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Viel Erfolg!
Bemerkungen:

1. 8051/80535 Programm „PPU_SERV“ (6 Punkte)
SYMBOL 83 \f "Symbol"___
Die Positionierunsicherheit eines Servomotors wird ermittelt. Die Grundüberlegungen hierzu sind die drei nachfolgenden Fragen.
a. Die Compare-Werte für 0° und 180° ermitteln Sie mit dem Programm SRV_INTLR aus der Vorlesung. Beschreiben Sie die Vorgehensweie. Aus welchem Register können Sie die beiden Werte lesen.

b. Gibt es einen 8051-Befehl zum Dekrementieren des DPTR?

c. Warum wird der Befehl „dec A“ nicht verwendet, sondern subb A,#1? 
$nomod51                
;der Modus fuer 8051 wird abgeschaltet

$debug

$nolist                 
;es wird kein Listing fuer reg535 erstellt

$include(reg535.pdf)    ;die 80535-spezifischen Daten

$list                   
;es wird ein Listing erstellt

$ title (SRV_INTLR)

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

;Programmbeschreibung

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

;Programm: SeRVo INTerrupt Links Rechts

;Prinzipielles Verfahren Betriebsystem: Interrupt

;Da CC1 16 Bit Register ->DPTR wird missbraucht 

;Pulsweitenmodulation mit Timer 2 zur Servomotoransteuerung, 

;Anschluesse: 

;Steuerung - Port 1.1 (VG1/C13)Orange

;+5V - A4 - Rot   

;GND – A21 - Braun  

;Periodendauer: 20ms

;Pulsweite variiert von ca.: 17ms - 19.5ms - F448H-FE0CH 

;
  

;         T2 - Pulsweite kleiner (Beginn)

;
  
  T3 - Pulsweite größer

;
  

; 
  

;Grundlegende Funktion:

;* der Reloadwert im CRC legt die Periodendauer fest

;* der Wert im Register CC1 legt das Tastverhaeltnis fest

;k Faktor wieviel Mal pro Periodendauer Tpwm inkrementiert - dekrementiert wird 

;

;Datum: 12.Januar 2005         

;Programmiert: J. Walter

;

;Verwendete Einspruenge: keine 

;

;Verwendete Unterprogramme: keine       

;

;

;Verwendete Register und Variable:

;Registerbank(0)        

;             

;

;Kommentar: 

;

;Aenderungen:

;Datum:

;

;

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

;Initialisierungsteil für allgemeine Konstanten

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

PERIODE_LOW     EQU 0E0H

;legt die Periodendauer fest 20ms

PERIODE_HIGH    EQU 0B1H
;45536 = 0B1E0H

PWMANL
       EQU 030H   
;Anfangswert: Compare Wert 2ms => 18 ms

PWMANH               EQU 0F8H

;Anfangswert: Compare Wert F830CH

CSEG AT 0H              


;Legt absolute Codesegmentadresse auf 0h

jmp INIT

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

;Interrupt-Vektoren

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

ORG 002BH



;Interrupt Vektor Timer 2

clr TF2




;Interrupt erkannt

call ISR_T2

reti

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

;Initialisierungsteil für On-Chip Peripherie

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

ORG 100H               
 

;Programmstart bei 100H

INIT:

mov IEN0,#10110000B


;EAL, ET2, SER, Interrupt Freigabe

mov T2CON,#00010001B   

;Timer2 Einstellung:Timer mit f=f(osz)/12

                        



;Mode 0 ->Reload bei Ueberlauf

mov CCEN,#00001000B    

;Compare Mode des CC1 freigeben

mov CRCL,#PERIODE_LOW   
;Low Byte von Compare Reload Capture

mov CRCH,#PERIODE_HIGH
  
;High Byte von Compare Reload Capture

mov CCH1,#PWMANH

;Pulsweitenmodulation Anfangswert

mov CCL1,#PWMANL

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

;Programmschleife

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

PWM:

jmp PWM

ISR_T2:

mov R2,#1



;K Laden

jb P1.2,TASTE3


;PWM kleiner (T2) nicht betätigt

mov DPL,CCL1


;CC1 in Datenpointer

mov DPH,CCH1

K_MAL_T2:

inc DPTR



;inc DPTR

djnz R2,K_MAL_T2


;k Mal wird inkrementiert

mov CCL1,DPL


;DPTR in CC1

mov CCH1,DPH

TASTE3:

jb P1.3,ISRENDE


;PWM groesser (T3) nicht betaetigt

mov DPL,CCL1


;CC1 in Datenpointer

mov DPH,CCH1

K_MAL_T3:




