Assembier per PIC

Istruzioni
di decremento/
incremento

Per ridurre il valore della variabile
TEMPO1 passiamo utilizzare
un’istruzione di sottrazione
e verificare, testando il flag Z, se
il risultato e 0, per saltare in
un‘altra zona del programma
o continuare all'interno del ciclo.
Laltra opzione simile, date che
dobbiamo sottrarre un'unita,
consiste nell'utilizzare la nuova
istruzione di decremento riportata
nella figura. Il risultato
dell'operazione verra pertato
su'W o sullo stesso registro
di origine, a seconda del
parametro D. Loperazione di
incremento funziona come guella
di decremento, incrementando
di un'unita il valere del registro.
Questa istruzione non &
necessaria nel nostro esempio.

Is:truzione
di decremento/
incremento con salto

Anche se listruzione di
decremento, che abhiamo visto in
precedenza, potrebbe essere
utitizzata nel nostro programma,
ne esiste un’altra che facilita it
lavoro, data che oltre a
decrementare il registro di una
unita realizza un salto se il
risultato dell'operazione & zero.
Assomiglia all'istruzione che
esegue il testo di un bit, infatti
anche se funziona su di un dato
differente, il salto & realizzato
allo stesso modo: con un’unica
istruzione. Loperazione

di incrementa con salto & come
quella di decremento,

perd non & utile in questo caso.
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MNEMONICO

PARAMETRI

SIGNIFICATO

decf

F,D

Decrementa di 1 il valore del registro
F e porta il risultato su W [se D=0)
o sullo stesso registro [se D=1).

incf

F, D

Incrementa di 1 il valore
del registro F e porta il risultato
su W [se D=0) o sullo stesso
registro (se D=1).

7

] . o s .
! Operazioni di decremento e incremento.
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MNEMONICO

PARAMETRI

SIGNIFICATO

decfsz

F,D

Decrementa di 1 il valore del
registro F portando il risultato su
W [se D=0) o sullo stesso registro

F [se D=1]. Inoltre salta
un’istruzione se il risultato
dell’'operazione & 0.

incfsz

F,D

Incrementa di 1 il valore del
registro F portando il risultato su
W [se D=0] o sullo stesso registro

F (se D=1). Inoltre salta
un’istruzione se il risultato
delloperazione & 0.

p——

{ Operazioni di decremento e incremento con salto.
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DELAYLD beF
moylu
movuF
DELAY10_1 btfss
gote
decfsz
goto
return

DELAY1S novlw
novuf
call

return

: Routine g% temporizzazione ¢éi 10 ms

IHTCON,2
h'pg*
THRO_OPF

INTCON, 2
DELAY10_1
TEMPD ,F
BELAY10

; Routine di temporizzazione di 1 secondo. Utilizza la routine da 10 ms
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TEHFO1
DELAY1Q
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{ Routine di temporizzazione di 1 secondo.
_
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Programma

della routine

di temporizzazione
di 1 secondo

Ora tradurremo gli organigrammi
visti nel secando caso in istruzioni
Assembler. Dal programma
principale verra chiamata una
routine di temporizzazione

di 1 secondo, questa routine dovra
eseguire la chiamata a un'altra
routine ausiliaria di 10 ms. Prima di
poterla utilizzare dovremo definire |
registri, sia quelli specifici che
quelli di wilizzo generale, inserendo
queste definizioni nel punto giusto
del programma e, dato che stiamo
utilizzando il TMRO, anche nel
registro OPTION, come abbiamo
gia visto nella routine precedente.

Prova delle routines

Per fare le prove di funzionamento
delle routines, dovremo inserirle
allinterno di un programma. Quello
che vi mostriamo realizza una
funzione semplice: fa lampeggiare
un diodo LED con una
temparizzazione di un secondo fra
ogni accensione e speghimento.

Vi mostriamo solo la parte
corrispondente all'inizializzazione e
il pregramma principale. In seguito
vengono le routines che abbiama
visto. Il programma le eseguira in
modo continuo, accendendo
e spegnendo il bit 7 della porta B,
dove si suppone sia collegato
un LED. Per provare lesempio sul
simulatare é sufficiente aprire
la finestra dei registri generale, ed
eseguire passo a passa [Step)

il programma. Vedrete che,
arrivando alla routine di
temporizzazione, il TMRO sembra
nen incrementarsi, quindi
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; Definizione delle variabili da utilizzare

THRO_OPT EqQU 0201
ISTATE EQu 0x03
PORTAB EqQu =86
LED EQU ox ¥
IHTEOH EQU bx 08
TEHPOY EQU ax21
GRG [\]
goto IHIZED

; Configurazione dei registrd da utilizzare

INI210 bsf STATO,5
clef FORTAB
nouly b*11B10111*
nogyuE THRE_OPT
becf 3TAT0,5

; Parte principale del progranma

LAHPEGEGIO bef PORTRB,LED
call DELAYIS
hsf PORTAR,LED
call DELAY1S
qoto LAHPEGGID

; Routine di temporizzazione di 10 ms
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SR

800D HEX DEC BINARY  CHAR SYHBOL HAME

8001 DD 221 11011101 THRD_OPT
0802 DE 1ih 00001110
8003 1C 28 00011100 STATO
Ba04 a0 0 opooopon
0005 00 0 00000000
0006 00 0 00C0O0DG . PORTAB
007 0o 8 0OCOGO00 . LED
0808 --  --- ———-m- -
0909 -— - —mm-meee -
80n op 9  geoopose
0008 00 0 08000000 1HTCON
000C 00 0 00000060
000D 00 o 000D0OD0 ¥
- )
Bl c:\prograsi\mplab\tmr0:3.asm = =alx
s Routine di temporizzazione di 10 ns |
1
DELAY1I0 bef INTCON, 2
i moviy  hUDY*
HovrF THRO_DPT
DELAY10 1 btfss  FHTCON,3 .
| goto DELAY1D_1
decfsz TEMPO1,F
‘ goto DELAY10
return
| . - - x
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" Videate necessarie per la simulazione.
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sembra che il programma rimanga
allinterno del ciclo all'infinito;
guesto succede perché abbiamo
impostato il divisore di frequenza al
sUC Massimao, e SoNo necessarie

256 istruzioni perché il TMRO si
incrementi di 1. La scelta migliore e
fare la prova abbassando il valore
del divisore, del TMRO

e della variabile del ciclo esterno.
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