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Genomgang av laborationer:
”Programutveckling i assembler”

Arbetshok for MC12, kapitel 4
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Laborationsmoment 2 - En Borrautomat

Tangentbord
for borrkommando

Operator

Mikrodator

Anpassnings-
elektronik

»

» Borrmaskin

A

Klocka
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Borrmaskin-Robot

Borrmotor med
ON/OFF knapp

Sensor for borr
i topp- eller
bottenlage

Arbetsstycke

Sensor for
detektering av
referensmarke

Tryckfjader for pé arbetsstycke

héjning av borr
(Dolt)

Kretskort med
effektelektronik och
anslutning mot styrkort for
borrmaskin.

Stegmotor for rotation av
arbetsstycke.

Solenoid for )2
sankning av |
borr

Genomgang av laborationer

CHALM ERS Maskinorienterad Programmering — DATO15, 201272013

Chalmans Urewerty of Techacogy

Simulatorn for borrmaskinen

New disc:
Har valjer du olik (O 5
arbetsstyckei\ N e alot Indikator for Motor On

“Control”-sektion:
Styrord till/ 4

borrmaskinen ;

| ontrol -’y
I lmm |

am®
\Indikator for Alarm
/ \Arbetsstycke

“Status”-sektion:
Statussignaler fran,
borrmaskinen

Borrade hal marks ut
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Chaimats. Urevermty of Techsckogy

Specifikation - m— ==

- starta borrmotorn <o >
. stoppa borrmotorn :
C stat ) - sank borret
hdj borret
Nej - vrid arbetsstycket ett steg
Operation vald — . Initiera global
peration v - vrid arbetsstycket s oo
|Ja till referenspositionen hardvara
Utfor operation - borra eEt hal ] ) | | id«—GetKbdML15 ] |
[ - borra hal langs cirkeln enligt
ett bestamt monster. [ [ Commandie) | | [E=T
lSLIIBi"I
[: RETUR )
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Styrord till borrmaskinen Statusord fran borrmaskinen

s Anm:
Utport: Drill Control New disc _ ntro ro0 Statusporten
1o Inport: Drill Status an“ﬂS till adress
.ﬁ 600 i
716(5|413(2|1|0 400 -ﬂ"i 401 laborations-
T—> stegpuls tatus 7|6(5(43|2|1]|0 systemet
lﬁ fram/back AL T referensposition e /
——> borrmotor ’ \% borr uppe I
| I id (...“
SO engl L > borrnere
——— > larmsignal
ol . Bit 2 = 1: Borr i bottenlage
B!t4 = 1: Larm pa Logikniva: "Aktiv hég” Bit 1 = 1: Borr i topplage e A L s
Bit 3 = 1: Borret sanks ogikniva: tiv hog Bit 0 = 1: Referensposition Logikniva: "Aktiv hdg
Bit 2 = 1: Borrmotorn roterar Att géra "TRESET” pa borrmaskinen saledes: '
Bit 1 = 1: Medurs vridning LDAA #0 ; Passiva signaler

Bit 0: Pos flank Stegpuls STAA $400
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Testforfarande e DS
New dise
ntro
—
B8 76543710 m
=¥
DipSwitch EQU $600
HexDisplay EQU $700
DrillControl EQU 50400
DrillStatus EQU 50401
Loop LDAA DipSwitch ; Las strombrytare
STAA DrillControl ; Ge styrord
LDAB DrillStatus ; Las status
BRA Loop
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Villkorlig assemblering ger korrekta portadresser

; Definiera macro ’'SIM’ for test i1 simulator

#define SIM

DipSwitch EQU $600 ; Dip Switch Input
DrillControl EQU $0400 ; Drill Control Output
#ifdef SIM

