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PIC Basic 
سادگی وآسانی مهمترين ويژگی يک زبان برنامه نويسی سطح بالا می باشد که موجب شـده اسـت                  

زبان برنامه نويسی سطح بالا     . ها برای کارهای بزرگ استفاده شود     ميکروکنترلر  بطور گسترده ای در     
 و همچنين پيچيدگی برنامـه تنهـا بـه          می کند  کوتاه   را با بکارگيری توابع آماده زمان برنامه نويسی      

برنامه نويس می تواند تمرکز بيشـتری بـر روی کـار          . موضوع اصلی مورد نظر کاربر محدود می شود       
مورد نظر خود داشته باشد و از اتلاف وقت بر روی نوشتن کدهای جانبی که دائمـا در پـروژه هـای                      

 در بسياری از پروژها به برنامه برای ارسال اطلاعات بـه            مثلا  . مختلف تکرار می شود جلوگيری کند     
 PWM ويا توليد پالس     LCDامی بر روی نمايشگر     غقطعه ديگر يا کامپيوتر نياز است و يا نمايش پي         

 . موجود استPIC Basic بصورت آماده در يک زبان سطح بالا مانند و غيره نياز است که همه اينها
 نسـخه  Micro CODE STUDIO از نرم افـزاری  PIC Basicامه برای نوشتن وکامپايل کردن برن

برنامه خود را در اين ويرايشگر می نويسيم و باپسوند    .  استفاده می کنيم     Mecanique شرکت   1.4
.BAS     حله پشت سر هم روی می دهد ، مرحله يـک           ربا کامپايل اين برنامه دو م     .  ذخيره می کنيم

 ذخيـره مـی     ASM.تبديل می کند و با همان اسم و پسـوند            را به کد اسمبلی      BASکامپايلر فايل   
 تبـديل مـی شـود وبـرای ريخـتن در      HEXبه کـد    توسط اسمبلر ASMکند و در مرحله بعد فايل

 از طريق نرم Micro CODE STUDIOنرم افزار . آماده می شودميکروکنترلر حافظه برنامه نويسی 
 بعنوان مثال نشان BLINKبرنامه ، در زير. يزدمی رميکروکنترلر  در را HEX کد EPIC Winافزار 

 .داده شده است
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 به زبان بيسيکBLINK برنامه ) 1-1 .شکل
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 PIC BASICعناصر پايه زبان  . ۱-۲
 شناسه ها .۱ -۱-۱

شناسه ها علاوه بر اسـتفاده  .  استفاده می شودPIC BASICر صشناسه ها برای ناميدن يکی از عنا
.  کلمـه آورده نشـود     ی با اين محـدوديت کـه درابتـدا        از حروف ، از اعداد نيز می تواند استفاده شود         

 . کارکتر می باشد۳۲شناسه به کوچکی يا بزرگی حرف حساس نيست و طول آن حداکثر 
Symbol Tester = PORTA.0 
Symbol LED_0 = PORTB.0 
 

 برچسبها .۱ -۲-۱
 برای مشخص کردن خطی که برنامه به آنجا جهش می کند بکار می رود

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 BLINK ، برنامه HEXتبديل به فايل ) 1-2 .شکل
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 ثابتها .۱ -۳-۱
Name_constants con value_constants 

با اين دستور می توان به مقادير ثابتی که در برنامه کاربرد خاصی دارند اسم داد تا برنامه بـازخوانی                 
 راحتتری داشته باشد 

 
ثابتهای دسيمال بدون پشوند نوشته می     . ثابتها می توانند دسيمال ، هگزادسيمال و يا باينری باشد           

 . نشان داده می شوند% وباينری با $ هگزا دسيمال با پيشوند شود و ثابتهای

  
 متغيرها .۱ -۴-۱

Name_variable var Type_variable 
ه اين معنی است که تعداد متغيرها       و ب ذخيره می شوند    ميکروکنترلر   RAMمتغيرها در موقعيتهای    

.  صورت می گيـرد    VARتعريف متغير با کلمه     . مورد نظر بستگی دارد   ميکروکنترلر   RAMبه اندازه   
PIC BASIC  متغيرهـای از نــوع bit) ۰ ۱ و (  ،byte ) ۰  ۲۵۵ تـا (  وword ) ۰ را  ) ۶۵۵۳۵ تــا

 .پشتيبانی می کند

 
 آرايه ها .۱ -۵-۱

Name_sequence var type_element [number of the elements] 
 نشـان داده   Type_elementمتغير آرايه ای از تعدادی متغير متوالی تشکيل شده است که با اسم

 نشـان  "[ ]"تعداد عناصر آرايه در داخـل . اين متغير می تواند بيتی يا بايتی و يا کلمه باشد. می شود
هر عنصر با يک شاخص مشخص می شود که اولين عنصـر بـا شـاخص صـفر قابـل                    . داده می شوند  

زيمم آرايه مقدار ماک. داردميکروکنترلر  RAMدسترسی است وتعداد اين شاخصها بستگی به حافظه 
 .در جدول زير نشان داده شده است
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 اندازه   آرايه

 تعداد ماکزيمم عناصر نوع عناصر آرايه

BIT 256 

BYTE 96* 

WORD 48* 

 ميکروکنترلر وابسته به نوع *
 ۱ -۱  جدول

 
 

Sequence1 var byte[10]    ' ) المانه۱۰ آرايه(  byte ۱۰م از نوع المان پشت سره  
Sequence1[0] اولين عنصر آرايه را در بر دارد و Sequence1[9]آخرين عنصر را در بر دارد . 

 
 اصلاح کننده ها .۱ -۶-۱

new_name var old_name 
بوسيله اصلاح کننده ها اين امکان ايجاد می شود که اسم جديدی برای متغير از قبل تعريـف شـده          

 .  می شوداين دستور بندرت استفاده. انتخاب کنيم

 
 
  

 سمبلها .۱ -۷-۱
symbol old_name = new_name 

سمبلها شبيه اصلاح کننده ها اسم جديدی از يک متغير يا يک ثابت را به يک اسم قـديمی نسـبت      
 .می دهند

 
 
  INCLUDEدستور  .۱ -۸-۱

در اين فايـل ممکـن   .  بکار می رودBASIC برای وارد کردن يک بخش از فايل    INCLUDEدستور  
است چندين تعريف از متغيرها و يا زيربرنامه ها ذخيره شده باشد که در قسمتهای مختلـف برنامـه               

قی شبيه اين است که اين زيربرنامـه        استفاده از زير برنامه ها و متغيرهای فايل الحا        . بکار رفته باشد  
 .متغيرها را خودتان در برنامه نوشته ايد ها و
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 توضيحات  .۱ -۹-۱

 استفاده " ' "و برای استفاده از آن از علامت . توضيحات برای بهتر فهميدن برنامه بکار برده می شود
 می کنيم 

 
 خط برنامه با دستورات بيشتر .۱ -۱۰-۱

امه می توان دستورات را دسته بندی کرد وهر دسـته  را در  برای متراکم کردن و ديد بيشتر يک برن   
 . دستورات در يک خط از يکديگر جدا می شوند" : "وبا علامت . يک خط جای داد

B2 = B0 
B0 = B1 
B1 = B2 

 .سه دستور بالا می توانند در يک خط قرار بگيرند
B2 = B0 : B0 = B1 : B1 = B2 
 

 انتقال يک دستور به خط ديگر  .۱ -۱۱-۱
اتفاق می افتد که يک دستور بيشتر از اندازه يک خط نياز دارد و يـا بـرای رويـت بهتـر لازم                       گاهی  

بـرای  .  اسـتفاده مـی کنـيم   " _ "است دنباله دستور در خط بعدی باشد برای ايـن کـار از علامـت    
 . بيشتر ممکن است اين حالت پيش بيايدsound و lookup ، brunchدستورات 

lookup KeyPress,["1","4","7","*","2","5","8","0","3",_ 
"6","9","#","N"],var1 
 

  )DEFINE( تعريف  .۱ -۱۲-۱
DEFINE the value parameter 

 دارای پارامترهای هستند که از پيش تعريف شده است و می توان بـا  PIC BASICدستورات زبان 
 اسيلاتور از پيش برای مثال فرکانس . اين دستور پارامترهای از پيش تعيين شده آنها را تغيير داد
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 مگا هرتز می باشد در نتيجه بسياری از دستورات که وابسته به کلاک اسـيلاتور مـی                  ۴تعريف شده   

 مگا هرتز قرار داده شود کار ۱۲ مگا هرتز تنظيم می کنند و اگر اسيلاتور ۴باشند خود را با فرکانس 
تور براحتـی فرکـانس اسـيلاتور را      بنابراين با اين دس   . اين دستورات از حالت تنظيم شده در می آيد        

 . مراجعه کنيد۲-۲ به جدول .تعيين می کنيم
 
۱۳-۱- ۱. DISABLE   

قبل از وارد کردن زير برنامه وقفه ، لازم است که وقفه ها غير فعال شوند تا از وقفه جديد جلوگيری    
 . بازنشانده می کندINTCON را از رجيستر GIE بيت DISABLEبه عبارت ديگر دستور . شود

  Desable  ' غير فعال کردن اينتراپتها 
Myint: 
  led = 1 
  …. 
   
  Resume 
  Enable 
 

۱۴-۱- ۱. ENABLE   
 صـورت  ENABLEبعد از اتمام اجرای زير برنامه وقفه ، وقفه بايستی دوباره فعال شود که با دستور  

 . نشانده می شودGIEدر واقع بيت . می گيرد
 
 
۱۵-۱- ۱. ON INTERRUPT  

On interrupt LABEL 
ين دستور بر چسب مکانی را که هنگام روی دادن وقفه به آنجا پرش صورت می گيرد را مشخص با ا

 .برچسب در ابتدای زير برنامه وقفه قرار دارد. می کند
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 1-2  جدول

 DEFINEاستفاده از دستور 

داين حالت روی کدام دستور صورت می ير توضيحات پارامترها  

I2C_HOLD   1 
pause 12C transfer while  
the tact is on a low level I2COUT, I2COUT 

I2C_INTERNAL   1 
internal EEPROM in series 
16Cexxx and 12Cxxx of 
the PIC microcontroller 

I2COUT, I2COUT 

I2C_SCLOUT   1 
serial tact is a bipolar at 
the place of an open 
collector 

I2CWRITE, I2CREAD 

I2C_SLOW   1 
for the tact > BMHz OSC 
with the devices of a 
standard velocity 

I2CWRITE, I2CREAD 

LCD_DREG   PORTD LCD data port LCDOUT, LCDIN 

LCD_DBIT   0 Initial bit of a data 0 or 4 LCDOUT, LCDIN 

LCD_RSREG   PORTD RS (Register select) port LCDOUT, LCDIN 

LCD_RSBIT   4 RS (Register select) pin LCDOUT, LCDIN 

LCD_EREG   PORTD enable port LCDOUT, LCDIN 

LCD_EBIT   3 enable bit LCDOUT, LCDIN 

LCD_RWREG   PORTD read/write port LCDOUT, LCDIN 

LCD_RWBIT   2 read/write bit LCDOUT, LCDIN 

LCD_LINES   2 No of LCD lines LCDOUT, LCDIN 

LCD_INSTRUCTIONUS   2000 
the time of delay of 
instruction in 
microseconds (us) 

LCDOUT, LCDIN 

LCD_DATAUS   50 
the time of delay of data in 
microseconds LCDOUT, LCDIN 

OSC   4 
tact of the oscillator in 
MHz: 3(3.58) 4 8 10 12 16 
20 25 32 33 40 

all instructions of the serial 
transfer and next pause 

OSCCAL_1K   1 
setting of OSCCAL for 
PIC12C671/CE673 
microcontrollers 

  

OSCCAL_2K   1 the number of data bits   

SER2_BITS   8 
the slowing of the tact of 
transfer SHIFTOUT, SHIFTIN 

SHIFT_PAUSEUS   50 
instruction LFSR in 18Cxxx 
microcontrollers LFSR 

BUTTON_PAUSE   10   BUTTON 

CHAR_PACING   1000   SEROUT, SERIN 

HSER_BAUD   2400   HSEROUT, HSERIN 

HSER_SPBRG   25   HSEROUT, HSERIN 
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۱۶-۱- ۱. RESUME  

 بازگشت از زير برنامه وقفه را به برنامه اصلی بر عهده دارد 
 
 عملگرها . ۲-۱
 عملگرهای رياضی .۱ -۱-۲

 . کار می کنند ) ۶۵۵۳۵ تا ۰(  بيتی با مقادير بدون علامت ۱۶عملگرهای رياضی با دقت 
A = (B + C) * (D - E) 

 . پشتيبانی می کند را نشان می دهدPIC BASICجدول زير عملگرهای رياضی که 
 

 شرح عملگرها

 شرح عملگر شرح عملگر

     قدر مطلق يک عدد ABS     جمع +

     کسینوس یک زاویه COS      تفريق -

    ديکد کردن بيتی DCD       ضرب *

 يمال   مقدار يک رقم از يک عدد دس DIG  بيت بالا قرار می گيرد۱۶    نتايج در  **

     ماکزيمم دو عدد MAX  بيت بالا قرار می گيرد۱۶    نتايج در  /*

     مينيمم دوعدد MIN     تقسيم /

     کدينگ بر اساس حق تقدم NCD     باقيمانده //

       برگرداندن بيت REV     شيفت به چپ >>

      سينوس يک زاويه SIN     شيفت به راست <<

      ريشه دوم يک عدد SQR قدار     انتقال م =

 )۱-۳  جدول
 
 

 :نکات و مثالها
 از ضرب اعداد بطور کامل پشتيبانی نمی کند بلکه مقدار حاصل را در دو PIC BASIC: ضرب  ×

  بيتی قرار می دهد۱۶
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ی تـوان باقيمانـده   بيتی انجام می گيرد و همچنين م ـ۱۶ تقسيم بصورت PIC BASICدر : تقسيم  ×

 .در مثال زير اين دو حالت نشان داده شده است. تقسيم را جداگانه بدست آورد
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 شيفت به چـپ و يـا راسـت را پشـتيبانی     ۱۵ تا ۰   عملگر شيفت می تواند تعداد  :شيفت دادن    ×

 .کند
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 – 256ار  مقـد ABS باشـد )  آن يک MSBبيت  (127 بيشتر از BYTEاگر يک : قدر مطلق  ×

valueاگر يک .  را بر می گرداندWORD بيت  ( 32767 بزرگتر ازMSB  باشـد ،   ) آن يک اسـت 
ABS 65535 مقدار – valueرا بر می گرداند . 