;DEC DPTR nachahmen

clr C




;Carry ruecksetzen

mov A,DPL



;DPL in Akku

subb A,#1



;Akku - 1

mov DPL,A

jnc DEC_FERTIG

DPL_0:




;DPH 

mov A,DPH



;DPH in Akku

dec A




;Akku-1

mov DPH,A

DEC_FERTIG:

djnz R2,K_MAL_T3


;k Mal wird dekrementiert

mov CCL1,DPL


;DPTR in CC1

mov CCH1,DPH

ISRENDE:

ret

end

Lösung a:

Start des Programmes SRV_INTLR mit Remote-Debug-System: 
mit T2 den 0°-Winkel einstellen – Anhalten – DPTR-Inhalt lesen
Mit T3 den 180°-Winkel einstellen – Anhalten – DPTR-Inhalt lesen
Lösung b:

Nein, leider nicht
Lösung c:


Der Befehl „dec“ beeinflusst das Carry-Bit nicht. Subb A,#1 beeinflusst das Carry-Bit

2. 8051/80535-Programm „PPU-AD“ (18 Punkte)
SYMBOL 83 \f "Symbol"___

Die Welle eines Servomotors und die Welle eines Potentiometers erhalten eine starre Verbindung. Mit Hilfe der erfassten Werte für die beiden Stellungen 0° und 180° entwickeln Sie ein Programm PPU-AD mit folgenden Funktionen:

1. T2 löst den Start des Programmes aus. Der Servo fährt auf die Mittenstellung (TH2,TL2 – FA7Ah)  1 Sekunde warten, bis die Stellung erreicht wurde.
2. Die Stellung 0° (TH2,TL2 – F736h) wird angefahren und ca. 1 Sekunde nach Erreichen der Position die Spannung am Mittenabgriff des Potentiometers mit dem A/D-Wandler gemessen. 
3. Danach wird die Stellung 180° (TH2,TL2 – FD86h) angefahren und wieder nach ca. 1 Sekunde die Spannung des Mittenabgriffs des Potentiometers mit dem A/D-Wandler gemessen. 
Hinweis: Die Werte vom A/D-Wandler werden in R5-0° und R6-180° abgelegt. Die Zeitdauer zum Verfahren von 0° auf 180° und zurück beträgt ebenfalls ca. 1s. 
Die „ca. 1 Sekunde“ realisieren Sie mit Hilfe des Interruptverfahrens von Timer 2 mit einer Periodendauer von 20ms. 
a. 1P Erstellen Sie eine Skizze der Anordnung mit Anschluss von Servomotor und Potentiometer. 
b. 2P Dokumentieren Sie den Portbelegungsplan für die Anordnung. 
c. 6P Entwerfen Sie zunächst das Progamm in Form einer groben PDL.
d. 9P Entwickeln Sie das Programm
Lösung a: Skizze

Lösung b:

Motoranschlüsse

Potientiometer Anschlüsse

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

;Assembler - Debug-Anweisungen 

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

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

;Programmbeschreibung (1P)

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

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

;Initialisierungsteil für allgemeine Konstanten (1P)

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

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

;Interrupts (1P)

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

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

;Initialisierungsteil für On-Chip Peripherie (1P)

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

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

;Programmschleife (1P)

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

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

;Auf Mitte fahren (1P)

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

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

;0 Grad anfahren (0,5P)

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

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

;Stillstand und A/D-Wandlung (0,5P)

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

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

;180 Grad anfahren (0,5P)

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

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

;Stillstand und A/D-Wandlung (0,5P)

