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In questo Workshop
proseguiamo la

presentazione. del sorgente

del firmware di esempio,
iniziata nel fascicolo
precedente, con il quale
potremao costruire una
scheda di controllo per
servocomandi analogicl.

elifaseicolol precedente
abbiamelintiodotto
inimodo maolta

semplificato gl obiettiviidel
nestfol semplice progettio:
realizzare una scheda

di controllo basata sul PIC
16F628 in grado di pilotare
alcuni servocomandi
attraverso una serie di comandi
dil testol impartiti via' linea
seriale. Passiame ora aldare
alcunerindicazioni in' pid sulle
caratteristiche di funzionamento
della’seheda su cli caricheremao
il figmware dl esempio. Anche
in .guesta caso il firmware e
valutamente! molto) semplice

E peEnsato esclusivamente

per finiididatticl, Con firmware
difmaggiorel complessita e
passibile arrivare g risultati

ben pitl performant!. Eomeigia
sappiamo, la scheda supportera
la ricezione di comandi via linea

seriale e potra controllare
fino a quattro servacomandi
analogici, generandolimpulsi
con durata compresa all'incirca
tragli 0,5 usei2,5 us
[con uRa risoluzione di 296
posizioni per motore), La
schedal permettera, inoltre,
diiaccendere o spegnere
ognuno dei quattro servo
attraverso due apposite
istruzioni (le istruziani
interpretate dal firmware
sono mostrate nella tabella

sottostante]. lasciamo)
camungue; Ilcammentipil
tecnleil necessarl alcomprendese
ilffunzienamentoldellintera
sistemal per! il prassimi fascicoli
e dedichiamaoel, nelle|proassime
pagine, allalseconda!parte del
codicel(le indicazioni per la sua
compllazione el la configurazione
del BIE verranna fernite nel
corsa dell prossimo Viarkshop].

Muoue |I seruucnmando n’
[n compreso tra 0 e 3 inclusi)
in posizione ‘xxx’ [xxx numero di tre
cifre compreso tra 000 e 255).

Attiva il servocomando! ‘n;

Disattiva il servocomando ‘rr'.
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HOP

HOF

NOP

NOP
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HOF

NOP
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HOP

HOP

HOP

NOF

NOP

SUBWF ASM DELAY

BTFS55 STATUS,2

GOTO INIZIOO0
FINED:

MOVLW TEMP REG /* ripristino del contenuto del registro W */
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}
CONTROLLO_SERVOD = 0;

f* ge il servo corrente & il serveo numerc 1 */

else if(servo corrente==1)

{
/* copiamo nella variabile ASM DELAY la posizione desiderata per il
sServo numero 1 */
ASHM DELAY = posizioni_servo[servo_corrente];

/% iniziamo la generazione dell'impulsc */
CONTROLLO SERVOL = 1;

/* Generazione del ritarde di base */
Delay us(IMPULSO MINIMO us);
/* genera il ritardo associato allo step */
asm{
MOVWE TEMP_REG /* salvataggio del contenuto del registro W */
TNIZIOL:
MOVIW 0X01
HOP
HOP
HOP
NOP
HOP
HOP
NOP
NOP
HOP
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HOP

HOP

HOF

NOP

NOP

NOP

HOP

NOP

NOP

KROP

HOP

HOoP

HOP

HOP

HOP

HOP

HOP

KOP

NOE

NOP

NOP

HOP

NOP

HOP

HOE

SUBWF ASM DELAY

BTFSS STATUS, 2

GOTO INIEIOL
FINEL:

MOVLW TEMP_REG /* ripristino del contenuto del registro W */

CONTROLLO_SERVO1 = 0;

f* se il servo corzente & il servo numero 2 */

else if(servo_corrente==2)

{
/* copiamo nella variabile ASM_DELAY la posizione desiderata per il
servo numerg 2 */

ASM_DELAY = posizioni servo[servo_corrente];

/* iniziamo la generazione dell'impulso */
CONTROLLO_SERVO2Z = 1;

/* Generazione del ritardo di base */
Delay us{IMPULSO MINIMO us);
/* genera il ritardo associato allo step =/
asm{
MOVWF TEMFP_REG /* salvataggio del contenutoc del registro W */
INIZIOZ:
MOVLW 0X01
NOP
HOP
HOP
MOP
HOP
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NHOP

HOP

HOP

NOP

NOP

NOP

NOP

HOP

NOP

NOP

NOE

NOP

NOP

NOP

SUBWF ASM_DELAY
BTFSS STATUS,2
GOTD INIZIO2

> > )

FINEZ2:
MOVLW TEMP REG /* ripristine del contenuto del registro W */

CONTROLLO_SERVOZ = 0;

/* Se il servo corrente & il numero 3 */
else

{

/* copiamo nella wariabile ASM DELAY la posizione desiderata per il
servo numero 3 */

RSM_DELAY = posizioni_servo|[servo_corrente];

MICROCONTROLLORI

f* iniziamo la generazione dell’impulso */
CONTROLLO_SERWVO3 = 1;

f* Generazione del ritardo di base */
Delay us(IMPULSO MINIMO us);
f* genera il ritardo associato allo step */
asm{
MOVHF TEMP REG /* salvataggio del contenuto del registro W »/
THIZIO3:
MOVLW 0X01
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NOP

NOP

HOP

HOE

HOP

NOP

NOP

NOP

HOP

SUBWE ASM DELAY

BTFSS STATUS,Z

GOTO INIZIO3
FINE3:

Id0T10d1LNOJONIIW

4 € 4

MOVLW TEMP_REG /* ripristine del contenutoc del registro W */

CONTROLLO _SERVD3 = 0;

Servo_corrente++; f* elaboriamc il prossimo servo */
/* se sono stati elaborati tutti i servocomandi, riavviamo dal numero 0 */
if (servo_corrente==NUMERD SERVO) servo corrente = 0;

Delay me(5);
/* FINE while([1l) =/