B1 = ABS B0 
 
 

× COS   و SIN :   تـامين مـی   ۲۵۵ تـا  ۰  مورد نياز اين عملگر بصورت يک عـدد   ۳۵۹ تا   ۰زاويه 
  . استفاده کنيمlookup tableک شود وبرای اين تبديل می توان از ي

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
× DCD:  اگـر مقـدار صـفر را قـرار       .  را تبديل به شماره بيت می کنند       ۱۵ تا   ۰ عملگر  مقدار      اين

 . می شوندهيم بيت صفرم يک می شود و بقيه صفرد

 
 
× DIG :     آخرين رقم از سـمت      ۰ می باشد که عدد      ۳ تا   ۰دهند بين    تعداد رقمهای که نشان می 

 .ت می باشدراس
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 برای محدود کردن مقادير به يک عدد استفاده می شود:  تعيين مقدار ماکزيمم و مينيمم  ×

 
B1 = B0 MAX 100  

 ) می باشد۲۵۵ و ۱۰۰ مقداری بين B1(  می باشد  ۱۰۰ و B0 مقدار بزرگتر بين B1محتوای 
B1 = B0 MIN 100   

 ) می باشد۰ و ۱۰۰ مقداری بين B1(  می باشد  ۱۰۰ و B0 مقدار کوچکتر بين B1محتوای 
 

× NCD  : شماره اولين بيتی که از سمت چپ يک است را می دهد 

 
× REV :         می باشد و با توجه به عـدد مـورد نظـر             ۱۶ تا   ۱تعداد بيتهای که می توانند يک شوند 

 .بيتهای پايينتر معکوس می شوند
 
  
 
 
 
 
× SQR :  گيردريشه دوم عدد مورد نظر در يک بايت قرار می. 
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 عملگرهای بيتی .۱ -۲-۲
 
 
 

  عملگر های بيتی

 توضيح          عملگرها

  AND منطقی روی بيتها     &

 OR منطقی روی بيتها |

 XOR منطقی روی بيتها ^

 NOT منطقی روی بيتها ~

 NAND منطقی روی بيتها /&

 NOR منطقی روی بيتها /|

 NXOR منطقی روی بيتها /^

 
 ۱-۴  جدول

 
 عملگرهای مقايسه ای .۱ -۳-۲

 
 

 عملگرهای مقايسه ای 

 توضيح عملگر

= or ==                       تساوی  

<> or !=| نامساوی 

  ازکوچکتر >

 بزرگتر از <

 کوچکتر از =>

 بزرگتراز =<

 
 ۱-۵  جدول
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 عملگرهای منطقی .۱ -۴-۲
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 ۱-۶  جدول

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

یعملگرهای منطق  

 شرح عملگر

AND or && منطقی AND 

OR or || منطقی OR 

XOR or ^^ منطقی XOR 

NOT منطقی NOT 

NOT AND منطقی NAND 

NOT OR منطقی NOR 

NOT XOR منطقی NXOR 
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   PICBasicدستورات  . ۱ -۳

 ار بخش تقسيم می شوند هدستورات به چ
  )IFمانند ( دستورهای شاخه ای  )۱
  ) WHILE … WEND و FOR … NEXT( دستورهای تکرارکننده  )۲
  ، BRANCH ،  BRANCHL ،  CALL( يا يک زيربرنامـه   ) GOTO( دستورهای پرش به خط  )۳

GOSUB ، RETURN(  
کر خود با اين دستورات برنامه نويس ف) LCDمثلا ارتباط با ( دستورهای دستيابی به وسايل جانبی    )۴

را بر روی ماهيت اصلی برنامه خود متمرکز می کند و از اتلاف وقت خود بر روی مـواردی همچـون                   
 .کند   جلوگيری می LCDارتباط با 

 
  :دستورات به ترتيب حروف الفبا لاتين

 
 وارد کردن يک خط برنامه با کد اسمبلی: @  .۱ -۱-۳

 : ترکيب
@ assembler's instruction 

 :شرح
 می توان PicBasicاستفاده شود کد اسمبلی را در ترکيب بر نامه @ خط از علامت  اگر در ابتدای 

توجه . برای الحاق کتابخانه های نوشته شده به زبان اسمبلی نيز استفاده می شود@ دستور . نوشت
( کنيد در صورت استفاده از متغيرهای درون برنامه در اين قسمت قبل از نـام متغيـر از خـط زيـر                        

 . فاده می شوداست) دشت 
 . بکار برده می شودB0_بصورت @  در دستور B0در مثال زير متغير 

 :مثال 
B0 var byte 
Main: 
 @ bsf _B0,7  ' B0  نشانه گذاری بيت هفتم از متغير 
Loop: goto Loop 
 End 
 

۲-۳- ۱. ASM … ENDASMوارد کردن يک بلوک از دستورات اسمبلی   
 :ترکيب 

ASM 
 / 
 دستورات اسمبلی 
 / 
ENDASM 
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 :شرح 

حداکثر کد اسمبلی نوشته شـده بـه        .  از نوع اسمبلی می باشد     ENDASM و   ASM دستورات بين   
 PIC16F877ميکروکنترلـر  مثلا در . وابسته است ميکروکنترلر  مقدار حافظه قابل برنامه نويسی آن       

 .باشد  می8K کد اسمبلر حداکثر 
 :مثال 

Main: 
 asm 
  bsf PORTA,0  ' RA0 نشاندن 
  bcf PORTB,3  ' RB0 باز نشاندن 
 endasm     
Loop: goto Loop 
 end 
 

۳-۳- ۱. ADCIN دريافت مقادير از ورودی مبدل A/D  
 :ترکيب 

ADCIN channel, variable 
 :شرح 

ADCIN   تبديل آنالوگ به ديجيتال )A/D ( هـای  ميکروکنترلرنال آنـالوگ ورودی در  را از يک سيگ
مقدار خوانده شـده در داخـل متغيـر بکـار      ) PIC16F877مانند ( دارند، انجام دهد A/Dکه مبدل  

 مربوطــه بايســتی TRIS رجيســتر ADCINقبــل از اســتفاده از دسـتور  . رفتـه ذخيــره مــی شـود   
بعـلاوه اينکـه از     .  بطور مشـخص بصـورت ورودی در آيـد          پايه مورد استفاده   مقداردهی اوليه شود تا   

ای ورودی به حالت آنالوگ باشد يـا ديجيتـال           برای مشخص کردن اينکه پينه     ADCON1رجيستر  
 مـی تـوان بصـورت مسـتقيم         DEFINE عـلاوه بـر اسـتفاده از         A/Dبرای تنظيم   . استفاده می شود  

 .  را مقدار دهی کردA/Dرجيسترهای مربوط به 
 :مثال 

DEFINE ADC_BITS 8                ' باشد   بيتی می۱۲يا ۸،۱۰نتايج تبديل شده   

DEFINE ADC_CLOCK 3              ' کلاک مبدل آنالوگ به ديجيتال 
DEFINE ADC_SAMPLEUS 10       '  زمانبندی نمونه برداری مورد نظر  
B0  var byte 
Main : 
        TRISA = $FF                   ' ورودی می باشند A  همه پينهای پورت  
        ADCON1 = 0                   ' رودی آنالوگ است  در حالت و A پورت 
        adcin  0, B0                  ' B0   و ذخيره نتايج داخل متغير۰ خواندن کانال 
Loop :  goto Loop 
end 
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۴-۳- ۱. BRANCH پريدن به برچسب مشخص شده توسط شاخص    

 :ترکيب 
 BRANCH index, [label1 {label...}] 

 : شرح 
مثلا اگر شاخص صفر باشد . گيرد رچسب هم نظير آن انجام می با توجه به مقدار شاخص پرش به ب       

 باشد پرش به دومين برچسب ۱پرش به اولين برچسب قرار گرفته در براکت صورت می گيرد و اگر            
صورت می گيرد و اگر شاخص برابر تعداد برچسبها يا بيشتر از آن باشد هـيچ پرشـی صـورت نمـی                

 . گيرد ودستور بعدی اجرا می شود
 برچسب ايـن دسـتور قابـل اجـرا          ۲۵۵ن شاخص يک متغير يک بايتی است و حداکثر برای           در ضم 
 ) برچسب 18CXXX ۲۵۶برای .(است

 . عمل کردBRANCH نيز شبيه دستور   IF … THENبا استفاده از 
If B0 = 0 then lab1 
If B0 = 1 then lab2 
If B0 = 2 then lab3 

 :مثال
B0 var byte 
Branch B0,[ lab1 , lab2 , lab3 ] 
Loop: goto Loop 
Lab1: 
Lab2: 
Lab3: 
 end  
 

۵-۳- ۱. BRANCHL پرشی بلند به برچسب نظير شاخص   
 :ترکيب 

BRANCHL index, [ label1 {label...}] 
 : شرح 

 BRANCHL می باشد تنها تفـاوت آن ايـن اسـت کـه              BRANCHاين دستور کاملا شبيه دستور      
 .منتهای ديگر را نيز محقق بسازد پرش به موقعيتهای قرار گرفته در کد سگ

 پرشها تنها   اگر . می باشد  BRANCH تقريبا دو برابر بزرگتر از کد        BRANCHLکد بدست آمده از     
 سگمنت می باشد و يـا حافظـه         قرار است در يک کد سگمنت روی بدهد و يا کد برنامه در يک کد              

باشـد بهتـر اسـت از       ) بايـت    کيلـو    ۲کمتـر از    ( مورد نظر کمتر از يک کـد سـگمنت          ميکروکنترلر  
BRANCHاستفاده شود زيرا حافظه استفاده شده برای کدهای برنامه را کاهش می دهد . 

 . آدرس دهی کردBRANCHLتوان با دستور  می ) 18CXXX تا برای ۲۵۶( برچسب ۱۲۷ 
 :مثال

B0 var byte 
Main: 
 branchl B0 , [ Lab1 , Lab2 , Lab3 ] 
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 Loop:  

goto Loop 
Lab1: / 
   / 
Lab2:/ 
   / 
Lab3:/ 
   / 
end 
 
 

۶-۳- ۱. BUTTON : خواندن حالت دکمه روی پين ورودی  
 : ترکيب

BUTTON Pin, State, Delay, Speed, Variable, Action, Label 
  :شرح 

ايـن  ) Debouncing( تماس لرزان ناشی از فشردن دکمـه را حـذف مـی کنـد                BUTTONدستور  
 پـيش   Debouncingامه در هر بار تکرار انجام می دهـد تـاخير            توسط تاخير دراجرای برن   را  حالت  
  DEFINE  BUTTON_PAUSE ميلــی ثانيـه مــی باشــد کـه بــرای تغييــر آن از   ۱۰فـرض  

TIME(ms)     مثلا  دکمه با تاخير      .  استفاده می کنيمDebouncing ۵۰        ميلی ثانيـه بصـورت زيـر 
 .تعيين می شود 

DEFINE  BUTTON_PAUSE  50 
 

 تعيين می شود در حقيقـت مـدت فشـرده  نگـه داشـتن کليـد را       Speedر که توسط    تكرار خودکا 
 معمولا در يک حلقه به کار می رود تا زده شدن کليـد را چـک                 BUTTONدستور  . تعيين می کند  

 . کند 
 

pin :  يا يک متغير که مقـدارش       ۱۵تا  ۰ که ممکن است يک عدد بين         را نشان می دهد    شماره پايه 
 . باشد  )PORTA.0مانند ( اشد يا اسم پين  می ب۱۵ تا ۰بين 

State :  ۱ يا ۰( وضعيت پايه به هنگام فشار دادن کليد(  
Delay :  ۲۵۵تا ۰( ميزان تاخير قبل از شروع تکرار خودکار(  

Speed :  ۲۵۵تا ۰( نرخ تکرار خودکار(  
Variable :          ه بايد با عـدد صـفر مقـدار         قبل از استفاد  . متغير يک بايتی مورد نياز برای تاخير تکرار

 .دهی اوليه شده باشد
Action :  وضعيت پايه برای اجرای فرمانGOTO .  

