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ÖZET 

                                                                

Bu tez çalışmasında ana ve uygulama devre kartlarından oluşan, 8086 

mikroişlemcili genel amaçlı bir eğitim seti tasarımı ve gerçeklenmesi hedeflenmiştir. 

 

Kullanıcı, set üzerindeki uygulama kartı yardımıyla bir çok uygulamayı kolayca 

yapabilmektedir.  Bu uygulamalar; sinyallerin sayısaldan (dijitalden) analoğa ve 

analogdan sayısala (dijitale) çevrilebilmesi, LCD’ye yazı yazdırma, sıcaklık ölçümü, 

motor hız kontrolü, motor yön kontrolü, sayısal  motor hız kontrolü, adım (step) motor 

kontrolü ve röle kontrolüdür. 

 

Genel amaçlı eğitim setinin monitör programı J.ANTONAKOS’un kitabından 

alınarak sisteme uyarlanmıştır[1].  Monitör programı bilgisayarın hyper  terminal 

programı üzerinden çalıştırılmaktadır. 

 

Gerçekleştirilen genel amaçlı 8086/8088 16-bitlik mikroişlemci eğitim seti ile 

bir çok uygulama yapılabilmektedir.  Bilgisayarda assembler dilinde yazılan .ASM 

uzantılı programlar  bir 8086 derleyicisi yardımıyla .HEX formatına çevrildikten sonra 

seri port üzerinden  eğitim setinin RAM’ine yüklenerek çalıştırılabilmektedir. 

 

Genel amaçlı set bilgisayarla RS232 seri portu üzerinde 38.400 baud rate hızında 

seri olarak haberleşmektedir. 

 

Kullanılan elemanların yapıları ve çalışmaları ilerleyen bölümlerde ayrıntılı 

olarak anlatılmaktadır.   

 

 

 

 
 



  

 

SUMMARY 

 

In this thesis, an education set, consisting of main and application boards 

with 8086 microprocessor, design and production is targeted. 

 

The user can execute many applications with the aid of the application 

board. These applications contain conversion of signals from digital to analog and 

from analog to digital signals, writing out to LCD panel, temperature 

measurement, motor speed control, motor direction control, digital motor speed 

control, step motor control and relay control. 

 

Monitoring program of the education set was taken from 

J.ANTONAKOS’s book[1].  Monitoring program works on the hyper  terminal.   

  

This  8086/8088 16-bit microprocessor education set can perform many 

operations.  After conversion of assembler language programs with .ASM 

extension to programs with .HEX extension, programs can be executed by loading 

through serial port to the RAM of the education set. 

 

Developed set communicates with a computer over RS232 with 38400 baud 

rate. The used components’ structures and operations are given in detail. 
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1.  GİRİŞ 

 

Bu tez çalışmasında, 8086 mikroişlemcili  bir eğitim seti tasarlanıp 

gerçekleştirilmiştir.  Eğitim seti kullanıcılara, program yazacakları ve programlarını 

deneyebilecekleri bir ortam sağlamaktadır.  Eğitim deney setinde 8086/8088 

mikroişlemcisi kullanılmıştır.  8086/8088 mikroişlemcisi bundan sonra ortaya çıkan 

80286, 80386 gibi mikroişlemcilerle uyumludur.  Bu nedenle 8086/8088 

mikroişlemcisinin öğrenilmesi, daha sonra piyasaya çıkan üst seviyedeki CPU’ların 

öğrenilmesinde kolaylık sağlayacaktır. 

 

Genel amaçlı eğitim setinde 2 adet 32 KByte RAM, 1 adet 32 KByte EPROM, 3 

adet 74LS373 tek yönlü 8 bitlik tutucu (latch), 2 adet ve 74LS245 çift yönlü 8 bitlik 

data alıcı verici, 1 adet 8251 seri haberleşme , 2 adet 82C55 PIA , 1 adet 8259 kesme 

(interrupt handler), 1 adet 8288 yol kontrol (bus controller), 1 adet 8284 saat frekans 

(timer), 2 adet 74LS138 kod çözücü entegreleri bulunmaktadır . 

 

Ayrıca uygulama kartı üzerinde ise; 1 adet 2X16 karakter LCD, 1 adet LM35 

sıcaklık sensörü, 2 adet röle, 1 adet ADC0804 analog sayısal dönüştürücü, 1 adet 

DAC0808 sayısal analog dönüştürücü, tuş takımı, mikrofon ve ses anfisi bulunmaktadır.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  

 2.  EĞİTİM SETİ DONANIMI 

  

2.1 8086 Mikroişlemci 

 

 

 
Şekil 2.1  8086/8088 Mikroişlemcinin Genel Yapısı 

 

• 8086: 16-bit mikroişlemci  16-bit veri yolu ( data bus)’na sahiptir.  

• 8088: 16-bit mikroişlemci 8-bit veri yolu ( data bus)’na sahiptir.   

• Her ikisi de 5V ile beslenir.  

• 80C86/80C88: CMOS versiyonları  10mA besleme akımı ve -40 - 225degF 

çalışma sıcaklığına sahiptir. 

• 8086/8088  mikroişlemci minimum ve maksimum mod olmak üzere iki farklı 

modda çalışabilmektedir. 8086/8088  mikroişlemcinin 33 numaralı bacağı 

toprağa bağlanırsa, işlemci maksimum modda, 5 volta bağlanırsa minimum 

modda çalışır (TRIEBEL, 1997). 



  

2.2 Yol Kontrol Sinyallerinin Üretilmesi 

 

Tasarladığımız genel amaçlı eğitim seti maksimum modda çalışmaktadır.  

Mikroişlemci maksimum modda çalışırken, yol kontrol sinyallerinin üretilmesi için 

işlemciye 8288 yol kontrol entegresi bağlanır.  Şekil 2.2’de görüldüğü gibi 8086 

işlemciden çıkan S0, S1 ve S2 sinyalleri 8288 yol kontrol entegresine girer.  8288 yol 

kontrol entegresi de MRDC , MWTC , IORC , IOWC  ve ALE gibi kontrol 

sinyallerini üretir (TRIEBEL, 1997).  Üretilen bu kontrol sinyalleri belleğe ve çevre 

birimlerine bağlanarak kullanılmıştır. 

 

 

 

Şekil 2.2  Yol Kontrol Sinyallerinin Üretilmesi 



  

2.3 8086 Mikroişlemci İçin Saat Frekansının Üretilmesi 

 

8086/8088 mikroişlemcinin 5 MHz, 8 MHz ve 10 MHz saat frekanslarında 

çalışan modelleri bulunmaktadır.  Genel amaçlı eğitim setinde kullandığımız 

mikroişlemci  5 MHz saat frekanslarında çalışmaktadır.  5 MHz’lik saat frekansı Şekil 

2.3’de görüldüğü gibi 8284A saat frekans entegresi tarafından üretilmektedir.  8284A 

saat frekans entegresi 8086/8088 mikroişlemcisi için geliştirilmiştir.  8284A entegresi, 

X1 ve X2 uçlarına bağlanan kristal frekansını üçe bölerek CLK çıkışında verir.  

Bağlanan kristal 15 MHz ise, CLK çıkışında 15/3=5 MHz saat frekansı elde edilir ve bu 

çıkış mikroişlemcinin CLK girişine verilir (MAZIDI, 2003).    

 

 

 

Şekil 2.3  8086 Mikroişlemcinin Saat Frekansının Üretilmesi 



  

2.4 8086 Mikroişlemcinin Resetlenmesi 

 

8086/8088 mikroişlemcinin en önemli girişlerinden biride RESET girişidir. 

RESET sinyali 8284A saat frekans üretici entegresi tarafından üretilmektedir.  Bu giriş 

4 saat (clock) periyodu boyunca sayısal 1 (lojik 1)  olursa mikroişlemci kendini resetler.   

Mikroişlemci resetlendiği zaman bellekte FFFF0h gerçek adresine zıplar ve bu adresten  

itibaren komutları çalıştırmaya başlar ve  IF bayrağını sıfırlar.  Bellekte FFFF0h 

adresine yazılan bir FAR JMP komutu yardımıyla program EPROM içersinde istenilen 

bir adrese dallandırılır ve program bu adresten itibaren çalışmaya başlar.  Genel amaçlı 

eğitim setinde kullandığımız EPROM 32 Kbyte olduğu için 8086/8088’in RESET 

adresi 07FF0h olmaktadır.  Bu adrese JMP 100’ün makine kodu karşılığı olan EA 00 01 

00 0E yazılır.  Sistem resetlendiğinde, program 07FF0h adresine atlar, buradan da 

0100h adresine atlanarak programın bu adresten itibaren çalışması sağlanır. Bu durum 

Şekil 2.4’de gösterilmiştir (ANTONAKOS, 1999). 