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

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

;1 Sekunde realisieren mit ISR_T2 (1P)

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

$nomod51                ;der Modus fuer 8051 wird abgeschaltet

$debug

$nolist                 ;es wird kein Listing fuer reg535 erstellt

$include(reg535.pdf)    ;die 80535-spezifischen Daten

$list                   ;es wird ein Listing erstellt

$ title (PPU-AD.A51)

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

;Programmbeschreibung (1P)

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

;T2 Start des Programmes: zwei Stellungen anfahren und A/D-Werte in R6

;Programm:Pulsweitenmodulation mit Timer 2 zur Servomotoransteuerung, 

;         Ausgabe an Port 1.1 (VG1/C13)  90Grad

;
  Periodendauer 20ms               |

;
  0 GRAD - 0F736h                  |

;
  90 Grad - 0F7Ah                  |

; 
  180 Grad - 0FD86  0Grad -----------------180Grad

;Grundlegende Funktion:

;* der Reloadwert im CRC legt die Periodendauer fest

;* der Wert im Register CC1 legt das Tastverhaeltnis fest

;

;Datum: 24. Januar 2005         

;Programmiert: J. Walter

;

;Verwendete Einspruenge: keine 

;

;Verwendete Unterprogramme: keine       

;

;

;Verwendete Register und Variable:

;Registerbank(0)        

;R1     Wertuebergabe des A/D Wertes             

;

;Kommentar: 

;

;Aenderungen:

;Datum:

;

;

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

;Initialisierungsteil für allgemeine Konstanten (1P)

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

Periode_low     EQU 0E0H
;legt die Periodendauer fest 20ms

Periode_high    EQU 0B1H
;45536 = 0B1E0H

GRADL_0         EQU 36H   
;Compare-Wert Stellung 0 Grad

GRADH_0         EQU 0F7H
;High Byte

GRADL_90        EQU 7AH   
;Compare-Wert Stellung 90 Grad

GRADH_90        EQU 0FAH
;High Byte

GRADL_180       EQU 36H   
;Compare-Wert Stellung 180 Grad

GRADH_180       EQU 0F7H
;High Byte

CSEG AT 0H              
;Legt absolute Codesegmentadresse auf 0h

jmp INIT

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

;Interrupts (1P)

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

ORG 02Bh

clr TF2



;Interrupt-Flag Timer 2

call ISR_T2


;Aufruf Interrupt Service Routine

reti

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

;Initialisierungsteil für On-Chip Peripherie (1P)

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

ORG 100H               
 
;Programmstart bei 100H

INIT:                           

                        
;Timer2 Intitialisierung

mov  T2CON,#00010001B   
;Timer2 Einstellung:Timer mit f=f(osz)/12

                        
;Mode 0 ->Reload bei Ueberlauf

mov  CCEN,#00001000B    
;Compare Mode des CC1 freigeben

mov  CRCL,#Periode_low   
;Low Byte von Compare Reload Capture

mov  CRCH,#Periode_high  
;High Byte von Compare Reload Capture





;

setb EAL


;Allgemeine Interrupt-Freigabe

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

;Programmschleife (1P)

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

PWM:

jnb P1.2,START     

;Taste 2 betaetigt?

jmp PWM


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

;Auf Mitte fahren (1P)

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

START:
              


mov  CCL1,#GRADL_90

;90 Grad - Mitte anfahren  

mov  CCH1,#GRADH_90

;CC High Byte

call WARTE_1


;ca. 1 Sekunde warten

jnb F0,$


;ist 1 Sekunde vorbei? von ISR2

clr F0



;

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

;0 Grad anfahren (0,5P)

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

mov  CCL1,#GRADL_0

;Compare 

mov  CCH1,#GRADH_0

;CC High Byte

call WARTE_1


;ca. 1 Sekunde warten fuer Anfahrt

jnb F0,$

clr F0

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

;Stillstand und A/D-Wandlung (0,5P)

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

call WARTE_1


;ca. 1 Sekunde warten bis Stillstand

jnb F0,$

clr F0

mov DAPR,#0
;A/D-Wandlung ausloesen

jb BSY,$


;Warten bis fertig

mov R5,ADDAT

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

;180 Grad anfahren (0,5P)