 .اگر فشار داده نشده باشد" : ۰"
 .اگر فشار داده شده باشد" : ۱"

Lable :  نقطه ای اجرای برنامه در صورت صحيح بودنActionبايد از آنجا ادامه پيدا کند ، . 
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 :مثال 

DEFINE BUTTON_PAUSE 50 
TRISA = 0 
TRISB = 255 
B0 var byte 
Main: 
 B0 = 0 
 Button   PORTB.0 , 0 , 100 , 10 , B0 , 1 , Led 
 Goto  Main 
Led: 
 Toggle   PORTA.0 
 Goto  Main 
End 
 

۷-۳- ۱. CALL : فراخوانی زير برنامه های اسمبلی 
 : ترکيب 

CALL label 
 :شرح 

 .ن اسمبلی فراخوانی می کند را در زباlabel زير برنامه با نام 
 :مثال

 . به برنامه الحاق شده است"init.asm"در اين مثال فايل 
@ include "init.asm" 
Main: 
 Call init_sys 
Loop:  
 Goto Loop 
End 
 

۸-۳- ۱. CLEAR  :مقدار همه متغيرها را به صفر تغيير دادن 
 : ترکيب 

CLEAR         
 :شرح 

 اين دستور ، . به صفر تغيير می يابد در همه ديتا بانکها RAM تمام رجيسترهای CLEAR با دستور
 . مناسب استبرای اينکه تمام متغيرها  را بطور همزمان صفر کنيم

 : مثال 
Clear 
Main: 
 Goto Main 
End 
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۹-۳- ۱. CLEARWDT   : باز نشاندن تايمرWatchdog)  سگ نگهبان( 

 :ترکيب 
CLEARWDT 

  : توضيح 
ايـن دسـتور مـی توانـد بعـد از راه انـدازی تـايمر        .  را برعهـده دارد     Watchdogباز نشاندن تـايمر     

Watchdogاز هنگ شدن ميکروکنترلر جلوگيری کند ،  . 
 : مثال 

Clearwdt  
Main:  
 Goto Main 
End 

۱۰-۳- ۱. COUNT : شمردن پالسهای روی پين ورودی 
 : ترکيب 

COUNT  Pin , Period , No_Impulses 
 :شرح 

مـی   ) Period( ه های روی پين مورد نظر را  در مـدت زمـان تعريـف شـده       اين دستور تعداد ضرب   
پين بطور اتوماتيک بصورت ورودی طراحی مـی    . ذخيره می کند     No_Impulseدر متغير   شمرد و   

 مگـاهرتز باشـد، چـک کـردن     ۴اگر اسـيلاتور  .  ميلی ثانيه تعريف می شود  بر حسب  Period. شود
اگر خواسته باشيم با اسيلاتور ديگـری کـار کنـيم           . جام می گيرد   ميکرو ثانيه ان   ۲۰وضعيت پين هر    

 . استفاده کنيم    DEFINE  OSCبايد از 
Pin       يا اسـم پـين      است   ۱۵ تا   ۰ يا يک متغير که مقدارش بين        ۱۵تا  ۰ ممکن است يک عدد بين )

 . باشد )PORTA.0مانند 
از روی تعداد ايمپالسها محاسبه     در اين روش ما به آسانی فرکانس يک سيگنال را بصورت ساده ای              

اگـر  و  اسـت   کيلـو هرتـز     ۲۵مگاهرتز هسـت    ۴بالاترين فرکانس قابل محاسبه با اسيلاتور       . می کنيم 
 . را می توان محاسبه کرد  کيلوهرتز۱۲۵ شود تا  مگاهرتز استفاده۲۰اسيلاتور 

 
 : مثال 

W0 var byte 
TRISA = $FF 
Main: 
 Count PORTA.0,1000,W0 ' ربه ها در يک ثانيهشمردن ض  
 PORTB = W0 
 Goto Main 
End 
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۱۱-۳- ۱. DATA:   نوشتن درEEPROMداخلی در ابتدای برنامه  

 :ترکيب 
{Lable}  DATA  {@PoCadr},constant, constant,… 

 
 :شرح 

 DATA       مقادير ثابت را در داخل EEPROM       ذخيره می  ميکروکنترلر   داخلی در ابتدای نوشتن کد
 .ستور مورد نظر  حذف شده باشد ثابتها از آدرس صفر ذخيره می شود اگر آدرس در د. کند

 بصـورت بايتهـای   STRING باشـد يـک ثابـت    STRING يا INTEGERثابت ممکن است از نوع  
 EEPROM اگر لازم باشد که يک عدد دو بايتی در.  ذخيره می شود ASCIIمتوالی از مقادير کد 

ز ثابت استفاده کرد در غير اينصورت ، تنهـا بايـت بـا              قبل ا " WORD"ذخيره شود بايستی از کلمه      
 EEPROM که دارای    PICهای  ميکروکنترلر   تنها در    DATAدستور  . ارزش کمتر ذخيره می شود    

 .  قابل اجرا است 16F87X  يا سریPIC16F84داخلی می باشد مانند 
DATA تنها يک مرتبه در فضای حافظه EEPROMر زمان برنامه  می تواند ذخيره شود و آن هم د
 بـرای قـرار   WRITEدسـتور   . می باشد و نه هر زمانی که برنامه اجرا می شـود             ميکروکنترلر  ريزی  

می تواند اسـتفاده   ) RUNTIME( داخلی در هنگام اجرای برنامه       EEPROMدادن مقادير بر روی     
 .شود

 :مثال 
data   @5,1,2,3 

  EEPROM حافظه ۷ و ۶ ، ۵ روی موقعيتهای ۳ و ۲ ، ۱نوشتن مقدارهای 
data  word $1234 

  EEPROM حافظه ۱ و ۰ در موقعيتهای 34$ و 12$نوشتن مقدارهای 
Data  (4),0(10) 

  0s 10پريدن به موقعيت چهارم و ذخيره 
۱۲-۳- ۱. DTMFOUT   : شمارگيری روی پين خروجی) تون(توليد کردن سيگنال صدا 

 :    ترکيب
 DTMFOUT   PIN , {ONMS,OFFMS,}[TONE{,TONE…}] 

 :شرح 
 ONMSپـارامتر   .  توليـد مـی کنـد        ) مثلا برای تلفنها     (  شمارگيری را  تون DTMFOUT دستور  

 مدت قطـع بـين دو صـدای پـی درپـی را        OFFMSو  . مدت زمان هر شمارگيری را نشان می دهد       
 OFFMS ميلـی ثانيـه و       ONMS ۲۰۰اگر پارامترهای فوق مقدارگذاری نشوند      . مشخص می کند    

 شماره صدا توليد مـی کنـد کـه بـرای         ۱۶اين دستور برای    . انيه مقدار گذاری می شوند       ميلی ث  ۵۰
 همان صـدای    ۱۰ صدايی مطابق با صدای شمارگير تلفن توليد می کند و صدای             ۹ تا   ۰شمارههای  

را توليد می کنـد  #  همان صدای کليد ۱۱ تلفن می باشد و  )key board( دوربر روی کيب* کليد 
 . توليد می کنند D تا Aی مشابه کليدهای  صدا۱۵ تا ۱۲و
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احتيـاج مـی باشـد تـا     ) تطبيقـی (برای بدست آوردن شکل سينوسی در خروجی يک فيلتر مناسب   

 . تعدادی از هارمونيها را از بين ببرد وسينوسی را صافتر کند 
DTMFOUT    نيـز کـار  مـی        مگاهرتز   ۴ مگاهرتز بهتر کار می کند البته با اسيلاتور          ۲۰ با اسيلاتور

 از تـابع    DTMFOUTدسـتور   . کند ولی فيلتر کردن آن و تبـديل آن بـه سينوسـی سـختتر اسـت                
FREQOUT       برای توليد صدای شمارگيری استفاده می کند  .FREQOUT        صـدای مـورد نظـر را 

 . بصورت مدولاسيون پهنای پالس توليد می کند
 : مثال 

  TRISB = $FF 
Main: 
  Dtmfout  PORTB.1,[2,1,2] 
Loop:  goto Loop 
  End 

 
۱۳-۳- ۱. EEPROM : مجموعه ثابتهای اوليه برای برنامه نوسیEEPROM 

 :ترکيب
EEPROM {@location, } constant {, constant} 

 :شرح 
اين دستور تنها در ابتدا . قرار می دهد ميکروکنترلر  داخلی  EEPROMمجموعه ای از ثابتها را در 

د و برای خواندن و نوشتن در وسط برنامه و درحال اجرا از دستورات              و يا انتهای برنامه قرار می گير      
WRITE  و READاستفاده می شود  . 

 خارجی ارتباط برقرار می کنند قابل اجرا        EEPROM با   I2Cهای که با    ميکروکنترلراين دستور در    
 .نيست 

 
 :مثال 

  فيلتر برای بدست آوردن شکل سينوسی)1-3 .شکل
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EEPROM   @5,1,2,3 

 .  قرار می دهدEEPROM  ۷ و ۶ ، ۵ را در موقعيتهای ۳ و ۲ ، ۱مقادير 
EEPROM   @5,1,2,3 

 . قرار می دهدEEPROM  ۱ و ۰ را در موقعيتهای 34$ و 12$مقادير
 
۱۴-۳- ۱. END : نشانه گذاری پايان برنامه 

 :ترکيب 
END 

 :شرح 
از اجرای بيشتر برنامه جلوگيری می کند و برنامه را به حالت کم مصرف در می آورد شبيه دسـتور                    

SLEEPاين دستور در انتهای برنامه نوشته می شود.  قرار گرفته است که در يک حلقه . 
 
۱۵-۳- ۱. FOR … NEXT   :تکرار کردن يک قسمت از برنامه  

 :ترکيب 
FOR Index = Start TO End {Step {-} Inc }  
 { instructions,  
 instructions }  
 NEXT {Index} 
 

 :شرح 
 "Index"       بارهای که حلقه اجرا می شود استفاده می          متغيری است که برای کنترل چگونگی تعداد 

 ) index = index + 1(  استفاده نشود متغير يکی يکی افزايش می يابدstepاگر پارا متر . شود
 
۱۶-۳- ۱. FREQOUT  :توليد سيگنال با فرکانس مشخص روی پين خروجی 

 :ترکيب 
FREQOUT Pin, Onms, Freq1, Freq2 

  :شرح 
FREQOUT   سيگنال PWM   هرتـز روی پـين تعريـف شـده در     ۳۲۷۶۷ تـا  ۰سـی از   با رنج فرکان 

بهتـر   20MHZ با اسـيلاتور  FREQOUT.  توليد می کند " onms " و با مدت زمان " pin "پارامتر 
 .  مدت زمان سيگنال بر حسب ميلی ثانيه را نشان می دهد"onms". کار می کند

 

 

 فيلتر برای بدست آوردن شکل سينوسی) 1 -4 .شکل
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 .يلتر لازم استبرای بدست آوردن سيگنال سينوسی مطلوب در خورجی نصب يک ف

 :مثال 
  freqout  PORTB.1,2000,1000  

   .  توليد می کندB پورت 1 ثانيه در پين ۲ در مدت 1000HZسيگنال با فرکانس 
 
۱۷-۳- ۱. GOSUB :  فراخوانی زير برنامه هایBASIC 

 : ترکيب 
GOSUB label 

  :شرح 
زيـر  .  قراردارد می رودRETURN و دستور " label "با اين دستور برنامه به زير برنامه ای که بين 

آن دليـل  داشـته باشـد و   عمق تواند ی اين حالت تا چهار سطح م. برنامه ها می توانند تودرتو باشند 
 .محدود بودن پشته می باشد

 :مثال 
Main :  
 gosub  Blink   ' Blink فراخوانی زير برنامه 
Loop: goto Loop 
 
Blink:     ' Blink  زير برنامه 
 PORTB = $FF 
 Pause  1000 
 PORTB = $00 
 Pause  1000 
 Return 
 End 
 

۱۸-۳- ۱. GOTO  :ادامه برنامه از برچسب مشخص شده 
 : ترکيب 

GOTO label 
  :شرح 

تکرار زياد اين دستور در برنامه توصيه . اين بر نامه پرش به هر جايی از برنامه را ممکن می سازد 
 .ی کندنمی شود زيرا قابل فهم بودن برنامه را کمتر م

 
۱۹-۳- ۱. HIGH : نشاندن يک منطقی روی پين خروجی  

 :ترکيب 
HIGH Pin 
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 :شرح 

اين دستور بطور خودکار پين را در گرايش خروجی قرار می . پين مورد نظر را به سطح بالا می آورد 
 و  ۱۵ تا ۰ يا يک عدد متغير که محتوای آن بين ۱۵ تا ۰پين ممکن است يک عدد ثابت بين . دهد

.                                                                          اگر پين مورد نظر در گرايش خروجی باشد استفاده از عبارت زير مناسبتر اسـت           .پورت باشد يا اسم   
.PORTB.0 = 1 

  :مثال 
 
 
۲۰-۳- ۱. HESERIN  :

 سخت افزار ورودی آسنکرون
 :ترکيب 

HSERIN {Error,}{Timeout, Label,}[Modifier(,...)] 
  :شرح 

HSERIN   هـای کـه دارای      ميکروکنترلر بـا    اين دستور . را بصورت سريال دريافت می کند      اطلاعات
ماننـد  (، بکـار مـی رود        مـی باشـند   )  USARTسـخت افـزار     ( واحد سخت افزاری ارتباط سـريال       

 . تعيين می شودDEFINEپارامترهای انتقال سريال با دستور  ). 16F877ميکروکنترلر 
 
 
 
 
 

از پيش تعريف شده است وبرای کار کردن با اسيلاتورهای   4MHZ با اسيلاتور HSERINعملکرد 
 .ديگر بايستی از دستور اسيلاتور مورد نظر را در ابتدای برنامه تعريف کرد

