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Giris
Robotikte sikca kullanilabilecek bir uygulama ile karsinizdayiz. Nasil ki uygulamalarinizda
robotunuzun beynine mikrodenetleyici yerlestiriyorsunuz, bu beynin eli ayagi olarak da tabii ki
motorlar kullanacaksiniz. Bu uygulama ile robotumuza, beyniyle elini nasil kontrol edebilecegini
Ogretecegiz. Tabii hangi hizda hareket ettirecegini disaridan gelen kullanici komutlari
belirleyecek. Bu hiz1 da bilmesi i¢in kullaniciya 7-segment'ler araciligiyla motorlarimizin hizini
gosterecegiz. Coklu motor olmasi amaciyla uygulamamizda 3 motor ve bu 3 motorun hizini

gosterecek 6 tane de 7-segment display kullanmaya karar verdik. Unutmadan; hizi kullanici

belirleyecek diyorduk, onun i¢in de 6 tane hiz arttirma ve azaltma diigmesi kullanacagiz.

Bu uygulamanin ileriki robotik ¢aligmalarda size faydasinin dokunmasi dilegiyle © iyi

calismalar...

Pulse Width Modulation (Darbe Genisligi Modiilasyonu)

Baslangi¢ olarak motorlarin hizini nasil kontrol edebilecegimizi incelemeliyiz.Kullandigimiz
mikrodenetleyicinin ¢ikislarindan logic olarak 1 veya 0, elektriksel karsilig1 olarak da +5V veya
0V alabiliriz. Fakat bu uygulamamizda oldugu gibi, cesitli uygulamalarda bu iki seviye arasinda
kalan herhangi bir degeri ¢ikis olarak almamiz gerekebilir. Bu durumda basvuracagimiz
yontemlerden birisi Pulse Width Modulation (PWM)’dir.

PWM’1 6rneklemek gerekirse; diiz bir sokakta kay kay ile kayan bir ¢ocugu diisiintin. Ayagiyla
yeri ittigi an1 +5V, kayagin iizerinde gittigi an1 da OV olarak kabul edelim. Bu ¢ocugun ivmesini
belirleyecek olan faktor birim zamanda yeri ne kadar ittigi olacaktir. Eger yeri siirekli itiyorsa
ivmesi maksimum (yani bizim sistemimize gore +5V) eger yeri hi¢ itmiyorsa ivmesi 0
(sistemimize gore ise 0V) olacaktir. Fakat bu cocuk toplam zamanin yaris1 kadar siire ile yeri
itiyorsa ortalama ivmesi maksimum ivmesinin %50’s1 olacaktir. Sistemimize donecek olursak; bu
bizim i¢in ortalama olarak 2.5V ¢ikisa denk gelmektedir. Goriildiigli gibi ¢ocugun
(mikrodenetleyici’nin) yeri ittigi (+5V ¢ikis verdigi) slirenin toplam siireye orani1 gocugun

ortalama ivmesini (mikrodenetleyicinin ortalama ¢ikisini) verecektir.
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Gerilim (Volt)
A
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PWM = %060

Sekilde de goriildiigii gibi toplam 10 birim zamanin 6 biriminde ¢ikis olarak +5V verilmistir.

Ortalama Cikis = M= 5VX%60=3V
10 Birim
Denklemde verildigi gibi maksimum ¢ikis degerinin %60°1n1 ortalama ¢ikis degeri olarak

goriiyoruz. %60°1 PWM orani olarak da adlandirmamizda bir sakinca yoktur.

Maksimum Olma Stiresi
Toplam Stire

PWM Orani=

Uyguladigimiz ¢ikis sinyalinin V_  -olma orani arttik¢a ortalama ¢ikis voltajimiz da artacaktir.

Gerilim (Volt) Gerilim (Volt)
A A
Vmaks Vmaks ]
4 V_ =4V N\ N\
ort —
| 1 Oﬁ=1V
0 1 ] \ p ! 0 T 1 T 1 1 ’t
012345678910 012345867 8910
PWM = %80 PWM = %20

Cikis sinyalinin periyodunu motorun tepki siiresinden kisa sectigimiz vakit, ¢ikis sinyalinin
ortalama degerini motor {izerinde duragan bir bicimde gorebiliriz. Ancak sectigimiz periyodun
¢ok uzun olmasi durumunda sinyaldeki degisimleri motor iizerinde dogrudan gorebiliriz, bu da

motorun kesik kesik hareket etmesine neden olacaktir.

