daha donerek isleme devam etmesi isteniyor.

Devrenin prensip semasini ¢iziniz ve programini yaziniz.
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Cozim :

Burada 6 sensor baglanmis olmasina ragmen robot sadece duz istikamette
ilerleyeceginden, robotun duz istikametindeki engelleri gosteren sensor haricindeki
sensorleri kullanmadan ¢6zum uretmek mumkundir. Tabii ki profesyonel devre
yapiliyor ise diger sensodrlerde kullanilarak robotun dar aralara girme durumu
engellenmis olur. Ayrica dar araliga girip geri ¢cikamadigi durumlar igin 360 derece
dondugu halde duz ilerleyemeyecek, olursa bir sesli ikaz vermesi de dugunulebilir.
Ancak 6grenme amacli bu problemde sadece duz istikametteki sensoru dikkate

alarak ¢ozum yapacagiz.

; Temizlik robotu sorusu ¢ézimu
;B potunda 6 sensor bagli, duz istikametteki sensor RBO ucunda bagh
;RAQ ucunda duz ilerleten motor bagh
;RA1 ucunda dénmeyi saglayan motor bagh
;Robot sadece duz ilerlediginden 6ndeki sensoér haricinde diger
;sensorlerin gozumde bir etkisi yoktur.
LIST P=16F84
STATUS EQU 3h

PORTA EQU 5h
PORTB EQU 6h
TRISA EQU 5h
TRISB EQU 6h
DO EQU 0Dh ; bekle sayaci 0
D1 EQU OEh ; bekle sayaci 1
D2 EQU OFh ; bekle sayaci 2
X1 org Oh ; Power on
goto START ; 0000
START bsf STATUS,5
moviw  h'FF' ;B portu giris
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TOP

kontrol

dondur

BEKLE

ZD1

ZD2

ZD3

movwf
moviw
movwf
bcf

clrf
btfsc
goto
bsf

goto

bcf
bsf
moviw
movwf
moviw

movwf

moviw
movwf
decfsz
goto

decfsz
goto

decfsz

goto

goto
END

TRISB

00h ;A portu cikis
TRISA

STATUS,5

PORTA
PORTB,0
dondur
PORTA,0

kontrol

PORTA,0

PORTA,1

3 ;3 saniyelik bekleme
DO

.200

D1

.200
D2

D21
ZD3
D1,1
ZD2
DO,1
ZD1

TOP
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