 
DEFINE OSC tact    ‘ تعيين فرکانس مورد نظر  
 

 چگونگی کارکرد اصلاح کننده

 BIN{1..16} ای باينریگرفتن رقمه  

 DEC{1..5} گرفتن رقمهای دسيمال 

 HEX{1..4} گرفتن رقمهای هگزا دسيمال 

 SKIP n  نگرفتن کرکتر بعد از کرکترnام 

 STR ArrayVar\n{\c}  گرفتن متوالیn  کرکتر تا زمانی که کرکتر c) بيايد )  اختياری 

 WAIT ( ) انتظار برای کرکتر های متوالی 

WAITSTR ArrayVar{\n} انتظار برای رشته 
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 موجب می شوند که اگر هيچ کرکتری دريافت نشد برنامـه  " Label " و " Time out "پارامترهای 

قالـب بنـدی   . يابـد می  ادامه Label از برچسب ) بر حسب ميلی ثانيه(  " Time out " زمان ازبعد
 7E1و  )  تنها يک بيت توقف       بيت اطلاعات بدون بيت توازن وبا      8N1 ) ۸اطلاعات سريال می تواند     

 تعيين می DEFINEاستفاده شود که با دستور  ) بيت از اطلاعات ، بيت توازن و يک بيت توقف           ۷( 
 .شود

DEFINE HSER_EVEN  1    ‘ parity چک کردن  
DEFINE HSER_ODD   1    ‘ Non_parity چک کردن  

خطا و درست نبودن پريتی  بـه  ه به توج باشد که با "Error"برنامه ممکن است دارای يک برچسب     
 . اصلاح کننده ها در جدول زير آمده است.می پردآن برچسب 

 
 : مثال

 
 
 
 
 
۲۱-۳- ۱. HPWM :  توليد کردن سيگنالPWMروی پين ميکروکنترلر  

 :ترکيب 
HPWM Channel,Relation_on_off, Frequency 

 : شرح 
 رای اين امکان هستند استفاده کـرده      های که دا  ميکروکنترلر   روی   PWMاين فرمان از سخت افزار      

 . را توليد می کندPWM و سيگنال است
ميکروکنترلـر   را تعريف می کند تعداد اين کانالها بستگی به نـوع             PWM کانال   "channel"پارامتر  

برای دو کاناله ها هنگام راه اندازی هر دو کانال فرکانس آنها بايستی .  است  کانال۳ تا ۱دارد و بين 
 را مشخص می کند و مقـدار صـفر          off و   on نسبت بين سيگنال     Relation_on_off. باشديکسان  

هميشـه روشـن را روی پـين مـی     سـيگنال   ۲۵۵موش را روی پين می فرستد و مقـدار  سيگنال خا 
کمترين فرکانس در   . (  را مشخص می کند    PWM فرکانس سيگنال    "Frequency"پارامتر  . فرستد

).  هرتــز اســت ۳۲۷۶۷الاترين فرکــانس ممکــن در اســيلاتور ســريع  و بــ4MHZ ، 245HZاســيلاتور 
HPWM         تعدادی از قطعات ممکن اسـت پينهـای      .  بطور پيوسته در زمان اجرای برنامه کار می کند

 اجازه استفاده از اين پينها را در اين راسـتا  DEFINE.  را دارند داشته باشند HPWMچند کار که    
 . می دهد

DEFINE CCP1_REG PORTC   'Hpwm 1 pin port 
DEFINE CCP1_BIT 2                  'Hpwm 1 pin bit 
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DEFINE CCP2_REG PORTC   'Hpwm 2 pin port 
DEFINE CCP2_BIT 1                'Hpwm 2 pin bit 

 . صورت بگيرد۳ يا ۲ روی کانال PWM برای توليد ۲ يا ۱تعريفهای زير نشان می دهند که تايمر 
DEFINE HPWM2_TIMER 1   'Hpwm 2 انتخاب تايمر برای 
DEFINE HPWM3_TIMER 1           'Hpwm 3 انتخاب تايمر برای 

 : مثال 
DEFINE HPWM2_TIMER 1     ' ۱کانال دوم با استفاده از تايمر   
 hpwm 2, 64, 1000              ‘  25% PWM on 1kHz 
 
 

۲۲-۳- ۱. HSEROUT: سخت افزار خروجی آسنکرون  
 :ب ترکي

 
HSEROUT [Item{,Item...}] 

 : شرح 
HSEROUT         اطلاعات را از طريق سخت افزار  USART     پارامترهای .  به صورت سريال می فرستد
 .  تعريف می شودDEFINEانتقال بوسيله 

 DEFINE HSER_RCSTA 90h    ‘  قرار دادن مقدار مناسب در رجيستر دريافت 
 DEFINE HSER_TXSTA 20h    ‘ ن مقدار مناسب در رجيستر انتشارقرار داد  
 DEFINE HSER_BAUD 2400    ‘  (Baud rate)سرعت انتقال 
 DEFINE HSER_SPBRG 25     ‘ SPBRGقرار دادن مقدار مناسب بطور مستقيم در 
 

مـی باشـد وبـرای ديگـر         4MHZی با اسيلاتور    ميکروکنترلراين سرعتهای انتقال که تعريف شد برای        
قالب بندی هـای مختلـف نيـز بـا دسـتور            . رنامه صورت بگيرد  ب تعريف درابتدای    اسيلاتورها بايستی 

DEFINEتعريف می شود . 
 DEFINE HSER_EVEN 1   ‘parity چک کردن  
 DEFINE HSER_ODD 1      ‘Non_ parity چک کردن  
 

 فرستاده شده اصلاح کننده ها
{I}{S} BIN{1..16} binary مقدار 
{I}{S} DEC{1..5}  decimal مقدار 
{I}{S} HEX{1..4}  hexadecimal مقدار 

REP c/n کرکترc ،nبار تکرار می شود  

STR ArrayVar {\n} nکرکتر رشته  

 ۱-۷  جدول
 :مثال 

  B0 var byte  
  B0 = 4 
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 Main : 
            hserout  [dec B0, 10]    ‘ ۱۰ و مقدار  B0  ر دسيمال از متغير  مقدافرستادن   
 Loop:  goto Loop 
  End 
 

۲۳-۳- ۱. I2CREAD  :خواندن اطلاعات از وسايل جانبی  I2C 
 : ترکيب 

I2CREAD Data,Frequency,Control_byte,{Address,}[Variable{,Variable...}]{,Label} 
 : شرح 

. ود  ذخيــره مــی شــ"Variable"  در متغيــر I2Cاطلاعــات آدرس وکنتــرل ارســال شــده از خــط 
I2CREADو  I2CWRITE  برای خواندن و نوشتن اطلاعات بر روی واحدهای جانبی استفاده مـی 

 هستند ارتباط برقرار کند I2Cاين دستورها می توانند ارتباط با وسايل که دارای خط ارتباطی . شود
 .های سريال و غيرهEEPROMها ، A/Dاز قبيل سنسورهای دما ، 

روش جاری ) LSB(ی انتخاب چيپ مورد نظر بکار می رود بيت پايينتر        بيت بالاتر کد کنترلی برا     ۷
 ، 24LC01B سريال EEPROMبرای مثال برای ارتباط با . را تعيين می کند) خواندن يا نوشتن ( 

 است وانتخاب چيپ در اينجا بکار نمی آيـد          1010%بيت است که کد کنترلی      ۸آدرس درخواستی   
 . باشد10100000%پس بيت کنترولی ممکن است 

 . سريال در زير نشان داده شده استEEPROMقالب بندی چندين 
 

EEPROM اندازه آدرس کلمه کنترلی ظرفيت 
24LC01B 128 bytes %1010xxx0 1 byte 
24LC02B 256 bytes %1010xxx0 1 byte 
24LC04B 512 bytes %1010xxb0 1 byte 
24LC08B 1K bytes %1010xbb0 1 byte 
24LC16B 2K bytes %1010bbb0 1 byte 
24LC32B 4K bytes %1010ddd0 2 bytes 
24LC65 8K bytes %1010ddd0 2 bytes 

   bbb = انتخاب بلوک 
   ddd = بیتهای انتخاب وسیله 
   xxx = بدون اثر 

 ۱-۸  جدول
. دريافت می شود وبعد بايت پايينتر     دريافت شود ابتدا بايت بالاتر      ) WORD(اگر اطلاعات دو بايتی     
 . می آيد\ بعد اسم رشته می آيد وتعداد کرکترها بعد از  STRبرای دريافت رشته ،

 
  a var byte[8] 
   I2CREAD PORTC.4, PORTC.3, $a0, 0, [STR a\8] 
 

 بـه آن    I2Cاگر از بر چسب استفاده شود ، درصورت دريافت نکـردن چيـزی بـر روی مـدار واسـط                     
  بدست می آيد و  8MHZ می باشد که با اسيلاتور 100KHZسرعت انتقال استاندارد . سب می پردبرچ



 ۲۹                                                                                             گروه مهندسی الکترونيک و کامپيوتر ژوپين             

 
اگـر از اسـيلاتور کنـدتر       .  اسـتفاده مـی شـود      20MHZاز اسيلاتور    ) 400KHZ( برای سرعتهای بالاتر    

 .استفاده شود بايستی دستورالعمل زير برای تعريف آن بکار رود
 

  DEFINE I2C_SLOW 1 
 

  : مثال
B0 var byte  
 addr var   byte 
 cont con  %10100000   ‘ EEPROMآدرس کنترلی 
 addr = 17                    ‘  می شودخوانده ۱۷ آدرس اطلاعات از  
 Main: 
              I2CREAD PORTA.0, PORTA.1, cont, addr, [B0]  ‘B0 قرار دادن اطلاعات در 
 Loop: goto Loop 
          End 
 

۲۴-۳- ۱. I2CWRITE  :نوشتن اطلاعات بر روی وسايل جانبی  I2C 
 : ترکيب 

I2CWRITE  Data, Frequency, Control_byte, {Address,} [Vari {, Vari...}]{,Label} 
  :شرح 

I2CWRITE          اطلاعات کنترل و آدرس را توسط مدار واسط I2C   اگـر وسـيله جـانبی      .  می فرسـتد
EEPROM    اگر قبل از اين    .ميلی ثانيه برای پايان گرفتن نوشتن لازم است       ۱۰ر   سريال باشد ، انتظا

(  بايـت مـی باشـد    ۲ يا ۱اندازه آدرس .انتظار اطلاعاتی را بفرستيم از نوشتن آن جلوگيری می شود 
( اگر ما از وسايل بدون تاخير استفاده کنيم و دوبايـت            ) . وابسته به وسيله ای که متصل شده است         

WORD (   بـرای  .  آن بفرستيم ابتدا بايت بالاتر و سپس بايت پايينتر فرستاده می شـود             را به سوی
 . می آيد"\"می آيد و تعداد کرکترها بعد از   قبل از اسم رشتهSTRانتقال رشته ، 

 
a var byte[8] 
I2CWRITE PORTC.4, PORTC.3, $a0, 0, [STR a\8] 

 
 خواهـد   اختيـاری  برنامه به برچسـب اشد وجود نداشته بI2Cاگر سيگنال پاسخی روی مدار  واسط        

 بدسـت مـی آيـد و بـرای           8MHZ می باشد که بـا اسـيلاتور         100KHZسرعت انتقال استاندارد    .  پريد
اگر از اسـيلاتور کنـدتر اسـتفاده        .  استفاده می شود   20MHZاز اسيلاتور    ) 400KHZ( سرعتهای بالاتر   

 .شود بايستی دستورالعمل زير برای تعريف آن بکار رود
 

  DEFINE I2C_SLOW 1 
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 دستور العمـل  open collectorو نه يک ) Bipolar( دو قطبی I2Cبرای داشتن کلاک مدار واسط 

DEFINEبه صورت زير استفاده شود  . 
 DEFINE I2C_SCLOUT 
 

 بايستی راهنما و مشخصات سازنده خوانده شود تا         I2Cبرای عملکرد واحدهای جانبی دارای ارتباط       
 .کنترلی و تاخيرها مناسب بدست آيدبيتهای 

 :مثال 
B0 var byte  
 addr var   byte 
 cont con  %10100000   ‘ EEPROM آدرس کنترلی 
 Main:  
          addr = 17                   ‘  ريخته می شود۱۷اطلاعات در آدرس  
          i2cwrite PORTA.0, PORTA.1, cont, addr, [6]     ‘ قرار می گيرد۱۷ در آدرس ۶ار مقد   

          pause 10                   ‘   ميلی ثانيه تا نوشتن تمام شود۱۰انتظار  
          addr = 1                    ‘  ريخته می شود۱اطلاعات در آدرس  
          B0 = 23 
          i2cwrite PORTA.0, PORTA.1, cont, addr, [B0]      ‘  قرار می گيرد۱ در آدرس  B0 مقدار 
          pause 10                   ‘  ميلی ثانيه تا نوشتن تمام شود۱۰انتظار  
 Loop:  goto Loop 
           End 
 

۲۵-۳- ۱. INPUT:   برگزيدن پينI/Oدر گرايش ورودی  
 :ترکيب 

INPUT  Pin 
 : شرح 

د ما می توانيم همه پينهـا  ويـا يـک پـين را از     اين دستور گرايش ورودی يک پين را تعيين می کن      
  بدست آوريمTRISطريق مقدار گذاری در 

 : مثال 
TRISB = %11111111 
TRISA.1 = 1 
 

۲۶-۳- ۱. IF … THEN … ELSE:   گزينش يک قسمت از برنامه 
 : ترکيب 

IF  Expression1 { AND / OR Expression2} THEN Label  
 {instructions} 
 ELSE 
 {instructions} 
 ENDIF 
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 .اين دستور يکی از دو امکان مسير برنامه را انتخاب می کند  :شرح 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