Motoru dogrudan mikrodenetleyicinin ¢ikisina bagladigimiz zaman mikrodenetleyicinin
¢ikisindan motoru istedigimiz hizda gevirecek kadar akim alamayiz. Cikis1 +5V olarak kabul eden

mikrodenetleyici gerekli akimi saglamaya calisacak ancak basarili olamayinca kullanilamaz hale
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gelecektir. Ayni zamanda V__, - olarak +5V kullanmak yerine daha kii¢iik yada daha biiyik voltaj

ile motoru siirmek isteyebiliriz. Bu yilizden mikrodenetleyici ile motor arasinda baglant1 kuracak
bir elemana ihtiyacimiz var. Ara eleman olarak motor siirmek i¢in hazirlanmis olan motor siiriicii

entegreleri kullanabilecegimiz gibi transistorlerin anahtarlama 6zelliginden de faydalanabiliriz.

+12V
O

V‘ss
M, giris 17 M, giris 1
M, girig 2 M, giris 2
M, ¢ikis 17 8 M, cikis 1
M, gikis 2—| § —M, cikis 2
o o 1KQ
M, aktif lestirme— M, aktiflegtirme Mikrodenetleyici
Toprak—{ —Toprak cikisi

Motor siiriicii entegre

Temel olarak transistorden bahsetmek gerekirse; NPN tipi transistoriin base'i ile emiter'i arasina
0,6V (ve fazlasi) uygulanirken transistoriin collector'ii ile emiter'i arasinda akim gegisi (baglanti)
saglanir. Eger base ile emiter arasi gerilim 0,6V'un altina inerse, collector ve emiter arasindaki

akim gegisi kesilir. Bu sayede transistore verdigimiz sinyalin sekil olarak aynisin1 motor {izerinde
gorebiliriz. Ancak motor tizerinde goriilebilecek V.- motorun diger ucunun bagh oldugu voltaj
kaynagina gore degisir. Bu 6zelligiyle ¢ikis giicii +5V olan mikrodenetleyici ile +12V’la ¢alisan
bir motoru siirebiliriz. Simdi bu ¢ikis sinyallerini, kullandigimiz mikrodenetleyici ile nasil

verebilecegimize bakalim.

Motor ¢ikisini 1 yap 1 birim sire bekle

4 birim sure bekle Motor ¢ikisini O yap
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Yukarida verilene benzer bir algoritma mikrodenetleyiciden almak istedigimiz sinyali verebilir
(PWM orani %80). Verilen algoritmada bekleme sirasinda istediginiz iglemleri yapmak miimkiin.

Beklemeler esnasinda 7-segment display'lere motor hizlarini yazabiliriz.

Motor PWM kontroliinii sagladigimiz bu algoritmayi biraz daha sadelestirelim.

P Motorcikisinitersle |4

y birim sure bekle X birim sire bekle

Motor ¢ikisi ne?
Cikis =0 Cikis =1

[k yazdiginiz algoritma 4 seviyeden olusuyordu ama ikinci yazdigimiz algoritma 3 seviyeden
olusuyor. Boylelikle programimizi fazla kodlardan kurtarmis olduk. Onceden de degindigimiz
gibi mikrodenetleyicinin yapacagi tek is bu PWM' ayarlamak olmayacaktir. Bu ylizden
algoritmamizi biraz daha genellestirmemiz ve diger islemleri de hesaba katacak sekilde

genisletmemiz gerekiyor.

Mikrodenetleyicinin diger islemlerde (2. ve 3. motorun PWM cikisi, 7-segment display'lerde
gosterim, buton kontrolii) sabit vakit harcadigini ve gecen toplam zamanin da birim zaman
oldugunu kabul edelim. Bu durumda motor ¢ikisi 1 (+5V) iken 4 defa (x defa), motor ¢ikisi 0
olunca 1 defa (y defa) diger islemleri yapacak ve tekrar motor pwm ¢ikis1 ayarlamasini yapacak.
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Sayaci 1 azalt <4

> Diger islemler

,,
Sayag 0 mi? (birim siire)

Hayir
A
Cikis =0
Motor ¢ikigi ne?
v
Sayag=100-x=y Sayag =x
Motoru tersle <

Bu asamada bir 6nceki algoritmada bulunan motoru tersle islemi ile motor ¢ikisini kontrol etme
asamasinin yerini degistirdik. Motor ¢ikis1 ne diye sordugumuzda eger ¢ikis 1 ise sayaca attigimiz

deger motorun sifir kalma siiresi olmalidir ¢iinkii hemen bir sonraki islemde motoru tersleyecegiz.
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Eger motor ¢ikisi 1 ise mikrodenetleyici Saya¢ degiskeninin i¢ine y degerini atayacak ve ardindan
motor ¢ikigini tersleyerek 0 yapacaktir. Mikrodenetleyici, diger islemleri gerceklestirdikten sonra
Saya¢ degiskenini bir azaltacak, degisken 0 olana kadar diger islemleri tekrarlayacaktir. Yani
mikrodenetleyici Saya¢ degiskeni 0 olana kadar toplamda y kere diger islemleri yapacak. Diger
islemlerde harcadigimiz siireyi birim siire olarak kabul etmistik. Bu durumda motor ¢ikisimiz
terslenip 0 olduktan sonra y birim siire beklemis olacagiz.