 

 

 
Şekil 2.4  8086 Mikroişlemcinin Resetlenmesi 



  

2.5 Adres Yolarının ve Veri Yollarının Ayrılması 

 

8086’da 16-bit, 8088’de 8-bit adres ve veri yolları ortaktır (multiplexed).  Ayrıca 

bazı durum ve adres yolları da ortaktır.  Bu yolların ayrılması gerekir.  Genel amaçlı 

eğitim setinde adres yollarını ayırmak için 3 adet 74LS373 tek yönlü 8 bitlik tutucu, veri 

yollarını ayırmak için ise 2 adet 74LS245 çift yönlü 8 bitlik data alıcı verici entegresi 

kullanılmıştır.  Şekil 2.5’de de görüldüğü gibi adres yollarını ayırmak için 8288 yol 

kontrol entegresinin ürettiği ALE (Address Latch Enable) sinyali ve veri yolarını 

ayırmak için ise 8288 yol kontrol entegresinin ürettiği DEN (Data Bus Enable) ve DT/R 

(Data Transmit/Receive) sinyalleri kullanılır. 

 

ALE (Address Latch Enable) sinyali sayısal 1(lojik 1) olduğunda, işlemcinin 

adres/data yolunda bir hafıza veya I/O cihazının adres bilgisi bulunmaktadır. 

 

DT/R (Data Transmit/Receive) sinyali sayısal 1 (lojik 1) olduğunda, 

mikroişlemcinin dışarıya veri yollamakta (yazmakta) olduğu ve sayısal 0 (lojik 0) 

olduğundaysa dışarıdan veri aldığı (okuduğu) anlaşılmaktadır. 

 

DEN (Data Bus Enable) sinyali harici veri yolu buffer’larını aktif etmede 

kullanılmaktadır (TRIEBEL, 1997). 

 

 

 



  

 

 
Şekil 2.5  Adres ve Veri Yolarının Ayrılması 

 

2.6 Hafıza  Birimlerinin Organizasyonu 
 

Eğitim setinde 2 adet 32 KByte RAM, 1 adet 32 KByte EPROM kullanılmıştır.  

RAM olarak 43256 32 Kbyte x 8 bit SRAM ve EPROM olarak ise 27C256 32 Kbyte x 

8 bit EPROM seçilmiştir.  Bununla ilgili hafıza haritaları Tablo 1, Şekil 2.6 ve Şekil 

2.7’de ayrıntılı olarak görülmektedir.  A17 A16 A15   74LS138 kod çözücü giriş uçlarıdır.  

Bu giriş uç değerlerine göre seçilen çıkış lojik 0 diğer çıkışlar lojik 1 olur.  Örneğin 000 

giriş için RAM 1 girişi lojik 0 , 001 için RAM 2 girişi lojik 0 olur. 

 

Tablo 2.1  Adres Kod Çözücü Bağlantısı 
 

 



  

 

FFFFFH Boşta 

3FFFFH 

38000H 

32 Kbyte 

8 bit EPROM 

 Boşta 

0FFFFH 

08000H 

32 Kbyte 

8 bit RAM 2 

07FFFH 

00000H 

32 Kbyte 

8 bit RAM 1 

 
 

Şekil 2.6  Bellek Haritası 
 

 

Şekil 2.7  Belleklerin Adreslenmesi 
 



  

2.6.1 Çevre Birimlerinin Hafıza Organizasyonu 

 

 Çevre birimlerini adreslemek için alçak değerlikli A7-A0  8 adres hattı kullanılır.  

8 adres hattı ile 256 tane çevre birimi adreslenebilir.  Tablo 2.2, Tablo 2.3 ve Şekil 

2.8’de görüldüğü gibi eğitim seti üzerindeki çevre birimleri adreslenerek bağlanmıştır. 

 

Tablo 2.2  Çevre Birimleri Bellek Adresleri 
 

Adres Açıklama 

00h 8255-1  Parallel Giriş/Çıkış Birimi (Çevrebirimi Kartı) 

20h 8255-2  Parallel Giriş/Çıkış Birimi (Çevrebirimi Kartı) 

40h 8251      Seri Haberleşme birimi (Çevrebirimi Kartı) 

60h 74F374-Buzzer ve LED Kontrol 

80h 8259      Programlanabilir Kesme Denetleyicisi (Çevrebirimi Kartı) 

A0h 8254      Zamanlayıcı Birimi (Çevrebirimi Kartı) 

B0h Boşta 

C0h Boşta 

D0h Boşta 

E0h Boşta 

 
 

Tablo 2.3  Sistemin Giriş/Çıkış Uzayı 

 
 



  

 
 

Şekil 2.8  Çevre Birimlerine Ait Kod Çözücü Devresi 
 

8255, 8251, 8259 ve 8254 çevre birimlerinin kullanılabilmeleri için 

programlanmaları gerekir.  Bu elemanlara ait alt adresler CS  ve elmana doğrudan bağlı 

adres bağlantılarına göre belirlenir (TRIEBEL, 1997).  Tablo 2.4, Tablo 2.5, Tablo 2.6, 

Tablo 2.7 ve Tablo 2.8’de 8255-1/2, 8254, 8251 ve 8259 ait alt adreslemeler yapılmıştır. 

 

Tablo 2.4  8255-1 Alt Adres Tablosu 
 

 
 

Tablo 2.5  8251 Alt Adres Tablosu 

 



  

Tablo 2.6  8255-2 Alt Adres Tablosu 

 
 

Tablo 2.7  8254 Alt Adres Tablosu 
 

 

 
 

Tablo 2.8  8259 Alt Adres Tablosu 
 

 

 



  

2.7 Programlanabilir Çevre Birimi 8255 ile Giriş/Çıkış 
 

8255 geniş bir kullanım alanı olan, çoğu mikroişlemcili sistemlerde 

kullanılabilen programlanabilir, genel amaçlı paralel I/O birimidir.  Eğitim setinde 2 

adet 8255 PIA entegresi kullanılmıştır.  8255’in Port A , port B ve port C olmak üzere 3 

adet 8-bit paralel portu bulunmaktadır.  Uygulamaların fazla olması nedeniyle 8255’in 

aynı portları bazen girişe bazen çıkışa programlanabilmektedir.  Bu sebepten dolayı her 

uygulama programının başında 8255 programlanmıştır.  Şekil 2.9’da 8255’lerin ana ve 

uygulama kartları arasında nasıl bağlandığı ayrıntılı olarak görülmektedir. 

 

 

 
 

Şekil 2.9  8255 PIA Entegrelerinin Ana ve Uygulama Kart Bağlantıları 
 



  

2.8 8254 Zamanlayıcı / Sayıcı Entegresi 

 

8254 Zaman gecikmeleri elde etmek, gerçek zaman saati, tek darbe üreteci, kare 

dalga üreteci olarak zamanlayıcı veya sayıcı olarak kullanılan bir tüm devredir.  8254 

bir birinden bağımsız 3 tane sayaca (counter) sahiptir.  Her biri, giriş frekansını 1 ile 

65536 arasında değişen bir sayıya bölecek şekilde programlanabilir. 

 

 Eğitim setin 8254 entegresinin OUT2 (sayaç 2) çıkışı  kullanılmıştır.  8254’ün 

clk0, clk1 ve clk2 girişlerine 8284A’nın PCLK çıkışındaki 2.4576 MHz’lik sinyal 

uygulanmıştır.  Bununla ilgili ayrıntılı bilgi Şekil 2.10’da görüldüğü gibidir.  OUT2 

çıkışında elde edilen kare dalganın frekansı  

 

Çıkış Frekansı=
).(

.4576.2

DesimalBölen

MHz
 

 

 

eşitliği ile hesaplanmaktadır.  Bölen =FFFFh=65535 alındığında OUT2 çıkışındaki kare 

dalganın frekansı 37.5 Hz olmaktadır.  Elde edilen bu kare dalga ses üretmek ve A3955 

PWM (Pulse Width Modulation) entegresi ile DC motorların tork ve hız kontrolünü 

sağlamak amacıyla kullanılır.  

 

 

 
Şekil 2.10  8254 Giriş ve Çıkış Sinyalleri 



  

 2.9 8259 Programlanabilir Kesme Yöneticisi  
 

Programlanabilir kesme yöneticisi  olarak 8259 entegresi kullanılmaktadır. Bu 

entegre sekiz kesme girişi için kullanılabilmektedir (MAZIDI, 2003). 

 

Şekil 2.11’de görüldüğü gibi 8259’un kesme girişleri IDC40 konnektörü ile 

uygulama kartı üzerindeki 74LS244 entegresine bağlı tuşlara bağlanmıştır.  Bu tuşlara 

basılarak yapay kesmeler üretilmektedir.  8259 port adresleri 

A7    A6    A5   A4     A3    A2   A1    A0 

 1     0     0    0        X    X    X       0          Kod çözücünün Y5 çıkışı 8259’u şeçmektedir. 

