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 Gºm¿l¿ sistemlerin bir alt dalē olan 
mikrokontrolºr tabanlē sistemler ºncelikle ­ok geniĸ 
kullanēm alanēna sahiptir. Doĵru elektronik donanēmlarla 
kullanēldēĵēnda mikrokontrolºr uygulamalarēnēn baĸta 
kontrol m¿hendisliĵi olmak ¿zere, elektronik m¿hendisliĵi, 
bilgisayar m¿hendisliĵi, telekom¿nikasyon m¿hendisliĵi 
hatta elektrik m¿hendisliĵi gibi bir ­ok meslek dalēnda ­ok 
ºnemli uygulama alanlarēnēn olduĵu gºr¿l¿r. 
 
 Mikrokontrolºr sistemler bu g¿n dijital kontrol 
uygulamalarēnēn yoĵun ger­ekleĸtirildiĵi d¿zeneklerdir. Yine 
bir ­ok kontrol uygulamalarēnda kontrolºr olarak se­ilen 
elektronik donanēm mikrokontrolºrler olmuĸtur. Bu 
bakēmdan mikrokontrolºr bilmenin kontrol m¿hendisine 
getireceĵi avantajlar ĸ¿phesiz ki olduk­a b¿y¿kt¿r. 
 
 Yine Elektrik ï Elektronik Fak¿ltesi i­indeki 
diĵer bºl¿mler de mikrokontrolºr sistemlerini ­ok farklē 
alanlarda kullanmaktalar. Bu ºzellikleri, mikrokontrolºrleri 
­ok ºnemli ve hakim olunmasē gereken donanēmlar haline 
getiriyor.  



 Uygulamalarda mikrodenetleyiciler C dili ile, assembly dili ile basic dili 
ile ve daha bir ­ok dil ile programlanmaktadēr. Bu dillerin her birinin muhakkak ki 
birtakēm avantajlarē ve dezavantajlarē bulunmaktadēr. Bu diller i­erisinden C dilini 
se­memizin nedeni, bu dilin en yaygēn kullanēlan programlama dili olmasē, yapēsal 
programlamaya uygun olmasē, akēĸ denetimlerini daha kolay ve etkin 
saĵlayabilmesi ve gerek k¿t¿klere gerek bayraklara eriĸmede zorluk ­ēkarmamasē 
gibi bir ­ok nedene baĵlanabilir. Yine okulumuzda mikrokontrolºrler ile hazērlanan 
kontrol sistemlerinde aĵērlēklē olarak C dilinin kullanēlmasē, kul¿b¿m¿z¿n ºz 
gºrevlerini takip etmekteki istekliliĵimiz de bu eĵitimde aĵērlēklē olarak C dili 
kullanmak istememizin nedenleri arasēndadēr.  
 
 Planlanan eĵitimdeki uygulamalarēn b¿y¿k aĵērlēkla C dilinde yazēlacak 
olmasē, diĵer dilleri kullanmayacaĵēmēz anlamēna asla gelmemektedir. C dilinde 
yazēlan kodlarēn i­inde assembly kodlarēnē da ­alēĸtērma ĸansēmēz olduĵundan, 
avantaj getireceĵine inandēĵēmēz noktalarda ºzellikle assembly de kullanacaĵēz. 
 
 Diĵer bir ºnemli dil de basic dili olarak bilinir. Bu dil m¿hendislik 
uygulamalarēnda pek fazla kullanēlmamaktadēr. Bunun nedeni, dilin hesaplama 
gerektirmemesi ve aĵērlēklē olarak belli amaca yºnelik fonksiyonlardan oluĸmasēdēr. 
¥rneĵin basic dili ile bir kare dalga ¿retmek istediĵimizde, frekans parametresiyle 
kolay kolay oynayamēyoruz. En ­ok kullanēlan frekans, servo motor kontrol¿nde 
kullanēlan 50 Hz olduĵu i­in, basic dilinde ºrneĵin kare dalga ¿reten fonksiyon 
komutunun frekansē sabit olarak 50 Hz olmaktadēr. Bunun gibi ­eĸitli kēsētlamalarē 
nedeniyle basic dili ¿zerinde fazla durmayacaĵēz. 