 و آن مـی توانـد بـه چنـدين طريـق بـرای       PIC BASIC دستور اصلی شاخه گزينی در  IFدستور 
 .  تصميم منطقی استفاده می شود  يکانعطاف پذيری در فهم ساخت

 :مثال برای شکل ساده اين دستور 
w var byte  
Main :  
             IF PORTB.0=0 THEN Add  
             goto Main  
Add : W=W+1  
             End  
 

 
 . می باشدELSEشکل پيچيده تر اين دستور استفاده از 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 )-1  5.شکل

 )1-6 .شکل
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 : مثال 

w var byte  
Main :  
            IF (PORTB = $F0)  && (PORTA.0 = 1) THEN Add  
            ELSE Subtract  
            ENDIF  
            goto Main  
Add : W=W+1  
Subtract : W=W-1  
                End  
 

 :برنامه بالا را می توان بصورت زير نيز نوشت 
 

w var byte  
Main :  
           IF PORTB.0=0 THEN W=W+1  
           ELSE W=W-1  
           ENDIF  
           goto Main  
           End  
 

۲۷-۳- ۱. LCDOUT : نوشتن اطلاعات بر روی نمايشگر LCD 
 :ترکيب 

 LCDOUT  Data {, Data...} 
 :شرح 

LCDOUT ــه  PIC BASIC. مــی فرســتد ) LCD ) Liquid Crystal Display اطلاعــات را ب
يـا شـبيه آن عمـل مـی کننـد را       ارنـد و  را دHitachi 44780 کنترلـر  که LCDمدلهای گوناگون 
اگر کرکتر . رلر متصل می شوند پايه دارد که به ميکروکنت۱۶ يا ۱۴ معمولا LCD. پشتيبانی می کند

 LCDOUT.  هر يک از اطلاعـات را مـی فرسـتد   ASCII قبل از اطلاعات فرستاده شود مقدار " # "
 .در جدول زير آمده است اصلاح کننده های 

 
هااصلاح کننده   فرستاده شده 

{I}{S} BIN{1..16} binary مقدار 

{I}{S} DEC{1..5}  decimal مقدار 

{I}{S} HEX{1..4}  hexadecimal مقدار 

REP c/n کرکترc ،nبار تکرار می شود  

STR ArrayVar {\n} nکرکتر رشته  

 ۱-۹  جدول
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بيتی ۸اگر از باس . متصل شودميکروکنترلر بيتی به يک ۸يا بيتی ۴ می تواند با باس LCDنمايشگر 

بيت می ۴بيتی هر ۴وقتی در حالت باس . بيت بايستی به يک پورت وصل شوند۸استفاده شود همه   
      تنهـا بـرای نمـايش اسـتفاده      LCDاگـر از   .  متصـل شـود  ی پورتبيت پايين و يا بالا۴تواند يا به 

 در حالـت    LCDدر حالت پيش فرض پايـه هـای           متصل شود   به زمين  R/Wمی شود بايستی خط     
  متصـل مـی شـود و   RA4 بـه  RSبيت .  متصل می شوندRA0-RA3به  ) DB7 – DB4( بيتی ۴

  در نظر گرفته می شود برای تغيير درLCD ، ۱۶ * ۲دراين حالت .   وصل می شودRB3 به  Eپين  
 . شود استفاده DEFINE دستور هر يک از وضعيتها بالا بايستی از

 
DEFINE LCD_DREG    PORTB  ‘انتخاب پورت 
DEFINE LCD_DBIT      4   ‘    بيتی۴ در حالت باس ۴ يا ۰انتخاب 
DEFINE LCD_RSREG   PORTB  ‘RS انتخاب پورت برای اتصال پين 
DEFINE LCD_RSBIT    1   ‘RS انتخاب بيت برای 
DEFINE LCD_EREG     PORTB  ‘ E رت برای اتصال پينانتخاب پو  
DEFINE LCD_EBIT      0   ‘ E انتخاب بيت برای     
DEFINE LCD_BITS      4   ‘ بيتی ۸ی يا  بيت۴ باسانتخاب  
DEFINE LCD_LINES     2   ‘LCD  تعيين تعداد خطهای 
DEFINE LCD_COMMANDS  2000 ‘ تاخير ارسال دستور برحسب ميکرو ثانيه 
DEFINE LCD_DATAUS    50  ‘تاخير ارسال اطلاعات برحسب ميکرو ثانيه  
 

 متصل Bبيت بالای پورت ۴بيتی که به ۴خطی را با باس LCD  ۲تعريفهای بالا ،  معرفی می کنند
 . متصل استPORTB.0 و پايه فعال سازی به PORTB.1به ) RS(است و پايه انتخاب رجيستر 

 LCDOUT $FE, $Kodرات بصـورت   اين دستو. دارای دستورات معينی است   LCD کنترلرهر 
 . در جدول زير نشان داده شده استتاين دستورا. فرستاده می شوند

 
 عملکرد دستورات
$FE, 1 پاک کردن صفحه نمايش 

$FE, 2  شروع از ابتدای خط اول 
$FE, $0C  خاموش کردن مکان نما 

$FE, $0E  روشن کردن مکان نمای از نوع خط زير ) _(  

$FE, $0F  وشن کردن مکان نمای از نوع خالی ر  
$FE, $10 شيفت مکان نما به چپ 
$FE, $14  شيفت مکان نما به چپ 

$FE, $C0 قرار دادن مکان نما در ابتدای خط دوم 

$FE, $94  قرار دادن مکان نما در ابتدای خط سوم 

$FE, $D4   چهارمقرار دادن مکان نما در ابتدای خط  
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 :مثال 

B0 var byte  
B1 var byte  
Main:  
            lcdout  $FE, 1, “Hello” ‘  “Hello” پاک کردن صفحه نمايش و نوشتن 
            lcdout  $FE, $C0  ‘  رفتن به خط دوم 
            lcdout  B0   ‘  B0 نمنايش مقدار 
            lcdout  #B1   ‘  B1نمايش کد اسکی متغير 
Loop: goto Loop  
           End 
 
 

۲۸-۳- ۱. LOOKDOWN  :جستجو کردن جدول ثابتها 
 :ترکيب 

 LOOKDOWN  Value, [Const {, Const...}], Var 
  :شرح 

 در value وجود مقدار معينی را در فهرستی از ثابتها جستجو می کند اگر        LOOKDOWNدستور  
 ذخيره مـی  Var در )شماره ثابت ( فهرست وجود داشته باشد شاخص اختصاص داده شده به ثابت           

واگر ثابت دومی از .  ذخيره می شود Var در۰ يکی باشد مقدار valueاگر ثابت اولی با مقدار . شود
 در فهرسـت نباشـد مقـدار        valueاگر مقدار   ... .  ذخيره می شود و غيره       ۱فهرست جور شود مقدار     

Var   هـر کرکتـر رشـته را       . شدتواند هم عددی و هم کارکتری با      ی  فهرست ثابتها م  .  تغيير نمی کند
)  18CXXX تـا بـرای   ۲۵۶(  تـا  ۲۵۵تعداد مجـاز ثابتهـا   .  رفتار می کند  ASCIIبصورت يک مقدار    

 .ثابت در فهرست می باشد
 :مثال 

B0 var byte  
 B1 var byte  
 B0=$f  
 Main:  

lookdown B0, (“01234567890ABCDEF”), B1  
PORTB=B1   
  loop: goto loop  
          End  
 

۲۹-۳- ۱. LOOKUP  :بدست آوردن مقداری از جدول ثابتها  
 : ترکيب 

LOOKUP  Index, ( Constant {, Constant}), Var 
 : شرح 

LOOKUP           برای خواندن مقداری از جدول ثابتها متناظر با مقدار Index    اگـر  .  اسـتفاده مـی شـود
Index برابر صفر باشد ، در Varگر  مقدار ثابت اولی قرار می گيرد و اIndex برابر يک باشد Var  
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 از تعداد ثابتها بيشتر باشـد ،      Indexواگر مقدار   . مقدار ثابت دومی را در خود جای می دهد و غيره            

Var18 تا برای ۲۵۶ (  ۲۵۵تعداد .  بدون تغيير می ماندCXXX (توانـد قـرار   ی ثابت در فهرست م
 .بگيرد
 :مثال 

را ) seven segment(قمهای روی نمايشگر سون سـگمنت   برای رlookup برنامه زير استفاده از 
 . نشان می دهد

Digit  var byte ‘برای رقمها digit  متغير 
 Mask var byte ‘  برای تبديل شده ها Mask متغير  
 Main:  
          for i=0 to 9  

Digit=i  
           Lookup  Digit, [$3F, $06, $5B, $4F, $66, $6D, $7D, $07,_ 

 $7F, $6F], Mask  
   

 PORTB=Mask ‘ B فرستادن مقدار تبديل شده رقم به پورت 
 
 
 pause  500  ‘   تاخير برای ديد ن مقدار خروجی 

 next i   ‘j افزايش 
 goto Main  ‘ تکرار دوباره برنامه 
 end  
 

۳۰-۳- ۱. LOW  : قرار دادن صفر منطقی در پين خروجی 
 :ترکيب 

LOW  Pin  
 : شرح 
مـی تـوان    . پينها بصورت خودکار در گرايش خروجی قرار مـی گيـرد          . پين مورد نظر به صفر      تغيير  

البته بايستی پورت مورد نظر در گرايش خروجـی         .( مقدار را به صورت مستقيم در رجيستر قرار داد        
 . )قرار گيرد

LOW  7 
 و يا

TRISB.7 = 0 
PORTB.7 = 0 
 

۳۱-۳- ۱. NAP  :خاموش کردن برای يک دوره زمانی کوتاه 
 :ترکيب 

NAP  period 
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 : شرح 

در اين مدت انرژی . را برای يک دوره زمانی در حالت توان کم قرار می دهدميکروکنترلر اين دستور 
ايـن دوره زمـانی بـا اسـتفاده از تـايمر            .بـه کمتـرين حالـت خـود مـی رسـد           ميکروکنترلـر   مصرفی  

WatchDogتامين می شود و وابسته به تراشه و دما می باشد . 
 

Period Delay [ms] 
0 18 
1 36 
2 72 
3 144 
4 288 
5 576 
6 1152 
7 2304 

 ۱-۱۰  جدول
 :مثال

Main:  
 nap  7  ‘  take a nap for 2.304 seconds  
 Loop: goto Loop  
          End 
 

۳۲-۳- ۱. OUTPUT  : گماشتن پينI/O در گرايش خروجی  
 :ترکيب 

OUTPUT  pin  
 :شرح 

 پين مورد نظر را بصورت خروجی پيکربندی می کند
OUTPUT  PORTB.7 
 

                                      :شبيه به 
 

TRISB.7 = 0  
 
۳۳-۳- ۱. OWIN : دريافت اطلاعات از طريق ارتباط يک سيم 

 :ترکيب 
OWIN  Pin, Mode, [Var1, Var2...]   

 : شرح 
ی است که ارتباط يک سيمه را با وسيله ديگر مـی خواهـد برقـرار     نشان دهنده پين" Pin "پارامتر 
 .  مقدار تعريف شده پارامترهای ارتباط را در خود قرار می دهد" Mode "پارامتر . کند
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"Mode" چگونگی عملکرد بيت 

 فرستادن سيگنال ريست قبل از ارسال اطلاعات = 1 0

عات از ارسال اطلابعدفرستادن سيگنال ريست  = 1 1  

2 0 = 8-bit data  
1= 1-bit data 

 ۱-۱۱  جدول
 

 . متغيرهای شامل اطلاعات خوانده شده می باشند"Var2" و "Var1"پارامترهای 
 :مثال

Temperature var byte  
 Main:  
 OWIN PORTC.0, 0, [Temperature] ‘ خواندن دما 
 PORTB=Temperature   ‘B ادن دماروی پورتنشان د  

 goto Main  
 End  
 

۳۴-۳- ۱. OWOUT  : ارسال اطلاعات از طريق يک سيم )One_Wire Comunication( 
 : ترکيب 

OWOUT  Pin, Mode, [Var1, Var2...] 
  :شرح 

 نشان دهنده پينی است که ارتباط يک سيمه را با وسيله ديگر مـی خواهـد برقـرار    " Pin "پارامتر 
 . مقدار تعريف شده پارامترهای ارتباط را در خود قرار می دهد " Mode "پارامتر . کند

 
"Mode" چگونگی عملکرد بيت 

 فرستادن سيگنال ريست قبل از ارسال اطلاعات = 1 0

  از ارسال اطلاعاتبعدفرستادن سيگنال ريست  = 1 1

2 0 = 8-bit data  
1= 1-bit data 

 ۱-۱۲  جدول
 :مثال 

Main :   
OWOUT  PORTC.0, 1, [$CC, $BE] ‘ فرستادن سيگنال ريست بعد از دو مقدار  
goto Main  
End  
 

۳۵-۳- ۱. PAUSE :  تاخير برحسب ميلی ثانيه 
 :ترکيب 

PAUSE  Period (in miliseconds) 
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 : شرح 

اسـت و    بيتی   ۱۶ يک مقدار    Period.  ميلی ثانيه تاخير ايجاد می کند      Periodاين دستور به اندازه     
 ، دسـتور  SLEEP و NAPبـرخلاف دسـتورهای   .  ميلـی ثانيـه مـی باشـد     ۶۵۵۳۵حداکثر تاخير 

