Übung 6

Aufgabe 1 (5 Punkte)

Schreibe eine Routine, die nach dem gegebenen Protokoll ein Datenpaket entschlüsselt und auf Gültigkeit überprüft. Das Paket liegt an Adresse 0x2100.

Startbyte ist 255 || 2Bit KontrollBits || 6bit ID || 3 Byte Daten || Prüfsumme
Berechne die XOR-Prüfsumme über alle Daten ohne das Startbyte und vergleiche diese mit der versendeten Prüfsumme

; Falls eine 1 in a steht, ist das Paket gültig, bei einer 

; Null ist er ungültig

SUBROUTINE:
ldaa
$2100
; Lade von Adresse 0x2100



cmpa #$FF

; Vergleiche Akkumulator mit 255




bne
NOT_GOOD
; kein gültiges Datenpaket




ldaa $2101
; lade nächsten Byte in a (K+ID)



eora
$2102
; verxodere a nächsten Byte(1. D)



eora
$2103
; verxodere a nächsten Byte(2. D)



eora
$2104
; verxodere a nächsten Byte(3. D)



cmpa
$2105
; Prüfsumme vergleichen.




bne
NOT_GOOD
; Bei falscher Prüfsumme

GOOD:

ldaa
#1
;gebe Eins im Akkumulator zurück




jmp END

NOT_GOOD:

ldaa
#0
;gebe Null im Akkumulator zurück

END:


rts

Aufgabe 2 (10 Punkte)

Dokumentiere die Codezeilen (im unten angegebenen Quellcode), welche ein Semikolon als Abschluss der Zeile enthalten!
Es wird erwartet, dass die Parameter und die daraus resultierenden Zustände, d.h. das Verhalten der IO-Geräte (AD,PWM), erklärt werden.

;--- Internal Register Definitions ---

INCLUDE "regdef12.inc"

;--- Memory Definitions ---

RAM_DATEN: EQU $2000 ; start of RAM variables

RAM_PROG: EQU $c000 ;$3000; ; Das Programm startet bei Adresse $c000 (PC)
RAM_CONST: EQU $3800

RAM_END: EQU $4000

;---------------------------- RAM VARIABLES -------------------------------

ORG RAM_DATEN

value_vorne: EQU $2000

buf: EQU $2001

value_links: EQU $2002

value_rechts: EQU $2003

vflag: EQU $2004

lflag: EQU $2005

rflag: EQU $2006

ANZAHL: EQU $2007

;----------------------------

ORG RAM_PROG ; start

jmp START

START:

lds #RAM_END ; init SP, top or RAM.Application Note

clr COPCTL ; clear Watchdog

movb #$FF,DDRH ; PORTH als Output verwenden

;---------------------------------------------------------------

movb #$38,PWCLK ; Taktfrequenz des Prozessors durch 128 teilen (langsamste Einstellung)
movb #$0f,PWPOL ; HighFlanke im Duty- Modus (Für die Länge von PWDTY

movb #$ff,PWPER1 ;Periodendauer aller 3 PWM auf 226 setzen.
movb #$ff,PWPER2 ;  - “ -
movb #$ff,PWPER3  ; - “ -
movb #$0f,PWEN ;  Alle 4 Pulsweitenmodulatoren aktivieren.

;----------------------------------------------

;--- AD-Wandler initialisieren

movb #$C0,ATD0CTL2 ; ATD normal aktivieren, bei zugriff auf ADTx wird Flag sofort zurückgesetzt
movb #$00,ATD0CTL3 ;  Auch im Background-Modus(Debug) wird konvertiert
movb #$01,ATD0CTL4 ; Taktfrequenz durch 4 vordividieren. 8-Bit-Modus, Sample Time bei 2 Taktdauern.
movb #$30,ATD0CTL5 ; kontinuierliche Scan-Sequenzen, Multichannel- Konservation aktiviert. AN0 als 




; Channel Signal
;----------------------------------------Ende Initialisierung--------------

------------------------

;----------------------------------------MAIN LOOP ------------------------

------------------------

MAIN: ;(hier vielleicht erst das Abfragen der Sensoren)

;(dann Entscheiden)


bra main; ewiger Loop

;--------------------------------------------------ENDE MAIN LOOP----------

-----------------------

;--------------------------------------------------------------------------

----------------------

;--------------------------- AD-Ergebnis auslesen -------------------------

;---- Dies sind Subroutinen-----------

;---- man springt in eine Subroutine mit "jsr Subroutine_bla"

wait_for_AD_vorne:

movb ATD0STAT0,buf ;  Status in Variable buf ablegen
ldaa #$80 ; 0x80 in a laden
anda buf ; Oberstes Bit von buf herausfiltern
beq wait_for_AD_vorne ; nochmals abfragen, bis SCF vom Status gleich 0
movb ADR00H,value_vorne ; Wert von AD_vorne auslesen.
rts

wait_for_AD_ links: ;es gibt nur einen Unterschied jeweils zu

movb ATD0STAT0,buf ;  Status in Variable buf ablegen

ldaa #$80 ; 0x80 in a laden

anda buf ; Oberstes Bit von buf herausfiltern

beq wait_for_AD_links; nochmals abfragen, bis SCF vom Status gleich 0
movb ADR01H,value_links; Wert von AD_ links auslesen.

rts

wait_for_AD_rechts: ;es gibt nur einen Unterschied jeweils zu

movb ATD0STAT0,buf ;  Status in Variable buf ablegen

ldaa #$80 ; 0x80 in a laden

anda buf ; Oberstes Bit von buf herausfiltern

beq wait_for_AD_rechts; nochmals abfragen, bis SCF vom Status gleich 0
movb ADR01H,value_rechts; Wert von AD_rechts auslesen.

rts

; Beispiele zum Steuern der beiden Motoren des Roboters

drehe_rechts:

movb #$0A,PORTH ;

movb #$0d,PWDTY0 ; Pulsweite 1 := 13
movb #$15,PWDTY1 ; Pulsweite 2 := 22
rts

;simples anhalten, durch Kurzschliessen der Motoren

anhalten:

movb #$00,PORTH ; 0 nach PORTH schreiben.
movb #$01,PWDTY0 ; Pulsweite 1 := 2
movb #$01,PWDTY1 ; Pulsweite 2 := 2
rts