Bu eĵitimin iĸleyiĸi sērasēnda temel ama­lardan hi­bir ĸekilde uzaklaĸmamak, eĵitim veren ekibin temel 
prensibi olacaktēr. Bu eĵitimde ºncelikli olarak hedeflenen sonu­ ĸudur: 
ñ Kullanēcēlara herhangi bir  mikrokontrolºr tabanlē sistemi, ilgili entegrenin veri kaĵēdēnē okuyarak C 
dilinde programlama dili ile ger­ekleĸtirebilme yetisi kazandērmak.ò 
 
Unutulmamalēdēr ki ama­lananlarēn ger­ekleĸmesi katēlēmcēlarēn kiĸisel performanslarē ile yakēndan 
iliĸkili olacaktēr. Bu amaca yºnelik olarak yapēlmasē planlanan bazē etkinlikler ĸunlardēr; 
üPIC, ATMEL,NXP gibi iki farklē mikrokontrolºr aileleri ile aynē sistemleri tasarlamanēn olduk­a benzer 
kodlarla yapēldēĵēnē gºstermek. Bu sayede kullanēcēya, herhangi bir firmanēn ¿r¿n¿ne baĵlē kalmak 
yerine, en uygun mikrokontrolºr¿ kullanma alēĸkanlēĵē ve ºz g¿veni kazandērmak. 

 
ü8 bitlik mikrokontrolºrlerin yanē sēra, 16 ve 32 bitlik mikrokontrolºrlerin benzer uygulamalarda 
kullanēlmasē ile, farklē veri yolu geniĸliĵindeki mikrokontrolºrlerin kullanēmēnēn ne kadar benzer 
olduĵunu gºstermek, bunlarēn birbirlerine gºre avantaj ve dezavantajlarēnē incelemek. 
 
üFarklē mikrokontrolºrleri programlamak i­in gerekli olan alēĸkanlēĵēn yani veri kaĵēdē okumanēn 
gerekliliĵi ve ºnemi ¿zerinde durarak, veri kaĵēdē neden nasēl okunmalē sorusunun yanētēnē aramak. 
 
üKatēlēmcēlarēn, herhangi bir elektronik donanēmēn ­alēĸtērēlmasē, kontrol edilmesi s¿recinde ilgili 
donanēmēn kullanēm esaslarēnēn, yine iĸ bu donanēmlarēn (varsa) haberleĸme yahut kullanēm 
protokollerinin veri kaĵētlarē kullanēlarak ºĵrenilmesine iliĸkin uygulamalar yapmak. 
 
üYapēlacak ºrnekler yardēmē ile katēlēmcēlarda kalēcē bir gºm¿l¿ sistem alt yapēsē oluĸturmak, bu alt 
yapēnēn pratik olarak uygulanmasē konusunda katēlēmcēlara ºzg¿ven saĵlamak. 



Bu belgeyi okuyanlarēn ñC Programlama Diliò ve ñSayēsal Devrelerò konularēnda bilgi 
sahibi olduĵu varsayēlacak. 

Eĵitimler esnasēnda kullanēlacak olan programlarēn ismi aĸaĵēda yer almaktadēr: 

 

üProteus ISIS  

 

üMPLAB 

 

üAVR Studio  

 

üKeil ÕVision  

 

üDevC++  
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 Mikroiĸlemci ve mikrokontrolºr kavramlarē sēk­a karēĸtērēlmakta ve birbirleri yerine 
kullanēlmaktadērlar. Tabi ki bu iki kavram aynē yapēyē ifade etmez. Bu kavramlarē kēsaca 
tanēmlayacak olursak; 
 

 Mikroiĸlemci; kendisine gºnderilen komutlarē iĸleyen ­ok k¿­¿k boyutlardaki bir 
sayēsal devredir. Bu yapēyē bilgisayarēmēzdaki MĶB ( Merkezi Ķĸlemci Birimi ) olarak 
d¿ĸ¿nebiliriz. MĶB tek baĸēna bir bilgisayarē oluĸturamayacaĵēna, dahasē hi­bir iĸe 
yaramayacaĵēna gºre mikroiĸlemciler de tek baĸlarēna kullanēlamazlar. En azēndan bir 
bellek ve giriĸ/­ēkēĸ arabirimlerine ihtiya­ duyarlar. Ķĸte bunlar ve hatta ­ok daha fazlasē bir 
araya getirilerek tek baĸlarēna uygulamalarda kullanēlabilen sayēsal devrelere 
mikrokontrolºr denir.  
 
