UNIVERSIDAD DE HUELVA ESCUELA POLITECNICA SUPERIOR

AREA DE SISTEMAS INFORMATICA INDUSTRIAL II
3-DIC-2002 TIEMPO: 2 Horas

APELLIDOS :

NOMBRE: D.N.L:

. LEER ATENTAMENTE EL ENUNCIADO.
. RAZONAR CADA UNA DE LAS DECISIONES ADOPTADAS TANTO EN EL HW
COMO EN EL SW.

. CUIDAR LA PRESENTACION EVITANDO ESQUEMAS ININTELIGIBLES, LETRA
INDESCIFRABLE Y EXPRESIONES MALSONANTES.

. UTILIZAR PARA EL DISENO LOS CRITERIOS DE INGENIERIA (MAXIMA
EFICIENCIA, MINIMO COSTO).

. UTILIZAR COMENTARIOS EN LA ELABORACION DEL CODIGO SW.

CUESTIONES:

C1. Comentar como los microcontroladores PIC tienen distribuidas las zonas de cddigo y de
memoria RAM interna (0.5 puntos).

C2. Indicar como se programan las patillas de los microcontroladores PIC para que actiien
como entradas o como salidas. (0.5 puntos).

C3. Enumera, comenta y pon un ejemplo de las diferentes topologias de REDES DE AREA
LOCAL. (0.5 puntos).

C4. Enumerar los diferentes sistemas de interconexion (cableado) en RED LOCAL vy
compararlos indicando sus ventajas e inconvenientes. (0.5 puntos).

PROBLEMAS:

P1. (5 puntos) Disponemos de un sistema de domética distribuido constituido por un nodo
central y varios nodos esclavos basados en 8051. Se pretende realizar el programa de control
de los nodos esclavos en ensamblador. Cada nodo esclavo dispone de los siguientes
elementos:

- Una salida RS485C para comunicar con nodo central. Esta salida se implementa
mediante un chip adaptador de niveles eléctricos. Se emplea la patilla P1.6 del
microcontrolador como sefial de direccion de los datos.

- Tres salidas, que activaran tres leds (rojo en P1.3, amarillo en P1.4 y verde en P1.5).

- Tres entradas en las que hay conectados tres interruptores (en P1.0, P1.1 y P1.2).
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El protocolo de comunicacion consiste en lo siguiente: El maestro envia una orden a cada
uno de los esclavos y cada nodo esclavo responde una vez realizada la orden con un paquete
de confirmacion de orden.

El formato de paquete es el siguiente: un byte de comienzo, un byte que indica el codigo del
destinatario, otro que indica el cddigo del remitente y un byte de comando y otro opcional de
datos. Se finaliza con un byte de fin. Nuestro sistema recibira paquetes de este tipo:

BYTE de BYTE de N Datos BYTE
Comienzo |Destinatario| Remitente | Instruccion | Opcionales de Fin N {01}
(OAH) (Binario) (Binario) | (ASClI Mayiscua)l (ASCII) (ODH)

Y transmitird paquetes con este formato:

BYTE de BYTE de byte de BYTE
Comienzo |Destinatario| Remitente | Instruccion Datos de Fin M €{0,1}
(OAH) (Binario) | (Binario) | (minuscula) | (ASCII) (ODH)

De forma que se puede saber si un paquete es de envio o de respuesta porque su byte de
instruccion estd en mayuscula (peticion u orden) o en mindscula (reconocimiento o ACK de
orden). El programa atiende la comunicacion y para cada comando recibido realiza las
siguientes tareas:

Valor Bytes Bytes
Comando ASCII Tarea reci);Jidos Transymitidos
‘Q 51H enciende el led rojo 5 5
‘A 41H apaga el led rojo 5 5
‘w’ 57H enciende el led amarillo 5 5
‘S’ 53H apaga el led amarillo 5 5
‘E’ 45H enciende el led verde 5 5
‘D’ 44H apaga el led verde 5 5

Envia el estado de los tres terminales de
entrada (pulsadores), como un nimero en

T 54H cédigo ASCII comprendido entre 0 y 3.

‘C 43H Hace eco del siguiente byte recibido 6 6

Emplear la interrupcion del puerto serie para recibir los comandos de la interfaz de
comunicacion, recordar que para cada byte recibido y/o transmitido se genera una
interrupcion una vez programado el registro de control de interrupciones.

Los datos de los sensores se muestrean y se envian tinicamente cuando se reciba la peticion o

se pulse el pulsador de envio. Usar el Timerl en modo autorrecarga como generador de
baudios.
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El programa podria comenzar asi:

,-*k*k*k*k*********************************************************

; Programa para la comunicacién del bus RS-485
;*************************************************************

; Declaracidén de constantes y de variables
,-*k*k*k**********************************************************

ID MOD EQU #02H ;Numero de identificacidén de este méddulo
ID Master EQU #00H ;Numero de identificacién del maestro

Orden in EQU 10H ;Variable que indica el n° de byte recibido

Haz Eco EQU 13H ;Variable que indica la accidén de eco

Dato_ Eco EQU 14H ;Variable que contendrd el dato enviado por
maestro

e KA A A AR A AR A AR A AR A AR A AR A AR A AR AR A AR A AR A AR A A A A A kA A kA Ak Ak kA Ak Ak, %
’

; Rutina de Vectorizacidn
,-*************************************************************
ORG OH

LJMP Inicio

ORG 023H ; Vectorizacidédn del puerto de comunicacidn serie
LJMP RSTI RS

el

P2. Se dispone de un sistema basado en el 8051 con una frecuencia de reloj de 12 MHz,

equipado con un sensor de temperatura y dos displays como muestra la figura. El objetivo de

este disefio es realizar la lectura del sensor en formato serie y mostrarla en el display.

DEIRI0

i= PALD <RXDE ——m
P31 <TXD =

GND
M}

a) (1 punto) Realizar el diagrama de bloques del programa teniendo en cuenta que la
lectura del sensor la realiza una rutina llamada lee sensor que ya esta codificada
en ensamblador y devuelve los dos digitos en formato BCD empaquetado en el
acumulador. El programa principal consistird en un bucle que realiza la lectura del
sensor y muestra el resultado en pantalla.

b) (2 puntos) Realizar una rutina en lenguaje ensamblador del microcontrolador 8051
basandose en el diagrama de bloques anterior que escriba en el puerto 1 y el puerto
3 y actualice el display con una frecuencia de refresco de 50Hz.
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