DrillStatus EQU $0401 ; Drill Status Input
#else

DrillStatus EQU $0600 Drill Status Input
#endif

Anm: "Dip Switch Input” och borrmaskin kan inte anvandas
samtidigt i laborationssystemet (MC12).
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Anvand USE-direktivet Inledande uppgift
. Initiera ; Dtest2
. Lavaers iz med borrmaskinen
DipSwitch EQU $600 ; Dip Switch Input DRILLDEFS.S12
DrillControl EQU $0400 ; Drill Control Output [ [Til RefPos] | ORG $1000
# ifdef SIM 1) A . . P LDAA#0 ; Reset
rbetsstycket vrids till referensposition.
DrillStatus EQU $0401 ; Drill Status Input ) o y P [[ 2Bora [] STAADCtrl
4 oloe 2) Hal borras JSR TillRefPos
H 3)Vrid1ste: JSR B
DrillStatus  EQU $0600 ; Drill Status Input j; ﬁ*[?‘gSStkaetV“dS medurs ett steg [T3 9] S
# endif al borras _4)Borra JSR Borra
5) Arbetsstycket vrids medurs ett steg U m JSR Vridlsteg
; 6) Hal borras 5)Vrid1st JSR B
; Drilltestl.sl2 ) _ [ [s)vridisteg | | oo bore
. 7) Arbetsstycket vrids medurs tre steg JSR Vridlsteg
#define SIM 8) Hal borras [T eBorra | | JSR Vridlsteg
USE "DRILLDEFS.S12" 9) En larmsignal ges som indikation pa att e osres
Loop LDAA DipSwitch ; Las strémbrytare rmsignal g P [ [7)vridssteg | | JSR Borra
. uppgiften ar Klar. JSR GeLarm
STAA DrillControl ; Ge styrord [T ®Bora || Loop: BRA  Loop
LDAB DrillStatus ; Las status Vridlsteg: RTS
BRA Loo 9)Ge | TillRefPos: RTS
p I Borra: RTS
GeLarm: RTS
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Att vrida arbetsstycket

Uppgiit 77

b0 ‘ Ange vridningsrikining |

v
j Py-0 ‘ Ge stegpuls |

b1
RETUR

Utport: Drill Control

Etta: Aktiv styrsignal
71e6ls51413[211]0 Nolla: Passiv styrsignal

— > stegpuls
|—> fram/back
Bit 0 = 0—»1 (Pos puls): Arbetsstycket vrids

Bit 1 = 0: Medurs vridningsriktning
Bit 1 = 1: Moturs vridningsriktning
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Att borra ett hal

Utport: Drill Control byl

Etta: Aktiv styrsignal
7165432110 Nolla: Passiv styrsignal

F
7
JA

b1

——> borrmotor
——> solenoid

Inport: Drill Status by=1 ?

Nolla: Passiv statussignal

7165|4321 Etta: Aktiv statussignal

o

L————> borr nere
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Att vrida arbetsstycket till referenspositionen

TillStartPos

Inport: Drill Status

Nolla: Passiv statussignal
716154321 |0 Etta:Aktivstatussignal

T referensposition b,=1 ? | startposition?

Bit 0 = 0: Arbetsstycket ar inte i referensposition
Bit 0 = 1: Arbetsstycket &r i referensposition
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Att bara andra en bit
| taget

* Las nuvarande styrord
LDAA DrillControl

* Nollstall lamplig bit
ANDA #xx

* Skriv nytt styrord
STAA DrillControl

;sekvensen ar funktionellt
;1likvéardig med:
BCLR #~DrillControl

Fungerar inte har ty porten &r “icke l&sbar” utport...
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Kopia av styrordet

Variabel DCShadow ska hela tiden ha samma varde som DrillControl hade
haft om porten varit lasbar...
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o
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Subrutiner for att manipulera styrregistret
Outone och Outzero

