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Realizzeremo ora un esercizio

con le temporizzazioni, utilizzando il Timer 0 del
microcontrotler. Questo temporizzatore

e gia stato utilizzato nell'esercizic es16.asm per
realizzare la temporizzazione anti-rimbalzo.
Utilizzando il Timer 0 potremo fare in modo che
il microcontroller esegua determinate

azieni nei momenti che desideriamo. In questo
esercizio faremo girare l'accensione

di un diodo LED, lungo la barra dei LED della
scheda diingressi e uscite.

Fra un’accensicne e l'altra di ogni diodo
trascorrera un periodo di 250 ms.

Con Uinterruttere RCO selezioneremo il verso di
avanzamento del diodo LED acceso.
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Come per tutti gli esercizi,

il codice del programma inizia a partire dalla
posizione 0x0B della memoria

di programma, date che nelle posizioni
pracadenti deila memoria

di prograrmma risiede il software Uploader del
microcantroller, che ha il compito

di leggere il cantenuto della Smartcard. Il primo
passo consiste nel configurare RCO

come ingresso per poter leggere il dato inserito
mediante Uinterruttore, e la porta B

came uscita per illuminare la barra di diodi LED.
Viene anche configurato il prescaler

a 128 per il Timer 0, impostanda il valore
adeguato sul registro OPTION.
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A questo punto il programma attiva il bit di
carry del registro di stato, che

sara il bit utilizzato per le rotazioni e fara

in modo che si attivino i diodi LED

della porta B. Il programma permane in un
ciclo infinita chiamato locp. All'inizio

del ciclo si realizza lz chiamata alla routine

di temporizzazione da 250 ms. In seguito

si legge lo stato di RCO mediante un’istruzione di
salto. In funzione dello stato di RCO

si entra in un ciclo in cui si ruota il carry verso
destra [rrf] o verso sinistra [rif].

in guesto mode, il diede LED si illuminera
lungo tutta la barra dei diod:.
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Questo esercizio si trova sul COROM

sotto il nome di est7.asm. Copieremo il file
in una directory dell’hard disk, insieme

al file di definizione dei registri P16F870.inc.
Compileremo Uesercizio utilizzando

il software MPLAB. Dopo aver compilato e
ottenuto il file es17.hex, lo scriveremo
sulla Smartcard. Collegheremo la scheda
di scrittura al computer, inseriremo

la Smartcard con l'orientamento adeguato
ed eseguiremo il programma ICPROG.

Dopo aver eseguito il software

ICPROG, selezioneremo il tipo di dispositive
24C16. In sequito, apriremo

il file es17.hex e procederemo alla scrittura
della Smartcard. Dopo averla scritta,

la estrarremo dalla scheda di scrittura

e la inseriremo nella scheda di
alimentazione del robet. Alimenteremo il robot
mediante pile o con un alimentatore

a corrente centinua. La scheda di ingressi

e uscite dovra essere inserita sulla

scheda di interfaccia e il microcontroller
dovra essere sulla scheda '

di controllo con il saftware Uploader scritto.

Per provare Uesercizio, il jumper JP1,

che attiva la barra dei diodi LED della scheda
diingressi e uscite, dovra essere chiuso,

| restanti diodi della scheda dovranno rimanere
spenti. Dopo aver alimentato il robot,

il microcontroller impieghera qualche secondo
a leggere il contenuto della Smartcard.

Quindi procedera all'esecuzione dell'esercizio.
Grazie all'interruttors SW3

controlleremo Uaccensione progressiva dei diodi
LED da destra a sinistra o viceversa.