Algoritmamizi bir asama daha ilerletmis olduk. Artik “diger islemler” diye belirttigimiz kisimda

istedigimiz iglemleri yapabilecegiz.
Hiz (V) 6l¢egimizi 100 olarak alacak olursak Y=100-X olacaktir. Cikisin 1 olma oran1 %30 ise

0 olma oran1 %20'dir. Bagka bir deyisle, 80 birim zaman boyunca ¢ikig V. ise 20 birim zaman

ort

boyunca 0'dir. X bize oranini, yani hiz oranimizi verdigine gore X'i bundan sonra Az

maks

degiskeni olarak tanimlayabiliriz. X'e verdigimiz deger arttikca PWM'deki 1 siiresi artacak ve bu

artis da beraberinde motora uygulanan ortalama voltaj1 ylikselterek motorun hizini arttiracaktir.

Artik uygulamamizda kullanacagimiz PWM algoritmasinin sonuna geldik. En son yazdigimiz
algoritma 2 PWM degeri haric tim PWM'larda sorunsuz ¢alisacaktir. PWM orani 0 veya 100

oldugunda algoritmada sorun olmamasi i¢in bu iki durum icin 6zel ekleme yapmaliyiz.
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T

‘ 1 azalt

Motor 1 sayacini <

h 4

Sayag 0 mi?

Diger Islemler

‘ Hayir ' (birim sire)
|
| |
‘ Motor 1 ¢ikis| ’
‘ ne?
|
|
‘ Motor 1 Sayaci = Motor 1 Sayaci = L
100-Hiz1 =y Hiz1=x
| |
| |
| |
‘Motor1g|k|§|n|0 Motor 1 ¢ikigini 1 ‘
‘ yap yap ‘
Hayir Hayir
‘ I Motor 1'i tersle B ‘
| |
|
- - - - _ . - — — — —

Boylelikle uygulamamizda PWM cikisi iiretecek algoritmamizi yazmis olduk. Kesikli ¢izgilerle

belirtilen kism1 motorlara bagl olarak degisen degiskenleri degistirerek 2. ve 3. motor i¢in

tekrarlayabiliriz. Makalenin buradan sonraki boliimlerinde kesikli ¢izgilerle belirtilen kismi 3

motoru da kontrol ettigimizi kabul ederek motor kontrol olarak adlandiracagiz.
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7-Segment Display'lerde GOsterim

7-segment display'lerin yapisi ve de ¢oklu 7-segment'lerin kullanimi hakkindaki bilgilere
i i ihazi.pdf adresindeki

makalemizden ulasabilirsiniz. Yiizeysel olarak bahsetmemiz gerekirse, 7-segment display
icerisinde 8 adet led bulunur. Bu led'lerin 7 tanesi ekranda saymin gosteriminde kullanilirken 1
tanesi ondalik noktas1 olarak kullanilir. Led'lerin iletime gegerek 1s1k verebilmesi i¢in led'in
anoduna +5V, katotuna OV vermeniz gerekmektedir. 7-segment'lerde bulunan led'lerin bu iki
bacagindan birisi ortak baglanmistir. Ornegin ortak katot 7-segment display igerisindeki led'lerin
katot bacaklar1 ortaktir. Bu ortak bacaga 0V verdiginiz zaman hangi led'e +5V verirseniz 7-

segment'in o kismi1 yanacaktir.

Coklu 7-segment kullanirken calisan 7-segment'i ortak bacagina verdigimiz voltaj ile
degistirebiliriz. Ornek olarak 3 tane ortak katotlu 7-segment diisiiniin. Sadece ortak bacagina 0V
verdigimiz 7-segment'ler calisacaktir. Diger 7-segmentler ise soniik kalacaklardir. Yani
programda yapacagimiz sey, 7-segment'te hangi say1 gosterilecekse o gdsterime uygun bir sekilde
7-segment'in giris uclarina +5V yada OV vermek ve de ¢alisacak olan 7-segment'in ortak bacagina
0V, diger 7-segmentlerin ortak bacagina +5V vermek olacaktir. Bu islem sira ile diger 7-

segment'lere de uygulanmalidir.

Uygulamamizda 3 motorun hizlarini gostermek istiyoruz. Hiz 6lgegini dnceden 100 kabul
ettigimiz i¢in her motorun hizini1 gosterebilmek i¢in 2'ser adet 7-segment display'e ihtiyacimiz

olacaktir. Toplamda kullanacagimiz 7-segment sayis1 bdylece 6 oldu.