 Mikrokontrolºrler g¿n¿m¿zde kullandēĵēmēz hemen hemen b¿t¿n elektronik 
cihazlarēn i­inde bulunmaktadēr.Mikrokontrolºrler, mikroiĸlemcilerin yanē sēra RAM, ROM, 
EPROM, EEPROM, Flash Bellek gibi bellek yapēlarē, G/¢ ( Giriĸ/¢ēkēĸ ) arabirimleri,  analog-
sayēsal ­eviriciler, zamanlama ve sayma birimleri, PWM ­ēkēĸ mod¿lleri, seri haberleĸme 
portlarē, ­eĸitli kesme yapēlarē, vb. barēndērērlar. Bu birimlerin d¿zenli ve bir arada 
­alēĸmasēnē saĵlamak amacēyla ise ñk¿t¿kò (register) denilen ºzel hafēza bºlgelerinden 
yararlanēlēr. Yine bu birimlerde kullanēlan ve k¿t¿kler ¿zerinde yer alan, ­eĸitli iĸlemler i­in 
izinleri ayarlayan ya da iĸlemlerin hangi aĸamada olduklarēnē gºsterebilen, yerine gºre 
yazēlēm ya da donanēm tarafēndan deĵiĸtirilebilen ñbayrakò (flag) yapēlarē mevcuttur.  



 

Mikrokontrolºr yapēlarē ­ok ­eĸitlilik gºsterebilmesine raĵmen ķekil-1ôdeki gibi genel bir yapēdan 
bahsedilebilir.  

 

 

 

 

 

 

 

 

Bir mikrokontrolºr¿n genel yapēsē 

Bu yapēda adres yolu, kontrol yolundaki iĸarete gºre G/¢ arabiriminin hangi adresinin etkin 
olacaĵēnē ya da bellek bloĵunun hangi gºzlerine veri yazēlacaĵēnē / okunacaĵēnē bildirir. Veri yolu da 
aynē ĸekilde kontrol yolundaki iĸarete baĵlē olarak bellek bloĵuna yazēlacak / okunacak veriyi yada 
G/¢ arabiriminden okunan yada yazēlan veriyi taĸēr. Mikroiĸlemcinin kelime uzunluĵu ( bit sayēsē ) 
bir seferde adres ve veri yollarēnda ka­ bitlik veri taĸēnacaĵēnēn ºl­¿s¿d¿r. ¥rneĵin yaygēn olarak 
kullanēlan ve bir­oĵumuzun bilgisayarēnda bulunan iĸlemciler 32 bitliktir ve bir seferde 32 bitlik 
veriyi yada adres bilgisini taĸēyabilir. Ancak bizim kullanacaĵēmēz uygulamalarda ve ger­ek 
hayattaki pek ­ok uygulamada 8 bitlik, 16 bitlik yada 32 bitlik mikrokontrolºrler kullanēlmaktadēr. 



C dilinde deĵiĸkenler; 

Veri ¢eĸidi A­ēklama 

bit  Bir bitlik veri ta ĸēr. 0 ya da 1 olabilir  

char  8 bitlik veri taĸēr. -127 ve +127 arasēnda deĵerler alabilir 

unsigned 
char  

8 bitlik veri taĸēr. 0 ve +255 arasēnda deĵerler alabilir 

int  16 bitlik veri taĸēr .-32767 ve +32767 arasēnda deĵerler 
alabilir  

unsigned 
int  

16 bitlik veri taĸēr. 0 ve 65535 arasēnda deĵerler alabilir 

long  32 bitlik veri taĸēr -2147483647 ve +2147483647 arasēnda 
deĵerler alabilir 

unsigned 
long  

32 bitlik veri taĸēr. 0 ve +4294967295 arasēnda deĵerler 
alabilir.  

float  24 veya 32 bitlik veri taĸēr 

double  24 veya 32 bitlik veri taĸēr 



V Deĵiĸkenler mikrokontrolºrde RAMôde tutulur. Ancak buradaki kaynaklarē etkin 
kullanmak gerektiĵinden eĵer deĵiĸkenimiz program boyunca deĵiĸmeyecekse 
tanēmlamanēn baĸēna ñconstò ekleyerek bu deĵiĸkeni EEPROM ya da Flash 
bellekte tutmak yerinde olacaktēr. 
 

V Fonksiyon her ­aĵērēldēĵēnda deĵerinin deĵiĸmesini istemediĵimiz deĵiĸkenler i­in 
yine tanēmēn baĸēna ñstaticò ekliyoruz.  
 

V Eĵer resetleme esnasēnda bir deĵiĸkenimizin deĵerinin deĵiĸmesini istemiyorsak 
tanēmēn baĸēna ñpersistentò yazmamēz yeterli olacaktēr. 
 

V Bir deĵiĸken sadece belli bir kod tarafēndan deĵil de bir kesme alt programē ya da 
donanēm tarafēndan deĵiĸtirilebiliyorsa deĵiĸkenimizin baĸēna ñvolatileò anahtar 
kelimesini ekleriz. ¥zellikle k¿t¿k adresleri tanēmlanērken bu anahtar kelimenin 
kullanēlmasē ºnemlidir. 