PAUSE   بنابراين ايـن دسـتور تـوان بيشـتری را          . را در حالت توان کم قرار نمی دهد       ميکروکنترلر
اين ) دقت آن به کلاک اسيلاتور بستگی دارد .( مصرف می کند ولی زمان دقيقتری را به ما می دهد

 DEFINE کار می کند و اسيلاتورهای ديگر با دستور          4MHZستور با اسيلاتور از پيش تعريف شده        د
 .بايستی تعريف بشوند

 :مثال 
TRISB = 0  
 Main:  
 PORTB = 255  
 pause  1000 ‘  ثانيه ای۱تاخير  
 PORTB = 0  
 pause  2000 ‘  ثانيه ای۲تاخير  
  goto Main  
        End  
 

۳۶-۳- ۱. PAUSEUS  :تاخير برحسب ميکروثانيه 
 :ترکيب 

PAUSEUS  Period (in miliseconds)  
 

 : شرح 
PAUSEUS    برنامه را برای Period  ميکروثانيه متوقف مـی کنـد  .Period ۱۶  بيتـی )WORD ( 

 کـار   4MHZاين دستور با اسيلاتور از پيش تعريف شـده          .  است 65535μsمی باشد و بيشترين تاخير      
اين دستور با صرف انـرژی      .  بايستی تعريف بشوند   DEFINEای ديگر با دستور     می کند و اسيلاتوره   

 .کمترين تاخير با اين دستور به فرکانس اسيلاتور بستگی دارد. بيشتر زمان دقيقتری را می دهد
 

OSC Minimal delay 
3 (3.58) 20 us 

4 24 us 
8 12 us 
10 8 us 
12 7 us 
16 5 us 
20 3 us 

  ۱ -۱۳  جدول
 

 :مثال 
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TRISB = 0  
Main:  
 PORTB = 255  
 pauseus  100  
 PORTB = 0  
 
 pauseus  3450 goto Main  
        End  
 

۳۷-۳- ۱. POT  :برگرداندن مقدار مقاومت متصل به پين 
 :ترکيب 

POT  Pin, Scale, Var   
  :شرح 

مقـدار   . وردنظر قرار گرفتـه  محاسـبه مـی کنـد     مقدار پتانسيومتری را که روی پين م       POTدستور  
مقاومت با زمان تخليه خازن در مقاومت       .  های مختلف پايدار محاسبه شود     RCمقاومت می تواند با     
 .محاسبه می شود

Scale        برای تنظيم تغييرات ضريب ثابت شبکه RC          به کار می رود برای ضرايب ثابت بزرگ RC  ، 
   را روی حـداکثر مقـدار  Scaleم و برای ضرايب ثابـت کوچـک    انتخاب می کني1 را Scaleمقدار 
 در حـالتی   Var درست انتخاب شده باشد مقدار متغيـر Scaleاگر مقدار .  قرار می دهيم۲۵۵خود 

.  می شود۲۵۵که مقدار مقاومت حداقل است صفر می شود و هنگامی که حداکثر مقاومت را داريم                
 )بدست آيد  بايستی بصورت تجربی Scaleمتاسفانه ( 
 

اين مبدلها ولتاژ .  آنها را خواندPOTانواع مبدلهای مقاومتی وجود دارند که می توانند توسط دستور 
 .را اندازه نمی گيرند بلکه مقاومت را اندازه می گيرند

 : مثال 
 : می توان از برنامه زير استفاده کردScaleبرای تنظيم 

B0 var byte  
 skala var byte 
 Main : 
          FOR skala=1 TO 255 
          pot PORTA.0, scale, B0      ‘ RA0 خواندن مقدار پتانسيومتر روی پين 
          IF B0>253 Then Over 
          NEXT skala 
 Over :  PORTB=scale                  ‘ Bنشان دادن مقدار مقياس يروی پورت  
goto Main 
       End 

۳۸-۳- ۱. PULSIN  :محاسبه عرض پالس روی پايه ورودی 
 :ترکيب 

PULSIN  Pin, Level, Var 
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 : شرح 

روی پين مورد نظر    )  کار می کند    4MHZوقتی با اسيلاتور    (  10μSاين دستور عرض پالس را با دقت        
 ، صفر باشد قسمت پايين عرض پالس اندازه گيری می شود و             Levelمحاسبه می کند و اگر متغير       

 Var متغيـر    مقـدار انـدازه گيـری شـده در        . شـود   قسمت بالای پالس اندازه گيری می      اگر يک باشد  
متغيـر   (  . ميکرو ثانيـه طـول بکشـد    ۶۵۵۳۵ تا ۱۰زمان اندازه گيری می تواند از . ذخيره می شود

 اسـتفاده مـی   WORDبيتـی  ۱۶ بيـت پـايين از متغيـر    ۸بيتـی باشـد   ۸اگر متغير ) بيتی است   ۱۶
مـی   10μS حـد تفکيـک     4MHZکانس اسيلاتور بستگی دارد وبرای اسيلاتور       قدرت تفکيک به فر   .شود
 . می شود2μS استفاده می شود ، حد تفکيک  MHZ 20وقتی از اسيلاتور . باشد

 :مثال 
W0 var word  
 Main : 

pulsin PORTB.0, 1, W0  ‘RB0  محاسبه ايمپالسهای يک روی پين  
          goto Main 
  End 

۳۹-۳- ۱. PULSOUT  :ليد کردن پالس در پين خروجی تو 
 :ترکيب 

PULSOUT  Pin, Period  
 : شرح 

پالس با تغيير وضعيت يک پين به .  ميکروثانيه  را توليد می کند۱۰اين دستور پالس با حد تفکيک     
 .پين بصورت خودکار در گرايش ورودی قرار می گيرد. حالت ديگر توليد می شود 

 
 :مثال 

Main :  
           pulsout PORTB.7, 100        ‘ RB7 توليد ايمپالسها روی پين 
           goto Main 
           End 

۴۰-۳- ۱. PWM  : توليد سيگنالPWMروی پين  
 :ترکيب 

PWM  Pin, Ratio, Cycle   
 : شرح 

. برای پين مشخص شده می فرستد  ) PWM ) Pulse_width Modulationاين دستور پالسهای 
 مدت دوره .  خودش را تکرار می کندCycleعداد بارهای که تعريف شده با پارامتر اين سيکل برای ت

 PWM ) 1-7 .شکل
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 وقتـی   . اسـت   5mS است مـدت دوره تنـاوب        4MHZدر حالتی که اسيلاتور     . به اسيلاتور بستگی دارد   

 RC به سادگی با يک مدار     PWMبا دستور   .  می رسد  1mS باشد اين دوره تناوب به       8MHZاسيلاتور  
 . ساده ساخته می شودD/A توليد کرد و در واقع يک مبدل DCژ می توان ولتا

 :مثال 
Main :  
         pwm PORTB.7, 127, 100  ‘ RB7 روی پين% ۵۰  PWM فرستادن سيگنال 
         goto Main 
         End  
 

۴۱-۳- ۱. RANDOM : توليد عدد تصادفی 
 :ترکيب 

RANDOM  Variable  
 : شرح 

 )تنها صفر را توليد نمی کند.( بيتی ذخيره می کند۱۶در يک متغير اين دستور عدد تصادفی را 
 :مثال 

 W0 var word  
 Main : 
         random W0       ‘ W0   قرار دادن مقدار راندم در متغير
         lcdoout #W0      ‘ LCD  نمايش مقدار راندم در 
         goto Main 
         End 

۴۲-۳- ۱. RCTIME : مشابه ( س روی پين محاسبه پالPULSIN( 
 :ترکيب 

RCTIME  Pin, State, Variable 
 : شرح 

اگـر پـين   . اين دستور مدت زمان را که پين در يک حالت معينی قرار می گيرد ، انـدازه مـی گيـرد     
 بـرای خوانـدن پتانسـيمر بـا عناصـر           RCTIME.  صفر می شود   Variableبدون تغيير بماند متغير     
 4MHZوبرای اسيلاتور . حد تفکيک به فرکانس اسيلاتور بستگی دارد.  می شودمقاومتی ديگر استفاده

  می شود2μS استفاده می شود ، حد تفکيک  MHZ 20وقتی از اسيلاتور . می باشد 10μSحد تفکيک 
 :مثال 

 W0 var word  
 Main : 
          low PORTA.0                         ‘  تخليه خازن 
          pause 10                                ‘  ميلی ثانيه۱۰تخليه به اندازه  
          rctime PORTA.0, 0, W0        ‘ محاسبه مدت شارژ شدن 
          lcdout #W0                             ‘ LCD روی W0 نمايش مقدار 
          goto Main 
          End 
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۴۳-۳- ۱. READ : ک بايت از اطلاعات خواندن يEEPROM  
 :ترکيب 

READ  Address, Variable  
 : شرح 

 و نتايج را در  می خواند داخلی از آدرس مشخص شدهEEPROMاين دستور اطلاعات را از حافظه 
Variable   های که دارای    ميکروکنترلراين دستور تنها با     .  ذخيره می کندEEPROM   داخلی است 

 . های خارجی استفاده می شودEEPROM برای I2CREADاز دستور . اجرا می شوند
 

B0 var byte  
 W var word 
 Main : 
          READ 5, B0            ‘B0  ر و ريختن در متغي۵خواندن مقدار آدرس  
          READ 6, W.BYTE0   ‘   ۷ و ۶ بيتی از آدرس ۱۶خواندن يک مقدار  
          READ 7, W.BYTE1   
 Loop: goto Loop 
         End 
 

۴۴-۳- ۱. READCODE :   بايت ۲خواندن  )WORD (  از کد برنامه 
 :ترکيب 

READ  Address, Variable 
 بيتـی مـی   ۱۶اين دستور کد برنامه را از آدرس داده شده می خوانـد و نتيجـه را در متغيـر                   : شرح  
ل اجـرا اجـازه مـی        خواندن و نوشتن کد برنامـه را در حـا          PIC16F87Xهای  ميکروکنترلر  . گذارد
 .دهند
 :مثال 

Wo var word  
 Main : 
         readcode 100, W0     ‘ W0    و ريختن درمتغير ۱۰۰خواندن اطلاعات از حافظه فلش در آدرس 
 Loop : goto Loop 
           End 
 

۴۵-۳- ۱. REVERSE: تغير گرايش پين  
 : ترکيب 

REVERSE  Pin 
 :شرح 

اگر پينی در گرايش ورودی باشد با اين دسـتور  . ر را وارونه می کند  اين دستور گرايش پين مورد نظ     
 .در گرايش خروجی قرار می گيرد
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۴۶-۳- ۱. SERIN :  ورودی سريال آسنکرون 

 :ترکيب 
SERIN  Pin, Mode, {Timeout, Label}, {[Qual...], }{Item...} 

  :شرح 
SERIN        از پـين   ) ويـک بيـت توقـف       بيت بدون بيت توازن     ۸(  مقاديری را با قالب بندی آسنکرون

 ) Mode ( ۱۵ تـا    ۰بجای مقدار عددی تنظيمی     . مشخص شده دريافت و در متغير ذخيره می کند        
  )۲-۱۴جدول  (  . را قرار داد"modedefs.inc"  می توان يک اسم از کتابخانه 

دن نيز باشد که در صورت دريافت نکـر        ) Labelپارامتر  (  می تواند دارای برچسب      SERINدستور  
پـارامتر   حالـت از پـيش تعريـف شـده     . (اطلاعاتی در زمان معين برنامه بـه آن برچسـب مـی پـرد            

Timeout  ،1mSاست  ( 
قبل از دريافت اطلاعـات اصـلی   ميکروکنترلر  قرار بگيرد " [ ] "اگر مقداری يا کرکتری داخل براکت 

قدار ثابت يا يک متغيـر و يـا         قيدگذار می تواند يک م    . بايستی مقدار قيدگذاری شده را دريافت کند      
 تبـديل  ASCIIرار گيرد مقدار دسيمال دريافتی بـه    ق قبل از متغير     "#"اگر علامت   . يک رشته باشد  

 . می شود ونتيجه را در متغير ذخيره می کند
 

 
 ۱-۱۴  جدول 

 
 درست کار می کند وبرای اينکه با اسيلاتورهای ديگر درست کار کنـد   4MHZاين دستور با اسيلاتور    

 . تعريف شودDEFINEبايستی فرکانس اسيلاتور با دستور 
 :مثال 

Include     " modedefs.inc " 
B0 var byte 
Main : 
                 انتظار برای رسيدن کرکتر  "A" روی پين RB0 و سپس دريافت کرکترهای بعدی‘         
            serin PORTB.0, N2400, ["A"], B0   

Mode Mode number Baud rate State 
T2400 0 2400 
T1200 1 1200 
T9600 2 9600 
T300 3 300 

True 

N2400 4 2400 
N1200 5 1200 
N9600 6 9600 
N300 7 300 

Inverted 
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 variable B0 
            lcdout B0  ‘ LCD روی B0    نمايش محتوای
Loop : goto Loop 
            End 
 

۴۷-۳- ۱. SEROUT : خروجی سريال آسنکرون 
 :ترکيب 

SEROUT Pin, Mode, [Item{, Item...}]  
 : شرح 

مـدهای  .  ازطريق پين مشخص شده می فرستد        8N1اطلاعات را با قالب بندی آسنکرون استاندارد        
 .به اين شرح می باشند ) "Mode"( انتقال 