Bu 7-segment'lere 0-5 arasi sira ile numara verelim. Sira numarasi hangi 7-segmenti
calistiracagimiz ve hangi rakami yazdiracagimizi belirtecek. Gostergeleri ¢alistirma sirasinin
0’dan 5’e dogru oldugunu kabul edersek motor hizinin 6nce onlar basamagi sonra da birler

basamagi ekrana yazdirilacak demektir. Hazirlayacagimiz algoritmada hizlarin onlar basamagini


http://robot.ee.hacettepe.edu.tr/v5.0/dosyalar/makaleler/9_geri_sayim_cihazi.pdf
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ve birler basamagini hesaplayacak islemler de yapmaliyiz ¢iinkii hiz degiskenimizde 6l¢ek olarak
100 kullanmistik. Eger 1. motorun hiz1 67 gibi bir degerse, hazirlayacagimiz algoritma 0 nolu 7-
segment'te 6 rakamini, 1 nolu 7-segment'te 7 degerini gostermelidir. Once onlar basamagini
ekranda gdsterecegimiz i¢in bu say1 degerlerini her motorun onlar basamagini gosterirken

hesaplamamiz bizim i¢in daha kolay, programimiz i¢in daha kullanislt olacaktir.

Motor Kontrol

Digerislemler
(birim siire 2)

A

Gosterim sirasi
hangisinde?

Birler basamaginda

Onlar basamaginda

Onlar ve birler
basamagini hesapla

v
Onlar basamagini Birler basamagini
gostergeye yazdir gostergeye yazdir

Siradaki 7-segment <
displayi aktif yap

Gdsterge sirasini 1 arttin
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Bu algoritma isimizi gorecektir ancak ¢ok hizli bir sekilde gosterge sirasin1 degistirirse sayilar 7-
segment'lerde soniik gorlinecektir. Ayn1 sekilde gosterge sirasi ¢ok yavas degisirse sayilar 7-
segment'lerde sira ile goriinecektir. Bu iki istemedigimiz kosulu ortadan kaldirmamiz gerekiyor.
Ik kosul i¢in motorda kullandigimiz yéntemi kullanabiliriz. Bir saya¢ yardimu ile belli defa motor
kontrol + diger islemleri yaptiktan sonra gosterge degisimini gergeklestiririz. Ikinci kosul iginse
diger islemler + motor kontrol kodlarinin ¢ok uzun siiren igslemler olmamas1 gerekmektedir.
4MHz ile ¢alisan mikrodenetleyicimizin 1 iglemi 1 ps’de yaptigini diisiinecek olursak yaptigimiz

uygulama zaten ¢ok kisa siirecektir. O halde yeni algoritmamizi yazalim.
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Motor Kontrol L |

Hayir

> Digerislemler
(birim sdre)

A

Gosterge sayaci 0 mi?

Gosterim sirasi
hangisinde?

Birler basamaginda

Onlar basamaginda

Onlar ve birler
basamagini hesapla

v
Onlar basamagini Birler basamagini
gostergeye yazdir gostergeye yazdir

Siradaki 7-segment <
displayi aktif yap

Gosterge sayacina

Gosterge sirasini 1 arttir deger ata
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Buton Kontrol

Gosterge algoritmamizi da yazdigimiza gore geriye sadece diger islemler diye tabir ettigimiz
boliimde hiz butonlarini kontrol etmek kaldi. Hiz butonlarini kontrol edecegiz, eger bir motorun
hiz arttir butonuna basilmigsa ve o motorun hizi zaten 100 degilse motorun hiz degiskenini
arttiracagiz. Eger hiz azalt butonuna basilmigsa bu durumda da hizin 0 olup olmadigini kontrol

ettikten sonra hizini azaltacagiz. Bu islem bu kadar basit.
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7-segment
displayde gosterim

Hizin 0 veya 100
olup olmadigini
kontrol| et

Hizi arttir butonuna
basildimi?

Evet
Motor Kontrol
Evet
A A A A
Hizi azalt butonuna
basildi mi? Evet
Hayir
Hizi arttir
Hayir
Hiz0 mi?
Evet
Hayir
Hizi azalt

Onceki algoritmalarda yaptigimiz gibi buton kontrol asamasina da bir sayag yerlestirmeliyiz.

Mikrodenetleycimiz ¢ok hizli islem yaptigi i¢in kullanici elini butondan ¢ekemeden hiz
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degiskenimiz 100’e ulasabilir. Bu yiizden bir saya¢ yardimiyla belirli siirede bir butonlar1 kontrol

edebiliriz. Bu sayac1 da ekledikten sonra programimizin algoritmasini bitirdik demektir.

