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Milli Egitim Bakanlig: tarafindan gelistirilen moduiller;

Talim ve Terbiye Kurulu Baskanligimin 02.06.2006 tarih ve 269 sayil1 Karari ile
onaylanan, Mesleki ve Teknik Egitim Okul ve Kurumlarinda kademeli olarak
yayginlastirilan 42 alan ve 192 dala ait cerceve Ogretim programlarinda
amaclanan mesleki yeterlikleri kazandirmaya yonelik gelistirilmis Ogretim
materyalleridir (Ders Notlaridir).

Modiller, bireylere mesleki yeterlik kazandirmak ve bireysd 6grenmeye
rehberlik etmek amaciyla 6grenme materyali olarak hazirlannusg, denenmek ve
gelistiriimek Uzere Mesleki ve Teknik Egitim Okul ve Kurumlarinda
uygulanmaya bagslanmustir.

Moduller teknolojik gelismelere paralel  olarak, amaglanan vyeterligi
kazandirmak kosulu ile egitim 6gretim sirasinda gdlistirilebilir ve yapilmasi
Onerilen degisiklikler Bakanliktailgili birime bildirilir.

Orgiin ve yaygin egitim kurumlari, isleimeler ve kendi kendine mesleki yeterlik
kazanmak isteyen bireyler modillere internet Gizerinden ulasabilirler.

Basilmig moddiller, egitim kurumlarinda 0grencilere Uicretsiz olarak dagitilir.

Modiller hichir sekilde ticari amacla kullamlamaz ve Ucret karsiliginda
satilamaz.
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ACIKLAMALAR

KOD 523E00367
ALAN Endustriyel Otomasyon Teknolojileri
DAL/MESLEK Ortak alan
MODULUN ADI Mikrodenetleyici-3
Mikrodenetleyici ile strict elemanlarini kontrol etmek icin
MODULUN TANIMI programlama  becerisinin  kazandinlchgn  bir  6grenme
materyalidir.
SURE 40/32
ON KOSUL Mikrodenetleyici -2 modiltni almis olmak.
YETERLiK Mikrodenetleyici ile sirici eemanlarin kontrol iglemlerini
yapmak.
Genel Amag
Mikrodenetleyici ile surtici elemanlarimn kontrol islemlerini
hatasiz olarak yapabileceksiniz.
T Amaglar
O e 1. Mikrodenetleyici ile DA motorunun ON-OFF kontrol(
hatasiz olarak yapabileceksiniz.
2. Mikrodenetleyici ile adim motoru kontroltnli hatasiz olarak
yapabileceksiniz.
EGITIM Ortam: Mikrobilgisayar Laboratuvar
OGRETIM Donamim: Bilgisayar, mikrodenetleyici programlama karti,
ORTAMLARI VE ¢esitli dogru akim motorlari, dogru akim motoru siriici
DONANIMLARI devresi, ¢esitli adim motorlari, adim motoru siirticti devresi
Her faaliyetin sonunda 6lgme sorular: ile dgrenme diizeyinizi
OLCME VE Olgeceksiniz. Arastirmalarla, grup calismalart ve bireyse
DEGERLENDIRME calismalarla 6gretmen rehberliginde 6lgme ve degerlendirmeyi

gerceklestirebileceksiniz.




Sevgili Ogrenci,

Mikrodenetleyici 3 modull ile endistriyd otomasyon teknolgjileri alamnda en ¢ok
kullamlan mikrodenedetleyici programlamaya yonelik bilgi ve teknolojiye ait temd
yeterlilikleri kazanacaksinmz.

Bu modull basarili bir sekilde tamamladiginizda mekanik rélenin, 1s1k kontrollt
rolenin, dogru akim ve adim motorlarimin ¢alisma prensiplerini kavrayarak detayli bilgiye
sahip olacaksiniz. Ayrica bu rdle ve motorlart mikrodenetleyici ile kontrol eimek igin gerekli
programlari yazarak kendinizi gelistireceksiniz.






OGRENME FAALIYETI-1

( AMAC )

Mikrodenetleyici ile DA motorunun ON-OFF kontroli hatasiz  olarak
yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

@  Mekanik role, 1s1k kontrollii role ve dogru akim motorlart hakkinda bir
arastirma yaparak rapor haline getiriniz.

1. ROLE KONTROLU

Bu bdlimde PIC ile role kontrolinin nasil yapildigint 6grenecegiz. Elektronik
devrderde kicuk rolelerin ¢ok cesitli tipleri kullanilmaktadir. Blylk eektrik glcleri olan
devrderdeise guc roleleri kullamimaktadir. Ayrica bobin ile kontak arasinda hi¢ bir baglanti
olmayan tamamen 1s1k ile kontrol eden roleler de vardir. Bunlara SSR ( Solid State Relays)
adi verilir. Normal rolderde a, b ve ¢ harfleri kontak noktalaridir ve cok amach
kullanmImaktadirlar. Kontrol Unitelerinde ihtiyag sayisinca kontak bulunduran roleler tavsiye
edilir. Roleninic sekli ve kontak noktalarin gosteren semalar Sekil 1.1’ de gosterilmistir.

4:"".."'".".
E E:I& ¢ kontak
T 1 kontak

Bl

a kontals

Rile hobini

Sekil 1.1: Rolenin i¢ sekli ve kontak noktalarimn semas

1.1. Mekanik Role

Rolenin galismasi igin bir LED’den daha fazla bir akim gerekmektedir. Bu nedenle
Mikrodenetleyicinin uclarina dogrudan réle baglayamayiz. PIC ile bir réle kontrol( yapmak
istedigimizde Sekil 1.2'de goruldigi gibi transistor kullanmaliyiz.



T 1DC Relar
-

v Darlington transistor

PORTE

Sekil 1.2: Rdlenin kumandast

Role elektromekanik bir anahtardir. Kuguk bir plastik kutu igerisinde yerlestirilmis
olan bir bobin ve bobinin ¢cekim kuvveti ile hareket eden bir anahtardan ibarettir. Bobin
uclarina +12 V gerilim uygulayinca bobin tepesinde bulunan L seklindeki metal parcay:
kendine dogru geker. Bir eksen Uzerinde hareket eden bu metal parcanin diger kism ise
kendisine bagl: olan plastik malzemeyi iter. Plastik malzemenin Uzerinde metal bir kontak
mevcuttur. Bu kontak, gerilim uygulanmadan 6nce temas ettigi kontaktan ayrilir, diger
kontaga temas eder. Bizler, gerilimin bir ucunu plastik Ustiindeki kontaga, digerini de diger
iki kontaktan birine baglayarak, anahtarlama olayin gergeklestirecegiz.

Sekil 1.3: Mekanik role ve bacak numaralari

1.2. Isik Kontrolli Réle

SSR (Solid State Relays-Isik kontrollti réle) bobin ile kontak arasinda hig bir baglanti
olmayan tamamen 151K ile kontrol eden rolelerdir. AA gug kontrolt icin oldukga kullamslidir.
Giris ve c¢ikis birimleri tamamen birbirinden ayridir ve sadece foto 11k ile birbirlerine etki
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ederler. Sadece foto triyakin LED’ini ON off yapmak suretiyle AA gucuni kolaylikla
kontrol edebiliriz. Bu nedenle PIC portlari ile bu LED’i kontrol etmek suretiyle AA gliciini
de kontrol etmis oluruz. Gordldigl gibi bu réle tamamen elektronik malzemeerden
olusmaktadir. Mekanik bir kontak olmadig: igin oksitlenme sz konusu degildir ve kisa
sureli ON-OFF uygulamalarinda rahatlikla kullanlir.

DA[SY) 3300 1000 RLIAA]

Triyak

Foto triyak

Sekil 1.4: SSR ( Solid State Relay )
1.3. Dogru Akim M otoru Kontroli
1.3.1. DA Motorlar1 Hakkinda Genel Bilgi

1.3.1.1. Transistor ve FET ile DA Motor Kontroli

Transistor ve FET ile DA motor kontrolt yapabiliriz. Asagida bu kontrollerin nasil
yapilabilecegini gosteren sekiller gorilmektedir.

IMotor gerilimi Motor gerilimi

divod

e
M M

FIC 1k FIC

art
B port oy

Sekil 1.5: DA Motor Kontrol Metodlari

Sekil. 1.5'de DA motorlarinin kontrol metodlar: gortlmektedir. Eger PIC ’in
portundan gelen sinyal 1 (5V) ise motor ddnmeye baglar. Eger PIC’ in portundan gelen
sinyal 0 ( 0OV ) isemotor durur. Bu metodla motorda sadece bir yonde dénme saglanir.



1.3.1.2. H Kopru Devres

Motorun her iki yonde de donmesini istedigimiz zaman Sekil 1.6'daki devreyi

kullanmaliy1z.
Idotor gerlimi Motor gerilimi Idotor gerlimi Idotor gerlimi
51|1 1Isz 31 sz a1 2 s1|1 1Isz
a3 ]I IF |4 &3 | 84 83 |24 53 @54
{a) Bosta (b} Saat yoninde {c) Saat voninin terst (d) Tutma ( Fren )
Sekil 1.6;: H kopr Ui devres
TRE1 TR2
W | BW2 | BW3 | 8V | Actklama
TEl | TRZ | TE3 | TE4
4@7 OFF | OFF | OFF | OFF | Bogta
OW | OFF | OFF | ON | Saat yininde
TR3 [ 1 T4 OFF | ON | ON | OFF | Saat yono tersi
OFF | OFF | ON | ON | Tutma ( Fren )

e

Sekil 1.7: Transistorle yapilmis H kopr U devres

1.3.1.3. Motor stirtict

Motor surtcusi DA motorlarda devir yonu degistirmek icin tam kopri surtictye
sahiptir. Bu devre dleman: ile DA motoru saat yoniinde, saat yoninin tersi yonde, bosta ve
fren durumunda kolaylikla kontrol edebiliriz.



Ozelligi (Motor siiriicii TA7257P)

(a) Cikis akimm ortalama 1.5A, maksimum 4.5Adir.

(b) 4 fonksiyon moda sahiptir

. (Ileri, Geri, Bosta,Fren) Biitiin

bunlar1 2 ucunu besleyerek 2 lojik sinyalle gerceklestirebiliriz

(c) Asirt akim, kisa devreve 1

siya kars1 koruma vardir.