 "modedefs.inc"  می توان يک اسم از کتابخانه  ) Mode ( ۱۵ تا ۰بجای مقدار عددی تنظيمی 
  .را قرار داد

 ۱-۱۵  جدول 
 تبديل می شـود   ASCII قرار گيرد مقدار دسيمال به کدSEROUT قبل از متغير "#"اگر علامت 

اين دستور بـا اسـيلاتور      . را می فرستد   " ۴"و  " ۳" در اين دستور     B# باشد آنگاه    ۳۴ برابر   Bثلا اگر   م
4MHZ                      درست کار می کند وبرای اينکه با اسيلاتورهای ديگـر درسـت کـار کنـد بايسـتی فرکـانس 

  تعريف مـی  DEFINEتاخير بعد از فرستادن هر مقدار با. تعريف شودDEFINEاسيلاتور با دستور 
 . ميکرو ثانيه را در بر می گيرد۶۵۵۳۵ تا ۱شود که زمان 

 DEFINE CHAR_PACING 1000  ‘  ۱ميلی ثانيه تاخير بين دو کرکتر  
 :مثال 

Mode Mode number Baud Rate State 
T2400 0 2400 
T1200 1 1200 
T9600 2 9600 
T300 3 300 

Driven True 

N2400 4 2400 
N1200 5 1200 
N9600 6 9600 
N300 7 300 

Driven Inverted 

OT2400 8 2400 
OT1200 9 1200 
OT9600 10 9600 
OT300 11 300 

Open True 

ON2400 12 2400 
ON1200 13 1200 
ON9600 14 9600 
ON300 15 300 

Open Inverted 
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B0 var byte 
Main:     
            B0 = 25     
            serout PORTA.3, N2400, [#B0, 13]     ‘RA0   با۱۳و عدد ثابت  B0 کد اسکی فرستادن مقدار 
 Loop : goto Loop 
            End 
 

۴۸-۳- ۱. SHIFTIN : ورودی سريال سنکرون 
 :ترکيب 

SHIFTIN  DataPin, ClockPin, Mode, [Var{\Bits}...] 
  : شرح 

 اين دستور بيتهای دريافتی از پين مشخصی را بصورت سنکرون با سيگنال فرکانسی 
"ClockPin"        ذخيره می کند    دريافت می کند و آنها را در متغيری  ."Var\Bits"    مقدار بيتها شيفت 

بـا توجـه بـه شـيفت        .  می باشد  ۸داده شده را بصورت دلخواه تعيين می کند مقدار پيش فرض آن             
برای اسـتفاده از    . مدهای انتقال گوناگون می تواند تعريف شود       ) LSB به   MSBاز  ( دادن مستقيم   

 . رنامه الحاق کنيد به ب"modedefs.BAS"اين مدها بايستی کتابخانه 

 
 1-16  جدول

 DEFINEبـا اسـتفاده از   .  است که وابسته به اسـيلاتور مـی باشـد    KHZ 50فرکانس شيفت حدود  
 .تاخير اضافی را  برای آهسته کردن کلاک تعريف می کنيم

 
   DEFINE SHIFT_PAUSEUS 100   ‘  Slowing down the clock for additional 100ms 

"Mode" Mode 
number عملکرد 

MSBPRE 0 
کلاک روی . ابتدا بيت بالاتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شود

.صفر منطقی غير فعال می شود  

LSBPRE 1 
کلاک روی . می شودابتدا بيت پايينتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده 

.صفر منطقی غير فعال می شود  

MSBPOST 2 
کلاک روی . از کلاک فرستاده شده خوانده می شودبعد  شيفت داده می شود اطلاعات بالاترابتدا بيت 

.صفر منطقی غير فعال می شود  

LSBPOST 3 
کلاک روی .  می شوداز کلاک فرستاده شده خواندهبعد ابتدا بيت پايينتر شيفت داده می شود اطلاعات 

 صفر منطقی غير فعال می شود

  4 
کلاک روی . ابتدا بيت بالاتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شود

.يک منطقی غير فعال می شود  

  5 
 روی کلاک.  شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شودپايينترابتدا بيت 

.يک منطقی غير فعال می شود  

  6 
کلاک روی يک . ابتدا بيت بالاتر شيفت داده می شود اطلاعات بعد از کلاک فرستاده شده خوانده می شود

.منطقی غير فعال می شود  

  7 
کلاک روی . ابتدا بيت پايينتر شيفت داده می شود اطلاعات بعد از کلاک فرستاده شده خوانده می شود

. غير فعال می شوديک منطقی  
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 :مثال 
  shiftin Data, Clock, MSBPRE, [RxData] 

 
۴۹-۳- ۱. SHIFTOUT :  خروجی سريال سنکرون 

 :ترکيب 
SHIFTOUT  DataPin, ClockPin, Mode, [Var{\Bits}...] 

 :شرح 
 "ClockPin"اين دستور بيتها را از طريق پين مشخصی بصـورت سـنکرون بـا سـيگنال فرکانسـی                   

 . مقدار بيتها شيفت داده شده را تعيين می کند"Var\Bits". ارسال می کند
. مدهای انتقال گوناگون می تواند تعريف شود ) LSB به MSBاز ( با توجه به شيفت دادن مستقيم 

 به برنامه الحاق کنيدرا  "modedefs.BAS"برای استفاده از اين مدها بايستی کتابخانه 
 

 ۱-۱۷  جدول
 :مثال 

 B0 var byte  
 B1 var byte 
 W0 var byte 
 Main : 
         shiftout  PORTA.0, PORTA.1, MSBFIRST, [B0, B1] 
MSB می باشد‘          بصورت شيفت دادن به خروجی بطوری که اولين بيت شيفت داده شده بيت   B1 و B0  فرستادن محتوای 
           shiftout  PORTA.0, PORTA.1, MSBFIRST, [W0\4] 
         ‘ . می باشد MSB بطوريکه اولين بيت انتقال يافته بيت   W0  فرستادن چهار بيت از متغير  
 Loop : goto Loop 
          End 
 
 

۵۰-۳- ۱. SLEEP : خاموش کردن پردازنده برای يک پريود زمانی معين 
 :ترکيب 

SLEEP  Period 

"Mode" Mode 
number عملکرد 

LSBFIRST 0 
کلاک روی صفر . تدا بيت بالاتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شوداب

.منطقی غير فعال می شود  

MSBFIRST 1 
کلاک روی صفر . ابتدا بيت پايينتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شود

.منطقی غير فعال می شود  

  4 
کلاک روی يک . بيت بالاتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شودابتدا 

.منطقی غير فعال می شود  

  5 
کلاک روی يک . ابتدا بيت پايينتر شيفت داده می شود اطلاعات پيش از کلاک فرستاده شده خوانده می شود

.منطقی غير فعال می شود  
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 : شرح 

 يـک   Period.  ثانيه قـرار مـی دهنـد       Periodرا به حالت کم مصرف برای       لر  ميکروکنتراين دستور   
. تـاخير را ايجـاد مـی کنـد    )  سـاعت   ۱۸حدود  (  ثانيه   ۶۵۵۳۵بيتی می باشد که حداکثر      ۱۶مقدار  

 داخلـی دقـت   RC استفاده می کند که بعلـت اسـتفاده کـردن از    WDTاز تايمر SLEEP دستور 
 .کمتری نسبت به کلاک اسيلاتور دارد

 
۵۱-۳- ۱. SOUND : توليد کردن صدا يا نويز سفيد روی يک پين مشخص 

 :ترکيب 
SOUND  Pin, (Note, Duration{, Note, Duration}) 

 : شرح 
اگـر  .  صدای وجود نـدارد Note = 0برای . اين دستور صدا و نويز روی پين مشخصی توليد می کند

Note باشد نويز توليد می ۲۵۵ تا ۱۲۸ن  باشد صدا توليد می کند و اگر بي۱۲۷ تا ۱ مقداری بين  
.  مـی باشـد  10KHZ دارای فرکـانس  Note = 127 و 78.74HZ دارای فرکـانس  Note = 1. کنـد 

Duration    هريک واحد  .  ميباشد که مدت زمان توليد صدا را تعيين می کند            ۲۵۵تا  ۰ مقداری بين
 . می باشد 12mSافزايش اين متغير تقريبا معادل 

يک بلندگو کوچک به همراه خازن .  می باشدTTL موج مربعی با سطح ولتاژ    سيگنال خروجی ، يک   
به طور ) Piezo(بلندگوهای کريستالی . مستقيما می تواند توسط پايه توليد سيگنال راه اندازی شود

 .دنمستقيم راه اندازی می شو
 :مثال 

 sound PORTB.7, (100, 10, 50, 10)   ‘  جی صدای متوالی به خرو۲فرستادن  
 

۵۲-۳- ۱. STOP : توقف برنامه در حال اجرا 
 :شرح 

ايـن دسـتور    . اين دستور برنامه اجرای را بوسيله قرار دادن در حلقه بـی نهايـت متوقـف مـی کنـد                   
 .را به حالت توان کم نمی بردميکروکنترلر 

 
۵۳-۳- ۱. SWAP : مبادله مقادير دو متغير 

 :ترکيب 
SWAP  Variable1, Variable1 

 
 
 
 



 ۴۸                                                                                             گروه مهندسی الکترونيک و کامپيوتر ژوپين             

 
 : شرح 

 بـا رشـته هـا نيـز     SWAP. اسـتفاده مـی شـود    )  bit ، byte، word( انواع متغيرها اين دستور با 
 .استفاده می شود ولی بايستی شاخص آنها يکسان باشد

 :مثال 
B0 var byte  
B1 var byte 
temp var byte 
Main : 
        temp = B0 
        B0 = B1 
        B1 = temp        ‘ راه قديمی انجام آن 
        swap  B0, B1    ‘ و راه آسانتر آن... 
Loop : goto Loop 
         End 
 

۵۴-۳- ۱. TOGGLE : وارون کردن وضعيت پين 
 :ترکيب 

TOGGLE  Pin 
 : شرح 

در اين دستور پين بصورت خودکار در گرايش خروجـی          . اين دستور وضعيت پين را وارون می کند         
 .قرار می گيرد

 :مثال 
 Main :  
       low PORTB.0         
       toggle  PORTB.0    
 Loop : goto Loop 
         End 
 

۵۵-۳- ۱. WRITE:   نوشتن اطلاعات درEEPROMداخلی  
 :ترکيب 

WRITE  Address, Value 
 : شرح 

اگر متغير دو بايتی را .  داخلی می ريزد EEPROM را در آدرس تعيين شده در  Valueاين دستور   
 . بايستی هر بايت را جدا گانه ذخيره کردخواسته باشيم ذخيره کنيم 

 
   WRITE Address, Variable.BYTE0 
   WRITE Address, Variable.BYTE1 
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 ) DISABLEبـا دسـتور     ( اگر در برنامه از وقفه استفاده می شود قبل از اين دستور کليه وقفه هـا                 

 .غير فعال شوند
 :مثال 

 B0 var byte  
 Main : 
        B0 = $EA 
        write  5, B0   ‘EEPROM  نوشتن مقدار EA$  حافظه ۵در موقعيت 
 Loop : goto Loop 
          End 
 
 

۵۶-۳- ۱. WRITECODE : نوشتن دوبايت از اطلاعات بر روی حافظه برنامه 
 :ترکيب 

WRITECODE  Address, Value  
  :شرح 

ايـن دسـتور تنهـا بـا     . ه مـی کنـد   را در آدرس معينی به حافظه برنامه اضاف" Value "اين دستور 
. ، بکار می رود )PIC16F87Xمانند (  می باشند FLASH که دارای حافظه   PICهای  ميکروکنترلر

 .وقفه ها موقع بکارگيری اين دستور بايستی غير فعال باشند
 :مثال 

 W0 var byte  
 Main : 
        W0 = $12FE 
 
        writecode 100, W0  ‘برنامه FLASH   نوشتن مقدار 12FE$  حافظه ۱۰۰ر موقعيت د
 Loop : goto Loop 
          End 
 
 

۵۷-۳- ۱. WHILE – WEND : اجرای قسمتی از برنامه تا وقتی که شرط برقرار است 
 :ترکيب 

WHILE  Condition  
            Instructions... 
WEND 

 :شرح 
 تا موقعی که شرط برقـرار       WEND و   WHILEهدف از اين دستور قرار دادن قسمتی از برنامه بين           

 .است وبعد از آن از حلقه خارج می شود
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 :مثال 

i Var byte  
Main : 
       i = 1 
       WHILE  i< 10          ‘ د را نشان می ده۹ مقدار  B در دهمين تکرار برنامه متوقف می شود و پورت   
                  i = i + 1 
                  PORTB = i 
                  Pause 1000 
       WEND 
 goto Main 
 End 
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  :فصل دوم
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  )PIC 16F877برای نمونه  ( PICمدار راه انداز ميکروکنترلرهای 
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 LCDراه اندازی  : ۱مثال
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 ارتباط سريال با کامپيوتر : ۲مثال
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 ۵۶                                                                                             گروه مهندسی الکترونيک و کامپيوتر ژوپين             

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



 ۵۷                                                                                             گروه مهندسی الکترونيک و کامپيوتر ژوپين             

 
 

  بعنوان ورودی آنالوگ و Aاستفاده از پورت : ۳مثال 
 نشان دادن مقادير تبديل شده از آنالوگ به ديجيتال

 
 
 
 
 
 
 

'================== Define LCD pins ================ 

Define  LCD_DREG        PORTD 

Define  LCD_DBIT        4 

Define  LCD_RSREG       PORTE 

Define  LCD_RSBIT       0 

Define  LCD_EREG        PORTE 

Define  LCD_EBIT        1 

 