Algoritmamizla ilgili deginmemiz gereken ¢cok dnemli bir nokta daha var. Dikkat ederseniz diger
islemler olarak tabir ettigimiz islemleri yani motor kontrolii sirasinda buton kontrol + 7-segment
gosterim, 7-segment gosterim sirasinda motor kontrolii + buton kontrol, buton kontrol sirasinda
ise motor kontrol + 7-segment gosterim islemlerini hep sabit siireli olarak kabul ettik ve
programimizi ona gore hazirladik. 7-segment gdsterimde pek 6nemli olmasa da PWM ¢ikisi
iirettigimiz motor kontrol islemlerinde zamanlama olduk¢a 6nemlidir. Bu yiizden hazirladigimiz
program ana dongiide 1 tur attiginda her kosulda ayni1 zamani harcamalidir. Bunun i¢in de
kullandigimiz sayaglar sifirlanip motor, gosterim, buton kontrol islemlerine girse de girmese de
ayn1 zamanda dongiliyii tamamlayabilmesi i¢in gerekli yerlere gereken gecikme islemlerini

koymaliy1z. Bu gecikmelerin uzunlugunu programi yazdigimiz zaman kontrol edebiliriz.

Assembly Programi

list p=16£877A
#include <pl6f877A.inc>

__CONFIG CP_OFF & WDT OFF & BODEN OFF & PWRTE ON & XT OSC &
_WRT OFF & LVP OFF & CPD OFF

; PORTA motorlar, PORTB 7-segment, PORTC butonlar, PORTD 7-segment degisimi

w_temp EQU 0x71
status_temp EQU 0x72
pclath temp EQU 0x73
BUTONSAYACT EQU 0X20
KONTROLTEMP EQU 0x21

BUTONTEMP EQU 0X22

HIZ1 EQU 0X23

HIZ2 EQU 0X24

HIZ3 EQU 0X25

M1SURESI EQU 0X26
M2SUREST EQU 0X27
M3SURESTI EQU 0X28
GOSTERGE _STRASTI EQU 0X29
BIRLER BAS EQU 0X2A
ONLAR BAS EQU 0X2B
GOSTERGE SAYAC EQU 0x2cC
TEMP EQU 0X2D

#DEFINE M1 PORTA,
#DEFINE M2 PORTA,
#DEFINE M3 PORTA,
#DEFINE HIZART1 PORTC, 0
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#DEFINE HIZAZ1 PORTC,
#DEFINE HIZART2 PORTC,
#DEFINE HIZAZ2 PORTC,
#DEFINE HIZART3 PORTC,
#DEFINE HIZAZ3 PORTC,

g x w N

ORG 0x000

NOP

goto main

ORG 0x004

movwf w_temp

movf STATUS,w
movwf status temp
movf PCLATH,w
movwf pclath temp

movf pclath temp, w
movwf PCLATH

movf status temp, w
movwf STATUS

swapf w_temp, f
swapf w_temp, w

retfie

LUKAP

ADDWF PCL, F
RETLW B'00111111"
RETLW B'00000110"
RETLW B'01011011"
RETLW B'01001111"
RETLW B'01100110"
RETLW B'01101101"
RETLW B'01111101"
RETLW B'00000111"
RETLW B'01111111"
RETLW B'01101111"
RETLW B'10000110" ; 10 ise 1. seklinde gorilecek.

GOSTERGE GECIKME TAMAMLAMA
MOVWE TEMP
MOVLW D'245"
ADDWE TEMP, F
GOTO $+1
NOP



INCFSZ TEMP
GOTO $-3
RETURN

ONMIKROGECIKME

MOVLW D'1'

MOVWE 0X74
DECFSZ 0X74
GOTO $-1

GOTO $+1
RETURN

BIRLER GECIKME

MOVLW D'29'
MOVWE TEMP
DECFSZ TEMP
GOTO $-1

GOTO BIRLER GOSTER

GOSTERGEYE YAZDIR

MOVWE TEMP

CLRF ONLAR BAS
CLRF BIRLER BAS
MOVLW D'10'
SUBWEF TEMP, F

BTFSS STATUS, C

GOTO $+3
INCF ONLAR BAS
GOTO $-4

ADDWE TEMP, W

MOVWE BIRLER BAS

MOVFW ONLAR BAS
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Bu altprograma girdigimizde her seferinde W'da bir
hiz deeri bulunacaktir. Bunu TEMP degdiskenine
atiyoruz.

Gerekli de§iskenler sifirlaniyor.

; W'yva 10 de§erini verdik.

; TEMP'ten 10 dederini c¢ikarip TEMP'in igine

; yaziyoruz. PIC'in komutlari arasinda bdlme

; islemi olmadigi ic¢in ¢ikarma islemini

; kullanarak bdlme yapiyoruz diyebiliriz. Kag

; cikarma isleminde sonug¢ pozitifse bu bize hiz
; degiskenlerimizin birisinin onlar basamadini
; verecek.

; Sonu¢ negatif mi?

; Evet, 3 satir asagidan devam et.

; Hayir, ONLAR BAS deg§iskenini bir artair.

Son islemde a sayisindan 10 cikarinca sonuc¢ negatif
olmustu. Demek oluyor ki a sayisi 10'dan kiuctk yani
TEMP'te bulunan negatif

saylya W'da bulunan 10'u eklersek birler basamagini

bizim birler basamadimiz.

buluruz.

