APENDICE B

Programa del PIC 16F877A4
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-k *

i "CONTROL AUTOMATICO DE VELOCIDAD VEHICULAR".

*

*
*

EL PRESENTE PROGRAMA TIENE COMO FINALIDAD CONTROLAR LA VELOCIDAD DEL
VEHICULO, DEPENDIENDO DE LA SENAL RECIBIDA DEL TRANSMISOR.

ENTRE SUS FUNCIONES SE ENCUENTRAN:

1. REALIZAR LA CONVERSION A/D DE LA SENAL CAPTADA POR EL RECEPTOR.

2. GENERAR SENALES PWM CON DISTINTO CICLO DE TRABAJO, DE ACUERDO CON
LA VELOCIDAD DESEADA PARA EL VEHICULO

3. LA SENAL PWM GENERADA CONTROLARA LA FRECUENCIA Y CICLO DE TRABAJO*
EL CIRCUITO REDUCTOR - ELEVADOR *

*
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PROCESSOR 16f877A
include "pl16f877A.inc"
list p=16f877A

org 0X00

; DEFINICION DE VARIABLES.
CBLOCK 0X20
RETRASO
TIEMPO
DELAY
BANDERA
ENDC
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; INICIALIZACION DE LOS PUERTOS Y DE LA BANDERA.

INICIALIZACION

NOP
BCF

BCF
CLRF
CLRF
BSF
MOVLW
MOVWEF
MOVLW
MOVWEF

MOVLW
MOVWEF

BCF
MOVLW
MOVWEF

MOVLW
MOVWEF

MAIN
CALL
MOVLW
MOVWEF
WAIT
MOVLW
MOVWEF
DECFSZ
GOTO
GOTO
ESPERA
MOVLW
MOVWEF
DECFSZ
GOTO
GOTO
CICLO

DECFSZ

STATUS, RP1
STATUS, RPO
PORTA
PORTC
STATUS, RPO
B'11111111'
TRISA
B'11110000'
TRISC

B'00001111'
ADCON1

STATUS, RPO
B'01000001'
ADCONO

B'00000000'
BANDERA

CONVERSION
B'11111111
TIEMPO

B'11111111
RETRASO

TIEMPO, 1
ESPERA

MAIN

B'00001111'
DELAY
RETRASO, 1
CICLO

WAIT

DELAY, 1

; CAMBIA AL BANCO 0

; INICIALIZA EL PUERTO A
; INICIALIZA EL PUERTO C

; SELECCIONA EL BANCO 1

; CONFIGURA EL PUERTO A COMO ENTRADAS

; CONFIGURA EL PUERTO C COMO ENTRADAS
;'Y SALIDAS

; JUSTIFICA A LA IZQUIERDA, ANO ANALOGICA,
; AN<7:1> COMO DIGITAL, RA3 COMO VREF+ Y

; RA2 COMO VREF-

; BANCO 0

; FOSC/8, RAO CANAL DE ENTRADA ANALOGICO,
; A/D ENCENDIDO

; INICIALIZACION DE LA BANDERA

; LLAMA A LA SUBRUTINA DE CONVERSION

; ENTRA EN UN CICLO DE ESPERA INTEGRADO

; POR WAIT, ESPERAY CICLO; CON EL FIN DE

; ASEGURAR QUE EL PIC NO RECIBA DOS VECES
; LA MISMA SENAL DEL RECEPTOR.
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GOTO

GOTO

CONVERSION

NOP
NOP
BSF

CHECA_CONV

BTFSC
GOTO

BCF
MOVF
BSF
SUBLW
BTFSC

GOTO

BTFSS
GOTO
GOTO

CHECA

BTFSC
GOTO
GOTO

BAND

MOVLW
MOVWEF
GOTO

VELOCIDAD

BCF

BTFSS
BTFSS
GOTO
GOTO

CONTROL
MOVLW

MOVWEF
BCF

CICLO

ESPERA

ADCONQO, GO

ADCONO, GO

CHECA_CONV

STATUS, RPO
ADRESH, W
STATUS, C
B'01110110'
STATUS, C

CHECA

BANDERA, 0
CONTROL
BAND

BANDERA, 0
CONTROL
VELOCIDAD

B'00000000'
BANDERA
CHECA

STATUS, RPO
PORTC, 4
PORTC, 5
PWM1
PWM?2

B'00000001'
BANDERA
STATUS, RPO

; ESPERA EL TIEMPO MINIMO DE ADQUISICION
; EMPIEZA LA CONVERSION A/D

; ESPERA QUE SE COMPLETE LA CONVERSION

: BANCO 0 ,
; PONE EN W EL RESULTADO DE CONVERSION

; HACE LA RESTA DE VALOR - W
; VERIFICA LA BANDERA DE CARRY PARA
; ASEGURAR QUE LA SENAL NO SEA RUIDO

; CHECA SI ESTA EN EL AREA DE CONTROL
; SIES 0, ESTA ENTRANDO Y VA A CONTROL
; SIES 1, ESTA SALIENDO Y VA A BAND

; ESTA SUBRUTINA VERIFICA SI EL VEHICULO

; ESTA DENTRO O FUERA DEL AREA DE

; DE CONTROL.