(d) Isletim gerilimi : Vcc =6 —-18V, Vs=0-18V

Sekil 1.8: TA7257P Entegres
Vo
T
" — K
1 P
Girigl =k
2 kontrol
Girig? O o Cikis!
Iz1 koruma | Gz
ry
Azin alom
koruma = - GHND

Sekil 1.9: Blok diyagrami (TA7257P)

FPIN Mo, | Sembol | Fonlsiyon A cildamas
1 M1 Girig ucu
2 M2 Garig ucu
3 OUTL | Cikig ucu
4 GML | Toprak ucu
5 OUT2 | Cioag ucu
fi Vs Motor sricisd igin gerilin ucu
T Vo Lojik devrerun calismas ipin gentlim ucu

Sekil 1.10: TA7257P' nin pin uglari



Girig 1| Girig 2 Cilag 1 Cileig 2 (rahgma sekl
1 l H H Fren
0 1 [ H Tlen
| 0 H L Gert
0 0 L L Bosgta

Sekil 1.11: TA7257P'nin fonksiyonlari

1.3.1.4. DA Motorlarinda Hiz Kontroll

DA motorlarinda hizi kontrol etmek icin iki yontem vardir. Bunlardan birisi gerilim
kontrol (i digeri ise darbe genislik kontrol iddir.

.2

Sekil 1.12: Gerilim kontrolu

(a) Gerilim kontrolu

Gerilim kontrol 1 analog bir kontroldir (Sekil 1.12). Bu yontem genel olarak kullarilan
bir metottur. Bu metodu kullanmak igin elektrik amplifikatorine ihtiyag vardir, ancak
verimli ve kullamigl bir metot degildir. Bu metodu mikrodenetleyiciler ile kullanamayiz.

(b) PWM kontrol (Dar be genislik kontrol( )

PWM metodu darbe genisligini kontrol ederek motorun hizimi kontrol etmektedir.
PWM yontemi tamamen dijital bir kontroldir. PWM ile kare dalga sinyalin 1 veya 0 olma
durumlarinm kontrol ederiz. Sadece motor hizini degil lambanin yanma parlakligim da kontrol
edebiliriz (Sekil 1.14).



Bu alan dedizmes

L1

High
Hiz /—_/——/——/_
Loy
Sekil 1.13: PWM kontroli
Motor gerilimi
& Gate
v Dirain
O 5 Source
G (}
b=]
20k
FIC PE1 portundan - B

FET(25K2936) veya (25K3142)
Sekil 1.14: PIC ile PWM kontroli
Sekil 1.14'de goruldugh gibi bu sekilde DA motorunu kontrol etmek icin FET' e

ihtiyag vardir. Cunkti FET’in anahtarlama 6zelligi iyidir ve PWM icin en uygun ¢zellige
sahiptir.



( UYGULAMA FAALIYETI-1 )

1. Kullamilan Arag ve Geregler

a) PIC Programlayici Devresi
b) Uygulama bordu
¢) Baglanti bordu

d) Gug kaynagi

€) AC kablo

f) Soketli lamba duyu

2. Role Uygulama Devreleri

FlC
Yazicl >|:|

RESET

O ]

T O []

SR1 a1 bRy

1
1
1
1
1
1
O O ::> SSRIPB3)
O O |::> SSRIPB2)
Rile (PBE1] D Ea%lann
ordu
Rile (PED) U e
|::> Eadlant
bordu
]

Deney borduna

Raéle igin DC24Y

Sekil 1.15: Role deney bor dunun gor Gnisi

<—

O_/a{?ntak
C kontak t CJ
a Kontalk

o_/ﬁ(?ntak
C Kontak 1?3
a Kontals

Sekil 1.16: Baglanti bordu gor tintisu
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AC220Y

)

b ‘(L a Lamba duyu

Fole badlant bordu
Sekil 1.17: Uygulama devr e semasi

‘%710“3 E

1 i

- — 7

T ||

i1

o u
El 1 %

[n

Sekil 1.18: Role deney bordu devre semasi

11

N
2]

A
=R

f



Role uygulama devresi Réle badlant bordu

FIC
Yazicl

1:;:-|:|[| PET]

EDCS

oo
o

?OOO

ACZ20Y

[

Kirmizi
Iyah

Da 800

0 kaynadi

()6

Lamba duyu

Sekil 1.19: Uygulamanin iletken baglanti semas

sonmesini
yazimz.
Program

Devreye

Program Uygulamasi-1
PAO butonuna basildigi

yukleyiniz.

Islem Basamaklari Oneriler
Sekil 1.19'daki baglantiyr kurunuz. | - Baglanti kablolarina 220V
Devreyi  Ogretmeninize  kontrol gelmedi ginden emin olunuz.
ettiriniz. Iletkenleri kisa devre etmemeye Gzen

lambanin saglayan, klemenslerin ve duyun vidalarim iyice
elimizi c¢ektigimiz an ise lambanin sikimz.
sonmesini program
yazinmz.
Program mikrodenetleyiciye
yukleyiniz.
Devreye verip  devre
calismasini gergeklestiriniz
Progr am Uygulamasi-2
PAO butonuna basildiginda

lambamn yanmasini saglayan PA1
butonuna basildiginda ise lambanin
programi

mikrodenetleyiciye

verip
calismasini gerceklestiriniz.

surece | - 220V kablolarinin baglanacag:

gosteriniz.

devre




( UYGULAMA FAALIVETI-2 )

1. Kullamlan Arag ve Gerecler

a) PIC Programlayici Devresi 1

b) Uygulama bordu 1
¢) SSR board 1
d) AA icinkablo 1

€) Soketli lamba duyu 1

2. Role Uygulama Devreleri

O ey

FORTE —"> ==k Lamba duyu

Sekil 1.20: Uygulama devr e semasi

Rile deney devres S2F hordu

AC 220V

PEI 0[]0

FIC

v =010 || [
]
O

s o

O

Lamba duyu

Sekil 1.21: Deneyin iletken baglanti semas



Islem Basamaklari

Oneriler

Sekil 1.21' deki baglantiyr kurunuz.
Devreyi  Ogretmeninize  kontrol
ettiriniz.

Progr am Uygulamasi-3

PAO butonuna basildigi slrece
lambamin  yanmasim  saglayan
elimizi c¢ektigimiz an ise lambanin
sbnmesini  saglayan  programi
yazinmz.

Program mikrodenetleyiciye
yukleyiniz.

Devreye engji  verip devre
calismasin gergeklestiriniz

Progr am Uygulamasi-4

PAO butonuna basildiginda
lambamn yanmasim saglayan PA1
butonuna basildiginda ise lambanin
sbnmesini  saglayan  programi
yazinmz.

Program mikrodenetleyiciye
yukleyiniz.

Devreye engji  verip devre
calismasin gerceklestiriniz.

Progr am Uygulamasi-5

PAO butonuna basildiginda
lambamin 0.5 saniye araliklarla
yamp sonmesini, PA1l butonuna
basildiginda da lambamn sirekli
sbnmesini  saglayan  programi
yazinmz.

Program mikrodenetleyiciye
yukleyiniz.

Devreye engji  veip devre
calismasini gerceklestiriniz.

Baglanti kablolarina 220V
gelmediginden emin olunuz.

Iletkenleri kisa devre etmemeye Gzen
gosteriniz.

220V kablolarinin baglanacagi
klemenslerin ve duyun vidalarim iyice
sikimz.




( UYGULAMA FAALIYETI-3 )

1. Kullamilan Ar ag ve Geregler

a) PIC Programlayiciy1 Devresi 1

b) DA Motor Egitim Seti 1
c) DA Mator 1
d) Foto sensor 1
e) Baglant: Kablolar 2
2. Uygulama Devreleri
Foto sensinii { PA3 )
o O
MMotar NP
Baglant — -\ Delikli disk
|: [ ]
sensir
Baglant
aflants = & &

Rediltorli DA motor { TSUEASA TGI3A-BCG 12V)
Foto sensdrd (T oshuba TPS074)

Sekil 1.22: Sensorlii DA motor




S

}—é—{ HZractor)
10k x 3 _|
rEN [ |
_IJ' J_ —|— +1 2 ractor) ;];_
I‘]'F ;J:’ It |- Bl
TLTASTE L[]
J’ J_ o |, Lo e I
<| P11 6FE4 Drriver -
’-]-r l LA FT — -
PAl Pha | JET N r.]'r + 2 rnotor)
PA2 15 T
) -
‘I J_ 5y FHa '
A N
i
W P I_

H

) .
. B _| ANl - 0%
s LWEL:M: +5W

25H3142 —[_5
fns (Hch MCE FET) &1

— RENIHT
(S ESLE 4 0 Q@
=, J
AT A Short pl'ﬂ

THHC14

_

FEl | FET(Gate)
PB2 | DTI(TATI5T)
PB3 | IT2(TATI5T)

FPhoto interrupter

Sekil 1.23: DA motor egitim setinin devre semas:
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Motor gerilimmi

- @ 13V

() +

FIC
Vamcl

AL

OSIlaSkDp iin
D ‘termlnal

RESET PE3 FEZ

O

P

DC 12V

L1G8CiY L
|

B

TATZET den

FET" den

Sensir’ den

E g1 FET =
L |-
g g g - 4 U
PaZ PAl FPAD '&
\
] Y
Foto wterrupter girigt Osilaskop igin

Pin secini (FA3 , PEO)

Sekil 1.24: DA motor

Terminal (GRDY

egitim seti Ust gor tinds

i kaynags (DC 12V)

il

Sekil 1.25: Dogru akim motor unun FET ile baglantisi




i kaynadt (DC 12V)

0" N
Sl

Sekil 1.26: Dogru akim motorunun TA7257 ile baglantisi

i kaynadt (DC 12V)

= +

é é TATIST

T |

@@F'D _UD
JIIr.Ir

Pal Foto sensor  (PAZ)

Sekil 1.27: Uygulama 8'in iletken baglantis



=1.5r’r15f= Arms

7.ams

Sekil 1.28: DA motor un Pwm dalgas:

PWH ON zamam PWA OFF zatnatu
Pow=250 % 0.03ms = 1. 5ms » Popr= 200 X 0.031mz = fims

!

1
PWI dalga zarmant
Saykal = 250 3 0.05%ms =7 5ms

Sekil 1.29: Programda PWM degeri

Gug kaynad (DC 12W)

- -

h k4

O O
C H

I - %:)
! 1° HDH

osilaskop
—

—

—

]

® @ O
O © © o J}‘ o o

Sekil 1.30: Uygulama -9'un osiloskop ile baglantis



Islem Basamaklari

Oneriler

- Dogru Akim motorunun Sekil 1-25 deki
gibi FET ile baglantisint saglayiniz.
- Devreyi Ogretmeninize kontrol tiriniz.

Program Uygulamasi-6
- PAO butonuna basildiginda motoru
dondiren, PA1l butonuna basildiginda ise
motoru durduran programi yaziniz.
- Program programlayici ile yikleyiniz.
Calismasim gergeklestiriniz.

Program Uygulamasi-7
- Dogru Akim motorunun Sekil 1.26' daki
gibi TA7257 ile baglantisim saglayinmz.
- Aciklama-1'e uygun olarak program
yazip PIC’ eyukleyiniz.
- Calismasint gergeklestiriniz.

Program Uygulamasi-8
- Aciklama-2'ye uygun olarak Sekil 1.27
icin gerekli programi yazinz.
- Programn  PIC'e yikleyip devrede
deneyiniz.