 1     0      0    0        0     0     0       0          →80h   ICW1 

 1     0      0    0        0     0     0       1          →81h   ICW2,ICW3,ICW4 

 1     0      0    0        0     0     0       0          →80h   OCW2,OCW3 

 1     0      0    0        0     0     0       1          →81h   OCW1 

 

ICW  Portlarına Girilecek Kontrol Değerleri; 

ICW1→13h 

ICW2→08h  IR0’ın başlangıç değeri 

ICW3→09h 

 

 
 

Şekil 2.11  8259  Giriş ve Çıkış Sinyalleri 



  

2.10 8251 Senkron/Asenkron Seri İletişim Birimi 

 

8251 Entegresi hem senkron, hem asenkron çalışabilen bir seri iletişim birimidir. 

Şekil 2.12’de görüldüğü gibi bilgisayar ile eğitim seti  bu birim üzerinden seri olarak 

iletişim sağlamaktadır. 

 

8251 Entegresi seri iletişim için dış kaynaktan bir baud rate saat sinyali kullanır.  

Bu sinyal 8284A entegresinin PCLK çıkışındaki sinyalin SLN393 iki adet sayıcı 

entegresi yardımıyla dörde bölünmesi sonucu elde edilir.  PCLK çıkış frekansı 

2.4576Mhz ‘dir. Şekil 2.12’de görüldüğü gibi, ikinci SLN393 sayıcı entegresinin 

çıkışındaki saat frekansı  614.4Khz (2.4576Mhz /4=614.4Khz) KHz olmaktadır.  Eğitim 

setinin ilk açılışı anında yapılan çevre birimi ayarlamalarında 8251 bu 614.4Khz’lik 

sinyali 16’ya bölecek şekilde programlanır.  Böylece 8251’in transmitter ve receiver 

baud rate’i 614.4Khz /16= 38400 baud olmaktadır.  

 

8251 entegresinin TxD (Transmit Data) ve RxD (Receive Data) sinyalleri TTL 

seviyesindedir.  8251 entegresinin bu sinyallerini PC’nin RS232 portundaki TxD ve 

RxD sinyallerine bağlayabilmek için araya TTL ve RS232 sinyal seviyelerini 

bağdaştıran bir MAX232 entegresi konulmuştur.  Bu entegrenin özelliği ilave bir 

besleme girişi kullanmadan +5V ‘tan +9V ve –9V üretmesidir.  Böylece ilave güç girişi 

kullanılması gerekmemektedir. 

 

Akış denetimi uygulamaları için TxD ve RxD ‘nin yanısıra CTS ve RTS, giriş / 

çıkışları da ICL232 entegresine iletilmiştir.  Burada dikkat edilmesi gereken nokta, 

8251’in CTS çıkışının düşük seviyede olmasının gerekmesidir.  Aksi halde sistemden 

dışarıya veri gönderilemez.  Bu yüzden eğitim setiyle yapılacak seri iletişimde, ya akış 

denetimi kullanılmalı (Setin RTS’si bilgisayarın CTS ucuna, Bilgisayarın CTS’si setin 

RTS ucuna bağlanarak) ya da kendi RTS çıkışı CTS girişine bağlanarak sahte bir akış 

denetimi (loopback) uygulanmalı. 

 



  

Eğitim seti ile bilgisayarın haberleşmesinde diğer gerekli ayarlar, 8 veri biti, 2 

stop biti ve parite yok şeklindedir (8N2). 

 

 

 
Şekil 2.12  8251 Seri Haberleşme Bağlantısı 

 

2.11 RS232 Standardı 
 

Günümüzde RS232 en yaygın kullanılan seri I/O arabirim standardıdır.  Bu 

standart TTL lojik ailesinden çok önceleri belirlendiği için giriş ve çıkış voltaj 

seviyeleri TTL uyumlu değildir.  RS232 de lojik 1 -3V ile –25V arasında lojik 0 +3V ile 

+25V arasında tanımlanır, -3V ile +3V arası tanımsızdır.  Bu yüzden herhangi RS232 

cihazını bir mikroişlemci-tabanlı sisteme bağlamak için MCI1488, MCI1489 veya 

MAX232 gibi voltaj çeviricileri kullanılır.Bu tüm devreler hat sürücüleri/alıcıları (Line 

Driver/Receiver) olarak adlandırılır. 

 



  

 

 
Şekil 2.13  MAX-232 Devresi 

 

Çıkışları TTL seviyesindedir bunu RS232 sinyal seviyesin dönüştürmek 

gerekmektedir. Bu sistemde bu işlem için MAX232 entegresi kullanılmıştır. Bu 

entegrenin özelliği ilave bir besleme girişi kullanmadan +5V’tan +9V ve –9V 

üretmesidir.  Böylece ilave güç girişi kullanılması gerekmemektedir. 

 

 Eğitim setinde DB-9 seri I/O seri bağlantı standardı kullanılmıştır. Şekil 2.14’de 

görüldüğü gibi bilgisayarın seri portunun yanmaması için araya 4.7 Kohm’luk direnç 

bağlanmıştır. 

 

 
Şekil 2.14  Eğitim Seti İle Bilgisayar Arasındaki Seri Haberleşme Bağlantısı 

 



  

2.12 Hyper Terminal Programı 

  

Hyper Terminal Programı, bilgisayar ile 8251 seri haberleşmesini sağlayan 

programdır.  Program açıldıktan sonra Şekil 2.15’de görüldüğü gibi bir bağlantı isimi 

girilmelidir. 

 

 

 
Şekil 2.15  Hyper Terminal Program Bağlantı Tanımı 

 

Daha sonra, oluşturulan verilen isimdeki icon tıklanarak bağlantı yapılacak PC 

seri portu seçilir (bakınız Şekil 2.16).  Burada eğitim setinin seri port soketi hangi PC 

seri portuna bağlanmış ise o seri port seçilmelidir.  

 

 

 
Şekil 2.16  Hyper Terminal Program Bağlan Ayarı 



  

En sonunda, Şekil 2.17’de görüldüğü gibi, seçilen seri portun özellikleri bağlı 

olan eğitim setinin özellikleri ile aynı olacak şekilde seçilir. 

 

 

 
Şekil 2.17  Hyper Terminal Program Bağlantı Noktası Ayarları 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



  

3.  EĞİTİM SETİ YAZILIM BİLEŞENLERİ 

 

 Yazılım bölümü, EPROM’da bulunan monitör programı ve örnek 

uygulamalar için yazılan programlardan oluşmaktadır. 

 

3.1 Uygulamalar İçin  Assembler Dilinde Yazılmış Programların Derlenmesi 

 

Word gibi bir editörde assembler olarak yazılan dosya .ASM uzantılı olarak 

kaydedilir.  Yazılan bu dosya  MS-DOS’ta  MASM ile .OBJ uzantılı hale getirilir.  

MASM  .ASM uzantılı dosyayı yazım hatalarına karşı kontrol eder.  Eğer herhangi bir 

hata varsa çevirme işlemini yapmaz.  Assembler dilinde yazdığımız .ASM uzantılı 

dosyayı ercan.ASM olarak kaydedelim.  Ercan.ASM dosyasını derlemek için DOS 

ekranında  

 

MASM   yazıp ENTER tuşuna basılır. Sonra 
 
 
ercan.asm  yazıp iki kere ENTER tuşuna basılır. 

 
Böylece aynı klasör içinde      ercan.OBJ     uzantılı dosya elde edilir.  Daha sonra 
 

 
LINK  ercan.OBJ yazıp ENTER tuşuna basılarak, 
 
ercan.EXE                dosyası elde edilir.  Ercan.BIN  dosyasını elde etmek için aşağıda 

verilen komut satırı yazılıp  ENTER tuşuna basılmalıdır. 

 
EXE2BIN.EXE   ercan.EXE   ercan .BIN     
 

Ercan.HEX dosyasını elde etmek için aşağıdaki komut satırları kullanılmalıdır. 

 
BIN2HEX.EXE         

 
ercan.BIN                  
 



  

ercan.HEX               dosyası yazılan ercan.ASM dosyasının intelhex formatına 

dönüştürülmüş şeklidir.  Bu dosya yazılan ercan.ASM dosyasının makine kodlarını 

eğitim setinin RAM’ne Hyper Terminal programı yardımıyla yüklenmesinde 

kullanılmaktadır. 

.ASM olarak kaydedilmiş bir dosyanın aynı adlı bir .BİN uzantılı dosyaya 

dönüştürme işlemi  aşağıda verilen  .BAT dosyası yardımıyla yapılabilir 

(TANYERİ,1996). 