; DE ESTAR DENTRO DEL AREA VA A CONTROL
; SI ESTA FUERA DEL AREA VA A VELOCIDAD

; ESTA SUBRUTINA INDICA QUE EL VEHICULO
; ESTA SALIENDO DEL AREA DE CONTROL, POR
; LO QUE HACE BANDERA =0 PARA INDICARLO

; BANCO 0

; VERIFICA SI ESTA EN PRIMERA VELOCIDAD
; VERIFICA SI ESTA EN SEGUNDA VELOCIDAD
; LLAMA A LA PRIMER VELOCIDAD

; LLAMA A LA SEGUNDA VELOCIDAD

; SE MODIFICA LA BANDERA PARA INDICAR
; QUE SE ESTA DENTRO DEL AREA DE CONTROL
; BANCO O
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% ok ok ok ok ok 3k % % % X X X o F ok ok 3k % % ¥

BTFSS PORTC, 4 ; VERIFICA SI ESTA EN PRIMERA VELOCIDAD
BTFSS PORTC, 5 ; VERIFICA SI ESTA EN SEGUNDA VELOCIDAD
GOTO PWM1 ; LLAMA A LA PRIMER VELOCIDAD
GOTO PWM3 ; LLAMA A LA VELOCIDAD DE CONTROL
;***************************************************************************************
* PWM1:
;* PWM PERIOD = [PR2+1]*4*TOSC*TMR2 PRESCALE VALUE
X
* Sl: PWM PERIOD =10 Us
* FOSC =4 MHz
* TOSC =250 nS
;* TMR2 PRESCALE VALUE =1
-k
;* DESPEJANDO LA ECUACION ANTERIOR
* PR2 = (PWM PERIOD/(4*TOSC*TMR2 PRESCALE VALUE))-1
;* PR2=9
;*
;* CICLO DE TRABAJO:
;* PWM DUTY CYCLE=(CCPR1L:CCP1CON<5:4>)*TOSC*TMR2 PRESCALE
-k
* USANDO LOS SIGUIENTES VALORES:
;* PWM DUTY CYCLE =43% DEL PERIODO =4.3 uS
;* TOSC =250 nS
;* TMR2 PRESCALE VALUE =1
;* DESPEJANDO (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) DE LA ECUACION
* (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) =01
J* (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) = 00000100
;***************************************************************************************
PWM1
BCF STATUS, RPO ; BANCO 0
MOVLW B'00000000'
MOVWF CCP1CON ; DESHABILITAMOS EL PWM ANTERIOR
MOVWF T2CON ; INICIALIZA EL TMR2.
CLRF PORTB ; INICIALIZA EL PUERTO B.
BSF STATUS, RPO ; BANCO 1
MOVLW B'00001001'
MOVWEF PR2 ; CUANDO EL TMR2 =9 TERMINA EL PERIODO
BCF STATUS, RPO ; BANCO 0
MOVLW B'00000100'
MOVWF CCPRI1L : ASIGNA LOS 8 BITS MAS SIGNIFICATIVOS DEL
; CICLO DE TRABAJO AL CCPRI1L
BCF CCP1CON, CCP1X
BSF CCP1CON, CCP1Y ; ASIGNA LOS 2 BITS MENOS SIGNIFICATIVOS

; DEFINIENDO LA SALIDA DEL PWM

BSF
MOVLW
ANDWEF
BCF

STATUS, RPO
B'00000000'
TRISC
STATUS, RPO

; DEL CICLO DE TRABAJO AL CCP1X'Y CCP1Y

; BANCO 1

; ELPIN 2 DEL TRIS C DEFINIDO COMO SALIDA

; BANCO O
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MOVLW
MOVWEF
MOVF

ANDLW

IORLW
MOVWEF
RETURN

B'00000100'
T2CON
CCP1CON, W
B'00110000'