Program Uygulamasi-9
- Dogru Akim motorunun Sekil 1-25’ deki
gibi FET ile baglantisint saglayiniz.
- PIC’in PB1 cikisindan Sekil 1-28’deki
gibi bir dalga ile motoru calistiran bir
program yazinmz.
- Hesaplamalar icin aciklama-3'U
okuyunuz.
- Programn  PIC'e ylkleyip  sonucu
osilaskop ileizleyiniz.
- Osilaskop goruntasint Sekil  1.31'e
Giziniz.

Program Uygulamasi-10
- Sekil  1-27'deki  devre  baglantisim
kurunuz ve agiklama-4' de istenilenlere gore
bir program yaziniz.
- Programu  PIC'e yukleyip calismasin
deneyiniz.

Iletkenleri kisa devre etmemeye Gzen
gosteriniz.

Aciklamalara uygun olarak program
yazip yine agiklamalarda yazilan
calismay1 sirasiyla gergeklestiriniz.
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Aaiklama-1:

(a) Butonlara basil1 degilse>> Motor durur(fren modu) ve giris butonunu beklemededir.
(b) PAO butonuna basilirsa>> Motor saat yoniinde déner CW(clockwise).

(c) PA1 butonuna basilirsa>> Mator saat yoniniin tersi yonde déner CCW(counter
clockwise)

(d) PA2 butonuna basilirsa>>Motor durur(fren modu) ve giris butonunu beklemededir.

Not : Dogru akim motorlarinda eger motorun dontis yonuni degistirmek istiyorsak énce PA2
(stop) butonuna basilmal1 daha sonra diger butonlar: kullanmaliyiz.

Aaiklama-2

(a) PAO butonuna basilirsa DA motor 10 tur saat yoniinde doner. (Motorun doniis sayisin
PA3 ucuna bagl1 bulunan foto sensor ile tesbit etmekteyiz.)

(b) 10 tur sonunda DA motor 1 saniye durur ve bu defa da DA motor saat yoninin tersi
yontinde 10 tur doner veyine 1 saniye durur.

(c) Buislem surekli tekrarlanir.

Aaklama-3

(a) DA motor Sekil 1-28 deki dalga konumuna gore donmektedir. Bir dalga boyu 7.5 ms.
dir. ON zamam 1.5ms ve OFF zamam 6 ms.’ dir. Bu data bilgileri PB1 ucuna gonderilerek
motorun donmesi saglanir.

(b) PWM saykilimin ntimerik toplam degeri (250) dir. Bunun ON zamar igin (50) nimerik
deger ayirirsak OFF zamani i¢inde (250) — (50) = (200) nimerik deger buluruz.

Agklama-4

(1) DA motor dururken PAO butonu bagslatma butonudur.
(DONnus izim kendiniz belirleyebilirsiniz.)

(2) PA1 butonu donis hizinin artmasi i¢in butondur.

(3) PA2 butonu dontis hizinin azalmasi igin butondur.

(4) DA motoru donerken, PAO butonu durdurma butonudur.

(5) PWM programinin giktisim osilaskop ile dogrulayimz.
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Sekil 1.31: Program Uygulamasi-9 icin Osiloskop Cizimi
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( OLCME VE DEGERLENDIRME )

A. OBJEKTIF TESTLER (OLCME SORULARI)

1.

Elektrik enerjisinin gelmesi ile kontaklart konum degistiren eleman asagidakilerden
hangisidir?
A) Transistor B) SSR C) Mekanik Role D) FET

Bir rolede hareketli kontak asagidakilerden hangisi ile isimlendirilir?
A)b B)d Cc D) a

3. PIC portu ile mekanik roleyi kontrol etmek icin asagidaki el ektronik demanlardan
hangisi réle stirticti olarak kullamlamaz?
A) Transistor B) Led C) FET D) MOSFET

4. Mekanik guriltt sorunu olmayan yari iletken role asagidakilerden hangisidir?
A) Transistor B) SSR C) SRS D) FET

5. DA motorun dénis yonuni ayarlamak icin kullamlan devre asagidakilerden
hangisidir?
A) Weston koprust B) YUksdltici devresi
C) H kdprisu D) Empedans Uygunlastirici

6. DA motorun hiz kontrolUni gerceklestirmek icin kullanilan yontem asagidakilerden
hangisidir?
A) FM B) AM C) SSM D) PWM

DEGERLENDIRME

Eger sorulart dogru olarak yantlayabiliyorsamz bir sonraki Ggrenme faaliyetine

gegebilirsiniz. Yanhs cevaplarimiz varsailgili bilgileri tekrar ediniz.

23



OGRENME FAALIYETI-2

( AMAC )

Mikrodenetleyici ile adim motoru kontrol iinii hatasiz olarak yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

@ Adim motorlari hakkinda bir arastirma yaparak rapor héline getiriniz.

2. ADIM MOTORU KONTROLU
2.1. Adim Motoru Hakkinda Genel Bilgiler

Adim motorlar1 firgasiz DA motorlart sinifina girmektedir ve yazicillarda, kigik
Olcekli CNC tezgahlarinda, disket slrlcllerde, diger ufak capli uygulamalarda ve az da olsa
hiz kontrolleri gereken yerlerde kullamlirlar. DA motorlarinda en fazla ariza gosteren yerler
firca kisimlaridir. Bu nedenle firgasiz motorlar firgali motorlara gbre daha uzun
Omurladarler. Bu yuzden endistriyel kontrol sistemleri gibi yerlerde ariza fazla olmasi
istenmedi ginden dolay: firgal1 motorlar tercih edilmezler.

Normal DA motorlar ile adim motorlarint karsilastirdiginnzda achm motorlarinin
donanimlar: daha karmasik oldugu gérulir. Uygulamada hiz ve adim kontroll istenmiyorsa
DA firgali motorlar daha iyi sonug verirler. Ancak hiz kontrolli veya pozisyon kontroltniin
gerekli oldugu uygulamalarda acim motorlarint kullanmak gerekir. Bu dogrultuda acim
motorlar: geri besleme olmadan hiz kontrolinde veya pozisyon kontroliinde asla kayma ve
sasma gostermezler. Eger geri besleme gerektiren bir motor kullanmig olsaydik bu defa da
geri besleme Uinitesi motorun maliyetinden daha fazla yik getirebilirdi.

Sekil 2.1: Adim motoru
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2.1.1. Adim Motorlarimin Temel Ozellikleri

(a) Dons agisi giris faz sayist ile orantilidir.

(b) D6nUs hiz1 giris faz oran ile orantilidir. ( Faz frekansiyla)

(c) Bazi torklar kendi kendine de olusabilmektedir, ¢linkii i¢ yapisinda kalici bir
muknatis kullanilmaktadir.

(d) Yuksek tork degerlerine sahiptirler ve hafiftirler.

(e) Kuguk agil1, yuksek verimli ve ucuzdurlar.

(f) Bakima ihtiyaglar: yoktur, ¢linkt firgasiz bir DA motordur.

2.1.2. Adim Dereces

Y apacagimiz uygulamaya gore sececegimiz acimli motor Ozellikleri ¢cok onemlidir.
Motorun her tam adimda donecegi derece miktar: kesin olarak bilinmelidir. Motorun yarim
adim igletiminde achm veya donme miktar: iki kati1 olacaktir. Ve her adim derecesi yariya
inecektir. Uzerinde adimin kag derece oldugu yazilmayan motorlar icin bu adim sayisi
dikkatli bir sekilde elle dondiurilerek sayilmalidir. Bir tam donisteki adim sayisini teshit
ettikten sonra dairenin agisi olan 360" a bolersek her bir adimin kag derece oldugunu bulmus
oluruz. Gendl standart olarak: 0.72, 1.8, 3.6, 7.5, 15, ve hatta 90 derece bulabiliriz. Her
acimin derecesi motorun kararlilig: ile ilgilidir. Eger motorun tzerinde sadece adim sayisi
veya tur sayisi yaziyorsa bu acim sayisim veya tur sayisim 360’ a bolmeliyiz ki bir adimin
kac dereceye tekabil ettigini bulabilelim.

2.1.3. Uclarinin Tespiti

Adim motorlarinin ug baglantilari ile ilgili elimizde bir katalog veya dokiiman yok ise
uclarim ohmmetreile bir kag 6lgcme ve bir kag deneme ile (en fazla 16 deneme) bulabiliriz.

Adim motorlarinin 4 adet bobini vardir. Her bobinden birer ug ¢ikartilmistir. Bir adet
de ortak u¢ olmak Uzere 5 u¢c mevcuttur. Ohm metre ile 6lcimimizde ortak ug ile diger 4
bobin ucu arasinda sabit bir direng degeri vardir. BOylece ortak u¢ bulunabilir. Bu uca
motorun galisma gerilimi uygulanir. Kalan 4 ucu ise transistor veya FET gibi anahtarlama
uclarina baglariz. Baglantimiz dogru ise motor donmeye baslar, yanlis ise motor donmez ve
titreme yapar. Bu durumda 4 ugtan bazilarinin yerini degistirmemiz gerekir. Dogru uclar
bulup motor donene kadar bu isleme devam edilir ki 4 ucun 16 adet kambinasyonu vardir ve
en fazla 16 deneme sonucunda gercek uclarr bulmus oluruz.

Eger adim motorumuz 6 uglu ise bunun anlami mevcut olan 4 bobin ikiserli gruplara
aynrlarak birer ortak uc cikartilnmg demektir. 2 bobin ucu 1 ortak ug olmak Uzere 3 uglu iki
grup vardir ve bunlar arasinda eektriksel bir bag bulunmamaktadir. Avometre ile 3'IU
gruplar: birbirinden ayirmak oldukca kolaydir. Ayrilan bu gruplarda sabit direnc gosteren uc
ortak uctur. Sonug olarak bulunan iki ortak uc birlestirilmek suretiyle 5 uclu adimli motor
elde edilmis olur. Zaten 5 uglu adimli motorlarda bu ortak uclar iceride yapilmistir. Bundan
sonra yapilacak isler 5 uclu ile aymdir.
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2.1.4. Cahisma Prensibi
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Sekil 2.2: Adim motorlarinin ic yapisi
Cok kutuplu (Unipolar) achm motorlar: 4 fazli firgasiz motorlardir ve tipik olarak 5

veya 6 uclu olarak yapilirlar. Eger acim motoru 5 uglu ise ortadaki uclar motorun icerisinde
baglanmuglar ve ortak ug olarak disariya ¢ikarilmiglardir.

2.2. Adim Motoru Sirme Metotlari
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Sekil 2.3: Adim motor u sir Gicti devr esi
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Sekil 2-3' de goruldigl gibi anahtarlamada transistor kullanilmig, ancak kontrol Gnitesi
olarak transistorlerin acihp kapanmasim saglayan kisim gosterilmemistir. Anahtarlarin
kontrolii icin ihtiyag olan cikis sinyallerini Ureten bu birim genel olarak bilgisayar
programlari ile hazirlamip bir ara birimle sirilmektedir.