Ercan% 1.asm 
MASM %1 ; 
LINK %1 ; 
EXE2BIN     %1    %1.COM ; 
 

Yukarda anlatılanları bir örnek üzerinde görmek için eğitim setinin üzerindeki 

74F374 elemanın çıkışına bağlı yedi adet LED’in kontrolüne ait bir program göz önüne 

alınacaktır. Şekil 3.1’de görülen program LED.ASM olarak kaydedilir. 

 

 
 

Şekil 3.1  LED.ASM Uzantılı Word Pad  Dosyası 



  

Şekil 3.2’de görüldüğü gibi  MASM kullanılarak LED.OBJ dosyası elde edilir. 

 

 
 

Şekil 3.2  MASM ile Dönüşüm 
 

Daha sonra Şekil 3.3’de görüldüğü gibi  sırasıyla LINK, EXE2BIN ve 

BIN2HEX programları kullanılarak  LED.EXE dosyası elde edilir. Yazılan LED.ASM 

uzantılı dosyanın makine kodları ve yükleme işleminde kullanılan bazı bilgileri içeren 

LED.HEX dosyasının içeriği Şekil 3.4’de gösterilmiştir (TANYERİ, 1996). 

 

 
 

Şekil 3.3  İntelhex Formatına Dosya Dönüşümü 



  

 

 
Şekil 3.4  İntelhex Formatındaki  Dosya  

 

3.2  Monitör Programı Kullanımı 

  

Monitör programıyla;  hafızaya bir programın yüklenmesi, yüklenmiş programın 

veya hafızanın bir bölgesinin hex formatında  gösterilmesi, hafızanın içeriğinin 

değiştirilmesi, mikroişlemci saklayıcılarının ve bayrakların içeriklerinin gösterilmesi, 

saklayıcılara doğrudan bilgi girilebilmesi, yüklenmiş programların çalıştırılması, 

yüklenmiş programın belirli bir yerine durma noktası (break point) konularak, bu 

noktaya gelince programın durdurulması  gibi bir çok işlem yapılabilmektedir 

(ANTONAKOS, 1999). 

 

 Monitör programıyla işlem yapılabilmesi için bilgisayar ile eğitim seti arasında 

RS232 bağlantısı yapılmalıdır.  Daha sonra bilgisayardaki hyper terminal program 

bağlantı ayarları yapılıp hyper terminal programının setin bağlı olduğu seri porta 

bağlanması sağlanmalıdır. 

 

 



  

 

 
Şekil 3.5  Bağlantı Görüntüsü  

 

>H (help) yazılıp ENTER tuşuna basılırsa kullanıcının karşısına  Şekil 3.6’da 

görülen yardım (help) ekran görüntüsü gelir.  Burada kullanıcı monitör programı 

yardımıyla yapabileceği işlemlere ait komut bilgilerini öğrenebilir.  

 

 

 
Şekil 3.6  Monitör Programı Çalışma Menüsü 



  

 Daha önce oluşturulan LED.HEX formatında ki uygulama programı RAM’e 

yüklenmek istenirse; 

 

> L        yazılıp ENTER tuşuna basılır. Hyper Terminal programı araç çubuklarındaki 

Aktarım menüsüne girilir ve burada Metin Dosyası Gönder seçilir.  Metin Dosyası 

Gönder alt menüsü açılır ve yüklenecek program burada bulunur ve yüklenir.  Bununla 

ilgili ayrıntılı bilgi Şekil 3.7 ve Şekil 3.8’de görüldüğü gibidir.  Uygulama programı 

RAM’in 0400h adresinden itibaren yüklenir.  Bunu yapmak için LED.HEX dosyasının 

yüklenip yüklenmediği RAM’in içeriğine bakılarak görülebilir. 

 

 

 

Şekil 3.7  Metin Dosyası Yüklenmesi 



  

 

 
Şekil 3.8  Programın  Yükle İşleminin Tamamlanması 

 

> D  0400h  0500h      yazılıp entere basılır. 0400h ile 0500h adresleri arsındaki bilgi 

Şekil 3.9’da olduğu gibidir.  LED.HEX dosyasındaki format verileri hariç diğer 

bilgilerin RAM’dekiyle aynı olduğu görülür.  INTEL.HEX formatında; ilk iki byte 

yüklenecek veri uzunluğunu, sonraki dört byte yükleme adresini, sonraki iki byte kayıt 

tipini ve son iki byte ise kontrol (sum check) byte’nı gösterir.  RAM’de görmemiz 

gereken veriler  dokuzuncu byte’tan  itibaren başlar (ANTONAKOS, 1998). 

 

 

 

Şekil 3.9  Ram Bellek İçeriği 
 



  

 > G  0400h     yazılıp entere basılırsa, program 0400h’den itibaren mikroişlemci 

tarafından okunarak sırasıyla yerine getirilir (run edilir).  Eğitim seti üzerindeki ledlerin 

sırasıyla yaklaşık 1 saniye yandığı görülür.   Program bir döngü içerisinde çalıştığı için 

eğitim seti üzerindeki reset tuşuna basılıncaya kadar çalışır.  Reset tuşuna basıldığında 

işlem durur.  RAM’deki bilgiler silinmediği için   

 

 > G  0400h     yazılıp ENTER tuşuna basılırsa program tekrar çalışır ve ledlerin 

sırasıyla yandığı görülür. Ayrıntılar Şekil 3.10’da görüldüğü gibidir. 

 

 
 

Şekil 3.10  Ram’e Yüklü Programın Çalıştırılması 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  

4.  ÖRNEK PROGRAM UYGULAMALARI 

 

 

4.1 74LS374 Entegresi İle LED  Kontrolü 

 

Şekil 4.1’de görüldüğü gibi 74LS374’ün adresi 60h’dir.  74LS374 entegresinin 

girişlerine data verilir.  Aynı anda  60h adresi seçilirse girişteki data bilgisi çıkışta 

görülür.  Bu bilgiye göre ledlerin  yanması sağlanır. 

 

 
Şekil 4.1  LED Kontrol 

 



  

4.1.1 Led Kontrolünün Assembler Programı 
 

CODE   SEGMENT 

     ASSUME CS:CODE,  DS:CODE 

START: 

MOV  AL, 11111111B ; Çıkış bilgisi. 

 MOV  DL, 01100000B ; 60H CS bilgisi 

 OUT  DX, AL 

 CALL   DELAY 

 MOV  AL, 11111110B ; 1.LED yanar 

 CALL   DELAY 

 MOV  AL, 11111101B ; 2.LED yanar 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL,  1111011B ; 3.LED yanar 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11110111B ; 4.LED yanar 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11101111B ; 5.LED yanar 

 CALL DELAY 

 MOV  AL, 11011111B ; 6.LED yanar 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 10111111B ; 7.LED yanar 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 00000000B ; Bütün LED’ler yanar. 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP  START 

DELAY:MOV  CX, 1111111111111111B ; FFFFH=65535 Decimal 

 LOOP    $                     ; 65535X15.085US=988.59 MS ≅≅≅≅1 S 

 RET  

CODE  ENDS 



  

4.2 Röle Kontrolü 
 

 Şekil 4.2’de röle ve 8255 PIA bağlantısı görülmektedir.  8255’den gelen iki 

bitlik veri bilgisine göre BC 237 transistörü iletime geçer.  Transistör röle bobinine 

enerji vererek normalde açık (NO) kontakların kapanmasına, normalde kapalı (NC) 

kontakların açılmasını sağlar. 

 

 Devredeki 1N4148 diyodunun görevi ise, transistör rölenin enerjisini kestiğinde 

röle bobini üzerinde kalan akımı kendi üzerinde kısa devre ederek yok eder.  Rölenin 

iletime geçmesiyle yanmakta olan LED söner.  Rölenin iletimi kesildiğinde LED tekrar 

yanmaya başlar.  
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Şekil 4.2  Röle Kontrol Devresi 
 



  

4.2.1 Röle Kontrolünün Assembler Programı 
 

CODE SEGMENT 

     ASSUME  CS:CODE,  DS:CODE 

START:  

 MOV  BL, 33H   ;İlk Port-A çıkış bilgisi 

TEKRAR: MOV AL,BL 

 MOV  DX, 00H 

 OUT  DX, AL  ;Bilgi röleye gönderilir. 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 ROR   BL, 1     ;Port-A  çıkış bilgisi bir bit sağa kaydırılır. 

 JMP  TEKRAR 

DELAY:MOV CX, 0000111111111111B  ;0FFFH=4095 Desimal 

 LOOP    $                      ;4095X15.08US=61.75 ms 

 RET 

 

CODE  ENDS 

 

      END START 

 

 Bu program 300 mili saniye boyunca, uygulama kartı üzerindeki bulunan birinci 

röle kontaklarının açık olanlarını kapatmakta ve kapalı olanlarını açmaktadır. 

