Mikroprozessorpraktikum


Aufgabenstellungen
18. Schließen Sie das Grafikdisplay über die serielle Schnittstelle an das EVB HC12 an ( Hilfestellung durch das Praktikums Personal ). Machen Sie sich mit dem Datenblatt des LCD (GE6963.pdf auf CD unter ../Praktikum/Hardware ) vertraut und testen Sie den Befehlssatz des LCD-Displays mit einem zu erstellenden Programm aus. Entwickeln Sie ein Programm, dass den Zustand des DIL-Schalter an Port H auf dem Display grafisch angezeigt. 

Auszüge aus dem Datenblatt:

„8 Datenbits, 1 Stopbit, no Parity eingestellt. Die Baudrate kann über

3 Lötbrücken von 1200 Baud bis zu 115.200 Baud ausgewählt werden. Handshakeleitungen RTS

und CTS stehen zur Verfügung.“
Zuerst haben wir getestet, Befehle an das Display zu schicken. Wir haben es geschafft unsere Namen zu versenden.

Wichtige Programmfragmente:
 
WAKE_UP:


jsr
CLEAR


jsr
DELAY2;

; Wait a moment.


movb
0,XBIT

FOR:
jsr
WRITE_NUMBER


ldaa
#7


inc
XBIT


cmpa
XBIT


bge
FOR


movb
0,XBIT


movb
1,XPOS

FOR2:
ldaa
OLD_PORTH


anda
XPOS


cmpa
#$0


beq
EQUAL


movb
#1, ISON


jmp
WEITER

EQUAL
movb
#0, ISON

WEITER:
jsr
WRITE_STATE


lsl
XPOS


ldaa
#7


inc
XBIT


cmpa
XBIT


bge
FOR2


rts

CLEAR:


ldaa
#$44


jsr
putSCI


ldaa
#$4C


jsr
putSCI


jsr
DELAY;

; Wait a moment.


rts

WRITE_STATE:


ldaa
#$61


jsr
putSCI


ldaa
XBIT


ldab
#6


mul


tba


jsr
putSCI


ldaa
#9


jsr
putSCI


ldaa
ISON


adda
#$30


jsr
putSCI


jsr
DELAY;

; Wait a moment.


rts

WRITE_NUMBER:


ldaa
#$61


jsr
putSCI


ldaa
XBIT


ldab
#6


mul


tba


jsr
putSCI


ldaa
#1


jsr
putSCI


ldaa
XBIT


inca


adda
#$30


jsr
putSCI


jsr
DELAY;

; Wait a moment.


rts
Kommentar:

Wir haben die Wake-Up Methode von Aufgabe 16 umgeschrieben bzw. verändert. Wir verwenden XPos um die einzelnen Bits von PortH herauszulesen. Dieses wird dadurch ermöglicht , indem wir XPos nach jedem Schleifendurchlauf nach links shiften. Das XBit haben wir verwendet, um darstellen, um welches Bit es sich handelt bzw. man kann es auch als entsprechenden Schalter interpretieren. Demnach müssen wir immer XBit  um 1 erhöhen.  Die Methode WriteNumber schreibt wie der Name schon sagt, die verschiedenen Nummern  von 1 bis 8 auf das Display, die die verschiedenen Schalter darstellen  und die Methode WriteState demnach den dazugehörigen Zustand. Damit das alles reibungslos funktioniert, haben wir Verzögerungsmethoden wie Delay eingefügt.  
19. Basierend auf der Lösung aus Aufgabe 14 soll durch eine Programmerweiterung die Uhrzeit auf dem Display angezeigt werden. Verändern Sie das Programm in der Form, dass über ein Bit des DIL-Schalters die Uhrzeit auf 00:00:00 zurückgesetzt werden kann und über ein anderes Bit ein Schnelldurchlauf der Uhr veranlasst wird. Könnte man mit dieser Konfiguration auch eine Uhr mit einer Anzeige in der Form hh:mm:ss.xxx realisieren? Wo liegen die Grenzen?