Sekil 2-4'de goruldugl gibi adim motorunun calismasi icin bobinleri kullanarak
manyetik alanlar olusturulmalidir.

2.2.1. Adim Motorunun 1 Fazh Surulmes

Bu metotda surekli olarak bir fazli dizenli bir gerilim vermeliyiz. Her bobin siraile
enerjilendiginde miknatislanarak zit kutuplu rotoru kendine dogru ¢eker ve 1 adim doner.

Ornegin 1 adimi 1.8 derece olan adimli motor 1 acimda 1.8 derece doner. Eger Seil
2.4’ deki tabloda gorilen 4 deger de sirayla verilirse tablo sonunda acimli motor 4 achm atns

olur. Motorun tam bir tur donmesi icin (yani 360 dereceyi tamamlamasi icin) 360/1.8= 200
achm donmesi ve bu tablonun 200/4=50 kez ¢agrilmas: gerekir.

Bu metotda tek bobin enerjilendigi icin motor milini dondiren kuvvet 2 fazli stiriilen
motorun torkundan daha zayiftir.
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Sekil 2.4: Unipolar acdim motor unun 1 fazh olarak siir ilmes

Bu metodla calisma prensibini daha iyi anlayabiliriz. Ancak bu metod adimli
motorlarin tork ve durma karakteristikleri iyi olmadigindan ¢ok fazla kullamlmaz.
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2.2.2. Adim M otorunun 2 Fazh Strulmes
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Sekil 2.5: Unipolar adim motor unun 2 fazh olarak sir ilmes

Bu metodda her iki bobin siraile enerjilendiginde beraber miknatislanarak zit kutuplu
rotoru esit kuvvetle kendilerine dogru (iki bobinin ortasina ) ¢ekerek rotorun 1 adim
donmesini saglarlar. Bu metotda motorun rotoru 2 bobin tarafindan ¢ekildigi igin tork daha
yiiksektir. Ornegin bir robot kolunun kontrolii adimli motorla yapildiginda torkun yiiksek
olmast robot kolunun daha fazla yiki kaldirmasim saglar. Genellikle bu metod
kullarmImaktadir ¢linkui torklar yiksek ve durma karakteristikleri iyidir.

2.2.3. Adim Motorunun 1ve 2 Fazh Siirtilmes

Bu metotda bobinler dnce tek sonra cift enerjilenerek rotoru yarim adim dondurirler.
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Sekil 2.6: Unipolar adim motor unun 1-2 fazl olarak sir tlmesi
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2.2.4. Adim M otorunun Pozisyon K ontrol

Adim motoru pozisyon kontrol igin foto sensorler kullanilabilir. Sekil 2.7'de foto
sensor i yams: gorulmektedir.

Foto sensor ler

(a) Arada het hangi bir cisim yokken (h) &rada bir cizim vatken
Sekil 2.7: Foto sensorler
Foto sensor LED ile foto transistoriin birlesiminden meydana gelmektedir. Cikisi

schmitt-trigger not kapisina baglanir. Not kapist ¢ikisi arada her hangi bir cisim yok iken “1”
(Sekil a), arada bir parcavar ise“0” (Sekil b) olmaktadir.
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( UYGULAMA FAALIYETI-1 )

1. Kullamilan Ar ag ve Geregler

a) PIC Programlayiciy1 Devresi 1

b) Adim Motoru Egitim Seti 1

¢) Adim Motoru 1

d) Baglant1 Kablolari 2
2. Uygulama Devreeri

Uygulamaicin gerekli devreer diger sayfada verilmistir.
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Sekil 2.8: Adim motor u uygulama devr e semasi

31



Foto sensdrler
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Sekil 2.9: Egitim uygulama seti st gor inusi




Islem Basamaklari Oneriler

@  Sekil 2.8'deki deney setini kullanarak | @ Iletkenleri kisa devre eememeye 6zen

Sekil 2.9'da gosterilen 1.8 derece 5V gosteriniz.

achm motorunu sete takimz. @ 4. programicin agiklama-1' de yazilan
@ Devreyi  Ogretmeninize  kontrol calismay1 sirasiyla gergeklestiriniz.

ettiriniz.

Program Uygulamasi-1

@  PAO butonuna basilirsa adim motoru
nu 1 faz saat yoninde dondiren
program yazinz.

@ Programm PIC'e yikleyip devre
calismasinin - dogrulugunu  kontrol
ediniz.

Program Uygulamasi-2

@ PAO butonuna baslirsa adim
motorunu 2 faz saat yoOninde
dénduren programi yazinz.

@ Programm PIC'e yikleyip devre
calismasimin - dogrulugunu  kontrol
ediniz.

Program Uygulamasi-3

@ PAO butonuna baslirsa adim
motorunu 1-2 faz saat yoOninde
dénduren programi yazinz.

@ Programm PIC'e yikleyip devre
calismasinin - dogrulugunu  kontrol
ediniz.

Program Uygulamasi-4

@  Aciklama-1'deki kosullar icin
gereken program yaziniz.

@ Programm PIC'e yikleyip devre
calismasinin - dogrulugunu  kontrol
ediniz.

Program Uygulamasi-5

@  Adim motorunu 360 derece donduren
programi yazinmz.

@ Programm PIC'e yikleyip devre
calismasimin - dogrulugunu  kontrol

ediniz.
Aaklama-1
PAO butonuna basilirsa >> Adim motoru saat yoniinde 2 faz doner.
PA1 butonuna basilirsa >> Adim motoru saat yonuniin tersinde 2 faz doner.
PA2 butonuna basilirsa >> Adim motoru durur.
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( UYGULAMA FAALIYETI-2 )

1. Kullamilan Ar ag ve Geregler

a) PIC Programlayiciy1 Devresi

b) Adim Motoru Egitim Seti
¢) Adim Motoru

d) Foto sensor

€) Baglant: Kablolar

2. Uygulama Devreleri
Uygulamaicin gerekli devreler diger sayfada verilmistir.
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Sekil 2.10: Step motor egitim seti

34




Islem Basamaklari Oneriler
@ Sekil 2.10' daki baglantiyr kurunuz. @ lletkenleri kisa devre etmemeye

@  Baglantilar1 Ogretmeninize kontrol Ozen gosteriniz.
ettiriniz. @ 6. program icin aciklama-1'de
yazilan calismay1 sirasyla
Program Uygulamasi-6 gergeklestiriniz.
Aciklama-1'de istenen calismalar
gergeklestiren programu yaziniz.

Programi  PIC'e vyikleyip devre
calismasinin - dogrulugunu  kontrol
ediniz.

Aaiklama-1:

a) PAO baglatma butonuna basildiginda adim motoru saat yoniinde dénmeye baslar.

b) Bant sola dogru hareket ederken bant Uzerindeki parca PA4'deki foto senstre
gelince motor 1 saniye durur ve sonra saat yoninin tersinde dénmeye baslar.

c) Bant saga dogru hareket ederken bant tzerinde parca PA3 deki foto senstre gelince
motor 1 saniye durur ve tekrar saat yoniinde donmeye baslar. Bu islem devamli
tekrar eder.
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( OLCME VE DEGERLENDIRME )

OBJEKTIF TESTLER (OLCME SORULARI)

1

Geri besleme olmaksizin pozisyon kontrolu istenen uygulamalarda asagidaki
motorlardan hangisini kullanmak uygun olur?
A) AC motor B) Fircali DC Motor  C) Lineer Motor D) Acim Motoru

2. Adim motorunun donus hizi asagidakilerden hangisine baglidir?
A) Faz sayisina B) Faz Frekansina
C) Sargr capina D) Sargt Uzunluguna

3. Bir adim motorunun adim acisi 7,5 derece ise motorun bir tam turu tamamlamasi
icin kag adim hareket etmesi gereklidir?
A) 12 B) 24 C) 48 D) 360

4. Asagidakilerden hangisi adim motoru siirme metodlarindan degildir?
A) 1fazh B) 2 fazli
C) 3fazl D) 1-2 fazh

5. Adim motorunun 2 fazli stiriilmesinin 1 fazl1 sirilmesine gore en énemli Gsttnligu
asagidakilerden hangisidir?
A) Daha hizli galismasi B) Dahaytiksek tork degerinin olmasi
C) Daha kararli olmasi D) Dahaaz akim ¢ekmesi

DEGERLENDIRME

Eger sorulari dogru olarak yantlayabiliyorsamz bu dgrenme faaliyetini

tamamlayabilirsiniz. Yanlis cevaplarimz varsailgili bilgileri tekrar ediniz.
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MODUL DEGERLENDIRME

YETERLIK OLCME

M odiilde yaptigimiz uygulamalar1 asagidaki tabloya gore degerlendiriniz.

Aciklama: Asagida listelenen yeterliklere sahipseniz Evet sttununa, degilseniz Hayir
sttununa X isareti yaziniz.

Degerlendirme Olguitleri Evet | Hayrr

@  Mikrodenetleyici ile mekanik roleyi kontrol edebiliyor musun?

@  Mikrodenetleyici ile 151k kontrolli réleyi kontrol edebiliyor
musun?

@ DA motorunu ileri-geri kontrol edebiliyor musun?

@ DA motorunun hiz kontrolini PWM ile gerceklestirebiliyor
musun?

@  Mikrodenetleyici kontroll ile adim motorunu istenilen adim
kadar dondiirUp durdurabiliyor musun?

@  Adim motoru bir yonde dénerken foto senstrden gelen bilgiye
gére motoru durdurup diger ybne dogru doénmesini
saglayabiliyor musun?