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

mov  CCL1,#GRADL_180

;Compare 

mov  CCH1,#GRADH_180

;CC High Byte

call WARTE_1


;ca. 1 Sekunde warten

jnb F0,$

clr F0

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

;Stillstand und A/D-Wandlung (0,5P)

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

call WARTE_1


;ca. 1 Sekunde warten

jnb F0,$

clr F0

mov DAPR,#0


;A/D-Wandlung ausloesen

jb BSY,$


;Warten bis fertig

mov R6,ADDAT

jmp PWM

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

;1 Sekunde realisieren (1P)

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

WARTE_1:

setb ET2


;Interrupt aktivieren

mov R2,#20


;20*50ms

ret

ISR_T2:

djnz R2,NICHT_FERTIG

clr ET2



;Interrupt Timer 2 abschalten

setb F0



;1 Sekunde ist um

NICHT_FERTIG:

ret

end

3.  8051/80535-Programm „PPU-AD-S“ (18 Punkte)
SYMBOL 83 \f "Symbol"___
Schreiben Sie das Programm „PPU-AD-S“, indem Sie Aufgabe 2 – das Anfahren der beiden Endwerte und die Messung über A/D-Wandler – 32 Mal wiederholen und die Werte jeweils über die serielle Schnittstelle an den PC senden. Initialisieren Sie die Schnittstelle mit den Standardeinstellungen des Monitorprogrammes.
a. Erstellen Sie die PDL

b. Schreiben Sie das Programm

Zur Erleichterung der Schreibarbeiten können Sie Programmteile von Aufgabe 2 kennzeichnen und in das Programm einsetzen.
Lösung a:

 4.   µ-Controller (8 Punkte, jeweils nur eine und beste Antwort) SYMBOL 83 \f "Symbol"___
1. Was ist ein Embedded System?

	a) Ein mechatronisches System mit einem integriertem Bus.
	

	b) Ein mechatronisches System in welches der Mikrocontroller  integriert ist.
	X

	c) Ein mechatronisches System mit einem integrierten USB.
	

	d) Ein mechatronisches System mit einer externen Mikrocontroller-Karte.
	


2. Was ist preemtives Multitasking?

	a) Sobald Programme unterbrochen werden können, sind diese Multitasking fähig.
	

	b) Mehrere Programme können quasi gleichzeitig bearbeitet werden. Die Programme haben die Kontrolle.
	

	c) Mehrere Speicherbereiche werden parallel verwaltet.
	

	d) Mehrere Programme können quasi gleichzeitig bearbeitet werden. Das Betriebssystem hat immer die Kontrolle über die Programme.
	X


3. Ihr Rechner hat folgende IP-Adresse: 192.168.2.90. Welche Aussage ist richtig?

	a) Das ist eine öffentliche IP Adresse.
	

	b) Das ist eine interne IP Adresse.
	X

	c) Die IP Adresse kann von außen per ping erreicht werden.
	

	d) Mit der IP Adresse können Videos ins Internet gestreamt werden.
	


4. Beim Arbeiten am PC sollten folgende Empfehlungen eingehalten werden:

	a) Virenschutz, Daten auf D:, Programme auf C:, defragmentieren, mindestens 1GB freier Datenspeicher auf C:
	X

	b) Virenschutz, Daten auf C:, Programme auf D:, defragmentieren, mindestens 1GB freier Datenspeicher auf C:
	

	c) Virenschutz, Daten auf C:, Programme auf D:, fragmentieren, mindestens 1GB freier Datenspeicher auf C:
	

	d) Virenschutz, Daten auf C:, Programme auf D:, defragmentieren, mindestens 100GB freier Datenspeicher auf C:
	