Wichtige Programmfragmente:

OLD_PORTH:
EQU
$2000

ISON:
EQU
$2001

XBIT:
EQU
$2002

XSAVE:
EQU
$200E

DURCH:
EQU
$2010

SECONDS:
EQU $2008

MINUTES:
EQU $2006

HOURS:

EQU $2004

ZAEHLER:
EQU $200A

NUM_TO_SEND:
EQU $200C

. . .
WAKE_UP:


ldaa
OLD_PORTH


anda
#1


cmpa
#1


bne
J1


movw
#0,SECONDS


movw
#0,MINUTES


movw
#0,HOURS


movw
#0,ZAEHLER


jsr
WRITE_TIME

J1:
ldaa
OLD_PORTH


anda
#2


cmpa
#2


bne
NEQUAL


movw
#30, DURCH


jmp
ENDW

NEQUAL:
movw
#61, DURCH

ENDW:
rts
     … 
INT_SERV:


movb 
#$80,RTIFLG 
;RTI-Interruptflag zurücksetzen


ldx
ZAEHLER


inx


stx
ZAEHLER


ldx
ZAEHLER


cpx
DURCH


bne
END

; erst nach 61 Durchläufen die Sekunden hochzählen


movw
#$0000, ZAEHLER


jsr
WRITE_TIME


ldx
SECONDS


. . .

;  Analog zu Aufgabe 14
END:
rti


; return from Interrupt

SEND_NUM:


ldd
NUM_TO_SEND


ldx
#10


idiv


stx
XSAVE


stab
ISON


jsr
WRITE_STATE


dec
XBIT


ldx
XSAVE


xgdx


stab
ISON


jsr
WRITE_STATE


dec
XBIT


rts

WRITE_TIME:


jsr
CLEAR


jsr
DELAY2;

; Wait a moment.


movb
#16,XBIT


movw
SECONDS, NUM_TO_SEND


jsr
SEND_NUM


movb
#$A, ISON


jsr
WRITE_STATE


dec
XBIT


movw
MINUTES, NUM_TO_SEND


jsr
SEND_NUM


movb
#$A, ISON


jsr
WRITE_STATE


dec
XBIT


movw
HOURS, NUM_TO_SEND


jsr
SEND_NUM


rts

Kommentar:

Wir haben den Code von Aufgabe14 übernommen., jedoch nun die Interrupt-Routine entsprechend verändert ( Die Methode  WriteTime  sendet, wie der Name schon sagt, die Uhrzeit an das Display. Dabei wird die Methode WriteNum aufgerufen, welche eine Dezimalzahl als Zeichenkette an das Display sendet, indem wir die Zahl durch 10 dividieren und erst den Rest und dann den Quotienten an

das Display senden. Außerdem wurde die Methode WakeUp modifiziert : Man überprüft dort, ob der erste Schalter gesetzt ist oder nicht ( Falls dieses der Fall ist, setzen wir die Uhrzeit auf 0. Außerdem überprüfen wir dann, ob der zweite Schalter gesetzt ist ( Ist dieses der Fall, so findet ein Schnelldurchlauf statt, indem wir die dafür eigens eingeführte Variable Durch verändern. 
20. Nutzen Sie einen Kanal des AD-Wandlers um ein Analogsignal 0...5V (generiert mit Hilfe des Funktionsgenerators) grafisch oder numerisch (nach Ihrer Wahl ) auf dem Display zu visualisieren. Starten Sie die AD-Wandlung zyklisch durch Nutzung eines Timers. Wie ist eine Umrechnung des 10 Bit Wandlerwertes  in den realen Spannungswert möglich?

Wir haben folgende Erkenntnisse aus dem Datenblatt  erhalten: 

ADT0CTL2

Bit 7 auf 1 ( um ADT zu enablen

Bit 6 auf 1 ( um bei jedem Zugriff CCF zu clearen

Bit 1 auf 1 (ASCIE) ( um Interrupt enalbe when sequence  ready
ADT0CTL3
die Freeze-Bits sind auf 0 , damit auch im active Background weitergeht