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizin timi Evet ise modil hedeflerine ulasmissimz demektir. Hayir
cevaplarimz var iseilgili 6grenme faaliyetlerini tekrar ediniz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETi-1 CEVAP ANAHTARI

1.1. Uygulama Faaliyeti -1 Cevap Anahtari
1.1.1. Uygulama-1

LIST

P=16F84,R=DEC ;PIC 16F84 kullamlacaktir

INCLUDE "P16F84.INC"; P16F84.INC komut kitiphanesini programa ekler

BSF
MOVLW
MOVWF
CLRF
BCF
CLRF

ON BTFSC
GOTO
MOVLW
MOVWF
GOTO

OFF MOVLW
MOVWF
GOTO

STP GOTO
END

STATUSRPO ;Bank 1'e gegilir

H'1F

TRISA ;PORTA’ min bitin portlar: giris segilir
TRISB ; PORTB’ nin bitun portlar ¢ikis segilir
STATUSRPO ; Bank 0" a gegilir

PORTB ; PORTB'yi temizle

PORTA,0 ;PAO Butonuna basildi mi? (PAO sifir oldu mu?)
OFF ;Hayir PAO sifir olmadi, OFF etiketine git

H'01' ;Evet PAO sifir oldu, W 3 H'01'

PORTB ; PORTB 3 W

ON ; ON etiketine git

H'00' ; W I3 H'OO

PORTB ;PORTB 3 W

ON ; ON etiketine git

STP

1.1.2. Uygulama -2

LIST
INCLUDE

BSF
MOVLW
MOVWF
CLRF
BCF
CLRF

PAO BTFSS
GOTO
MOVLW
MOVWF
GOTO

P=16F84,R=DEC ;PIC 16F84 kullarlacaktir

"P16F84.INC"  ; P16F84.INC komut kiitiphanesini programa ekler

STATUSRPO  ;Bank 1'egegilir

H'1F
TRISA ;PORTA’ min butin portlar: giris segilir
TRISB ; PORTB’ nin bitun portlar ¢gikis segilir
STATUSRPO ; Bank O'agegilir

PORTB ; PORTB'yi temizle

PORTA,O ;PAO ON?(PAO << Low)

PAl ;PAO ON >> PAL1 etiketine git

H'00' :PAO OFF >> PBO = 00H

PORTB ; Lamba sontik

PAO
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PA1 BTFSS
GOTO
MOVLW
MOVWF
GOTO

STP GOTO

END

PORTA,1 ‘PA1 ON? (PAL << LOW)

PAOSW ;PA1 ON >> PAO etiketine git
H'01' :RA1 OFF >>PORTB =01H
PORTB ;Lamba yanar

PA1SW

STP

UYGULAMA FAALIYETI -2 CEVAP ANAHTARI

1.2.1. Uygulama -3

LIST
INCLUDE

BSF
MOVLW
MOVWF
CLRF
BCF
CLRF

ON BTFSC
GOTO
MOVLW
MOVWF

GOTO

OFF MOVLW
MOVWF
GOTO

STP GOTO
END

P=16F84,R=DEC ;PIC 16F84 kullanlacaktir
"P16F84.INC" ; P16F84.INC komut kiitiphanesini programa ekler

STATUSRPO  ;Bank 1'egegilir

H'1F
TRISA ;PORTA’ min butin portlar: giris segilir
TRISB ; PORTB’ nin bitun portlari ¢gikis segilir
STATUSRPO ; Bank O'agegilir
PORTB ; PORTB'yi temizle
PORTA,0 ;PAO Butonuna basildi mi? (PAO sifir oldu mu?)
OFF ;Hayir PAO sifir olmadi, OFF etiketine git
H'04' ;Evet PAO sifir oldu, W 3 H'04'
PORTB ; PORTB I3 W
ON ; ON etiketine git
H'00 ; W 13 H'OO
PORTB ;PORTB 3 W
ON ; ON diketine git
STP

1.2.2. Uygulama -4

LIST
INCLUDE
BSF

MOVLW
MOVWF

P=16F84,R=DEC ;PIC 16F84 kullarlacaktir

"P16F84.INC"  ; P16F84.INC komut kitiphanesini programa ekler
STATUSRPO  ;Bank 1'egegilir

H'1F

TRISA ;PORTA’ min bitin portlar: giris segilir
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CLRF
BCF
CLRF

PAO BTFSS
GOTO
MOVLW
MOVWF
GOTO

PA1 BTFSS

GOTO

MOVLW

MOVWF

GOTO

STP GOTO

END

TRISB
STATUS,RPO
PORTB

PORTA,0

PA1
H'00'

PORTB

PAO

PORTA,1
PAOSW

H'01'

PORTB

; PORTB’ nin bitun portlar gikis segilir
; Bank O0"a gegilir
; PORTB'yi temizle

PA1SW

STP

1.2.3. Uygulama-5

LIST

COUNT1
COUNT2

PAOSW

PA1SW

P=16F84,R=DEC

INCLUDE

EQU
EQU

BSF
MOVLW
MOVWF
CLRF
BCF
CLRF

BTFSS

GOTO

MOVLW
MOVWF
GOTO

BTFSS
GOTO
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF

"P16F84.INC"

H'10'
H'11'

STATUS,RPO
H'1F

TRISA
TRISB
STATUS,RPO
PORTB

PORTA,0
PA1SW
H'00'
PORTB
PAOSW

PORTA,1
PAOSW

H'04'

PORTB

TIMER

H'00'

PORTB

40

;PAO ON?(PAO << Low)
;PAO ON >> PA1 etiketine git
:PAO OFF >> PBO = 00H

; Lamba sonuk

;PA1ON? (PAL1 << LOW)
;PA1 ON >> PAO etiketine git
:RA1 OFF >>PORTB =01H
;Lamba yanar



STP

TIMER

DLY1

DLY?2

CALL
GOTO

GOTO

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
GOTO
NOP
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
END

TIMER
PA1SW

STP

; 0.5STIMER
D'250'
COUNT2
D'200'
COUNT1
$+1

$+1

$+1

COUNT11
DLY?2
COUNT2,1
DLY1

:1CLOCK
:1CLOCK
:1CLOCK
:1CLOCK
:2CLOCK
:2CLOCK
:2CLOCK
:1CLOCK
:1(2)CLOCK
:2CLOCK
:1(2)CLOCK
:2CLOCK
:2CLOCK

UYGULAMA FAALIYETI -3 CEVAPANAHTARI

1.3.1. Uygulama-6

PAOSW

PA1SW

STP

LIST
INCLUDE

BSF
MOVLW
MOVWF
CLRF
BCF
CLRF

BTFSS
GOTO
MOVLW
MOVWF
GOTO
BTFSS
GOTO
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
END

P=16F84,R=DEC
"P16F84.INC"

STATUS,RPO
H'1F

TRISA
TRISB
STATUS,RPO
PORTB

PORTA,0
PA1SW
H'00'
PORTB
PAOSW
PORTA,1
PAOSW
H'02'
PORTB
PA1SW
STP

:Motor durur
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1.3.2. Uygulama -7
LIST
INCLUDE
BSF
CLRF
MOVLW
MOVWF
BCF
BEKE MOVLW
MOVWF
BTFSS
GOTO
BTFSS
GOTO
GOTO
MOVLW
MOVWF
BTFSS
GOTO
GOTO

ILERI

GERI MOVLW
MOVWF
BTFSS
GOTO
GOTO
GOTO

END

STP

1.3.3. Uygulama-8

LIST
INCLUDE
EQU
EQU
EQU

TUR
COUNT1
COUNT2

BSF
CLRF
MOVLW
MOVWF
BCF

BEKLE MOVLW

P=16F84,R=DEC

"P16F84.INC"

STATUS,RPO
TRISB

B'00011111'
TRISA

STATUS,RPO

B'00001100"  ;motor igin fren bilgisi

PORTB ;motor frende bekler

PORTA,0 ;PAO girildi mi?

ILERI ;PAO on>> goto ILERI

PORTA,1 ; PAL girildi mi?

GERI ; PA1 on >> goto GERI

BEKLE ;PAO VE PA1 girilmezse>>goto BEKLE
B'00001000' ; DC motor iginileri (saat yonu) bilgisi
PORTB ; motor saat yoniinde déner
PORTA,2 ;PA2 butonu girildi mi?

BEKLE ;PA2 on >> goto BEKLE

ILERI

B'00000100" ; DC motor igin geri (saat yonu tersi) bilgisi
PORTB ; motor saat yonunin tersinde doner
PORTA,2 ; PA2 butonu girildi mi?

STOP ; PA2 on >> goto BEKLE

GERI

STP

P=16F84,R=DEC

"P16F84.INC"

H'10'

H'11'

H'12'

STATUS,RPO

TRISB

B'00011111'

TRISA

STATUS,RPO

B'00001100"  ;motor igin fren bilgisi



BASLA

SAATYON

:atla

:olur

TERSYON

:atla

:olur

;donmeye devam et

ARTIR

MOVWF PORTB
BTFSC PORTA,0
GOTO BEKLE
CALL STOP
CLRF TUR
MOVLW B'00001000'
MOVWF PORTB
BTFSC PORTA,3
CALL ARTIR
;lartiracak alt program ¢agir
MOVLW D'10
SUBWF TUR,W
BTFSS STATUS,Z
GOTO SAATYON
;donmeye devam et
CALL STOP
CLRF TUR
MOVLW B'00000100'
MOVWF PORTB
BTFSC PORTA,3
CALL ARTIR
;lartiracak alt programu cagir
MOVLW D'10
SUBWF TUR,W
BTFSS STATUS,Z
GOTO TERSYON
GOTO BASLA
INCF TUR,F
PORTA,3

DISK_BEKLE BTFSC
(motor diski cevirerek foto sensoriin diskteki delikten kurtulmas: beklenir.Aksi halde
motorun donis hizindan daha hizli olan mikrodenetleyici bu delik daha doniip gegmeden

birden fazla tur sayacaktir.)

STOP

GOTO
RETURN

MOVLW
MOVWF
CALL
CALL
RETURN

DISK_BEKLE

B'00001100
PORTB
TIMER
TIMER

;motor frende beklemededir

;PAOQ girildi mi?

;PAO girilmezse BEKLE etiketine git
;PAOQ girilirse 1saniye bekle

;motor TUR=0

; DC motor igin saat yonu bilgisi

;motor saat yoniinde doner

; Foto senstrden gelen bilgi = 0 ise 1 satir

; Foto sensorden gelen bilgi = 1 ise

; motor tur sayisi = 10
; motor tur sayisi= 10 oldu mu?
; (Z=1 ?) islem sonucu sifir ise Zero biti 1

;tur sayisi 10 olmang,saat yoniinde

;tur sayist 10 oldugu igin 1 saniye bekle

; motor TUR =0

; DC motor igin saat yonu tersi bilgisi

; motor saat yonunin tersinde doner

; Foto senstrden gelen bilgi = 0 ise 1 satir

; Foto senstrden gelen bilgi = 1 ise

; motor tur sayisi = 10

; motor tur sayisi= 10 oldu mu?

; (Z=1 ?) islem sonucu sifir ise Zero biti 1
;tur sayisi 10 olmanmig,saat yoninin tersinde

;tur sayisi 10 oldugu icin tekrar baslaya git

;motor tur sayisint 1 artir
;Foto senstrden gelen bilgi =1 oldu mu?