 

Operatºr A­ēklama 

() [] Parantez 

! Mantēksal deĵil 

~ Bit tersi 

* Ķĸaret­i operatºr¿ 

+ - * / Aritmetik operatºrler 

% Mod¿l 

++ 1 artēr 

-- 1 eksilt 

& Adres (ºnde kullanēlērsa) 

& Ve operatºr¿ (iki deĵerin ñveòlenmiĸ halini dºnd¿r¿r) 

| Veya operatºr¿ (iki deĵerin ñveyaòlanmēĸ halini dºnd¿r¿r) 

^ Xor operatºr¿ (iki deĵerin ñxoròlanmēĸ halini dºnd¿r¿r) 

<<  >> Kaydērma operatºrleri 

>=  <=  >  < Karĸēlaĸtērma operatºrleri 

sizeof Boyut bulma operatºr¿ 

== Mantēksal eĸittir 

!= Mantēksal eĸit deĵil 

|| Mantēksal veya 

&& Mantēksal ve 

= Eĸitleme operatºr¿ 

+=  -=  *=  /= Eĸitlik operatºrleri 

&=  |=  ^= Eĸitlik operatºrleri 

%=  >>=  <<= Eĸitlik operatºrleri 



Program Akēĸ Kontrol¿ 

1.  
2.  
3.  
4.  
5.  
6.  
7.  
8.  
9.  

if  (yargē) {  
iĸlemler;  
}  
else if  (yargē) {  
iĸlemler;  
}  
else  {  
iĸlemler;  
}  

  

 

1.  
2.  
3.  
4.  
5.  
6.  
7.  
8.  
9.  
10

.  
11

.  
12

.  

switch  (yargē) {  
case  deĵer1:  
iĸlemler;  
break ;  
case  deĵer2:  
iĸlemler;  
break ;  
default :  
iĸlemler;  
}  



1.  
2.  
3.  

while  (yargē) {  
iĸlemler;  
}  

1.  
2.  
3.  

for  (baĸlangē­ iĸlemleri;  yargē;  dºng¿ iĸlemleri) {  
iĸlemler;  
}  

Dºng¿ler: 

While dºng¿s¿; 

For dºng¿s¿; 

¥n Ķĸlemci Tanēmlamalarē: 

 
1.  #define deĵiĸkenadē deĵer 



Temel PIC Baĵlantē ķekli: 

Peki farklē PIC 
olsaydē? 



¥nceki ile aynēé 



Ķlk PIC Programēm 

1.  
2.  
3.  
4.  
5.  
6.  
7.  
8.  

#include  <pic.h> // PIC ile ilgili t¿m adres tanēmlarē bu dosyada 
void  main( void ) {  
TRISB = 0; // B portunu ­ēkēĸ olarak tanēmlēyoruz. 
PORTB = 1; // B portunu 1 deĵerine getiriyoruz. 
while ( 1); // Programēmēzēn sonlanmamasē i­in.. 
}  

Proteus ¢ēktēsē 



Karaĸimĸek Devresi Kodu: 



Farklē Algoritma ile Karaĸimĸek Devresi Kodu: 



TRISB ve PORTB deĵiĸkenleri 
nereden geldi!!!  

Bu t¿r bilgilerin tamamēnē ve 
daha fazlasēnē ilgili 
mikrokontrolºr¿n veri 
kaĵēdēna(datasheet) bakarak 
ºĵrenebilirsiniz. 





7 Segment LED Display S¿rme 



Proteus Sim¿lasyonu; 
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V Gºm¿l¿ sistem tasarēmē i­in programlama bilgisi ­ok ºnemli ve ­ok gereklidir. 
 

V C dili ile mikrodenetleyici  programlamada bitsel operatºrler ºzel bir ºneme sahiptir 
 

V Aynē iĸlevi gºren bir kod, farklē algoritmalar ile ger­eklenebilir 
 

V ¢oĵu zaman iĸimizi kolaylaĸtēracaĵēndan sayēsal entegreler vs kullanmaya alēĸēlmalē 
 

V Aynē mikrodenetleyici  ailesinin farklē ¿yeleri ­ok benzer ºzellikler taĸēr 

 

V Datasheet  okumayē ºĵrenmek, mikrokontrolºr kullanmayē ºĵrenmektir 
 

V ñBir ĸey bilmiyorum ne yapmalēyēm?ò sorusunun cevabē her zaman; ñAnahtar 
 
 sºzc¿kleri ºĵren ve araĸtērò olmalēdēr J 

 