Birler basamagini da BIRLER BAS deJiskenine yazdik.
Bu noktaya kadar gdsterge hesaplamalarini yaptik.
Gortildigd gibi herhangi bir gdsterme islemi
yapilmadi. Sira ona geldi.

W'ya onlar basamadini attik ve 2 komut satiri asag:
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; indik.
CALL GOSTERGE GECIKME TAMAMLAMA
MOVEFW ONLAR BAS
GOTO $+2
BIRLER GOSTER
MOVFW BIRLER BAS ; EJer onlar basamadini W'ya atmissak program bu satiri
; okumavyacak.
CALL LUKAP ; W'daki deger LUKAP tablosuna gdonderildi.
MOVWE PORTB ; LUKAP tablosundaki dederi PORTB'ye yazdirdik.
GOTO GOSTERGEYE DEVAM
KONTROL
BCF KONTROLTEMP,
BCF KONTROLTEMP, 1 ; Degerler sifirland1.
BTFSC STATUS, Z ; Kontrole gonderilen hiz dederi sifir mi?
BSF KONTROLTEMP, 1 ; Evet, KONTROLTEMP'in 1. bit'ini 1 yap.
SUBLW D'100'
BTFSC STATUS, Z ; Hiz'dan 100 ¢ikar ve sifir mi diye kontrol et.
BSF KONTROLTEMP, O ; Evet, KONTROLTEMP'in 0. bitini 1 yap. Yani hiz
; 100"'mis
RETURN
HIZBUTONKONTROL
MOVFW HIZ1
CALL KONTROL ; HIZ1'i kontrole gdnderiyoruz (kontrole bakiniz).
BTFSC HIZART1 ; HIZ1'i arttir butonu basili dedilse 1 satir atla,
; basiliysa asagidaki komutu isle.
BTFSC KONTROLTEMP, O ; HIZ1 100 mi? 100 ise asagidaki komutu isle,
; degilse bir satir atla.
GOTO $+2
INCF HIZ1 ; HIZ1 100 ise bu komut islenmeyecek.
BTFSC HIZAZ1 ; HIZ1'i azalt butonu basili mi?
BTFSC KONTROLTEMP, 1 ; HIZ1 sifir mi? Sifirsa bir asagidaki satiri
; isle, degilse bir satir atla.
GOTO $+2
DECF HIZ1 ; HIZ1 sifirsa bu komut islenmiyor.
MOVFEFW HIZ2
CALL KONTROL
BTFSC HIZART2
BTFSC KONTROLTEMP, O
GOTO $+2
INCF HIZ2
BTFSC HIZAZZ2
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BTFSC KONTROLTEMP, 1

GOTO $+2
DECF HIZ2
MOVFEW HIZ3

CALL KONTROL

BTFSC HIZART3

BTFSC KONTROLTEMP, O
GOTO $+2

INCF HIZ3

BTFSC HIZAZ3
BTFSC KONTROLTEMP, 1

GOTO $+2
DECF HIZ3
NOP
RETURN

main

BCF STATUS, RPO

BCF STATUS, RP1

CLREF PORTA

CLRF PORTB

CLREF PORTC ; Portlar sifirlandz1.
BSF STATUS, RPO

CLRF TRISA

CLRF TRISB

CLRF TRISD

MOVLW D'255"

MOVWE TRISC ; Gerekli yonlendirmeler yapildi.
MOVLW B'0111'
MOVWE ADCON1 ; PORTA varsayilan olarak analog giris olarak

; ayarli. PORTA'yi ¢ikis yaptiktan sonra emin olmak
; icin A/D modilunit kapattik.

BCF STATUS, RPO

BCF ADCONO, O

MOVLW D'32'
MOVWE PORTD

MOVLW D'6'
MOVWE TEMP
MOVLW H'23'
MOVWE E'SR

MOVLW D'50"'
MOVWE INDF
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INCF FSR
DECFSZ TEMP
GOTO $-4 ; Pespese birkac dediskene ayni dederi atamak gerekiyordu

; FSR'yi de programda kullanmis olalim dedim.
MOVLW D'250"'
MOVWE GOSTERGE SAYAC
MOVLW D'250"'
MOVWE BUTONSAYACI
CLRF GOSTERGE SIRAST
CLRF BIRLER BAS
CLRF ONLAR BAS

ANADONGU

Bu anaddngl her tamamlandiginda her kosulda esit siire gecmektedir. Bu siire
228us (4MHz kristal ic¢in) 'dir. Biraz sonra gdrecediniz BUTONSAYACI
degiskeni kac 228 mikrosaniyede bir butonlari kontrol edecedimizi
belirlemeye vyarar. Daha sonra gdreceginiz GOSTERGE SAYAC dediskeni de

benzer bir islem gerceklestirmektedir.

