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#include <prog.h>
char tus=0xFF,sonuc;
char tus_oku(){
output_D(0x00);

Output_high(pin_D4);

If(input(pin_DO))
{while(input(pin_D0);
tus=1;}
if(input(pin_D1))
{while(input(pin_D1);
tus=2;}
if(input(pin_D2))
{while(input(pin_D2);
tus=3;}

if(input(pin_D3))
{while(input(pin_D3);
tus=0x0A;}
output_low(pin_D4);
Output_high(pin_D5);
If(input(pin_DO))
{while(input(pin_DO);
tus=4;}
if(input(pin_D1))
{while(input(pin_D1);
tus=5;}
if(input(pin_D2))
{while(input(pin_D2);
tus=6;}



if(input(pin_D3))
{while(input(pin_D3);
tus=0x0B;}
output_low(pin_D5);

Output_high(pin_Dé);

If(input(pin_DO))
{while(input(pin_D0);
tus=7;}
if(input(pin_D1))
{while(input(pin_D1);
tus=8;}
if(input(pin_D2))
{while(input(pin_D2);
tus=9;}

if(input(pin_D3))
{while(input(pin_D3);
tus=0x0C;}
output_low(pin_Dé);
Output_high(pin_D7);
If(input(pin_DO))
{while(input(pin_DO);
tus=0xOE;}
if(input(pin_D1))
{while(input(pin_D1);
tus=0;}
if(input(pin_D2))
{while(input(pin_D2);
tus=0xO0F;}



If(input(pin_D3))
{while(input(pin_D3);
tus=0x0D;}

output_low(pin_D7);

return tus;}

void main(){
Output_b(0x00);
While(T){
sonuc=tus_oku();
If (sonuc!=FF)

Output_B(sonuc);}
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#include<prog.h>

#use fast_io(B)

#use fast_io(C)

#byte portc=0x07

char keys[]={1,2,3,0,4,5,6,0,7,8,9,0,0x0A,0,0x0B,0};

#int_ext
void fks(){
portc=keys[portc>>4];

}




void main(){
set_tris_B(Ox01);
set_tris_C(OxFO);
ext_int_edge(L_TO_H);
enable_interrupts(INT_EXT);
enable_interrupts(GLOBAL);
portc=0;
while(1);
}



