H&S electronic systems Rostaci robotaci a Assembler

Programovani PICAXE18M2 v Assembleru
Nastaveni programming editoru
PICAXE PROGRAMMING EDITOR 6
Nastavit PICAXE Type — PICAXE — 18M2(WJEC-ASSEMBLER, stejné tak nastavit Simulation

Pokud tam neni, otevieme pres File — Options okno nastaveni. Zde vybereme polozku Compiler a zde
v Casti Display following special PICAXE types vybereme PICAXE-18M2(WJEC-ASSEMBLER).
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Pfipojeni PICAXE18M2 k robotovi pro programovani

Zapojeni S-OUT na TxD pin2 PICAXE18M2 a S-IN na RxD pin 3 PICAXE18M2 (obrazek vlevo).
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Osazeni PICAXE 18M2 do desky procesoru robota HSES

PICAXE 18M2 vloZime do patice desky procesoru do dolni ¢asti. PIN 1 a 20 zUstane prazdny!!!! Na
tyto piny je na desce procesoru pfivedeno napdjeci napéti GND a +5V.

Musime vyjmout propojky S-Out a S-In a tyto piny dvojvodi¢em pfivést na TxD a RxD procesoru.
Stejné tak propojime GND k pinu 5 procesoru pomoci propojovaciho vodice. K pinu 14 procesoru
pfipojime +5V napfiklad pomoci jedné vyjmuté propojky.
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PICAXE18M2 je postaven na mikrokontroleru PIC16F1847. Chceme-li se na ném ucit programovat

v assembleru, vyuZijeme WIJEC Assembler ve spojeni s PICAXE18 M2, coZ plnohotné emuluje (chova se
stejné, jako by skutec¢né byl) vSechny instrukce mikrokontroler PIC16F88 (bohuZel zcela, neemuluje
vSechny registry a tim ani vSechny vnitini systémy). Studentska referencni pfirucka pro WJEC
Assembler je zde: http://www.picaxe.com/docs/wijec instruction set.pdf.

Pro tuto chvili je to pro nasi vyuku plné dostacujici. Pfi emulaci neni rychlost provadéni instrukci
stejnd, jako bychom mikrokontrolér PIC16F88 pfimo naprogramovali v assembleru. Pozdéji budeme
mikrokontrolery programovat pfimo v assembleru. Budou pak schopny provadét az desitky milion(
instrukci za sekundu a plné vyuzivat vSechny své vnitfni systémy. Tim vSim se budeme podrobné
zabyvat pozdéji.

Pokud piSeme programy v assembleru, je obvyklé, Ze jejich soubory maji pfiponu ASM. Pokud
budeme programovat PICAXE18M2 v assembleru pomoci PICAXE PROGRAMMING EDITORU 6 a
prekladace WJEC ASSEMBLER, musi mit soubor s programem priponu BAS.

Je dobré, aby mél program jasnou strukturu. Lépe se v ném pak orientujeme a predejdeme vzniku
nepredvidanych chyb. Doporucenad struktura programu je nasledujici:

; Strucny popis cinnosti programu

; dmeno souboru:

; programoval :

; datum posledni zmeny:
; verze programu:

; Deklarace promennych a symbolu a nacteni programovych bloku

pwron: goto start

; Podprogramy

; Hlavni program

; inicializace systemu (mikrokontroleru)

start:
instrukcel
instrukce2

; vykonna cast programu - vlastni program
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Porovnani Basicu a Assembleru

Po zapnuti napajeni jsou vSechny 10 piny nastaveny jako vstupy

Basic

V Basicu je Port B a Port C na pinech jak je na tomto
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obrazku.

Rostaci robotaci a Assembler

Ve Flowchartu je automaticky nastaven Port B jako vystupy a Port C jako vstupy

V Basicu pouzijeme prikazy pro nastaveni stavu vystupl prikazy pinsC a pinsB. 1 v odpovidajicim bitu

nastavuje vystup, 0 v odpovidajicim bitu nastaveje vstup.

Assembler
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Obsazeni pin( — levy a stfedni obrdzek se vaze k WJEC Assembleru a programovani PICAXE18M2 v
assembleru. Vpravo pak originalni z datového listu Microchip.

Seznam instrukci WJEC Assembleru PICAXE18M?2

WIEC Assembler neemuluje pIné mikrokontrolér PIC16F88. Emuluje jeho instrukce, ale neemuluje
vSechny registry. Proto se na ném zacneme assembler ucit, pozdéji vSak prejdeme na PIC16F88 a

budeme jej programovat pfimo, ne pres PICAXE PROGRAMMING EDITOR.
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Mnemonic | Operands | Description
addlw k Add working register to literal k (k + WREG)
andlw k AND working register with literal k (k & WREG)
bef f. b Bit clear in file register (file register f, bit b)
bsf f. b Bit set in file register (file register f, bit b)
btfsc f,b Bit test in file register, skip if clear (file register f, bit b)
btfss f,b Bit test in file register, skip if set (file register f, bit b)
call label Call subroutine at label
clrf f Clear file register
comf f,d Complement f (to itself if d = 1, or working register if d = 0)
decfsz f,d Decrement f, skip if zero (to itself if d = 1, or working register if d = 0)
goto label Unconditional branch to label
incf f.d Increment file register f (to itself if d = 1, or working register if d = D)
iorlw k Inclusive OR working register with literal (k | WREG)
movf f,d Move f (to itself if d = 1, or working register if d = 0)
moviw k Move literal to working register
movwf f Move working register to file reqgister f
nop - No operation
retfie - Return from interrupt service routine and set global interrupt enable bit GIE
return - Return from subroutine
sublw k Subtract working register from literal k (k — WREG)