 

Daha sonra 300 mili saniye boyunca ikinci röle  kontaklarını açık olanlarını 

kapatmakta ve kapalı olanlarını açmaktadır. Eğitim setinin reset tuşuna basılıncaya 

kadar bu işlem sürekli tekrarlanıyor. 



  

 

4.3 8254 İle Saat Frekans Üreticisi İle PWM Motor Hız Kontrolü 
 

PWM motor hız kontrolü oldukça yaygın olarak kullanılan  bir teknik olup, 

motorların daha verimli kullanabilmesini sağlamaktadır.  

 

PWM DC motorun torkunu ve hızını kontrol etmek için tamamıyla farklı bir 

yaklaşım kullanır.  Güç motora sabit genlikli ama darbe genişliği değişik kare dalga ile 

iletilir.  Duty-Cycle bir periyotta darbenin yüksek gerilime sahip olduğu zamanın 

yüzdesidir.  En düşük hız için, güç zamanın sadece çeyreğinde uygulanır.  Darbelerin 

frekansı, motorun düzgün çalışmasını sağlayacak kadar yüksek olmalıdır.  Pratik olarak 

bunu gerçekleştirmek için, güç motora regüle edilerek verilir. 

 

PWM analog sürmeye göre iki farklı avantaj sağlar.  Birincisi doğrudan 

bilgisayarla tek bir bit kullanılarak sürme işleminin gerçekleştirilmesini sağlar.  Böylece 

DAC ihtiyacı ortadan kalkar. İkincisi C sınıfı kuvvetlendiricilerle sürücü 

kuvvetlendiricisinin etkin bir biçimde gerçekleştirilmesidir.  C sınıfı sürücülerin 

kullanılma nedeni ise, bu sürücüler de güç harcaması minimize edilmiştir. 

 

İdeal PWM’de frekans sabit tutulur ve sadece uygulanan darbenin süresi 

değiştirilir (Duty-Cycle). 

 

 Bu sistem set üzerindeki uygulama devresinde, A3955SB entegresi kullanılarak 

gerçekleştirilmiştir.  Bu entegrenin phase ve enable girişlerine Dijital TTL’le uygun 

sinyaller uygulanmalıdır.  Bu entegre PWM (Pulse Width Modulation) ile DC 

motorların tork ve hız kontrolünü sağlar.  Bu sistem ile motor üzerindeki akım kontrol 

edilir.  A3955SB entegresi PWM  sürme işlemi için kullanılır.  8254 Timer çıkışındaki 

sinyal A3955SB entegresinin enable ucuna uygulanır.  OutA ve OutB çıkışları motoru 

kontrol eder. 

 



  

U2

8254

19
20

10
13
17

8
7
6
5
4
3
2
1

11
14
16

9
15
18

22
23
21

A0
A1

OUT0
OUT1
OUT2

D0
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7

G0
G1
G2

CLK0
CLK1
CLK2

RD
WR
CS

A5

A6

MG1

1
2

U1

74LS138

1
2
3

15
14
13
12
11
10
9
7

6
4
5

A
B
C

Y0
Y1
Y2
Y3
Y4
Y5
Y6
Y7

G1
G2A
G2B

3 VDC MOTOR

A0H

U3

A3955

2

8
9

1014
15

16

3
11

7
1

VREF

D2
D1

OUTAD0
OUTB

VBB

RC
SENSE

PH
PFD

A7

 
 

Şekil 4.3  PWM Motor Kontrol Devresi 
 

Counter0= A0H 

Counter1= A1H 

Counter2= A2H 

Kontrol Saklayıcısı=A3H 

 

Clk girişi; 8284A’nın PCLK çıkışı= 2.4576 MHz 

 

                               2.4576 MHz 
Çıkış Frekansı=   ----------------- 
                                BÖLEN(desimal) 
 
 
 
Burada bölen=FFFFH=65535 ise Çıkış Frekansı=2.4576MHz/65535=37.5Hz, 
 



  

 

Burada bölen=FFH   =255  ise     Çıkış Frekansı=2.4576MHz/255=9.63764 KHz olur. 
 
 
 
4.3.1 PWM Motor Kontrolünün Assembler Programı 
 

.MODEL SMALL  

 CODE SEGMENT 

     ASSUME CS:CODE, DS:CODE 

 

START:MOV AL, 10110110B;8254 Counter2,Mode3,ikili şeklinde programlanır. 

MOV  DX, 10100011B 

 OUT   DX, AL 

 MOV   AX, 11111111B ;Giriş saat bölenini yükle 

 MOV   DX, 10100010B 

 OUT    DX, AL        ;Düşük değerli byte yükle.  

 MOV   AL, AH        ;Yüksek değerli byte yükle. 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV   AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT   DX, AL 

 MOV  AX, 11111110B 

 MOV   DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV   AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 11111100B 



  

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT   DX, AL  

 MOV   AL, AH 

 OUT   DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV   AL, 10110110B 

 MOV   DX, 10100011B 

 OUT   DX, AL 

 MOV  AX, 11110000B 

 MOV   DX, 10100010B 

 OUT   DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT   DX, AL 

 CALL  DELAY  

 MOV   AL, 10110110B 

 MOV   DX, 10100011B 

 OUT   DX, AL 

 MOV   AX, 11000000B 

 MOV   DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV   AL, AH 

 OUT   DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV   AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT   DX, AL 

 MOV   AX, 00001111B 

 MOV   DX, 10100010B 

 OUT    DX, AL  

 MOV   AL, AH 

 OUT   DX, AL 

 CALL  DELAY 



  

 MOV   AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 00000000B 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP    START 

 DELAY:MOV  CX, 1111111111111111B 

 LOOP    $ 

 RET 

 

CODE  ENDS 

      END   START 

 

 Bu program 8254 Counter 2 çıkış frekansı ayarlar.  Belirli zaman aralığı için 

8254 böleni değiştirilerek çıkışta değişik frekanslarda sinyaller elde edilmektedir.  Elde 

edilen bu sinyaller A3955 PWM entegresine gönderilmektedir. 

 

A3955 PWM entegresinin çıkışında bulunan DC motor bu sinyallerin 

frekanslarına bağlı olarak değişik hızlarda döndürülmektedir. 

 

4.3.2 8254 İle Ses Üretimi 
 

 Müzik notalarının temel frekansları DO için 261.6 Hz, RE için 293.7 Hz , Mİ 

için 329.6 Hz, FA için 349.2 Hz, SOL için 392 Hz, LA için 440 Hz ve Sİ için 493.2’dir.  

8254’ün clk giriş frekansı 2.4576 MHz’dir.  2.4576 MHZ frekansı uygun sayılara 



  

bölünerek nota frekansları elde edilebilmektedir.  Şekil 4.4’deki gibi sistem bağlanarak 

program çalıştırıldığında hoparlörde nota sesleri duyulmaktadır.  

 

 
 

Şekil 4.4  8254 İle Ses Üretim Devresi 
 

4.3.3 8254 İle Ses Üretimi Assembler Programı 
 

.MODEL SMALL  

CODE SEGMENT 

     ASSUME CS:CODE, DS:CODE 

START:MOV AL, 10110110B;8254 Counter2,Mode3,ikili şeklinde programlanır. 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 18788  ;DO için bölen. 

 MOV DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL 

 MOV AL, AH 



  

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT   DX, AL 

 MOV  AX, 16736  ;RE için bölen. 

 MOV DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX ,AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT DX, AL 

 MOV  AX, 14912  ;Mİ için bölen. 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX ,AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT   DX ,AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  



  

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 14076  ;FA için bölen. 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 12540  ; SOL için bölen. 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX ,AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT DX, AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 



  

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 11172  ; LA için bölen. 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT DX, AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  

 MOV  AL, 10110110B 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 9964  ;Sİ için bölen. 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY  

MOV  AX, 9408  ;İnce DO için bölen. 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 



  

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 10 

 MOV  DX, 10100010B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL  

 CALL  DELAY 

 JMP  START 

 DELAY:MOV CX, 1111111111111111B 

 LOOP    $ 

 RET 

CODE  ENDS 

      END   START 

 

Bu program 8254 Counter 2 çıkış frekansı ayarlar.  8254’ün clk giriş frekansı 

2.4576 MHz’dir.  2.4576 MHZ frekansı uygun sayılara bölünerek nota frekansları elde 

edilebilmektedir.  Bu sesler yükselteç vasıtasıyla dinlenmektedir. 

 

4.3.4 8254 İle BUZZER’ın  Kontrolü   
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Şekil 4.5  BUZZER Kontrol Devresi 

 



  

 

.MODEL SMALL  

CODE SEGMENT 

     ASSUME CS:CODE, DS:CODE 

START: 

MOV AL, 00110110B;8254 Counter0,Mode3,ikili şeklinde programlanır. 

