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ERRATA CORRIGE

ATTENZIONE

Nel corso dell’opera purtroppo sono state commesse delle inesattezze. In questa scheda pubblichiamo sia la versio-

ne errata che quella corretta.
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MODULS DI CONTROLLO LI
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:51* MODULO DI CONTROLLO
Comrlgil pratiel
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Come mostrato nella tabefla, la progratnmazione si ivi
e RB7 porta i bits da feggere e scrivere Questo i+ il (o]
Durante la programmazione dobbiamo scolleqarn | pin
(Posizione PROG). Una volta memorizzato tliidunimg

le hnee RB6 e RB7 di nuovo al PIC-BUS, potendo in

in seguito /a scheda di controflo verrd montata sul
telaio di Monty. If commutatore SW3 verrd alfoggiato
nella scanalatura corrispondente come si vede nella
figura Quando SW3 sard nella posizione PROG, il PIC
rimarrd in modo programmazione. | segnali

RB6 e RB7 saranno scollegati dal PIC-BUS Una volta
memorizzato SW3 si passa in posizione RUN.

MODULO DI CONTROLLO

Montagglo passo a passo

Montaggio poee a pume

Ora salderemo l'interruttore alla scheda di
controllo. Prima intrecceremo i cavetti di ogni
circuito di commutazione: | due mazzi

di cavi cosl ottenuti devono essere mantenuti
separati lungo il percorso fra l'interruttore

e la scheda di controllo. Inseriremo i cavi dalla parte
superiore della scheda, in modo ordinato,

come mostrato nellimmagine, e realizzeremo

|e saldature dall'altra parte.

Errata corrigs
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ERRATA CORRIGE

PROGRAMMAZIONE le -istru z-i 0 n-i:

Software

Scheda delle istruzioni: p be
l'istruzione bsf

1 2 PARAMETRO PARAMETRO
it | g | MNEMONICO 1 2

it i ] P
zione del registeo all'interno 4

memoria del 13 fornito ¢ Oparzzions:  Messa o | di un bit di un reglsiro. O . |
o M bsf f b

melro Sia uno che I'alvo mizono f| | Codics OF: 01 O1 b bfff i _— | .

contare da 0 e Nessuno,

CISTRUZIONE bt S ~a.! | Operazione: Messa a 1 diun bit di un registro.

A aiftermza delle (11 Al ) W — " .

Lo II.'lllllllhl';:ilv II|I :‘n il W 4l CICII: ]

registro, dato che serve per modifi-
care bits Individuali, tasciando 1
resto cosl com &

ety & ompls ulbe melline 4
alcuni regstei specitici, dove ogni bit
ha un significato e deve essere trat-
1210 In modo singola, al momenta
giusto, senza che gli altri debbana
wariare. Aw rsengng Tgico ) ) campe
bio di banco, normalmente si lavora
nel banco 0, perd nella maggior
Pacsr Bl pogtaaidl 4 eederaang

Codice OP; 01 O1 bb bfff fiff
Flags: Nessuno.

Caratteristiche dell'istruzione bsf.

accedere al banco 1 per conhigurare
una serie di regisiri, ¢ dopo tornare

SEPLAD AAITHEY T VPRI WA P
af banca 0 per lavorare, Il cambio fra e sl S
quest banchs 5) realizza modfican- e Eowd L3 Ly Qs Lich udoe i S—
do )l bit 5 del registio STATO (regi- [ w| [N ]z]a] [LiEitial W v FTEER

stto che occupa ta posizlone 03 della
memona der dal). Il bit & conasciy- Vo ol atnimne b el b 0 burco

10 come APO e, dato che 12 numers:

Wt il It i a0 dleadis we vede questa cambio di banco; a linea d) istruzione
ecrips L pesliinne el seitn e bsf ¢ stata evidenzala in un altro colore
LISt PIGTH 1 Detinizione del processore
Seltware STATO 441} L1} 1+ Definizione dells paranil
PPORTAR LUl [ 1
PRI ] I}
FONDAMENTI DI ELETYROMICA (X1 i i i i
fosannm differenziano solo per il brnisce una ten-

femperatura as-
10 lavorare in un
10°C e +100°C.
C consuma una

cit/ag 2,73 mV

1l transistor

Struttura interna del transist

Errata corriae