ADT0CTL4

Bit 7 auf 0 setzen, damit 8 Bit-Operation 

Bit 5 und 6 (Sample Time) auf 1 setzen ( 16A/D clock periods

Bit 0 bis 4 (Prescaler) ( 00111 damit  langsamer 
ADT0CTL5

Bit 6(S8CM)  auf 1 setzen ( 8 Conversions

Bit 5 (SCAN) auf 0 setzen ( damit nur eine Sequenz durchgeführt wird

Wichtige Programmfragemente:

       ldaa
TEN




oraa
#$80


staa
TEN


jsr
initSCI



jsr
CLEAR


jsr
initial_AD


movb
#0,XPOS


cli


L1:
jmp
L1


initial_AD:



;ADT0CTL2


movb
#$C2

; ADT0CTL2
;Bit 7 auf 1 ==> um ADT zu enablen





;Bit 6 auf 1 ==> um bei jedem Zugriff CCF zu clearen





;Bit 1 auf 1 (ASCIE) ==> um Interrupt enalbe when sequence  ready



;ADT0CTL3

movb
#0,ADT0CTL3

;die Freeze-Bits sind auf 0 , damit auch im active Background 




weitergeht



;ADT0CTL4


movb
#$67,ADT0CTL4
;Bit 7 auf 0 setzen, damit 8 Bit-Operation 






;Bit 5 und 6 (Sample Time) auf 1 setzen ==> 16A/D clock periods






;Bit 0 bis 4 (Prescaler) ==> 00111 damit  langsamer 



;ADT0CTL5


movb
#$40, ADT0CTL5
;Bit 6(S8CM)  auf 1 setzen ==> 8 Conversions

;Bit 5 (SCAN) auf 0 setzen ==> damit nur eine Sequenz durchgeführt wird


rts;
…..
ORG SERVICE_ROUT
;start of Interrupt-service-Routine


;Ergebnis steht in ADR00H ($0070)


ldab ADR00H;


ldaa #$50;


jsr putSCI


ldaa XPOS


jsr putSCI


lsrb 


ldaa #128


sba


jsr putSCI


inc XPOS


ldaa XPOS


cmpa #240


bne END


jsr  CLEAR

END:
movb
#$40, ADT0CTL5;


rti;

Kommentar:

Wir haben die Erkenntnisse, die wir aus dem Datenblatt erhalten , in der Methode intial_AD  verwirklicht. In der Interrupt-Service-Methode laden wir in den Akkumulator b das Ergebnis des Konvertierung. Dann schicken wir an das Display die richtigen Koordinaten für das Zeichen des Pickels entsprechend dem erhaltenden Ergebnis. Durch Aufruf von CLEAR wird dann das Display immer wieder gelöscht und dann wird wieder eine neue Sequenz ermöglicht. Um einen 10 Bit-Wandlerwert in eine realen Spannungswert umzuwandeln, müsste man mit 5 V multiplizieren und dann  durch 210 teilen. 
21. Ein optischer Abstandssensor GP2D12 ( GP2D12.pdf im Verzeichnis ../Praktikum/Hardware ) liefert ein analoges Ausgangssignal das proportional dem Abstand ist. Der Sensor ist auf einem Servomotor montiert. Mit Hilfe des Servos erfolgt die Ausrichtung des Abstandsensors. Ein Programm soll den Servo über den PWM Port steuern und den Wert der Ausgangsspannung des Abstandssensors über den Port AD0 einlesen. Auf dem Display ist eine Visualisierung des gemessenen Abstands nach Ihren Vorstellungen zu realisieren.

PWCLK:
EQU
$0040
;Bit 3,4 und 5 bestimmen die Geschwindigkeit der Clock

PWPOL:
EQU
$0041

PWPER0:
EQU
$004C
;Periodendauer

PWDTY0:
EQU
$0050
;High-Zeit

PWEN:
EQU
$0042

PWSCAL0: EQU
$0044


ini_PWM:


movb
#$34, PWCLK


movb
#$11, PWPOL; 
high at the beginning


movb
#$CF, PWPER0;
Periodendauer 207


movb
#$08, PWDTY0;
Die High, Impulsbreite festlegen


movb
#$01, PWEN;
Aktivieren


movb
#$05, PWSCAL0;
etwa 5*4ms


rts

ldaa
PWDTY0


cmpa
#$08


beq
BEQK


movb
#$08, PWDTY0;


jmp
END;

BEQK:
movb
#$0C, PWDTY0;
Die High, Impulsbreite festlegen
22. Der mit dem Abstandssensor ermittelte Abstand soll auf einen einstellbaren Sollwert verglichen werden und bei Unterschreitung ein Alarmtext über die serielle Schnittstelle zum PC ausgegeben werden. Gleichzeitig sollen die acht LED an Port B den Abstand optisch in Form eines Leuchtbalkens signalisieren. Dabei ist die Anzahl der leuchtenden LED proportional dem Abstand.