Ve WJEC Assembleru budeme pouzivat nasledujici preddefinované:

specidlni registry

PORTA, PORTB
TRISA, TRISB
STATUS
INTCON

obousmérny vstupné/vystupni port

Rostaci robotaci a Assembler

fidici registry portQ (voli, ktery pin portu bude jako vstup a ktery jako vystup)

stavovy registr procesoru
fidici registr preruseni

Pozndmka: pri prdci s registry PORTA a PORTB musi byt nastaven bit STATUS registru RP0=0, pfi prdci
s registry TRISA a TRISB musi byt nastaven bit STATUS registru RPO=1, pfi prdci s registry STATUS a
INTCON nezdleZi na nastaveni bitu RPO STATUS registru.

univerzalni registry

Tyto registry jsou pfistupné pod ndzvem B0 aZ B27. Pti praci s nimi je tfeba aby byl bit RP1 i RPO v 0.

MlZeme je vSak pfejmenovat pomoci definice symbol(, napfiklad
EQU d'1'
EQU B20

redLED
wSave

preddefinované konstanty

pro poutziti v instrukcich

w vysledek uloZit do W registru (hodnota 0)

F vysledek uloZit do registru (hodnota 1)
registr STATUS

C carry bit — prenos

z zero bit — vysledek operace je 0

RPO page selection bit (pfi pfimém adresovani 8. bit adresy registru)

registr INTCON

GIE global interrupt enable

INTOIE povoleni pferuseni od vstupu RBO

INTOIF ptiznak — doslo k vnéjSimu preruseni ze vstupu RBO (je tfeba nulovat programem)

©lJifi Hrbacek 2018



H&S electronic systems Rostaci robotaci a Assembler

PouZzivani zapisu Cisel

d'123’ decimal — desitkova Cisla (default)
b’10101010’ binary — dvojkova ¢isla
0b10101010

h'FF’ hex — Cisla v Sestnactkové soustavé
OxFF

Preddefinované podprogramy

waitlms cekej 1 millisekundu
waitl0ms ¢ekej 10 millisekund
wait100ms cekej 100 millisekund
waitl000ms  cekej 1000 millisekund

readadcO precti analogovou hodnotu na A.0 a uloZ ji do b0
readadcl precti analogovou hodnotu na A.1 a uloZ ji do bl
readadc2 precti analogovou hodnotu na A.2 a ulozZ ji do b2

readtempO precti teplotu z DS18B20 ptipojeného na A.0 a uloz ji do b0
readtempl precti teplotu z DS18B20 pripojeného na A.1 a uloZ ji do bl
readtemp?2 precti teplotu z DS18B20 pfipojeného na A.2 a uloZ ji do b2

Prace s I/O porty
Inicializace porttli v assembleru

Na nasledujicim obrazku je inicializace mikrokontroléru v WJEC Assembleru.

=] Settings
- PICAXE Type

-------- Check PICAXE type connected
-------- Input / Qutput Table

; inicializace systemu (mikrokontroleru)

- COM Port :
N N start:
-------- COM3 Communications Port ﬂ p— PORTE v doo
-------- Refresh COM ports CLRE FORTS i
- BSF STATUS, REO do 1
Corfigure and test : CLRF ANSEL portu A do rezimu digitalni I/0
........ Device Manager MOVLH OxEF port A nastavi do refimu vstup
. ’ MOVWE IRISA
- Simulation MOVLH 0x00 iny portu B nastavi jako v¥stupy
H MOVWE TRISS
P|CHXE-13M?{"NJEC-RSSEMj BCF STATUS, RPO inastavi se RPO do O

Simulation Options

: wykonna cast programu - vlastni program

Porovnani inicializace port(i v Basicu a WJEC Assembleru

Basic Assembler

dirsB = 255 bsf STATUS,RPO

dirsC=0 movlw Oxff
movwf TRISB
movlw 0x00
movwf TRISA
bcf STATUS, RPO

pinsC =0 clrf PORTA

pinsB =0 clrf PORTB
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CLRF

CLRF

Popis pouzitych instrukci
Clear f Vynuluj registr

f

00h do (f) fje adresa registru (dolnich 7 bitd adresy, horni 2 bity jsou v bitech RP1 a RPO

registru STATUS)

STATUS (bit 2) Z bit nastavi do 1

BSF
BSF

1 do (f<b>)

BCF
BCF

1do (f<b>)

MOVLW
MOVLW

k do (W)

MOVWEF
MOVWEF

(W) do (f)

Bit Set f Nastav bit registru

fib

nastavi jednicku do bitu b (bit 0 aZ 7) registru na adrese f (dolnich 7 bitd adresy, horni 2 bity jsou v bitech RP1 a RPO
registru 03h - STATUS)

Bit Clear f Vynuluj bit registru

fib

nastavi nulu do bitu b (bit 0 aZ 7) registru na adrese f (dolnich 7 bitt adresy, horni 2 bity jsou v bitech RP1 a RPO
registru 03h - STATUS)

Move Literal to W Uloz konstantu do W registru

uloZi konstantu do W registru
k — konstanta 00h aZ FFh

Move W to F UloZ obsah registru W do registru o adrese F

f

presune (zkopiruje) obsah W registru do registru f (dolnich 7 bitG adresy, horni 2 bity jsou v bitech RP1 a RPO registru
03h - STATUS)
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