;at programdan cik

;motor igin fren bilgisi

;motor frende beklemededir

;0.5 saniyelik TIMER alt programu ¢agrilir
;0.5 saniyelik TIMER alt programu ¢agrilir
;at programdan cik



;0.5 saniyelik zaman alt programidir

TIMER

DLY1

DLY

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
GOTO
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO DLY1
RETURN

END

D'200'
COUNT2
D'250'
COUNT1
$+1

$+1

$+1
COUNTL,F
DLY
COUNT2,F
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1.3.4. Uygulama-9

=D ®

Akis diyagrami

PORTA( Cirig ) FE1 << 0{ Bit off)
PORTE( Cilag )

|

TIMEL 0.03tms
Hayir PAD=07 [

FPopr <= Pogp-1

Ewvet

CYCLE << 250

FPow == 50

Popr == CYCLE - PON

FEI << I{ Bit on )

EEEEEE—

TIMEL 0.03tms

PO << POM -1

Havyir

Evet
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Uygulama-9'un Program listesi

rhkkhkkkkkhkhhhkhkhkkhkkhhhkhhkkhkhhhhhhkhkhhhhhhhhhkhhhhhhkhkhdhhhhkhdhhhhhkdxkkhkdkxxx*x*%
1

;  Bu program PWM programudir.

rhkkhkkkkkhkhhhkhkhkkhkhhhkhkhkkhkhkhhhhhkhhhhhhhhhhkhhhhhhhkhkhhhhhkhdhhhhhkxhkhdkxxx*x*%
1

LIST P=16F84,R=DEC
INCLUDE  "P16F84.INC" :fileinclude

SAYKIL EQU H'10

PON EQU H'11'

POFF EQU H'12

COUNT1 EQU H'13

COUNT2 EQU H'14'
BSF STATUS,RPO

MOVLW B’0001111Y1’
MOVWF  TRISA

CLRF TRISB
BCF STATUS,RPO
CLRF PORTB

MAIN
MOVLW D250 "Wreg << PWM cycle = 250
MOVWF  SAYKIL 'SAYKIL << W reg

PWM MOVLW  D's0' "Wreg << PWM ON time = 50
MOVWF  PON ‘Pon << W reg
SUBWF  SAYKILW ;Wreg<<PWM saykil - PWM ON
MOVWF  POFF ‘Porr(PWM OFF time) << Wreg

rkkkkkhkkhkhhhkhkhkkkhhhhkhkkhkhkhhhhhhkhhhhhhhhhhhhhhhhhkhddhhhkhkddkhkkkx%x

; PWM ontime 0.03ms * 50 = yaklagik 1.5ms

rhkkkkkhkkhkhhhkhkhkkkhhhhhkkhkhkhhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhdkhhkhkddhhhkhkdkdkhkhkkx%x
1

BSF PORTB,l  ;PORTB bitl=1

PWMON CALL TIMEL :0.03ms gecikme
DECFSZ  PON,F ‘Pon-1 >> Poy = 0? Eger Poy=0 ise atla
GOTO PWMON - Eger Poy=0 degilse PWMON’ a git

rkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkhhhhkhkkhkhkhhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhhhhkhkddhhhkhkdkdkhkhkkx%x

* PWM off time 0.03ms * 200 = yaklasik 6ms

rkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhhkhkkhkhkhhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhdhhkhkddhhhkhkdkdkhkhkkx%x
1

BCF PORTB,1 ;PORTB bit1 =0
PWMOFF CALL TIMEL ;0.03ms gecikme
DECFSz POFF,1 :Pore-1 >> Poee =07?
GOTO PWMOFF ; Eger Porr=0 degilse PWMOFF a git
GOTO PWM ; Eger Porr=0 ise PWM’ e git
TIME1 ; yaklagik 0.03ms gecikme

rhkkhkkkkkhhhhhkhkkkkhhhkhkkhhkhkhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhhkdhhkdddhkhkhkhkdkdkhkkkx%x

% 14141 (141425 (24 242+ 1+ 142)+1+142)+1+2=32us

rhkkhkkkkkhhhhhkhkkkkhhhkhkkhhkhkhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhhkdhhkdddhkhkhkhkdkdkhkkkx%x
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MOVLW D1 ; 1clock

MOVWF COUNT1 ; 1clock

DLY1 MOVLW D2 ; 1clock
MOVWF COUNT2 ; 1clock

DLY2 GOTO $+1 ; 2clock
GOTO $+1 ; 2clock
GOTO $+1 ; 2clock
NOP ; 1clock
DECFSsz COUNT2,1 ; 1(2)clock
GOTO DLY2 ; 2clock
DECFSz COUNT1,1 ; 1(2)clock
GOTO DLY1 ; 2clock
RETURN ; 2clock
END

1.3.5. Uygulama-10

LIST P=16F84,R=DEC
INCLUDE  "P16F84.INC"
SAYKIL EQU H'10
YEDEK_OFF EQU H'11'
YEDEK_ON EQU H'12
PWM _ON  EQU H'13
COUNT1  EQU H'14'
COUNT2  EQU H'15
BSF STATUS,RPO
CLRF TRISB

MOVLW B'00011111'
MOVWF TRISA

BCF STATUS,RPO
CLRF PORTB
MAIN BTFSC PORTA,O ;baslatmak icin PAO butonuna girildi mi?
GOTO MAIN ;girilmezse MAIN etiketine git
CALL TIME ;Sivicte olusan gerilim dalgalanmasin
mikrodenetleyicinin okumamasi igin zaman ¢agrilir
BTFSS PORTA,0 ;PAO butonundan el ¢ekildi mi?
GOTO MAIN ;PAO butonu birakilmazsa MAIN’ e git
MOVLW D'250' ;PWM saykil sayist = 250 >> W reg
MOVWF SAYKIL ;W reg >> SAYKIL
MOVLW D'125 ;ilk deger= 125(PWM on time) >> Wreg
MOVWF PWM_ON ;\Wreg >> PWM_ON
KONTROL BTFSS PORTA,0 ;PAO butonuna girilmezse bir satir atla
GOTO STOP ;PAO butonuna girilirse STOP' a git
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BTFSS
GOTO
BTFSS
GOTO

PWM MOVF
MOVWF
SUBWF
MOVWF

MOVLW

MOVWF
PON CALL

DECFSZ

PORTA,1 ; PA1 butonuna girilmezse bir satir atla

HIZLAN ; PAO butonuna girilirse HIZL AN’ a git
PORTA,2 ; PA2 butonuna girilmezse bir satir atla
YAVAS ; PAO butonuna girilirse YAVAS a git

PWM_ON,W ; PWM_ON >> Wreg(PWM on time)
YEDEK_ON ;Wreg>> YEDEK_ON

SAYKIL,W ; SAYKIL - PWM_ON (Wreg) >> Wreg
YEDEK_OFF ;Wreg >> YEDEK_OFF (PWM off time)

B'00000010' ;PWM icin on bilgisi >> Wreg

PORTB ; PWM icin on bilgisi icin PB1=1 olur
TIME1 ;1 nimerik saykil= 0.03ms i¢in zaman
YEDEK_ON,F ; YEDEK_ON - 1>>YEDEK_ON eger

YEDEK_ON=0 olursa 1 satir atla

GOTO
MOVLW
MOVWF
POFF CALL
DECFSZ

PON ; YEDEK_ON=0 degilse PON’ a git
B'00000000" ; PWM igin off bilgisi >> Wreg
PORTB ; PWM icin on bilgisi icin PB1=0 olur
TIME1 ; 1 numerik saykil= 0.03ms igin zaman

YEDEK_OFF,1; YEDEK_OFF - 1 >> YEDEK_OFF eger

YEDEK_OFF=0 olursa 1 satir atla

GOTO
GOTO

HIZLAN INCF
MOVLW
SUBWF
BTFSS
GOTO
DECF
GOTO

YAVAS DECF
BTFSS
atla
GOTO
INCF
GOTO
STOP GOTO

TIMEL

POFF ; YEDEK_OFF=0 degilse POFF a git
KONTROL ; butonlart KONTROL e git

PWM_ON,F ; PWM_ON + 1>>PWM_ON (max = 250)
D'250' ;Maksimum saykil (250) >> Wreg
PWM_ON,W ; PWM_ON - Wreg >> Wreg

STATUS,Z ;Wreg = 0 olduysa (Zero bit=0) 1 satir atla
PWM ; PWM’ e git

PWM_ON,F ; PWM_ON (250) - 1 =PWM_ON (249)
PWM ; PWM’ e git

PWM_ON,F ; PWM_ON -1>>PWM_ON (min-0)
STATUSZ ; PWM_ON =0 olduysa (Zero hit=0) 1 satir

PWM ; PWM’ e git

PWM_ON,F ; PWM_ON (0) +1=PWM_ON (1)
PWM ; PWM’ e git

STOP

; yaklasik 0.03ms'lik zaman programu

rkkkkkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkkhkkhkhkhkkhkhkhkhkhkhkkhkhkhkhkkhkhkhkhkhkkkhkhkhkkkhkhkhkhkhkkkkhkkk*x*%

¥ 1+ 141* (1+1+2% (2+242+1+1+2)+1+1+2)+1+2=32us  *

rkkkkkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkhkkhkkhkhkhkkhkhkhkhkhkhkkhkhkhkhkkhkhkhkhkhkkkhkhkhkkkhkhkhkhkhkkkkhkkk*x%
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DLY1

DLY?2

TIME

DL1

DL2

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
GOTO
NOP
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
GOTO
NOP
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
END

D1
COUNT1
D'2'
COUNT2
$+1
$+1
$+1

COUNT2,1
DLY?2
COUNT11
DLY1

; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 2clock
; 2clock
; 2clock
; 1clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 2clock

; yaklasik 40ms’lik zaman program

rhkkhkkkkhkkhkhhhhkhkkkkkhhhhkkhkhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhkhhhhhhkkhhkdddkhkhkhkddkhkkkx%x

¥ 1+1420% (1+1+200% (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=40126us ~ *

rhkkhkkkkkhkhhhhkhkkkkhhhkhkkhkhkhhhhhkhkhkhkhhhhhhhkhhhhhkdhhkddhkhkhkhkdkdkhkkkx%x
1

D20
COUNT1
D'200'
COUNT2
$+1

$+1

$+1

COUNT21
DL2
COUNT11
DL1

1.4. Olgme Sor ular1 Cevap Anahtari

1-c 2-c 3-b 4-b 5-¢c 6d

; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 2clock
; 2clock
; 2clock
; 1clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 2clock

49



OGRENME FAALIYETi-2 CEVAP ANAHTARLARI
2.1. Uygulama Faaliyeti -1 Cevap Anahtari
2.1.1. Uygulama -1

Programin akis diyagramu
o
PORTA [ Girig)
PORTE ({ Cikag)
E-ret
Ha
= Pad=07
Ewret { Bagla )
BILGI << 4
(A dimls motor bilg POL <2 POL A+ W
gayist )
I ( RETLW )
SATIENO << 0

I_-
|

W <2 SATIRNO

TAEBLO

PORTE =< W
(Adunly motor bilgi génderme)

|
TIMER 20ms

|
EILGI =< BILGI + 1

()

rhkkhkkkkkhkhhhkhkhkkkkhhhhkkkkhkhkhhhhhkhkhhhhhhkkhkhhkhkxx*x*%
1

-k

* RETLW komutunu kullanarak 1 fazli acimli motor kontroli

%
1
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rhkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhkhkkkkhkhkhhhhhkhkhkhhhhhkkhkhhkhkxx*x*%

LIST P=16F84,R=DEC
INCLUDE "P16F84.INC"

