Krokový Motorek

Kamil Žitný – V2
Název  úlohy: Řízení krokového motorku

Zadání práce: Pro mokrokontroler typu M8031 sestavte v assambleru program pro danou úlohu, před veďte funkci na mikrokontroleru MCT-51A pomocí simulátoru EPROM a terminálového programu na PC. Řešení zpracujte do technické správy s obsahem:

1. Rozbor úlohy, popis zvoleného řešení.

2. Zdrojový program

3. Zhodnocení, závěr

Zdrojový program (*.ASM)  musí obsahovat komentář, který vysvětluje funkce částí programu.

Podrobné pokyny: Mikrokontroler typu 8031, podřízený vyššímu počítači na lince RS232, řídí krokový motor. Po zahájení se přihlásí, převezme data a potvrdí je. Na povel ke startu provede požadovanou úlohu, oznámí ukončení a čeká na nová data. Trvání jednoho kroku motoru je 10milisekund. Motor má 100 kroků na jednu otáčku.

Interface: Motor je přes budič připojen na port P+ mokrokontroleru. Sekvence dat, která musí být vysílána na port pro pohyb rotoru, je znázorněná na obrázku:
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výchozí poloha rotoru

Komunikační protokol: Sériový port, mód 1 (8-bit UART), 2400Bd, fosc. = 11.0592 MHz. Přenos v ASCII:

Z ... nadřízený počítač zálohuje.

M ... mikrokontroler se hlásí

Nadřízený počítač vyšle sérií 6 bytů:

1. byte určuje směr pohybu rotoru

L ... otočit rotor vlevo a zastavit

R ... otočit rotor vpravo a zastavit

2. až 6 bytů určuje počet kroků rotoru 1 až 10'000(desetitisíce, tisíce, stovky, desítky, jednotky)

D ... Mikrokontroler potvrdí data

S ... Nadřízený počítač potvrdí data

K ... Mikrokontroler potvrdí ukončení úlohy a čeká na sérií 6 bytů pro nový pohyb rotoru

Rozbor úlohy a popis zvoleného řešení: Nejprve musíme zinicializovat sériový port dle zadaných parametrů. Poté co zahájí komunikace písmenem "Z", mikrokontroler potvrdí data písmenem "M". Nyní se čeka na příjem 6 bytů, ketré se uloží do bufferu na adrese 40h - 45h. Na adrese 40h je uloženo buď znak "L" nebo "P" podle požadovaného směru, ostatní je počet otáčet. Protože jsou jednotlivé číslice uloženy hexadecimálně v jejich ASCII kódu. To se převede na desítkové číslo vymaskováním horního bytu. Dále provedeme převod na 16 bitové binární číslo, které uložíme v registrech r6 a r7. Mikrokontroler potvrdí data a počká na pokyn ke spuštění rotoru. Otáčky se odpočítávají nejprve z horního bytu, poté z dolního. Po dokončení otáček mikrokontroler vyšle znak "K" a vrátí se zpět na začátek, kde počká na dalších 6 bytů.

Zhodnocení, závěr: Motorek se úspešně točí dle požadovaných otáček. Pokuď je, ale otáček více jak 10'000 otočí se krokový motorek jen 10'000 krát. 

