Übung 7

Die Räder haben einen Durchmesser von 65 mm und die Impulsgeber eine Auflösung von 64 Ticks pro Umdrehung  Ein Tick vom Impulsgeber entspricht pi*d/64 = 3.19 gefahrenen Millimetern. Da die Räder einen Öffnungswinkel von 120° besitzen, sind sie symmetrisch angeordnet. 

a) 

Wir gehen davon aus, dass der Winkel, um den wir drehen müssen im Akkumulator a steht. Und die Richtung in b (1 bei positiv, -1 bei negativ). Um den Roboter richtig zu drehen, müssen wir um die entsprechende Entfernung alle Räder gleichzeitig gleich schnell lange genug gedreht werden. Der Umfang des Drehkreises beträgt pi*d = 56.54 cm. Durch 360° ergibt dies für einen Grad: 1.57 mm.

Wir müssen also für alle 2 Grad einen Impuls geben.

Wir gehen davon aus das die Motoren über PWM gesteuert sind, und das die Drehrichtung (1 oder -1) vom port a gelesen wird. Wir gehen also davon aus das folgender Befehl alle Motoren im Urzeigersinn drehen würde:


ldaa
#$01


staa 
PORTA

; drehrichtung auf port a schreiben


movb 
#$0A,PORTH 
; 10 nach port h schreiben


movb 
#$08,PWDTY0
, Pulsweite 1 := 9 ; motor1


movb 
#$08,PWDTY1
; Pulsweite 2 := 9 ; motor2


movb 
#$08,PWDTY2
; Pulsweite 3 := 9 ; motor3

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

;um die zu drehende pulsanzahl(fuer jeweils motor 1, 2, 3) 

;wird hierhin geschrieben (zieltaktanzahl)

MOTOR1:
EQU $2000

MOTOR2:
EQU $2001

MOTOR3:
EQU $2002

;die Richtung für jeden motor wird hierhin geschrieben

MOTOR1_R:
EQU $2003

MOTOR2_R:
EQU $2004

MOTOR3_R:
EQU $2005

;signalisiert ob die taktanzahl erreicht ist

DONE1:
EQU $2006

DONE2:
EQU $2007

DONE3:
EQU $2008

ABSTAND:
EQU $2009

;---------------------------- PROGRAMM INIT -----------------------------

ORG
RAM_PROG 
; lasse das Programm (also das was jetzt kommt), 




; an Adresse RAM_PROG starten.

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.

;--------------------------- PROGRAMM MAIN ------------------------------

MAIN:


;....


;Hier wird der Drehwinkel in register a geladen und 


;die Drehrichtung in register b (1: positiv, -1: negativ)


;...


;mussen a/2 ticks schicken


lsra


;a = a/2


staa
MOTOR1
; die tick-werte in die Variablen schreiben



staa
MOTOR2
; -“-


staa
MOTOR3
; -“-


stab
MOTOR1_R
; Die Drehrichtung in die Variablen schreiben


stab
MOTOR2_R
; -“-


stab
MOTOR3_R
; -“-


jsr drehen;

L1: bra
L1 ;Endless loop

---------------------SUBROUTINE DREHEN --------------------------------

drehen: 

; schickt die pulse von MOTOR1,2,3 auf die Motoren, mit der 



; Richtung die in MOTOR1_R, MOTOR2_R, MOTOR3_R steht.



; Wartet bis die Motoren ihren in MOTOR1,2,3 stehenden 




; Zieltaktanzahl erreicht haben

; Diese Methode kann auch fürs Fahren in eine Richtung verwendet werden.



movb #$0A,PORTH 

; 10 nach port h schreiben



movb #$00,DONE1

; testvariablen rücksetzen 



movb #$00,DONE2



movb #$00,DONE3



;CLEAR ZÄHLER



;wir fangen jetzt an die Pulse vom Impulsgeber zu zählen und 



;warten bis wir die Werte in MOTOR1,2 und 3 erreicht haben.



;Die Daten vom Impulsgeber stehen in register a und sind am 



;Anfang = 0, d.h. die Impulsgeberzähler werden “cleared”


movb 
#$08,PWDTY0
, Pulsweite 1 := 9 ; motor1


movb 
#$08,PWDTY1
; Pulsweite 2 := 9 ; motor2


movb 
#$08,PWDTY2
; Pulsweite 3 := 9 ; motor3

MOTOR_LOOP:


M1:




;LADE DATEN FÜR MOTOR 1 IN REG A



;die Daten fuer motor 1 werden hier in reg a geladen 


;(das wird also angenommen), also wie viele Takte es für 


;motor 1 seit dem letzen “clear” gibt. 