B'00001111'
CCP1CON

; PRESCALADOR TMR2 =1, ENCIENDE EL TMR2

; MASCARA PARA NO ALTERAR EL VALOR DEL
; CICLO DE TRABAJO

; SEHABILITA EL MODO PWM
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* PWM2:
x

CICLO DE TRABAJO:
PWM DUTY CYCLE=(CCPR1L:CCP1CON<5:4>)*TOSC*TMR2 PRESCALE

* USANDO LOS SIGUIENTES VALORES:

* PWM DUTY CYCLE = 60% DEL PERIODO =6 uS

* TOSC =250 nS

* TMR2 PRESCALE VALUE =1

* DESPEJANDO (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) DE LA ECUACION
* (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) = 36

el (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) = 0000100100

% X F ok ok ok 3k % X X X

***************************************************************************************

PWM2
BCF
MOVLW
MOVWEF
MOVWEF
BSF
MOVLW
MOVWEF
BCF
MOVLW
MOVWEF

BCF
BCF

STATUS, RPO
B'00000000'
CCP1CON
T2CON
STATUS, RPO
B'00001001'
PR2
STATUS, RPO
B'00000110'
CCPR1L

CCP1CON, CCP1X
CCP1CON, CCP1Y

; DEFINIENDO LA SALIDA DEL PWM

BSF
MOVLW
ANDWF
BCF
MOVLW
MOVWEF
MOVF
ANDLW

IORLW
MOVWEF

STATUS, RPO
B'00000000'
TRISC
STATUS, RPO
B'00000100'
T2CON
CCP1CON, W
B'00110000'

B'00001111'
CCP1CON

; BANCO 0

; DESHABILITAMOS EL PWM ANTERIOR
; INICIALIZAMOS EL TMR2.

; BANCO 1

; CUANDO EL TMR2 =9 TERMINA EL PERIODO
; BANCO 0

; ASIGNA LOS 8 BITS MAS SIGNIFICATIVOS DEL
; CICLO DE TRABAJO AL CCPRI1L

; ASIGNA LOS 2 BITS MENOS SIGNIFICATIVOS
; DEL CICLO DE TRABAJO AL CCP1XY CCP1lY

; BANCO 1
; EL TRIS C QUEDA DEFINIDO COMO SALIDA

; BANCO 0
; PRESCALADOR TMR2 =1, ENCIENDE EL TMR2

; MASCARA PARA NO ALTERAR EL VALOR DEL
; CICLO DE TRABAJO

; SEHABILITA EL MODO PWM

86



Apéndice B. Programa del PIC 16F8774

¥ % % % o F ok ok ok 3 % %

RETURN
* PWMS3:
;*
* CICLO DE TRABAJO:
> PWM DUTY CYCLE=(CCPR1L:CCP1CON<5:4>)*TOSC*TMR2 PRESCALE
ok
* USANDO LOS SIGUIENTES VALORES:
* PWM DUTY CYCLE =48% DEL PERIODO = 4.8 uS
* TOSC =250 nS
* TMR2 PRESCALE VALUE =1
* DESPEJANDO (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) DE LA ECUACION
* (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) =10
* (CCPR1L:CCP1CON<5:4>) = 0000001010
;****-k***********************-k*****-k***********-k***********-k***********-k*****-k*****-k****
PWM3
BCF STATUS, RPO : BANCO 0
MOVLW B'00000000
MOVWF CCP1CON : DESHABILITAMOS EL PWM ANTERIOR
MOVWF T2CON : INICIALIZAMOS EL TMR2.
BSF STATUS, RPO :BANCO 1
MOVLW B'00001001"
MOVWF PR2 : CUANDO EL TMR2 =9 TERMINA EL PERIODO
BCF STATUS, RPO : BANCO 0
MOVLW B'00000100
MOVWF CCPR1L : ASIGNA LOS 8 BITS MAS SIGNIFICATIVOS DEL
; CICLO DE TRABAJO AL CCPR1L
BSF CCP1CON, CCP1X
BSF CCP1CON, CCP1Y : ASIGNA LOS 2 BITS MENOS SIGNIFICATIVOS

; DEFINIENDO LA SALIDA DEL PWM

END

BSF
MOVLW
ANDWEF
BCF
MOVLW
MOVWEF
MOVF
ANDLW

IORLW
MOVWEF
RETURN

STATUS, RPO
B'00000000'
TRISC
STATUS, RPO
B'00000100'
T2CON
CCP1CON, W
B'00110000'