Wichtige Programmfragmente:

….

CMP_WERT:


ldaa
LESWERT;


cmpa
GWERT;


bge
ON;


movb
#$FF,PORTB


jmp END_CM

ON:
cmpa
#$10;


ble
END_CM;


movb 
#$FE, PORTB


cmpa
#$20;


ble
END_CM;


movb 
#$FC, PORTB


cmpa
#$30;


ble
END_CM;


movb 
#$F8, PORTB


cmpa
#$40;


ble
END_CM;


movb 
#$F0, PORTB


cmpa
#$50;


ble
END_CM;


movb 
#$E0, PORTB


cmpa
#$60;


ble
END_CM;


movb 
#$D0, PORTB


cmpa
#$70;


ble
END_CM;


movb 
#$80, PORTB


cmpa
#$80;


ble
END_CM;


movb 
#$00, PORTB

END_CM
rts;

Kommentar:
Der Unterschied zur Aufgabe 20 besteht nur darin, dass wir in der Interrupt-Serviceroutine die Methode CMPWert aufrufen, die einen in der Variablen GWERT festgelegten Wert mit dem eingelesenen Wert vom Abstandssensor vergleicht. Als Intervalle haben wir immer 16er Schritte gewählt und entsprechend die Leuchtdioden angeschaltet. Wir stellten fest, dass die uns gelieferten Werte nicht-linear und immer größer als #$10 sind.

Den Aufgabenteil, bei dem wird an den PC ein Bit senden sollten haben wir rausgelassen, weil wir dann auf das Display hätten verzichten müssen.

Dieses putSCI hätte man aber problemlos in die ON: Methode einfügen können.

Das 1.Miniprojekt :
Arbeitsthema: Robocup ( Fahrende intelligente( Roboter

Aufgabenstellung: Wir sollten einen Assemblerprogramm schreiben, was dafür sorgt, dass der Roboter mit Hilfe von angeschlossenen Sensoren Hindernisse erkennt und entsprechend ausweicht.  

Lösungsweg: Zunächst haben wir uns dazu entschlossen, die 3 verschiedenen analogen Werte über PAD0 zu empfangen und dann in ADR00H bis ADR02H auszulesen. Dieses entspricht der Aufgabe 21, in der wir schon von einem Sensor Daten erhalten haben. Diese Werte spreichern wir dann in zuvor deklarierte Variablen (( Wert_Vorne, Wert_Links,Wert_Rechts)! Anschließend springen wir zu einer Routine namens CMP_WERT, welchen den Wert mit einem zuvor festgelegten Grenzwert (GWERT) vergleicht. Ist dieser größer gleich dem Grenzwert, dann wird in Akkumulator b eine 1 gespeichert, ansonsten eine 0. Der Wert in b wird dann in eine Testvariable ((LINKS_ZU_NAH, VORNE_ZU_NAH, RECHTS_ZU_NAH) geladen. Nun folgt das eigentliche Verhalten des Roboters : Wir unterscheiden dazu 3 Fälle , die demnach auch weitere Routinen darstellen:

· Fall 1 :   Hier erkennt der mittlere Sensor zuerst, dass der Grenzwert überschritten wurde. Nun werden 2 Unterfälle betrachtet:
· Wert_Links ist größer als Wert_Rechts ( Fall 2 
· Ansonsten Sprung zu Fall 3 
· Fall 2 :  der Roboter dreht nach links 
· Fall 3 :   der Roboter dreht nach rechts 
Unsere Überlegungen dafür waren die folgenden:

Wenn der rechte Sensor meldet, dass er zu nahe ist, dann sieht er ja eigentlich die linke Wand. Also müssen wir nach rechts ausweichen. Analog geschieht das zum linken Sensor.