'================== Allocate variables =============== 

x       var     byte 

y       var     byte 

z       var     byte 

 

        ADCON1 = 4              ' Set PortA 0, 1, 3 to A/D inputs 

 

        Low PORTE.2             ' LCD R/W line low (W) 

        Pause 100                 ' Wait for LCD to start 

 

        Goto    mainloop        ' Skip subroutines 

 

' =============Subroutine to read a/d convertor ========== 

getad: 

        Pauseus 50              ' Wait for channel to setup 

 

        ADCON0.2 = 1            ' Start conversion 
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        Pauseus 50              ' Wait for conversion 

        Return 

 

'============== Subroutine to get pot x value =========== 

getx: 

        ADCON0 = $41            ' Set A/D to Fosc/8, Channel 0, On 

        Gosub getad 

        x = ADRESH 

        Return 

'=============== Subroutine to get pot y value ============= 

gety: 

        ADCON0 = $49            ' Set A/D to Fosc/8, Channel 1, On 

        Gosub getad 

        y = ADRESH 

        Return 

'================ Subroutine to get pot z value ============ 

getz: 

        ADCON0 = $59            ' Set A/D to Fosc/8, Channel 3, On 

        Gosub getad 

        z = ADRESH 

        Return 

' ================Main program ===================== 

mainloop: 

        Gosub   getx            ' Get x value 

        Gosub   gety            ' Get y value 

        Gosub   getz            ' Get z value 

 

        Lcdout $fe, 1, "x=", #x, " y=", #y, " z=", #z ' Send to LCD 

        Pause   100             ' Do it about 10 times a second 

 

        Goto    mainloop        ' Do it forever 

 

        End 
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  ساخت کيبورد سريال :۴مثال
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

INCLUDE "modedefs.bas" 
 
col         VAR   BYTE     ' Keypad column 
row         VAR   BYTE     ' Keypad row 
key         VAR   BYTE     ' Key value 
baud        VAR   PortA.0  ' Baud select pin 
serpin      VAR   PortA.1  ' Serial output pin 
CMCON       =     7        ' PortA = digital I/O 
VRCON       =     0        ' Voltage reference disabled 
TRISA       =     %00000001' PortA.0 = baud select pin 
OPTION_REG.7 =    0        ' Enable PORTB pull-ups 
 
loop: 
        GOSUB getkey          'Get key from keypad 
send: 
        IF baud = 1 THEN fast'If baud = 1 then N9600,else N2400 
     SEROUT serpin,N2400,[key]'Send key value out PortA.1 
        GOTO loop 
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fast: 
 SEROUT serpin,N9600,[key] 
        GOTO loop               'Do it forever 
getkey:  
        PAUSE 50                'Debounce key-input 
getkeyu:' Wait for all keys up 
        PORTB = 0           ' All output-pins low 
        TRISB = $f0         ' Bottom 4-pins out, top 4-pins in 
        IF ((PORTB >> 4) != $f) THEN getkeyu 'If keys down, loop 
        PAUSE 50             ' Debounce key-input 
 
getkeyp:' Wait for keypress 
        FOR row = 0 TO 3        ' 4 rows in keypad 
            PORTB = 0           ' All output-pins low 
            TRISB = (DCD row) ^ $ff ' Set one row pin to output 
            col = PORTB >> 4    ' Read columns 
            IF col != $f THEN gotkey' If any keydown, exit 
        NEXT row 
        GOTO getkeyp            ' No keys down, go look again 
 
gotkey: ' Change row and column to key number 1 - 16 
        key = (row * 4) + (NCD (col ^ $f)) 
        'NOTE: for 12-key keypad, change to key = (row * 3) 
        RETURN                  ' Subroutine over 
         
        END 
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 MicriCode Studioاندازه گيری دما و نمايش آن در پنجره ارتباط سريال  : ۵مثال 
 
 
 

 
 

DEFINE loader_used 1    ' Boot loader is being used 
DEFINE debug_mode  0    ' Debug sending True serial data 
DEFINE debug_reg portc  ' Debug Port = PortC 
DEFINE debug_bit 6      ' Debug.bit = PortC.6 
DEFINE debug_baud 9600  ' Default baud rate = 9600 
DEFINE osc 4            ' We're using a 4 MHz oscillator 
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DEFINE ADC_BITS 8       ' Set A/D for 8-bit operation 
DEFINE ADC_CLOCK 1      ' Set A/D clock Fosc/8 
DEFINE ADC_SAMPLEUS 50  ' Set A/D sampling time @ 50 uS 
samples VAR WORD        ' Multiple A/D sample accumulator 
sample  VAR BYTE        ' Holds number of samples to take 
temp    VAR BYTE        ' Temperature storage           
samples = 0             ' Clear samples accumulator on power-up 
    TRISA = %11111111   ' Set PORTA to all input 
    ADCON1 = %00000011  ' Set PORTA.0,1,2,5 = A/D, PortA.3 = +Vref 
    PAUSE 500           ' Wait .5 second 
loop: 
    FOR sample = 1 TO 20    ' Take 20 samples 
        ADCIN 0, temp       ' Read channel 0 into temp variable 
        samples = samples + temp ' Accumulate 20 samples 
        PAUSE 250       ' Wait approximately 1/4 seconds per loop 
    NEXT sample 
    temp = samples/20 
    DEBUG "Temperature is: ",DEC temp," Deg F",10,13 
    samples = 0             ' Clear old sample accumulator 
    GOTO loop               ' Do it forever 

    END 

 
افزار نمايش نتايج حاصل ارسال شده از ميکروکنترلر به کامپيوتر از طريق پنجره ارتباط سريال نرم 

MicroCode Stodio 
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  :ضميمه

 

 PIC16F877 ميکروکنترلرمشخصات و قابليتهای 

 . پايه می باشد که در شکل زير نشان داده شده است۴۰اين ميکروکنترلر دارا 

 :مشخصات داخلی ميکروکنترلر 

o  عملکرد بالایRISC ، CPU 

o  دستور برای يادگيری دارد۳۵تنها  

o می شوند بجز دستورات گزينشیهمه دستورات در يک سيکل اجرا  

o  سرعت عملکرد آن ازDC 20 تاMHZمی باشد  

o  حافظه برنامه نويسی آن از نوعFLASH ۱۴(  است * K  ۸ کلمه ( 

  بايتRAM  ۸ * ۳۶۸حافظه 

  بايت EEPROM ۸ * ۲۵۶حافظه 

o  منبع ۱۴( قابليت وقفه ( 

o هشت سطح برای پشته 

o بیمدهای آدرس دهی مستقيم ، غير مستقيم و نس 

o  ريست شدن در هنگام وصل شدن منبع تغذيه )POR(  

o  تايمر روشن نگهدار )PWRT (  و تايمر شروع به کار اسيلاتور )OSC(  

o  تايمرWatchdog ) WDT (  با اسيلاتورRCمجزا بر روی تراشه  

o  مدSLEEPبرای کم مصرف کردن انرژی  

o قابل انتخاب بودن اسيلاتور 

o  با استفاده از دو پايه قابليت برنامه ريزی درون مدار )ICSP(  
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o  ولت۵قابليت برنامه ريزی درون مدار با ولتاژ  

o خواندن ونوشتن حافظه برنامه ريزی 

o  ولت۵,۵ تا ۲عملکرد در ولتاژهای بين  

o  جريانSinkو Source   ۲۵ميلی آمپر  

o مصرف توان کم 

-  2mA typical @ 5V, 4 MHz< 

-  20mA typical @ 3V, 32 kHz 

-  <1mA typical standby current 

 مشخصات جانبی

o  بيت ۸بيتی با ۸تايمر و يا شمارنده  : ۰تايمر prescaler  

o   بيتی با ۱۶تايمر و يا شمارنده   : ۱تايمر prescaler   می توانـد در حالـت sleep    بـا کـلاک يـا 

 کريستال خارجی کار کند

o  بيتی ۸بيتی با رجيستر ۸تايمر و يا شمارنده  : ۲تايمر prescaler و   postscaler  

o   دوCapture و مقايسه کننده و مولد PWM) CCP (  

Capture ۱۶ نانوثانيه۱۲,۵ بيتی است با حد تفکيک  

 نانوثانيه ۲۰۰ بيتی است با حد تفکيک ۱۶مقايسه کننده 

PWM بيت۱۰ با حدتفکيک  

o  مبدلA/D بيت۱۰ چند کاناله با دقت  

o  پورتSlave موازی )PSP  (  با پايه های کنترلی بيت پهنا۸با RD  ،WR و CS خارجی  

o  آشکار سازی کاهش ولتاژ منبع برای ريست کردن )BOR(  
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 PICپايه های چند ميکروکنترلر

 

 PIC16F877 ميکروکنترلر) 11-شکل
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 PIC16F876 / 873 ميکروکنترلر) 22-شکل

 PIC16F62X ميکروکنترلر) 33-شکل
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  :بيسيکجدول دستورات 

 
 تشريح دستور رديف
  خط برنامه با کد اسمبلیوارد کردن يک @ ۱
۲ ASM … 

ENDASM 
 وارد کردن يک بلوک از دستورات اسمبلی

۳ ADCIN  دريافت مقادير از ورودی مبدلA/D 
۴ BRANCH پريدن به برچسب مشخص شده توسط شاخص 
۵ BRANCHL پرشی بلند به برچسب نظير شاخص 
۶ BUTTON خواندن حالت دکمه روی پين ورودی 
۷ CALL نی زير برنامه های اسمبلیفراخوا 
۸ CLEAR مقدار همه متغيرها را به صفر تغيير دادن 
۹ CLEARWDT  باز نشاندن تايمرWatchdog 
۱۰ COUNT شمردن پالسهای روی پين ورودی 
۱۱ DATA  نوشتن درEEPROMداخلی در ابتدای برنامه  
۱۲ DTMFOUT  وجیشمارگيری روی پين خر) تون(توليد کردن سيگنال صدا 
۱۳ EEPROM  مجموعه ثابتهای اوليه برای برنامه نوسیEEPROM 
۱۴ END نشانه گذاری پايان برنامه 
۱۵ FOR … NEXT تکرار کردن يک قسمت از برنامه 
۱۶ FREQOUT توليد سيگنال با فرکانس مشخص روی پين خروجی 
۱۷ GOSUB  فراخوانی زير برنامه هایBASIC 
۱۸ GOTO برچسب مشخص شده ادامه برنامه از  
۱۹ HIGH نشاندن يک منطقی روی پين خروجی 
۲۰ HESERIN سخت افزار ورودی آسنکرون 
۲۱ HPWM  توليد کردن سيگنالPWMروی پين ميکروکنترلر  
۲۲ HSEROUT سخت افزار خروجی آسنکرون 
۲۳ I2CREAD خواندن اطلاعات از وسايل جانبی  I2C 
۲۴ I2CWRITE وی وسايل جانبینوشتن اطلاعات بر ر  I2C 
۲۵ INPUT  برگزيدن پينI/Oدر گرايش ورودی  
۲۶ IF … THEN 

… ELSE 
 گزينش يک قسمت از برنامه

۲۷ LCDOUT  نوشتن اطلاعات بر روی نمايشگرLCD 
۲۸ LOOKDOWN جستجو کردن جدول ثابتها 
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 تشريح دستور رديف
۲۹ LOOKUP آوردن مقداری از جدول ثابتها 
۳۰ LOW دادن صفر منطقی در پين خروجیقرار  
۳۱ NAP خاموش کردن برای يک دوره زمانی کوتاه 
۳۲ OUTPUT  گماشتن پينI/Oدر گرايش خروجی  
۳۳ OWIN دريافت اطلاعات از طريق ارتباط يک سيم 
۳۴ OWOUT ارسال اطلاعات از طريق يک سيم 
۳۵ PAUSE تاخير برحسب ميلی ثانيه 
۳۶ PAUSEUS  ميکروثانيهتاخير برحسب 
۳۷ POT برگرداندن مقدار مقاومت متصل به پين 
۳۸ PULSIN محاسبه عرض پالس روی پايه ورودی 
۳۹ PULSOUT توليد کردن پالس در پين خروجی 
۴۰ PWM  توليد سيگنالPWMروی پين  
۴۱ RANDOM توليد عدد تصادفی 
۴۲ RCTIME محاسبه پالس روی پين 
۴۳ READ  اطلاعات خواندن يک بايت ازEEPROM 
۴۴ READCODE  بايت ۲خواندن  )WORD ( از کد برنامه 
۴۵ REVERSE تغير گرايش پين 
۴۶ SERIN ورودی سريال آسنکرون 
۴۷ SEROUT خروجی سريال آسنکرون 
۴۸ SHIFTIN ورودی سريال سنکرون 
۴۹ SHIFTOUT خروجی سريال سنکرون 
۵۰ SLEEP ود زمانی معينخاموش کردن پردازنده برای يک پري 
۵۱ SOUND توليد کردن صدا يا نويز سفيد روی يک پين مشخص 
۵۲ STOP توقف برنامه در حال اجرا 
۵۳ SWAP مبادله مقادير دو متغير 
۵۴ TOGGLE وارون کردن وضعيت پين 
۵۵ WRITE  نوشتن اطلاعات درEEPROMداخلی  
۵۶ WRITECODE  برنامهنوشتن دوبايت از اطلاعات بر روی حافظه 
۵۷ WHILE – 

WEND 
 اجرای قسمتی از برنامه تا وقتی که شرط برقرار است

 