;Ein clear wurde am Anfang dieser Routine gemacht



cmpa
MOTOR1

; vergleiche reg a mit MOTOR1
 



blt
SEND1


; (a < MOTOR1) -> motor 1 hat seine  







; Taktanzahl noch nicht erreicht,







; springe zur SEND1



movb #$00,PWDTY0

; stoppe Motor 1;



movb
#0, MOTOR1_R



movb #$01,DONE1

; signalisiere das motor 1 fertig ist



bra
M2


; springe zur nächsten motor 


SEND1:



movb
MOTOR1_R,PORTA
; schreibe die Richtung auf auf port a


M2:




;LADE DATEN FÜR MOTOR 2 IN REG A



cmpa
MOTOR2

; vergleiche reg a mit MOTOR2
 



blt
SEND2


; (a < MOTOR2) -> motor 2 hat seine  







; Taktanzahl noch nicht erreicht,







; springe zur SEND2



movb #$00,PWDTY1

; stoppe Motor 2



movb
#0, MOTOR2_R



movb #$01,DONE2

; signalisiere das motor 2 fertig ist



bra
M3


; springe zur nächsten motor 


SEND2:



movb
MOTOR2_R,PORTA
; schreibe die Richtung auf auf port a


M3:



;LADE DATEN FÜR MOTOR 3 IN REG A



cmpa
MOTOR3

; vergleiche reg a mit MOTOR3
 



blt
SEND3


; (a < MOTOR3) -> motor 3 hat seine  







; Taktanzahl noch nicht erreicht,







; springe zur SEND3



movb #$00,PWDTY2

; sstoppe Motor 3



movb
#0, MOTOR3_R



movb #$01,DONE3

; signalisiere das motor 3 fertig ist



bra
TEST_DONE

; springe zum test 


SEND3:



movb
MOTOR3_R,PORTA
; schreibe die Richtung auf auf port a


 TEST_DONE: ; testen ob wir fertig sind



;Shiften:



lsl
DONE1

; DONE1 << 2



lsl
DONE1 

; --||--



lsl
DONE2

; DONE2 << 1 



;Laden



ldaa
DONE1





anda
DONE2 





anda
DONE3 




cmpa
#$07



beq
END

; wir sind fertig springe zur END



bra 
MOTOR_LOOP
; noch nicht fertig, springe zur Anfang


END:



rts

b) Wir gehen davon aus, dass wir nach der Drehung den Abstand in ABSTAND stehen haben. Da der Öffnungswinkel 120° beträgt, brauchen wir das dritte Rad nicht drehen. Wir müssen nur das linke Rad (Rad1) negativ drehen und das rechte Rad gleichmäßig positiv drehen.

Zur Berechnung der Strecke haben wir uns folgendes Überlegt. Die Räder stehen im Winkel von 30° auf der gefahrenen Strecke. Wenn wir also diesen gesuchten Vektor skalar mit dem Einheitsvektor vom Abstand multiplizieren, müsste der gewollte Abstand ermittelt werden. X*e = d ( |X|*|e|*cos(30°) = d

( x = 1.15*d

Die veränderte Main-Routine lautet also:


;....


;Hier wird der Drehwinkel in register a geladen und 


;die Drehrichtung in register b (1: positiv, -1: negativ)


;...


;mussen a/2 ticks schicken


lsra


;a = a/2


staa
MOTOR1
; die tick-werte in die Variablen schreiben



staa
MOTOR2
; -“-


staa
MOTOR3
; -“-


stab
MOTOR1_R
; Die Drehrichtung in die Variablen schreiben


stab
MOTOR2_R
; -“-


stab
MOTOR3_R
; -“-


jsr drehen;


ldaa
ABSTAND;


ldab
#115

; Wir Multiplizieren mit 115 und dividieren durch 100;


mul


ldx
#100


idiv;

Ergebnis in x;


xgdx;

Ergebnis in X (b)


movb
#0, MOTOR3;
die tick-werte in die Variablen schreiben


stab
MOTOR1;
; -“-


stab
MOTOR2;
; -“-


movb
#-1, MOTOR1_R
; Die Drehrichtung in die Variablen schreiben


movb
#1, MOTOR2_R
; -“-


movb
#0, MOTOR3_R
; -“-