* Subrutin Outone. Laser kopian av
* borrmaskinens styrord pa adress
For att nollstalla en bit anvands nu: N Dishadowa ittstéli‘ef e ivt?iarna och
LDAA DCShadow * utporten DriliContiol samt tillbaka till
ANDA #~xx * kopian DCShadow.
STAA DCShadow * Biten som nollstdlls ges av inneh&llet
STAA DrillControl i i B—;egis‘;retf.(.o—ﬂ. vid almrop.
for att ettstélla en bit anvénds: * fjﬁrgpi uerors mge“t;;;fg #bitnummer
LDAA DCShadow * JSR Outone
ORAA #xx * Utd‘?ta: ) Inga
STAR DCShadow * Reg15terpaverka1ﬁ1: Ingen
* Anropade subrutiner: Inga
STAA DrillControl
EP
DCShadow RMB 1 "bitnummer” =0..7 [7]6[5[4[3]2]1]0] il
=K
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Fordrojningar i mekaniska delar Borrmaskinrobot
« Starta borrmotorn tangent [Operation subrutin
(vanta tills den ar uppe i vary, SR oo T
ciai sekund) ; st__opkpg bont'rnotom B’Ic_:l:oDrStop Initiera globala
. sénk borre rillDown variabler och
* Vrid arbetsstycket ett steg 3 Jhojborret Drillp e
(vanta tills det har vridits till ratt position, 4 [rotera arbetsstycket medursett  [Step -
ca 200 ms) Steg ——
5 |borraetthal DrillHole | | id—GetkbamL1s | |
* Lyft borret 6 |stegaarbetsstycket RefPos
. . . . referensposition Command(id)
(vanta tills borret har kommit ovanfor arbetsstycket, 7 [bomahalBngscikein enigi_[DoAT® Ll L
ca 300ms) monster
. etc
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(e ) Fil ; 12
. . J
Rutinen Command N llen Main.s
i‘{\/ CE A -
Uppgin 88 ~— ; Definitioner
- USE Labdefs.s12
Aikoda i STRU KTUR / ORG $1000
kR KRR KK KRR KK KRR KK K . g . -
+ Tabell med subrutinadresser e 1. Inkludera definitionsfil
JUMPTAB FDB SUBO,SUBl,SUBZ,SUBS . B . . ;‘k*****‘k****************************
FDB SUB4, SUB5, SUB6, SUB7 o 2. Initiera borrmaski ; Huvudprogram
Commanq: . RS A R SR T l (5U81) Invénta vald operation
* giltigt varde? * subrutiner fOr test, byts senare = 3 Huvudprogram main_loop:
CMPB #7 . * ut mot START, STOP, DOWN etc Teitionn \ JSR GetKbdML15
BHI CommandExit SUBO MOVB #0,ParOut (5082)
* hopptabellens basadress RTS o . Utfsr vald o .
; peration
LDX #JUMPTAB SUBL MOVB #1,ParOut T o | ISR Command
* offset ar 2 bytes per adress RTS - BRA main Ioop
ASLB SUB2 MOVB #2,ParOut I 5 4 Subrutinen COMMAND ok ok ok kKK K Kk kR kK K K K K kK kK R K K kK Kk K K K K
RTS U84 . -
* hamta subrutinens startadress SUB3 MOVB #3,ParOut . S . . > Command: :::
Lox B.X RTS = 5. Inkludera fil (filer) med
* utfdr subrutin SUB4 MOVB #4,ParOut (su8s) -
JSR X RTS s : H — > USE . ML15drvr.s12
* atervand frén kommandorutin SUB5 MOVB #5,ParOut l o ytterllgare SUertIner Dcl;r]:lagera aRJ’\.’lJéa varla}iler har
CommandExit: RTS (5086) - H -_> adow
e s (%% 46 parout 6. Plats for variabler
RTS o
SUB7 MOVB #7,ParOut
RTS ' I
(R )
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Att testa filen Main.s12 Ruti MotorStart  : swsorm vocorseare.
u Iner O Or a ; Subrutinen startar
h M S ; borrmotorn vantar darefter i 1 sekund
OC Otor top ; fore aterhopp sa& att borret uppndr
SUBO MOVB  #0,ParOut ; ratt hastighet.
RTS *
SuBl MOVB  #1,ParOut * Anrop: JSR MotorStart
RTS *
Initiera globala suB2 MOVB  #2,ParoOut Motor On [l | * Indata: Tnga
variabler och B3 SE\S/B 43 Parout — * Utdata: Inga
" ,ParOu * ; 2 .
hardvara RTS Reglsterpaverkax? Ingen
* Anropade subrutiner: Outone
- SuB4 MOVB  #4,ParOut * DELAY
v RTS
. SUB5 MOVB  #5,ParOut
| l id—GetKbdML15 | ‘ RTS . . Andringar i huvudprogram...
SUBRUTIN STOP. Subrutinen stannar JUMPTAB FDR MotorStart, MotorStop
* SUB6 MOVB  #6,ParOut * borrmotorn. FDB SUB2, SUB3
- RTS * FDB SUB4, SUB5, SUB6, SUBT
| l Command(id) | ‘ SuB7 MOVB  #7,ParOut * Anrop: JSR MotorStop D
RTS * Indata: Inga * subrutiner fOr test, byts senare
| * Utdata: Inga * ut mot START, STOP, DOWN etc
. T, g MotorStart .....
* Registerpaverkan: Ingen RTS
* Anropade subrutiner: Outone MotorStop .....
RTS
SUB2 MOVB #2,ParOut
RTS
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Laborationsmoment 2
Pseudoparallell
exekvering

Tangentbord
< > for

/0/.00
Cg S

o o 7

Irterface  Interupts

<
borrkommando| Operator

il =i

-

Mikrodator .
Anpassnings-

elektronik

Borrmaskin

Klocka
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Applikation for avbrott (IRQ) =~

;Initieringssekvens
ORG XXXX

; nollstall I-flagga

ANDCC  #SFE
JSR ~main
ORG SFFF2
FDB irg_service_routine

; Avbrottshanterare
irqg service routine:

RTI

inbyggda
debugger-
programmet
DBG12.