CNT1 EQU H'10' - RAM ADRES
CNT2 EQU H'11' :
BILGI EQU H'12 :
SATIRNO EQU H'13 :
BSF STATUS,RPO ; Bankl e gec

MOvVLW  B'11111
MOVWF  TRISA

CLRF TRISB ; PORTB tamamu ¢ikis
BCF STATUS,RPO ; BankO'ageg
CLRF PORTB ; PORTB=0
SW BTFSC PORTA,0 ;PORTA Butonu basildi mi ?
GOTO SW
LOOP MOVLW D4 ; tablodaki bilgi sayisi= 4
MOVWF  BILGI ; BILGI =4
CLRF SATIRNO ; SATIRNO=0
LOOP1 MOVF SATIRNOW ;W << SATIRNO
CALL TABLO ; SATIRNO bilgi O'dan 3'e
MOVWF PORTB ;PORTB << W (motor bilgisi)
CALL TIMER ; 20ms gecikme
INCF SATIRNO,F : SATIRNO << SATIRNO +1
DECFSzZ BILGI,F ; BILGI <<BILGI -1=07?
GOTO LOOP1
GOTO LOOP
STP GOTO STP

rhkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhkhkkhkhkhhhhhhkhhhhhhhhhhhhhhhkhhkhkddhhhkhkdkdkhkhkkx%x
1

; adimlt motoru 1 fazl stirmek icin gerekli bilgilerin tablosu

;***********************************************************

TABLO ADDWF PCL,F ;PCL ( program counter )+ W >>PCL
RETLW B'00000001' ;1. adim bilgisi >> W (PCL+0)
RETLW B'00000010 ;2. acim bilgisi >> W (PCL+1)
RETLW B'00000100 ;3. adim bilgisi >> W (PCL+2)
RETLW B'00001000 ;4. acim bilgisi >> W (PCL+3)

TIMER ;yaklasik 5ms zamanlayici

R R R R R R R T L A S A SRR LY
¥ 141425 (1+1+250*% (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=5017us  *
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rkkkkkhkkhhhhhkhkkkkhhhkhkkhkkhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhkhhhhhkhkhkhdkhkhkhkhkdkdkhkkkx*x
1

DLY1

DLY2

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
GOTO
NOP
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
END

2.1.2. Uygulama -2

D2
CNT1
D'250'
CNT2
$+1
$+1
$+1

CNT21
DLY2
CNT11
DLY1

; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 2clock
; 2clock
; 2clock
; 1clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 2clock

rhkkhkkkkkhhhhkhkhkkkkhhhhkkkkhkhkhhhhhkhkhhhhhhkkhkhhhkxx*x*%

b
—k

* RETLW komutunu kullanarak 2 fazli acimli motor kontrol

—k
b

rhkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhkhkkkkhkhhhhhhkhkhhhhhhkkhkhhhkxx*x%

CNT1
CNT2
BILGI
SATIRNO

LOOP

LOOP1

; RAM ADRES

; Bank1' e geg

; PORTB tamam ¢ikis
; BankO' a gec
; PORTB=0

:PORTA Butonu basildi m1 ?

; tablodaki bilgi sayisi= 4

; BILGI =4

; SATIRNO=0

‘W << SATIRNO

; SATIRNO bilgi O'dan 3'e
;PORTB << W (motor bilgisi)

LIST P=16F84,R=DEC
INCLUDE "P16F84.INC"
EQU H'10

EQU H'11'

EQU H'12'

EQU H'13

BSF STATUS,RPO
MOvVLW  B'11111
MOVWF  TRISA

CLRF TRISB

BCF STATUS,RPO
CLRF PORTB
BTFSC PORTA,0
GOTO SW

MovLwW D4

MOVWF  BILGI

CLRF SATIRNO
MOVF SATIRNO,W
CALL TABLO
MOVWF PORTB
CALL TIMER
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INCF
DECFSZ BILGIF

GOTO
GOTO
STP GOTO

SATIRNO,F

LOOP1
LOOP
STP

; SATIRNO << SATIRNO +1
; BILGI <<BILGI -1=07?

rkkhkkkkhkkhkhhhhkhkkkkhhhkhkkhkhkhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhhkhhkhddhhhkhkdkdkhkhkkx%x

achmli motoru 2 fazli sirmek igin gerekli bilgilerin tablosu

rkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkhkhhhkhkkhkhkhhhhhhkhhhhhhhhhhhhhhhkhhkhkddhhhkhkdkdkhkhkkx%x
1

PCL,F ;PCL ( program counter )+ W >>PCL

TABLO ADDWF
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW
TIMER

B'00000011'
B'00000110'
B'00001100'
B'00001001

;1. adim bilgisi >> W (PCL+0)
;2. adim bilgisi >> W (PCL+1)
;3. adim bilgisi >> W (PCL+2)
;4. acim bilgisi >> W (PCL+3)

;yaklasik 5ms zamanlayici

rhkkhkkkkkhkhhhhkhkkkkhhhkhkhkhkhkhkhhhhhkhkhhhhhhhhkkhhhhhkhhkhkdkdhkhkhkhkdkdkhkkkx%x

¥ 1+ 1425 (1+1+250* (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=5017us  *

rhkkhkkkkkhkhhhhkhkkkkhhhkhkhkhkhkhkhhhhhkhkhhhhhhhhkkhhhhhkhhkhkdkdhkhkhkhkdkdkhkkkx%x

MOVLW
MOVWF
DLY1 MOVLW
MOVWF
DLY?2 GOTO
GOTO
GOTO
NOP
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
END

D'2'
CNT1
D'250'
CNT2
$+1
$+1
$+1

CNT21
DLY?2
CNT11
DLY1
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; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 2clock
; 2clock
; 2clock
; 1clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 2clock



2.1.3. Uygulama -3

rhkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhkhkkkkhkhkhhhhhkhkhhhhhhkkkkhhkhkxx*x*%

b
k

* RETLW komutunu kullanarak 1-2 fazli achmli motor kontrol G

—k
b

rhkkhkkkkkhkhhhkhkhkkkkhhhkhkkkkhkhhhhhhkhkhhhhhhkkhkhhhkxx*x*%

LIST P=16F84,R=DEC
INCLUDE "P16F84.INC"
CNT1 EQU H'10' ; RAM ADRES
CNT2 EQU H'11' ;
BILGI EQU H'12' ;
SATIRNO EQU H'13' ;
BSF STATUS,RPO ; Bankl egeg
MOVLW  B'11111
MOVWF  TRISA
CLRF TRISB ; PORTB tamamu ¢ikis
BCF STATUS,RPO ; BankO'ageg
CLRF PORTB ; PORTB=0
SW BTFSC PORTA,0 ;PORTA Butonu basildi mi ?
GOTO SW
LOOP MOVLW D'8 ; tablodaki bilgi sayisi= 8
MOVWF  BILGI ; BILGI =8
CLRF SATIRNO ; SATIRNO=0
LOOP1 MOVF SATIRNOW ;W << SATIRNO
CALL TABLO ; SATIRNO bilgi O'dan 3'e
MOVWF PORTB ;PORTB << W (motor bilgisi)
CALL TIMER ; 20ms gecikme
INCF SATIRNO,F : SATIRNO << SATIRNO +1
DECFSzZ BILGI,F ; BILGI <<BILGI -1=07?
GOTO LOOP1
GOTO LOOP
STP GOTO STP

rhkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhkhkkhkhkhhhhhhkhhhhhhhhhhhhhhhkhhkhddhhhkhkdkdkhkhkkx%x

adimli motoru 1-2 fazli siirmek igin gerekli bilgilerin tablosu

rkkhkkkkhkkhkhhhkhkhkkkhhhhkhkkhkhkhhhhhhkhkhhhhhhhhhhhhhhhhkhkddhhhkhkdkdkhkhkkx%x
1

PCL,F ;PCL ( program counter )+ W >>PCL

TABLO ADDWF
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW

B'00000001"
B'00000011'
B'00000010
B'00000110
B'00000100
B'00001100
B'00001000

;1. adim bilgisi >> W (PCL+0)
;2. adim bilgisi >> W (PCL+1)
;3. adim bilgisi >> W (PCL+2)
;4. acim bilgisi >> W (PCL+3)
;5. adim bilgisi >> W (PCL+4)
;6. adim bilgisi >> W (PCL+5)
;7. acim bilgisi >> W (PCL+6)
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TIMER

RETLW  B'00001001' ;8. adim bilgisi >> W (PCL+7)

;yaklasik 5ms zamanlayici

rkkhkkkkhkhkhhhkhkhkkkkkhhhkhkhkhhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhhhhhhhhdhdkddhkhhxhhkddkhkkkxx%x
1

¥ 1+142% (1+1+250* (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=5017us  *

rhkkhkkkkhkhkhhhhkhkhkkkhhhhkhkhhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhhhhhhhhhhkdddkhkhkhkddkhkhkkx%x

DLY1

DLY2

MOVLW D2 ; 1clock
MOVWF CNT1 ; 1clock
MOVLW D'250' ; 1clock
MOVWF CNT2 ; 1clock
GOTO $+1 ; 2clock
GOTO $+1 ; 2clock
GOTO $+1 ; 2clock
NOP ; 1clock
DECFSz CNT2,1 ; 1(2)clock
GOTO DLY2 ; 2clock
DECFSsz CNT1,1 ; 1(2)clock
GOTO DLY1 ; 2clock
RETURN ; 2clock
END

2.1.4. Uygulama-4

LIST
COUNT1
COUNT2
BILGI
SATIRNO

INIT

KONTROL

ILERI

P=16F84,R=DEC

INCLUDE "P16F84.INC"

EQU H'10 ; MEMORY ADDRESS
EQU H'11'

EQU H'12'

EQU H'13

BSF STATUS,RPO

CLRF TRISB
MOVLW B'11111
MOVWF TRISA

BCF STATUS,RPO

CLRF PORTB

BTFSS PORTA,0 ;PAO butonu girilmezse 1 satir atla
GOTO  ILERI ; PAO on >> goto ILERI

BTFSS PORTA,1 ; PA1 butonu girilmezse 1 satir atla
GOTO  GERI ;PA1 on >> goto GERI

GOTO STOP ;hicbir buton yok >> goto KONTROL
MOVLW D4 ; adimli motor bilgi sayisi= 4
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LOOP1

GERI

LOOP2

STP

TABLO1

TABLO2

TIMER

MOVWEF BILGI
CLRF  SATIRNO
MOVF SATIRNO,W
CALL TABLO1
MOVWF PORTB
CALL TIMER
BTFSS PORTA,1
GOTO GERI
BTFSS PORTA,2
GOTO KONTROL
INCF  SATIRNO,F
DECFSZ BILGI,F
GOTO LOOP1
GOTO ILERI