B'00001111'
CCP1CON

; DEL CICLO DE TRABAJO AL CCP1XY CCPL1Y

; BANCO 1
; EL TRIS C QUEDA DEFINIDO COMO SALIDA

; BANCO 0
; PRESCALADOR TMR2 =1, ENCIENDE EL TMR2

: MASCARA PARA NO ALTERAR EL VALOR DEL
; CICLO DE TRABAJO

; SEHABILITA EL MODO PWM
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MicRrROoCHIP

PIC16F87X

28/40-Pin 8-Bit CMOS FLASH Microcontrollers

Davices Included in this Data Sheeat:

= PIC1EF2T3
= PIC1EFET4

= PIC1GFaTE
= PIC1GFAFT

Microcontroller Core Features:

= High parformance RISC CPU

= Oinly 35 single word instructions to leam

= All single cyele irstrudtions except for program
branches which ars two cycle

= Operating spead: DC - 20 MHz clock input

OC - 200 ns instruction cycle

» Upto 8K x 14 words of FLASH Program Memory,
Up to 368 = & bytes of Data Memory (RAK)
Up to 256 = 8 bytes of EEPROM Data Memory

» Pinout compatible to the PIC1SCTIBTABTETT

» Interrupt capakiliy (up to 14 sourcss)

= Eight level deep hardwars stack

= Direct, indirect and relative addressing modes

» Power-on Reset (POR)

» Power-up Timer (PWRT) and
Craaillator Start-up Timer (2ET)

= Watehdog Timer (WOT) with its own on-chip RC
cacillator for reliable operation

» Programmable code protection

= Power saving SLEEP mode

= ES=ledable caedllator options

= Lowr power, high speed CMOS FLASHEER ROM
technokaogy
= Fully statiz design
= In-Cirouit Serial Programming™ {(I25P) wia two
pirs
= Singlke 5V In-Circuit Serial Programming capabiity
= In-Circuit Dabugging wia two pirs
» Processor readfwrite acosss to program memony
= Wide operating voltage range: 2.0V to 5.5V
= High Sink/Source Currant: 25 maA
= Cormmerzial, Indusirial and Extended temperaturs
ranges
= Lowr-pioer consumption:
- = 0.6 mA typical @ 2, 4 MHz
- 20 pA typical @ 3V, 32 kHz
- 1 pAtypical standby current

Fin Diagmm
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PR e —=L] 1 S == AETFCD
RANAN w—w]] = % [ REEFPGEC
RATANT g 2 2 [ mlem HHE
RAZANNVI - o e[ 4 27 []=—a= AB4
RAIBNEdarr m—wf]c 25 [J-=—= REAPCM
AAHTOCH | wpepe] & 35 [ e RHZ
RASAHAEE mpeg=] 7 o+ 54 [ FH1
REINFINANE =[] 2 -~ 23 [t REVIHT
FE1TFANG mtetel] o 2 mQe— W
REDTSANT wteme] 10 Y - ——
I g ] 11 E 5] [ ACTFEFT
[T — g B ] o 23 [t RD&FEPS
OECHLKH mete] 12 7% 28 [Jtt= ADSFEFS
CECHTCINOUT 54— H i 2T []=a—p= RI4FEP4
RCNTADEOTICH] e 15 35 [7] e RCTREOT
RC1TIDEVCCPE a—wel] 16 5 [Jm—i= ACATHECK
RCICCP w—e] iT M []-=—= ACSEDD
RAC¥2HECL --—aL] 1B 3 [J-a—m ACHEDVEDN
FONPIPD w16 32 [7] g RDEFEF]
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Paripheral Features:

= Timer: 8-bit tmearfcounter with 8-kit prescaler
= Tirmer1: 16-bit timerfoou nter with prescaler,

zan be incrementsd during SLEEP via extarnal
crystaliclock

= Tirmer2: 8-bit tmearfoounter with 2-kit pericd
register, prescaler and postscaler

= Two Caplure, Compars, PWHW maodules
- Capture is 16-bit, max. resolfion is 12.5 ns
- Compars is 16-bit, max. resclition is 200 s
- PWHM max. resoltion is 10-bit

= 10-bit muli-channel Analog-to-Digital convertar

+ Synchronous Ssrial Fort {35F) with SP1™ (Master
mizde) and G | MastenSlaws)

= Universal Synchronous Asynchronous Receiwsr

Transmitter {WSARTISCI) with 9-bit address
detection

= Parallel Slaws Port (PSP ) 8-bits wide, with
external T, T and TF controls (40/44-pin only)

= Brown-out detection circu kry for
Brown-out Reset (BOR)
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