DECFSZ BUTONSAYACI
GOTO $+5
CALL HIZBUTONKONTROL ; (65 mikrosaniye) bu rutinde butonlar kontrol

; ediliyor. Aciklamalar ig¢in alt rutine bakiniz.
MOVLW D'250"

MOVWE BUTONSAYACI ; Sayaca tekrar deger verdik.
GOTO $+7 ; Ana doénglye devam ediyoruz.
MOVLW D'5' ; Bu satira gelmesi demek butonlari kontrol etmemis

; olmamiz demek. Ana dongiiniin her kosulda esit silireyi
; vermesi icin buton kontrol ederek gecirdigimiz sireyi
; butonlari kontrol etmedigimiz zaman da harcamaliyiz.
; bu ylizden bu noktaya gecikme koyuyoruz.

MOVWE BUTONTEMP

CALL ONMIKROGECIKME

DECFSZ BUTONTEMP
GOTO $-2
GOTO $+1

MOTOR RUTINLERI

Bir motorun PWM'ini belirleyen motorun ag¢ik kalma ve kapali kalma
stireleridir. Acik kalma slresi/tim slire bize motorun PWM'ini verecektir.
Ana donglnin bu noktaya sirekli esit sirede gelecedini diusinirsek ana
donglniin attidi kac¢ turda kapali, kag¢ turda acik kaldidi ayni sekilde bize
PWM'1 verecektir. MISURESI dediskeni ana doéngl bu noktaya her geldiginde
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; bir azaliyor ve kag¢ tur sonra girmesini istemissek o noktada sifirlanip

; motoru 1 yada 0 yapiyor. Motoru 1 veya 0 yaptiktan sonra motorun agik

; ya da kapali kalma siiresine gdre tekrar MISURESI degiskenine sayi atiyor.

; Ana doéngl gerekli sayida tur attiktan sonra yukaridaki islem tekrarlanaiyor.

; Programin bu kisminin da her kosulda esit slirede islenmesi gerekmektedir.

; Bunun ic¢in gerekli yerlere gecikme yerlestirdik.

MOTOR1ACKAPA

DECFSZ M1SURESI
GOTO MOTOR1ACKAPASONU ; Eger motorda dedisiklik yapilmayacaksa burada

; harcayacagi zamani gecirmek izere gecikmeye

; gidecek.
MOVFW HIZ1 ; Hiz oranini W'ya attik.
BTFSC M1 ; Motorun durumunu kontrol ediyoruz. EJer motor aciksa

; MIACIKTA'ya kapaliysa M1KAPALI satirlarina gidecek.
GOTO MI1ACIKTA

M1KAPALI
BTFSC STATUS, Z ; W'daki degeri yani hiz oraninin sifir olup olmadigini
; kontrol ediyoruz. EJer sifirsa motoru agiyoruz.
; Programin ilerleyen satirlarinda degilini
; alma (tersleme) islemi yaptigimiz ig¢in motoru
; agiyoruz. 2 mikrosaniye sonra tekrar kapayacagiz.
BSF M1 ; Motorun hiz orani 0'sa dedilini alma isleminde motorun
; sifir kalmasi i¢in bu noktada motoru actik.
GOTO SON1 ; W'daki deferimiz HIZ1 iken SONl'e gidiyoruz.
MI1ACIKTA
SUBLW D'100' ; Motorun hiz oraninin 100 olup olmadigini kontrol

; ediyoruz. Hiz orani 100 ise yukaridaki ag¢iklamaya
; benzer bir sekilde dedgilini alma islemi Oncesi
; motoru kapiyoruz.

BTEFSC STATUS, Z

BCF M1 ; W'daki deerimiz 100-HIZ1 iken SONl'e gidiyoruz
SON1
MOVWE M1SUREST ; W'daki de§erimiz ya HIZl'e yada 100-HIZl'e esittir.
; E§er motorkapali kismindan geliyorsak W'da HIZ1l (yani
; acik olma orani); motor aciktan geliyorsak 100-HIZ1
; (kapali olma orani) bulunuyor. Bu degerleri
; MISURESI'ne atayarak motorun ana donginin kag¢ turunda
; 1 yvada 0 olacagini ayarliyoruz.
MOVLW B'1'
XORWE PORTA ; Motor 1'in bulundudu pin terslendi.
GOTO MOTOR2ACKAPA
MOTOR1ACKAPASONU

CALL ONMIKROGECIKME ; EJer motorda degdisiklik yapilmayacaksa yukarida
; harcayacagdi zamani burada harcayacak.
NOP



MOTORZ2ACKAPA
DECFSZ M2SURESTI

GOTO
MOVEW
BTFSC
GOTO
M2KAPALT
BTFSC
BSF
GOTO
M2ACIKTA
SUBLW
BTESC
BCF
SON2
MOVWE
MOVLW
XORWF
GOTO

MOTOR2ACKAPASONU
HIZ2

M2

M2ACIKTA

STATUS, Z
M2
SON2

D'100"
STATUS, Z
M2

M2SURESTI
B'10"