4000
3FFF| RWM,

anvénds for
program och data.

1000
OFFF) | detta adressintervall
placeras granssnitt mot
externa enheter

0400

O3FF| HCS12interna
register

0000

| laborationssystemet (MC12) kan vi INTE
placera avbrottsvektorerna pa deras ratta
platser (konflikt med DBG12)
| stéllet placeras dom i RWM
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MC12 (DBG12) och as Tromen Processbyte
ROM
avbrott
FFFE RESET, Startvektor En processor
Huvudprogram FFFC Clock Monitor Fail, JVWP [3FFC] —flera program fegl PA Process1
IRQHandler FFFA | COP Watchdog Timeout, JWP [3FFA] — kors "samtidigt” (pseudoparallellt) data/stack P1
7 FFF8 Illegal Op Code, JMP [3FF8] kod P2 P 9
IR FFF6 SWI, JMP [3FF6] HDW k £ brottskall data/stack P2 rocess
rav: En avbrottskalla som ger
Bet, "
b otist FEE4 | XIRO, P [SFFa] regelbundna avbrott (Ex Timer) —
FFF2 IRQ, JIMP [3FF2] . Process 3
— SW krav:  En avbrottsrutin (SWITCH)
FF8C Enhetsspecifika JMP [3Fxx] 5x1 data/stack P3
FFFO vektorer som vaxiar process
RTI
. _ Lo J
Allméant Men i MC12 och simulator... Pus | ..
generator C1 Ledigt. ..
ORG SFFF2 ORG $3FF2 400Hz
FDB irq service routine FDB irg service routine R Q L1 N
- _
. ; Avbrottshant —>— 9 processorns
i Z—\vbrot‘.:shanter(‘are / Avbrottshan erére. U CS’ vid skrivning IRQ’
irg_service_routine: irg_service_routine:
RTI RTI
27 Genomgang av laborationer 28
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Processtillstand

f=400Hz=p= L =0,0025s = 2,5ms
400
IRQ

PROC 4
PROC 3

PROC2 --eeoeo-2 \---— O N R SRR R

PROC1 .. — 0 S o —— | - p— - [ E—— --
INIT  —reemeeee S— 8 S B — B — R — B - -

SWITCH :----- B N T R, I R S [
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Chaimats. Ursvermty of o

Viktigt:
I-flaggan
méste vara 0
SRRl — Process1
datall(/sdts;czk P1 B $2FF7 CCR ¢ SP
(o]
data/stack P2 [ Process 2 ACCB
ACCA
kod P3 XH
data/stack P3 XL
kod P4 Yu
Process 4 YL
data/stack P4 PC
$3000 .
Ledigt... PCL
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'Y P ” ”,
Initial stack for process och "processbyte”:
SPProc1| P1spy ORG TOpOfStaCk—9. . CCR <SP
P1s Stackpekare Process 1 Istack: FCB $Co ; Initialt CCR ACCB
kod P1 P FCB 0 ; Initialt B
SPProc2| P2s . e
data/stack P1 Pr Stackpekare Process 2 FCB 0 ; InJ..t}alt A ACCA
o] P2 P2sp, FDB 0 ; Initialt X XH
e T Process 2 SPProc3| P3spy, FDB 0 ; Im._t}alt Y XL
Stackpekare Process 3 FDB Start ; Initialt PC
P3sp, Yy
Kod FS P 3 SPProc4| P4 Y
roc s
rocess Pu Stackpekare Process 4 ORG Code L
data/stack P3 P4sp, LDD #Istack PC,
STD SPProc
kod P4 ProcNR | 01,23 | processnummer ”Running” PC_
Process 4
data/stack P4
IRQHandler:
Lediat ; Spara ”Running” stackpekare
SRR STS ..
777777777777777777777 ; Valj ny “Running”
LDS N
; Aterstarta
RTI
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