 MOV  DX, 10100011B 

 OUT  DX, AL 

 MOV  AX, 983  ;2.4576MHz/2.5 KHz=983 Bölen. 

 MOV DX, 10100000B 

 OUT  DX, AL  

 MOV  AL, AH 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY  

 MOV AX, 10 

 MOV  DX, 10100000B 

 OUT  DX, AL 

 MOV AL, AH 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 CALL  DELAY 

 JMP     START 
DELAY:MOV CX,1111111111111111B 

 LOOP   $ 

 RET  

CODE  ENDS 

      END   START 

 



  

Bu program 8254 Counter 0 çıkış frekansını ayarlar.  8254’den elde edilen 

uygun frekanslı kare dalga sinyal ile BUZZER’dan  ses elde edilebilir.  BUZZER’ın 

rezonans frekansı  referans [7]’de görüldüğü gibi 2 ile 4 KHz arasında değişmektedir.  

2.4576 MHZ frekansı 983 sayısına bölünerek, elde edilen 2.5 KHz’lik kare dalga sinyal 

ile BUZZER’ın ötmesi sağlanmaktadır.  

 

4.4 Analog Sayısal Çevirici  (ADC) Uygulaması 

 

 

 

Şekil 4.6  ADC Uygulama Devresi 

 

 ADC0804 negatif-pozitif (double pole) gerilim modunda çalışmaktadır.  

 

 



  

 

 

8255-1                                                 8255-2                            

PA=00H                                             PA=20H 

PB=01H                                             PB=21H 

PC=02H                                             PC=22H 

CONTROL=03H                              CONTROL=23H 

 

4.4.1  ADC Dönüştürücü  Assembler Programı 

 

.MODEL  SMALL  

CODE SEGMENT 

     ASSUME CS:CODE, DS:CODE 

START: 

MOV AL, 81H 

 MOV DX, 23H 

 OUT DX, AL 

 MOV DX, 22H 

 MOV AL,11101111B 

 OUT DX, AL 

K1: IN AL, DX 

 AND AL, 00001111B 

 CMP AL,00001110B 

 JNE K1 

 MOV AL, 90H 

 MOV DL, 23H 

 OUT DL, AL 

 MOV AL, 81H 

 MOV DL, 03H 

 OUT DL, AL 

 MOV DX, 02H 



  

B1: IN AL,DX 

 AND AL, 01H 

 CMP AL, 01 

 JNE B1 

 MOV CX, 0 

 LOOP  $ 

 MOV AL, 00100000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 MOV DL, 20H 

 IN AL, DL  

 NOT  AL 

 SHL AL, 1 

 OR AL, 01H 

 MOV DL, 60H 

 OUT DL, AL 

 MOV CX, 0 

 LOOP  $ 

 MOV AL, 00010000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 MOV AL, 00110000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 JMP START 

 

CODE  ENDS 

      END  START 

  

 

  

 



  

Bu program, öncelikle tuş takımındaki ilk tuşa basılıp basılmadığını kontrol 

eder.  Eğer bu tuşa basılırsa, LM35 sıcaklık sensör sinyali ADC0804 tarafından 

örneklenir.  Örneklenmiş  sinyal, 74LS374 entegresi ile kontrol edilen LED çıkışlarına 

verilir.  LED’ler sıcaklık karşılığını, ikilik düzende desimal olarak göstermektedir.  Her 

tuşa basıldığında bu işlem tekrarlanmaktadır.  

 

4.5  Adım Motor Kontrol Uygulaması 

 

Bu uygulamada kullanılan adım motor Şekil 4.7’de görüldüğü gibi altı girişe 

sahiptir.  Bunlardan 4 tanesi stator sargıları diğer 2 tanesi merkezi ortak uçlardır.  Stator 

sargılarına uygulanan kontrol darbeleri, motor milinin belli açılardaki adımlarla 

dönmesine neden olur.  Adım açısı, tek bir adımda alınan en küçük açıdır.  Motorun iç 

yapısına göre, her bir adımda değişik açılarda döner.  Adımların sayısı 360º’lik bir tam 

dönmedeki adımlar toplamıdır.  Örneğin adım açısı 0.72º için 500 adım, 1.8º için 200 

adım, 5º için 72 adım, 15º için 24 adım gerekir.  Aşağıda kullanılan adım motor kontrol 

devresinde, sistem transistörlerle sürülmüştür.  Bizim kullandığımız  motorun adım açsı 

7.30º olup, bir turu için yaklaşık 50 adım atması gerekmektedir. 

 

 8255-1 Kullanılarak adım  motor döndürülür.  Farklı sayı değerleri girilerek 

adım motor döndürülebilir.  Burada 33h sayısı kullanılmıştır. 

 

PA=00H 

PB=01H 

PC=02H 

CONTROL=03H 

Adım açısı = 7.30 derece,  360/7.30=49.315 adımda bir tur atar. 
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Şekil 4.7  Adım Motor Sürücü Devresi 

 

 
 
Motor saat yönünde döner. 
 

 ABCD uçlarına ok yönünde bilgiler gönderilirse adım motor saat yönünde, okun 

ters yönünde  bilgiler gönderilirse adım motor saatin ters yönünde döner. 

 

 



  

4.5.1  Adım Motor İçin Assembler Programı 

 

 

CODE   SEGMENT 

     ASSUME  CS:CODE,  DS:CODE 

 

START:             ;       ABCD  

 MOV  BL, 33H   ;   00110011 

TEKRAR: MOV AL,BL 

 MOV  DX, 00H 

 OUT   DX, AL 

 NOP 

 NOP 

 NOP  

 CALL  DELAY 

 ROR   BL, 1    ;Bir bit sağa kaydırılır. 

 JMP TEKRAR 

DELAY:MOV CX, 0000111111111111B ;0FFFH=4095 Desimal 

 LOOP $                     ; 4095X15.08US=61.75 ms 

 RET                        ;49.315*61.75 ms =3.045 s’de bir  

 

CODE  ENDS                ;tur döner. 

      END   START 

  

 

 

Bu program adım motora ABCD bilgilerini 61.75 ms aralıklarla değiştirerek, 

gönderir.  Adım motor 61.75 ms aralıklarla bir adım atarak, bir turu 3.045 saniyede 

tamamlamaktadır.  

 

 



  

4.6   Sayısal  Analog Dönüştürücü Uygulaması 

 

DAC0808 8-bit sayısal-analog çeviricidir. Çevirici çıkışında 256 farklı voltaj 

seviyesi sağlar. DAC tüm devresi orta hızlı bir çevirici olup bir sayısal girişi bir analog 

çıkışa yaklaşık 100 µs içinde çevirir. 

 

DAC0808 8-bit bir sayısal girişi lout1 ve lout2 olarak belirtilen, genelde 741 gibi 

bir dış OPAMP (Operatinal Amplifier ) devresine bağlanan iki tane analog çıkışa 

çevirir.  DAC0808 ‘in çıkış adım voltajı  –Vref  (referance ) voltajının 255’e bölümü 

olarak tanımlanır. Örneğin, eğer referans voltajı -5V ise çıkış adım voltajı +0.0196V 

‘tur. Çıkış adım voltajı referans voltajı ile ters işarete sahiptir. Adım voltajı bir 

çeviricinin çözünürlüğü ( resolution ) olarak da adlandırılır. 

 

Şekil 4.8’de görüldüğü gibi 8255-2’nin Port B çıkışına bağlı olan DAC 

kullanılarak, değişik sayısal girişler için elde edilen çıkışlara bağlı olarak motor 

kontrolü yapılmaktadır.  DAC0808 negatif-pozitif (double pole) gerilim modunda 

çalışmaktadır. 
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Şekil 4.8  DAC0808 Uygulama  Devresi 



  

 

4.6.1  DAC0808 İle  Motor Hız Kontrolü Assembler Programı 
 

 

 

.MODEL SMALL   

 

CODE  SEGMENT 

     ASSUME  CS:CODE,  DS:CODE 

 MOV SP, 2000H  

START:MOV AL, 80H   ;8255-2 PA,PB VE PC OUT 

 MOV  DX, 23H 

 OUT  DX, AL   

 MOV  AX, 00000000B ; Motor  en düşük hızda dönderilir. 

 MOV  DX, 21H 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AX, 11111111B ; Motor  en yüksek  hızda dönderilir. 

 MOV  DX ,21H 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP  START 

DELAY:MOV CX, 1111111111111111B ; FFFFH=65535 Decimal 

 LOOP    $                     ; 65535X15.085US=988.59 MS ≅≅≅≅1 S 

 RET  

CODE  ENDS 

      END  START 

 

Bu program DAC0808’e 00h ve FFh bilgilerini 1 saniye aralıklarla 

göndermektedir.  DAC0808 bu sayısal bilgileri alarak analog sinyale dönüştürmektedir. 

