Esercizi di apprendimento

Froponiamo un altro esercizio

di apprendimento da realizzare con la scheda
di ingressi e uscite. Si tratta

di implementare un contatore ascendents

o discendente. Quanda il robot
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Lesercizio configura la porta B come

uscita peri diodi, & la porta © come ingresso per
ghi interrutteri. Inoltre viene assegnato il
prescaler 128 al Timer 0, dato che utilizzeremea
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Per eliminare guesto problema, ognivolta che
linterruttore genaratore di impulsi

[RCO] cambia stato, viene chiamata la
subroutine di lemporizzazione
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Esercizi di apprendimento

Ouesto esercizio si trova sul COROM

solto il name es?0asm, Dopo aver compilato

il file procederemo alla sua

prograrnmagzione mediante il software ICPROG
sulla scheda di scrittura. Mel soltware

ICPROG sceglieremo la memoria modello 260174
everra aperto il file 8520, hex, Dopodiche
inizieramoe la sua serittura sulla Smartcard che
dovra essere inserita sulla

scheda di scritlura con lorientamento corretto,
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Cuande la scheda sara stata

programmata, la inseriremo sulla scheda di
alimentazione del robot. Per realizzare

questi esercizi di apprendimenta vi consigliame di
alimentare il rebot conun

alimantatore a corrente conlinua tramile
cannettore 11 della scheda di

alimentazione. La scheda di ingressi  uscite
deve essere inserita sulla scheda
diinterfaccia, & il microcontroller dovra essere
presente sulla scheda di controllo

con il programma uploader caricate.
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Parverificare Uesercizio, madificherema

lo state degli interruttori SW3 [RCOJ e SW4 [RCT),
Ogni volta che realizzeremo un ciclo

0-1-0, mediantz SW3, inserirema un impulse,

e il contatore aumentera o diminuira

iL suo valore binaria in funzione dello stato
dell'interruttore SW4, che invia

segnalial pin RCT del microcontroller