5. Für die Adressumschaltung werden /PSEN und /RD logisch verknüpft. Welche Verknüpfung ist zu wählen?

	a) NAND
	

	b) OR
	

	c) AND
	X

	d) NOR
	


6. Welcher Befehl ermöglicht das Schreiben von Daten in den internen indirekt adressierbaren Speicherbereich?

	a) movx @dptr,A
	

	b) movx A,@DPTR
	

	c) mov @R3,A
	

	d) mov @R1,A
	X


7. Die Zahl 1010 ist in Hexadezimaldarstellung:

	a) A
	

	b) 03F2h
	X

	c) 5
	

	d) F2h
	


8. Was ist beim Anschluss von Servomotoren an den 80535 Controller zu beachten?

	a) Ausreichende Stromversorgung, Anschluss nicht direkt an den Ports - sondern über Treiberbaustein, PWM nur an Port 1.0-1.3
	X

	b) Ausreichende Stromversorgung, Anschluss direkt an den Ports, PWM nur an Port 1.0-1.3
	

	c) Ausreichende Stromversorgung, Anschluss nicht direkt an den Ports - sondern über Treiberbaustein, PWM nur an Port 1.2-1.3
	

	d) Anschluss nicht direkt an den Ports - sondern über Treiberbaustein, PWM nur an Port 1.0-1.3
	


9. Bei der Pulsweitenmodulation mit Timer 2 ist folgende Aussage richtig:

	a) Die PWM mit Timer2 funktioniert bei richtiger Initialisierung völlig eigenständig.
	X

	b) Die PWM mit Timer2 funktioniert im Pollingbetrieb.
	

	c) Die PWM mit Timer2 funktioniert nur im Interruptbetrieb bei gleichzeitigem Pollingbetrieb.
	

	d) Die PWM mit Timer2 funktioniert nur im Interruptbetrieb.
	


10. Welche Register sind bitadressierbar?

	a) R1, R2, A, IEN0
	

	b) R1, IP0, T2CON, PSW
	

	c) IEN0, IP0, T2CON, PSW
	X

	d) R0, A, IEN0, PSW
	


11. Was ist der Unterschied zwischen den Befehlen: subb A,#1 und dec A ?

	a) Es gibt keinen Unterschied - beide Befehle subtrahieren 1 im Akku.
	

	b) Die Schreibweise
	

	c) Das P-Flag wird bearbeitet.
	

	d) Die Flags CY, AC,OV werden beim Befehl subb A,#1 bearbeitet.
	X


12. Sie haben drei Module in Assembler und fügen diese zu einem Programm zusammen. Die Registerbänke werden den jeweiligen Modulen zugeordnet. Was ist zu beachten?

	a) Bei Verwendung der Registerbank 1 muß der Stackpointer auf 2Fh oder höher gesetzt werden.
	X

	b) Es muss nichts beachtet werden, da die Entwicklungsumgebung von Keil alles beachtet.
	

	c) Die Registerbänke müssen auf andere Adressen gelegt werden.
	

	d) Bei Verwendung von Interrupts müssen diese umgeleitet werden.
	


13. Welche(s) Register können mit einer 16 Bit Konstante direkt beschrieben werden?

	a) DPTR, PC
	

	b) DPTR
	X

	c) PC
	

	d) DPTR, PC, T2
	


14. Sie möchten im Keil-Debugger den internen indirekt adressierbaren Speicherbereich ab 80h anzeigen. Was ist zu tun?

	a) Menü "View" -> Memory Window -> Adresse eingeben: Ind:0x80
	

	b) Menü "View" -> Memory Window -> Adresse eingeben: I:80
	

	c) Menü "View" -> Memory Window -> Adresse eingeben: I:80b
	

	d) Menü "View" -> Memory Window -> Adresse eingeben: I:0x80 oder I:80h
	X


15. Sie möchten einen externen Interrupt mit einer steigenden Flanke auslösen? Welche Ports können Sie verwenden?

	a) P1.0 - P1.4
	X

	b) /INT0
	

	c) /INT1
	

	d) /INT2, /INT3
	


16. Welche Reihenfolge muss bei der Entwicklung von 8051-Programmen eingehalten werden?

	a) Programmieren, Denken, Debuggen
	

	b) Denken, Programmieren, Debuggen
	X

	c) Programmieren, Debuggen, Denken
	

	d) Die Reihenfolge ist beliebig
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