MOVLW D'4'
MOVWEF BILGI
CLRF  SATIRNO
MOVF SATIRNO,W
CALL TABLOZ2
MOVWFPORTB
CALL TIMER
BTFSS PORTA,O
GOTO ILERI
BTFSS PORTA,2
GOTO KONTROL
INCF  SATIRNO,F
DECFSZ BILGI,F
GOTO LOOP2
GOTO GERI
GOTO STP

ADDWEF PCL,F

RETLW B'00000011'
RETLW B'00000110'
RETLW B'00001100
RETLW B'00001001'

ADDWEF PCL,F

RETLW B'00001001'
RETLW B'00001100'
RETLW B'00000110'
RETLW B'00000011'

; BILGI =4
; SATIRNO=0
; SATIRNO >> W

; motor ileri bilgileri sirayla alinir

; W(bilgi) >> PORTB

; 20ms zaman gecikme miknatislanmaigin
; PA1 butonu girilmezse 1 satir atla

;PA1 on >> goto GERI

; PA2 butonu girilmezse 1 satir atla

;PA2 on >> goto KONTROL

; SATIRNO +1 >> SATIRNO

; BILGI -1>> BILGI =0 olursa 1 satir atla

; adiml1 motor bilgi sayisi= 4
; BILGI =4
;BILGI =0
; BILGI >>W
; motor geri bilgileri sirayla ainr
; W(bilgi) >> PORTB
; 20ms zaman gecikme miknatislanmaigin
; PAO butonu girilmezse 1 satir atla
;PAO on>> goto ILERI
; PA2 butonu girilmezse 1 satir atla
;PA2 on >> goto KONTROL
; SATIRNO +1 >> SATIRNO
; BILGI -1 >> BILGI =0 olursa 1 satir atla

;PCL (program counter) + W >>PCL
; 1. acim bilgisi >> W (PCL+0)
; 2. acim bilgisi >> W (PCL+1)
; 3. acim bilgisi >> W (PCL+2)
; 4. acim bilgisi >> W (PCL+3)

;PCL (program counter) + W >>PCL
; 1. acim bilgisi >> W (PCL+0)
; 2. acim bilgisi >> W (PCL+1)
; 3. adim bilgisi >> W (PCL+2)
; 4. acim bilgisi >> W (PCL+3)

: about 5ms Timer
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rkkkkkhkkhhhhhkhkkkkhhhkhkkhkkhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhkhhhhhkhkhkhdkhkhkhkhkdkdkhkkkx*x

¥ 1+142% (1+1+250* (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=5017us  *

rhkkkkkhkkhhhhhkhkkkhkhhhkhkkhkhkhkhhhhhkhkhhhhhhhhkkhhhhhkhhkhkdkddkhkhkhkdkdkhkkkx%x
1

MOVLW D2 ; 1clock
MOVWF COUNT1 ; 1clock
DLY1 MOVLW D'250' ; 1clock
MOVWF COUNT2 ; 1clock
DLY2 GOTO $+1 ; 2clock
GOTO $+1 ; 2clock
GOTO $+1 ; 2clock
NOP ; 1clock
DECFSZ COUNT2,1 ; 1(2)clock
GOTO DLY2 ; 2clock
DECFSZ COUNT1,1 ; 1(2)clock
GOTO DLY1 ; 2clock
RETURN ; 2clock
END
2.1.5. Uygulama-5
LIST P=16F84,R=DEC
INCLUDE "P16F84.INC"
COUNT1 EQU H'10'
COUNT2 EQU H'11'
BILGI EQU H'12'
SATIRNO EQU H'13'
ADIM EQU H'14'
BSF STATUS,RPO
MOVLW B'11111
MOVWF TRISA
CLRF TRISB
BCF STATUS,RPO
CLRF PORTB
SW BTFSC PORTA,0
GOTO SW
MOVLW D200
MOVWF ADIM
LOOP MOVLW D4 T W=4
MOVWF  BILGI ; BILGI =4
CLRF SATIRNO ; SATIRNO=0
LOOP1 MOVF SATIRNOW  ; SATIRNO>>W
CALL TABLO ; SATIRNOO'dan3'e
MOVWF  PORTB ; W(motor bilgisi) >> PORTB
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DEVAM

STOP

TABLO

TIMER

RETLW

CALL TIMER
DECFSZ  ADIM,F
GOTO DEVAM
GOTO STOP

INCF SATIRNO,F

; 20ms zaman

: SATIRNO +1 >> SATIRNO

DECFSZ  BILGI,F ; BILGI -1>>BILGI =0 degilse 1 satir atla

GOTO LOOP1
GOTO LOOP
CLRF PORTB
GOTO STOP

ADDWF  PCL,F

RETLW  B'00000011'
RETLW  B'00000110'
B'00001100'
RETLW  B'00001001'

;PCL (program counter) + W >>PCL
;1. motor bilgisi >> W (PCL+0)
; 2. motor bilgisi >> W (PCL+1)
; 3. motor bilgisi >> W (PCL+2)
; 4. motor bilgisi >> W (PCL+3)

: about 5ms Timer

rhkkkkkkhkhhhhkhkkkkhhhhkkhhkhkhhhhkhkhkhkhhhhhhhhhhhhhddhkddkhkhkhkhkdkdkhkkkx%x

¥ 1+142% (1+1+250* (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=5017us  *

rhkkkkkhkkhkhhhkhkhkkkkhhhhkhkhhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhhhhhhhkdhhkdddhkhkhkhkdkdkhkkkx%x
1

DLY1

DLY?2

MOVLW D2
MOVWF COUNT1
MOVLW D250
MOVWF COUNT2
GOTO $+1
GOTO $+1
GOTO $+1

NOP

DECFSZ COUNT2,1
GOTO DLY2
DECFSZ COUNT1,1
GOTO DLY1
RETURN

END
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; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 2clock
; 2clock
; 2clock
; 1clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 2clock



2.2. Uygulama Faaliyeti -2 Cevap Anahtari

2.2.1. Uygulama -6

FAQ butormna basidir.

.
L

3

Step motor saat yondnde diner.

3

Bant sola dogra hareket eder,

3

Parca P&d4 deki foto intermiptere gelince
tmotor 1 satdye dunar,

¥

Step motor saat oot tersl yinde déner

3

Bant saga dogna hareket eder.

3

Parca PATS deki foto intermaptere gelince
tmotor 1 satdye dunar,
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COUNT1
COUNT2
BILGI
SATIRNO
TCOUNT

BEKLE

ILERI
FLOOP

LOOP1

GERI
RLOOP

LOOP2

LIST
INCLUDE
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
BSF
CLRF
MOVLW
MOVWF
BCF
CLRF
BTFSS
GOTO
GOTO
CALL
MOVLW
MOVWF
CLRF
MOVF
CALL
MOVWF
CALL
BTFSS
GOTO
BTFSS
GOTO
INCF
DECFSZ
GOTO
GOTO
CALL
MOVLW
MOVWF
CLRF
MOVF
CALL
MOVWF
CALL
BTFSS
GOTO
BTFSS
GOTO
INCF
DECFSZ

P=16F84,R=DEC

"P16F84.INC"
H'10

H'11'

H'12'

H'13

H'14'
STATUS,RPO
TRISB
B'111111171
TRISA
STATUS,RPO
PORTB
PORTA,0
FORWARD
BEKLE
ZAMAN

D'4

BILGI
SATIRNO
SATIRNO,W
TABLO1
PORTB
TIMER
PORTA,4
GERI
PORTA,1
BEKLE
SATIRNO ,F
BILGI F
LOOP1
FLOOP
ZAMAN

D'4

BILGI
SATIRNO
SATIRNO,W
TABLO2
PORTB
TIMER
PORTA,3
ILERI
PORTA,1
BEKLE
SATIRNO F
BILGI,F
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;PORTB=0

;Eger PAO girilmezse 1 satir atla
;PAO on>> goto ILERI

;no SW >> goto BEKLE

; 1s bekleme siiresi

; adimli motor bilgi sayisi= 4

; BILGI=4

; SATIRNO =0

; SATIRNO >> W

; SATIRNO O'dan3'e

; W(bilgi) >> PORTB

; 20ms zaman

:PA4, 1isel satir atla

;PA4 on(0) >> goto GERI

;PAL girilmezse 1 satir atla
;PAL1 on>> goto BEKLE

: SATIRNO +1 >> SATIRNO

; BILGI-1>>BILGI = 0ise 1 satir atla

; 1sbekleme siiresi
; adimli motor bilgi sayisi= 4
:BILGI =4
:SATIRNO =0
: SATIRNO >> W
: SATIRNO O'dan3'e
; W(bilgi) >> PORTB
; 20ms zaman
: PA3, 1isel satir atla
;PA3 on(0) >> goto ILERI
:PA1, 1isel satir atla
;PAL1 on>> goto BEKLE
: SATIRNO +1 >> SATIRNO
; BILGI -1 >> BILGI = 0 then skip



STP
ZAMAN

TLOOP

TABLO1

TABLO2

TIMER

GOTO
GOTO
GOTO
MOVLW
MOVF
MOVLW
MOVWF
CALL
DECFSzZ
GOTO
RETURN
ADDWF
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW
ADDWF
RETLW
RETLW
RETLW
RETLW

LOOP2
RLOOP
STP
B'00000000
PORTB
D25
TCOUNT
TIMER
TCOUNT,F
TLOOP

PCL,F

B'00000011'
B'00000110
B'00001100
B'00001001'
PCL,F

B'00001001'
B'00001100
B'00000110
B'00000011'

;PCL (program counter) + W >>PCL
;1. motor bilgisi >> W (PCL+0)
;2. motor bilgisi >> W (PCL+1)

; 3. motor bilgisi >> W (PCL+2)
; 4. motor bilgisi >> W (PCL+3)

;PCL (program counter) + W >>PCL

; 1. motor bilgisi >> W (PCL+0)
; 2. motor bilgisi >> W (PCL+1)
; 3. motor bilgisi >> W (PCL+2)

; 4. motor bilgisi >> W (PCL+3)

rhkkhkkkkkhhhhhkhkkkkhhhkhkhkhkhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhkhhhhhkdhhkdddhhkhkhkdkdkhkkkx%x

¥ 1+1420% (1+1+200% (2+2+2+1+1+2)+1+1+2)+1+2=40125us  *

rhkkhkkkkkhhhhhkhkkkkhhhhkhkhkhkhkhhhhkhkhkhhhhhhhhhhhhhhkdhhkddhkhkxhkhkdkdkhkkkx%x
1

DLY1

DLY2

2.4. Olgme Sor ular1 Cevap Anahtari
1-d 2-b 3-c 4-¢c 5Db

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
GOTO
GOTO
GOTO
NOP
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN

END

D20
COUNT1
D'40
COUNT2
$+1

$+1

$+1

COUNT21
DLY2
COUNT11
DLY1

; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 1clock
; 2clock
; 2clock
; 2clock
; 1clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 1(2)clock
; 2clock
; 2clock
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