Sollte der mittlere melden, dass er zu nah ist, dann vergleichen wir den rechten und den linken. Nun gilt wieder: ist der rechte größer, so muss man nach rechts drehen bzw. beim linken nach links drehen.

Nun folgen noch die Methoden Geradeaus_Fahren, Rechts_Drehen, und Links_Drehen.

Hierfür verwenden wir die Pulsweitenmodulatoren, mit denen man eine Rechteckspannung generieren kann, um die Motoren anzusteuern. Die Richtung der Motoren stellen wir an PortH ein. Für die Ansteuerung der Motoren haben wir die Robocup- Folien studiert.

Wichtige Programmfragmente:
. . . 

; Initialisierung der Ports 

initial_PWM: 


movb
#$38,PWCLK ;


movb
#$0f,PWPOL ;


movb
#$ff,PWPER1 

;ordentlich lange Periodendauer


movb
#$ff,PWPER2 ;


movb
#$ff,PWPER3 ;


movb
#$0f,PWEN ;


rts

initial_AD:
; ADT0CTL2

movb
#$C2, ADT0CTL2
;Bit 7 auf 1 ==> um ADT zu enablen






;Bit 6 auf 1 ==> um bei jedem Zugriff CCF zu clearen






;Bit 1 auf 1 (ASCIE) ==> um Interrupt enalbe when   





;sequence ready



;ADT0CTL3
movb 
#0,ADT0CTL3
;die Freeze-Bits sind auf 0 , damit auch im active 




; Background weitergeht



;ADT0CTL4

movb
#$67,ADT0CTL4
;Bit 7 auf 0 setzen, damit 8 Bit-Operation 

;Bit 5 und 6 (Sample Time) auf 1 setzen ==> 16A/D clock periods






;Bit 0 bis 4 (Prescaler) ==> 00111 damit  langsamer 



;ADT0CTL5

movb
#$50, ADT0CTL5
;Bit 6(S8CM)  auf 1 setzen ==> 8 Conversions

;Bit 5 (SCAN) auf 0 setzen ==> damit nur eine Sequenz durchgeführt wird

;Bit 4 auf 1 setzen, damit für jeden Input eine Konvertierung durchgeführt wird

rts;

; Interrupt-Serviceroutine (Programmlogik)

ORG FLASH_SERVICE_ROUT;RAM_SERVICE_ROUT;
;start of Interrupt-









; service-Routine


;Ergebnis steht in ADR00H ($0070)


movb
#$F0, PORTA


ldaa 
ADR00H


staa 
WERT_VORNE


…

jsr 
CMP_WERT


stab 
VORNE_ZU_NAH


…

tst 
VORNE_ZU_NAH


bne 
FALL_1


tst  
LINKS_ZU_NAH


bne
FALL_2


tst
RECHTS_ZU_NAH


bne
FALL_3


jsr
GERADEAUS


jmp
END;

FALL_1:
ldaa
WERT_LINKS


cmpa
WERT_RECHTS


bge
FALL_2


jmp
FALL_3

FALL_2:
jsr
LINKS_DREHEN


jmp
END

FALL_3:
jsr
RECHTS_DREHEN

END:


movb
#0, PORTA


movb
#$50, ADT0CTL5;


rti;

;--------------------nun das Drehen implementieren-----------------------------

LINKS_DREHEN:



movb
#$05,PORTH


movb
#$20,PWDTY0


movb
#$10,PWDTY1


rts

RECHTS_DREHEN:


movb
#$0A,PORTH


movb
#$10,PWDTY0


movb
#$20,PWDTY1


rts

GERADEAUS:


movb
#$09,PORTH


movb
#$18,PWDTY0


movb
#$18,PWDTY1


rts

; setzen voraus, dass der Wert in Akkumulator a steht.

CMP_WERT:


cmpa
GWERT;


bge
REACT;


ldab
#0;


jmp END_CM

REACT:
ldab
#$1;

END_CM:
rts; 