PORTA
MOTOR3ACKAPA

MOTOR2ACKAPASONU

CALL
NOP

ONMIKROGECIKME

MOTOR3ACKAPA

DECFSZ

GOTO
MOVEW
BTESC
GOTO
M3KAPALI
BTFSC
BSF
GOTO
M3ACIKTA
SUBLW
BTFSC
BCF
SON3
MOVWE
MOVLW
XORWF
GOTO

M3SURESTI
MOTOR3ACKAPASONU
HIZ3
M3
M3ACIKTA

STATUS, Z
M3
SON3

D'100"
STATUS, Z
M3

M3SURESI
B'100"
PORTA
GOSTERGE

MOTOR3ACKAPASONU

CALL
NOP

ONMIKROGECIKME

HUNRobotX - Makaleler - Hiz Ayarl Coklu DC Motor Kontrolu

; Tek tek actigimiz ic¢cin gdstergelere numara verdik.
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; GOSTERGE SIRASI = 0
; GOSTERGE SIRASI = 1 ise HIZI1 birler basamadi
; GOSTERGE SIRASI = 2
;7 GOSTERGE STIRAST
; Yani GOSTERGE SIRASI'nin 0. biti 0 ise onlar basamagdi, 1 ise birler

; basamagi gosteriliyor. 1. ve 2. bit ise hangi motor oldugunu belirliyor.

ise HIZ1 onlar basamadi

ise HIZ2 onlar basamagi

3 ise HIZZ2 birler basamagdi

GOSTERGE
DECFSZ GOSTERGE_SAYAC ; Once buton kontroliinde yaptidimiz gibi
; ana donglinin kac¢ turda bir gdsterge
; rutinine girecedini belirlemek icin
; GOSTERGE SAYAC degiskenini kullandik.
GOTO GOSTERGE GECIKMESI ; GOsterge islemlerini yapmayacaksa burada

; harcayacagi siireyi gidip gecikmede
; harcayacak.
BTFSC GOSTERGE SIRASI, 0 ; GOsterge sirasinin tek mi ¢ift mi
; oldugunu kontrol ediyoruz. Yukarida da
; denildigi gibi tekse birler basamadi
; ciftse onlar basamadi gdrintilenecek.
GOTO BIRLER GECIKME ; Gerekli hesaplamalar onlar basamadini
; goruntilerken yapildigi ic¢in birler basamagdini
; gorintiilemek daha kisa slriyor. O ylizden birler
; basamagini gdrintiilemeden once araya gecikme
; koyuyoruz.
MOVEFW GOSTERGE SIRASI ; Eger onlar basamagini goriintiileyeceksek
; (yani gosterge sirasi c¢iftse) gbsterge sirasini
; W'ya atiyoruz.
ADDWF PCL ; E§er HIZ1 gorintilenecekse W'da 0, HIZ2 ise W'da 2,
; HIZ3 ise W'da 4 bulunacak. Pesgpese GOTO kullanmak
; yerine ADDWF PCL komutu ile gerekli dallandirma
; saglandi.
MOVFW HIZ1
GOTO GOSTERGEYE YAZDIR ; HIZ1'i W'ya atayip yazdirma islemine
; devam ediyoruz
MOVFW HIZ2
GOTO GOSTERGEYE YAZDIR
MOVLW D'250'
ADDWEF GOSTERGE SIRASI ; Gosterge sirasini sifirliyoruz diyebiliriz.
; Clnkl su anda gbdsterge sirasinda 4 deJeri var
; ve HIZ3 onlar basamadini gdsteriyoruz. Ana
; dongl tekrar gosterge rutinine girince
; (HIZ3'lin birler basamagini gorintiilemek ig¢in)
; GOSTERGE SIRASI dediskeni 5 olacak ama bu
; noktada 250 eklersek gbstergeye tekrar
; girdiginde 255 olacak ve bir sonraki sefere de
; sifirlanacak.
MOVEW HIZ3



GOTO
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GOSTERGEYE YAZDIR ; Program yukarilarda bulunan
; GOSTERGEYE YAZDIR'dan devam etmektedir.

GOSTERGEYE DEVAM

RLF

MOVEW
BTESC
MOVLW
MOVWE

MOVLW

MOVWE

INCF

GOTO

PORTD
PORTD
PORTD, 6
D'1"
PORTD

D'255"
GOSTERGE _SAYAC ; Ana donglnin kac¢ turda girecedini belirleyen
; register (6nceden acgiklamistik).

GOSTERGE SIRAST

ANADONGU

GOSTERGE _GECIKMEST

NOP ; Program gOstergeye girmemisse vakit harcamak ig¢in gecikme
; programil.

MOVLW D'36"'

MOVWE TEMP

DECFSZ TEMP

GOTO $-1

GOTO ANADONGU

END