Elde edilen bu anolog sinyaller BC237 transistörünün basene uygulanarak, transistörün 

emiter ucuna bağlı olan DC motorun iki farklı hızda dönmesini sağlamaktadır.   

 



  

 

4.6.2 ADC0804 İle Örneklenen  Sinyalin DAC0808 Çıkışında Elde Edilmesi 

Assembler Programı 

 

.MODEL  SMALL  

CODE  SEGMENT 

     ASSUME  CS: CODE, DS:CODE 

START:MOV AL, 90H 

 MOV DL, 23H 

 OUT  DL, AL 

 MOV AL, 81H 

 MOV DL, 03H 

 OUT  DL, AL 

 MOV DX, 02H 

B1: IN AL, DX 

 AND AL, 01H 

 CMP AL, 01 

 JNE B1 

 MOV AL, 00100000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 MOV DL, 20H 

 IN AL, DL  

 MOV  DX, 21H 

 OUT  DX, AX 

 MOV AL, 00010000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT  DL, AL 

 MOV AL, 00110000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 



  

 JMP  B1 

CODE  ENDS 

      END  START 

 

 Bu program ile ADC0804 girişinde alınan sinüs sinyali örneklenerek DAC0808 

gönderilmektedir.  DAC0808 çıkışına osiloskopta bakıldığında sinüs sinyali 

 görülmektedir. 

 

4.6.3 ADC0804 İle Örneklenen  Ses Sinyalinin DAC0808 Çıkışında Elde Edilmesi  

Assembler Programı 
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Şekil 4.9  Ses  Uygulama  Devresi 

 
 



  

 .MODEL SMALL  

CODE  SEGMENT 

     ASSUME  CS:CODE, DS:CODE 

START:MOV AL, 90H 

 MOV DL, 23H 

 OUT DL, AL 

 MOV AL, 81H 

 MOV DL, 03H 

 OUT DL, AL 

 MOV DX, 02H 

B1: IN AL, DX 

 AND AL, 01H 

 CMP AL, 01 

 JNE B1 

 MOV CX, 15H 

 LOOP  $ 

 MOV AL, 00100000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 MOV DL, 20H 

 IN AL, DL 

 MOV DX, 21H 

 OUT DX, AX 

 MOV AL, 00010000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 MOV AL, 00110000B 

 MOV DL, 02H 

 OUT DL, AL 

 JMP B1 

CODE  ENDS 

      END START 



  

 

 Bu program ile ADC0804 girişinde alınan ses sinyali örneklenerek DAC0808 

gönderilmektedir.  DAC0808 çıkışına anfi de yükseltilerek dinlenebilmektedir. 

 

4.7   LCD Ekran Uygulaması 

 

Bu devrede Şekil 4.10’da görüldüğü gibi 2X16 karakter LCD ekran paralel 

olarak bağlanmıştır. LCD’nin okunması düşünülmediğinden veri yolu tek yönlüdür. Bu 

nedenle LCD’deki R/W ucu topraklanmıştır. LCD’ye bağlı bir 10 Kohm’luk 

potansiyometre  ile LCD’nin ekran aydınlığı ayarlanabilmektedir (MAZİDİ,2003).    
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Şekil 4.10  LCD Ekran Uygulama  Devresi 
 

4.7.1   LCD Ekran Yazı Uygulaması Assembler Programı 

 

 LCD assembler programı referans [5]’den alınarak sisteme uyarlanmıştır. 

PA=00H 

PB=01H 



  

PC=02H 

CONTROL=03H 

.MODEL SMALL  

PORTB  EQU  01H 

PORTC   EQU  02H 

CODE  SEGMENT 

     ASSUME CS:CODE, DS:CODE 

START:MOV AL, 80H ;8255-1 PA,PB,PC Çıkış olarak programlanır. 

 MOV  DX, 03 

 OUT  DX, AL 

 MOV  SP, 2000H 

 MOV  AL, 38H   ;LCD ekranda her bir elemanın yazılması için 7x4 

matris tanımlanır. 

 CALL  COMNDWRT 

 MOV  AL, 0EH   ;LCD’ye hazır ol bilgisi gönderilir. 

 CALL  COMNDWRT 

 MOV  AL, 01H   ;LCD ekran temizlenir. 

 CALL  COMNDWRT 

 MOV AL, 06H  ;Bir sonraki karakter için kursör sağa kaydırılır. 

 CALL  COMNDWRT 

 MOV AL, 'E' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 'E' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 'R' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 'C' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 



  

 MOV AL, 'A' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 'N' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, '-' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 'K' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 'O' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 'S' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 'E' 

 CALL  DATWRT 

 CALL  DELAY  

DELAY PROC 

 PUSH  CX 

 MOV  CX ,0000111111111111B 

 LOOP  $ 

 POP  CX 

 RET 

DELAY   ENDP  

DATWRT   PROC 

 PUSH  DX 

 MOV  DX, PORTB 

 OUT  DX, AL 



  

 MOV  AL, 00001100B 

 MOV  DX, PORTC 

 OUT  DX, AL 

 NOP 

 NOP  

 MOV  AL, 00000100B 

 OUT  DX, AL 

 POP  DX 

 RET 

DATWRT  ENDP 

COMND WRT PROC 

 PUSH  DX 

 MOV  DX, PORTB 

 OUT  DX, AL 

 MOV  DX, PORTC 

 MOV  AL, 00001000B 

 OUT  DX, AL 

 NOP 

 NOP  

 MOV  AL, 00000000B 

 OUT  DX, AL 

 POP  DX 

 RET 

COMNDWRT  ENDP  

 

CODE  ENDS 

      END  START 

 

Bu program öncelikle 8255’i programlar.   LCD ekranda elemanların yazılması 

için 7x4 matris oluşturur.  Karakterler sırasıyla gönderilerek ekranda yazı yazdırılır.   

Her bir  karakterden sonra kursör sağa kaydırılır. 



  

4.8  Motor Yön Kontrol Uygulaması 

 

Şekil 4.11’de görüldüğü gibi 8255 PIA entegresinin A potunun A0 ve A1 bitleri 

kullanılarak motor yön kontrolü yapılmıştır.  Bu iki bit 00 ve 11 iken motor durmakta, 

01 iken sağa, 10 iken motor sola dönmektedir (GÜMÜŞKAYA, 2002). 
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Şekil 4.11  Motor Yön Kontrol   Devresi 
 

 

4.8.1  Motor Yön Kontrol Uygulaması Assembler Programı 

 

PA=00H 

PB=01H 

PC=02H 

CONTROL=03H 

 



  

CODE  SEGMENT 

     ASSUME  CS:CODE,  DS:CODE 

START:  

 MOV  AL, 00000001B ; Motor sağa döndürülür. 

 MOV  DX, 00000000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 MOV  AL, 00000000B ; Motor durdurulur. 

 MOV   DX, 00000000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 MOV  AL, 00000010B ; Motor sola döndürülür. 

 MOV  DX, 00000000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 



  

 CALL DELAY 

 MOV  AL, 00000000B ; Motor durdurulur. 

 MOV  DX, 00000000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 CALL DELAY 

 JMP  START 

DELAY:MOV CX, 1111111111111111B ; FFFFH=65535 Decimal 

 LOOP    $                ; 65535X15.085US=988.59 MS ≅≅≅≅1 S 

 RET  

CODE  ENDS 

      END  START 

 

Bu program 8255-1’in A0 ve A1 çıkışlarına 7 saniye aralıklara 01, 00, 10 ve 00 

bilgilerini göndermektedir.  01 bilgisi ile motor 7 saniye boyunca sağa dönmektedir. 

Sonra 00 bilgisiyle motor 7 saniye süreyle  durmaktadır.  Daha sonra 10 

bilgisiyle motor sola dönmektedir.  En sonunda ise 00 bilgisiyle motor 7 saniye boyunca 

durmaktadır.  Eğitim setinin RESET  tuşuna basılana kadar bu dönme işlemleri 

tekrarlanmaktadır. 

 

 

4.9  Tuş Takımı Kontrol  Uygulaması 
 

 

Şekil 4.12’de görüldüğü gibi deney kartında 12 tuşluk (3 satır, 4 sütun toplam 12 

tuş) bir tuş takımı kullanılmıştır.  Yazılan tuş tanıma programı basılan tuşun bağlı 

olduğu satır ve sütundaki hatları birbirine kısa devre etmesi prensibini kullanmaktadır.  

3x4 matris  tuş takımı  8255-2’nin  Port C’sine bağlanmıştır.  Port C’nin yüksek dört biti 



  

çıkışa ve düşük dört biti girişe programlanmıştır.  Şekilden görüleceği gibi PC2-PC0 

(giriş) tuş takımının sütun hatlarına, PC7-PC4 (çıkış) ise satır hatlarına bağlanmıştır.  

Çıkış dört bitte sırasıyla 1110, 1101, 1011 ve 0111 bilgileri gönderilir.  Her gönderilen 

veriden sonra giriş verisi okunur ve 1110, 1101, 1011 sayılarıyla karşılaştırılır.  Okunan 

veri 1110 ise o satırdaki ilk tuştur, 1101 ise o satırdaki ikinci tuştur, 1011 ise o satırdaki 

üçüncü tuştur. 

 

Birinci satırdaki 2 tuşunun tanınması için, PC7-PC4 çıkışlarından 1110 bilgisi 

gönderilir.  Eğer tuş takımındaki 2 numaralı tuşa basılmışsa, PC2-PC0 girişlerinden 

okunan değer 1101 olacaktır.  Yazılan programdaki LED’ler basılan tuşun sayısını 8-bit 

ikilik sayı olarak göstermektedir. Mesela, kullanıcı C tuşuna bastığında, D7........D0 

ledleri 11000000 (1:yanıyor, 0: sönük) sayısını göstermektedir.  LED’ler basılan tuşun 

hegzadesimal değerine göre yanmaktadır. 

 

S7

74f374

9

5V

8

U2

74LS138

1
2
3

15
14
13
12
11
10
9
7

6
4
5

A
B
C

Y0
Y1
Y2
Y3
Y4
Y5
Y6
Y7

G1
G2A
G2B

A5

7

D0-D7

6 S10

8288 IOW

5S2

A7

S3

R1

330 Ohm

D6

LED

D0

+

4

D1

S12

D6

LED

S9

60H

3

R1

330 Ohm

D6

2

U1

8255-2

34
33
32
31
30
29
28
27

4
3
2
1
40
39
38
37

18
19
20
21
22
23
24
25

14
15
16
17
13
12
11
10

5
36

9
8

35

6

D0
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7

PA0
PA1
PA2
PA3
PA4
PA5
PA6
PA7

PB0
PB1
PB2
PB3
PB4
PB5
PB6
PB7

PC0
PC1
PC2
PC3
PC4
PC5
PC6
PC7

RD
WR

A0
A1

RESET

CS

D7

LED

S4

1

R3

47 K

1 U3A
74LS02

2 3
1

HI

S11

CLK

S1

c

R2

47K

S6

D7

+5V

A6

R1

47 K

B

S5

R1

330 Ohm

20H

A S8

 

 

Şekil 4.12  Tuş  Takımı Kontrol   Devresi 
 

 



  

4.9.1  Tuş Tanıma  Assembler Programı 
 

 

Tuş takımı  assembler programı referans [5]’den alınarak sisteme uyarlanmıştır. 

 

.MODEL SMALL  

CODE    SEGMENT  PARA    'CODE' 

        ASSUME  CS: CODE,  DS:CODE 

 MOV  SP, 2000H  

 MOV  AL, 81H ;8255-2   programlanır. 

 MOV  DX, 23H 

 OUT  DX, AL 

BAS: 

 MOV  DX, 22H 

 MOV  AL, 11101111B ; 1. Satıra sıfır bilgisi gönderilir. 

 OUT  DX, AL 

 IN  AL, DX 

 AND  AL, 00001111B 

 CMP AL, 00001110B ;1.Sütun mu? 

 JE K1 

 CMP AL, 00001101B ;2.Sütun mu? 

 JE K2 

 CMP AL, 00001011B ;3.Sütun mu? 

 JE K3 

 MOV  DX, 22H 

 MOV  AL, 11011111B ;  2. Satıra sıfır bilgisi gönderilir. 

 OUT  DX, AL 

 IN  AL, DX 

 AND  AL, 00001111B 

 CMP AL, 00001110B ;1.Sütun mu? 

 JE K4 

 CMP AL, 00001101B ;2.Sütun mu? 

 JE K5 



  

 CMP AL, 00001011B ;3.Sütun mu? 

 JE K6 

 CALL ALT  

 JMP  BAS 

K1: MOV  AL, 11111111B  

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT   DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11111110B ;1.Tuşa basılmış birinci LED’i yak. 

 MOV  DL ,01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP BAS 

K2: MOV  AL ,11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV AL, 11111101B ;2.Tuşa basılmış ikinci LED’i yak. 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP    BAS 

K3: MOV  AL, 11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11111100B ;3.Tuşa basılmış birinci ve  ikinci LED’i yak. 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT   DX, AL 

 CALL DELAY 

 JMP BAS 

K4: MOV   AL, 1111111B 



  

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL DELAY 

 MOV  AL, 11111011B ;4.Tuşa basılmış üçüncü LED’i yak. 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL DELAY 

 JMP  BAS 

K5: MOV  AL, 11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11111010B ;5.Tuşa basılmış birinci ve  üçüncü  LED’i yak. 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP  BAS 

K6: MOV  AL, 11111111B 

 MOV DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11111001B ;6.Tuşa basılmış ikinci ve  üçüncü  LED’i yak 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 JMP  BAS 

ALT: 

 MOV   DX, 22H 

 MOV   AL, 10111111B 

 OUT   DX, AL 

 IN  AL, DX 

 AND   AL, 00001111B 



  

 CMP AL, 00001110B 

 JE K7 

 CMP AL, 00001101B 

 JE K8 

 CMP AL, 00001011B 

 JE K9 

 MOV   DX, 22H 

 MOV   AL, 01111111B 

 OUT   DX, AL 

 IN    AL, DX 

 AND   AL, 00001111B 

 CMP AL, 00001110B 

 JE KA 

 CMP AL, 00001101B 

 JE KB 

 CMP AL, 00001011B 

 JE KC 

 RET 

K7: MOV  AL, 11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11111000B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 RET 

K8: MOV  AL, 11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11110111B 



  

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 RET 

K9: MOV  AL, 11111111B 

 MOV   DL, 01100000B 

 OUT   DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11110110B 

 MOV  DL,0 1100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 RET 

KA: MOV  AL, 11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11110101B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT DX, AL 

 CALL  DELAY 

 RET 

 

KB: MOV  AL, 11111111B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11110100B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 RET 



  

KC: MOV  AL, 11111111B 

 MOV DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 MOV  AL, 11110011B 

 MOV  DL, 01100000B 

 OUT  DX, AL 

 CALL  DELAY 

 RET 

 

DELAY:MOV CX, 1111111111111111B; 

 LOOP     $                   

 RET  

 

CODE  ENDS 

      END  

 

 Bu programda öncelikle 8255-2 PC7-PC4 çıkışa ve PC3-PC0 girişe 

programlanmaktadır.  PC portuna  11101111b ( 1. Satıra sıfır bilgisi gönderilir) ve PC 

portu okunur ve 0Fh ile AND işlemine tabi tutulmaktadır. Okunan ve AND’lenen değer 

sırasıyla 00001110b, 00001101B, 00001011b VE 00000111B değerleriyle 

karşılaştırılarak sütun taraması yapılır. Her hangi birine basıldıysa bununla ilgili alt 

programa atlanır ve burada sayının karşılığı olan LED’ler yakılmaktadır.  Bu işlemler 

bütün satırlar için tekrarlanmaktadır. 

 

 

 

 

 

 

 

 



  

SONUÇ VE ÖNERİLER 

 

Gerçekleştirilen genel amaçlı 8086/8088 16-bitlik mikroişlemci eğitim seti ile; 

sinyallerin sayısaldan analoğa ve analogdan sayısala çevrilebilmesi, LCD’ye yazı 

yazdırma, sıcaklık ölçümü, d.c motor hız kontrolü, d.c motor yön kontrolü, sayısal  d.c 

motor hız kontrolü, adım motor kontrolü, röle kontrolü ve 16 adet tuştan oluşan tuş 

takımı kontrol uygulamaları yapılabilir.  

 

Eğitim seti, mühendislik ve teknik eğitim fakültelerinin, meslek yüksek 

okullarının mikroişlemciler derslerinde ve Milli Eğitim Bakanlığı’nın hizmet içi eğitim 

kurslarında kullanılabilir. 

 

Kullanılan monitör programıyla ilgili ayrıntılı bilgi J.A. ANTONAKOS’un 

referans [1]’de verilen kitabı incelenerek elde edilebilir. 

 

Genel amaçlı eğitim seti minimize edilerek robot kontrolü, rüzgar hızı, basınç ve 

ağılık ölçümleri gibi yeni uygulamalar gerçekleştirilebilir. 

 

Seri haberleşmede kullanılan ve bilgisayarda bulunan Hyper Terminal Programı 

yerine visual dillerle yazılmış bir ara yüz programı gerçekleştirilerek, eğitim setinin 

daha kolay ve kullanışlı hale getirilmesi sağlanabilir. 
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Ek.1  Ana Kart Devre Şeması 
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