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PRÁCTICA Nº1

Sea un sistema sobre el que se desea controlar su temperatura. La lectura de una sonda de temperatura se puede realizar leyendo el puerto 125 de E/S, de modo que su valor es la temperatura en grados centígrados (entero con signo). Existe un calefactor y un refrigerador que pueden activarse o desactivarse poniendo a uno o a cero, los bits 0 y 1, respectivamente, del puerto 127 de E/S. 
a) Realícese un procedimiento en lenguaje ensamblador 8086 que se encargue de monitorizar la temperatura del sistema, manteniéndola a un valor de TC ºC. La técnica de control será la siguiente:

· Estando desactivados tanto el calefactor como el refrigerador, existirá un ciclo de histéresis de valor H, de manera que si la temperatura baja de TC–H entonces se activará el calefactor hasta que la temperatura alcance TC. Y si estando desactivados tanto el calefactor como el refrigerador la temperatura supera TC+H entonces se activará el refrigerador hasta que alcance TC.

· Estando desactivados tanto el calefactor como el refrigerador, permanecerán así mientras la temperatura T cumpla que TC–H ≤ T ≤ TC+H.

Al procedimiento se le pasará por el registro DL la temperatura de consigna, TC, como un entero con signo cuya magnitud representa el valor de TC en grados centígrados, y a través de DH se le pasará el valor de la histéresis, H, como entero sin signo. Diséñese el procedimiento como uno que no tiene fin una vez llamado (no hay retorno). Deberá diseñarse el código de manera que se trabaje con tres variables locales implantadas en registros internos: una para la temperatura de consigna, otra para la consigna más la histéresis, y otra para la consigna menos la histéresis.
b) Aunque en este caso no es estrictamente necesario recurrir a ello, modifíquese el procedimiento anterior de manera que en lugar de variables locales implantadas en registros internos se usen tres variables implantadas en la memoria, una para la consigna, otra para la consigna más la histéresis y otra para la consigna menos la histéresis. 
c) Modifíquese el procedimiento realizado en el primer apartado suponiendo ahora que la temperatura de consigna y la histéresis se han pasado por la pila (TC primero, en forma de palabra cuyo octeto alto es irrelevante, y a continuación lo mismo con H).
PRÁCTICA Nº2
Sea un motor paso a paso unipolar cuyo control del movimiento se realiza actuando sobre tres bobinas, pudiéndose excitar o no. El  campo magnético generado por la excitación de éstas, en el orden adecuado, consigue el movimiento del rotor del motor. El siguiente diagrama muestra la manera en que hay que secuenciar la magnetización para conseguir el movimiento en el sentido deseado, horario o antihorario. Cada patrón de excitación, ofrecido al intervalo oportuno, permite definir no sólo el sentido sino la velocidad.


Al presentar la excitación A el motor avanza en sentido horario una posición, si de aquí se pasa a excitar con la B se vuelve a avanzar otra posición, y lo mismo al ir avanzando en la secuencia C( D( A( B( C( D( A y así cíclicamente. Si la secuenciación se realiza en el orden inverso entonces el motor va moviéndose en sentido antihorario. Es decir, si la última excitación aplicada al motor paso a paso ha sido la D, entonces si se desea avanzar una posición será necesario aplicar la excitación A, pero si lo que se desea es retroceder una posición entonces la excitación a aplicar será la C.
Se sabe que cada arrollamiento (en la figura, FASE) del motor paso a paso se excita mediante un bit del puerto 7 (bit 0 a la fase uno, el 1 la dos, y el 2 la tres, nivel activo a alta), y que cada cambio de excitación hace avanzar –o retroceder– el motor un lapso de 11’25º (360º/32) y que cada una de las treinta y dos posiciones se identifican por un valor del 0 al 31, correspondiendo la posición 0 a la de las 12 en un reloj y el resto a las sucesivas posiciones en orden horario. Diséñese, en consecuencia, un procedimiento que permita mover el motor a una cierta posición empleando el camino más corto (sea moviendo el motor en sentido horario o antihorario según convenga). La posición en la que ubicar el motor la recibirá el procedimiento a través del registro CL. Supóngase que existe una subrutina DEMORA_20ms, ya diseñada (véase como caja negra), a la que hay que llamar cada vez que se excita el motor paso a paso para que tenga tiempo a responder a las excitaciones que se le van presentando. 
PRÁCTICA Nº3

Sea un bloque de datos que se desea cifrar entremezclando sus bits según el según el siguiente criterio:





a) Diséñese un procedimiento en lenguaje ensamblador 8086 que realice el cifrado del bloque de datos. El procedimiento recibirá por los registros AX y SI la dirección lógica de inicio del bloque de datos (AX el segmento y SI el desplazamiento), y por el registro CX el tamaño del bloque (número de posiciones de memoria que ocupa). Cada dato cifrado sustituirá en la memoria al dato original.

Deberá utilizarse para el diseño del procedimiento un algoritmo mediante rotaciones o desplazamientos e instrucciones lógicas para el enmascaramiento y control de bits seleccionados de cada dato.

b) Diséñese el mismo procedimiento mediante la técnica de resolución por acceso a tabla. 

c) Diséñese el mismo procedimiento recurriendo a algún algoritmo basado en procesos  iterativos (el núcleo de cifrado de cada dato es un bucle iterado ocho veces, una para cada bit del dato dado). 

PRÁCTICA Nº4
Se desea realizar la siguiente operación: A ( A + (B x C). A es una doble palabra con signo en formato real de coma fija tipo Q31 (signo y treinta y un dígitos fraccionarios; no existe parte entera y se supone una coma implícita a la izquierda del dígito fraccionario más significativo). B y C son un par de datos, tipo palabra con signo en formato real de coma fija tipo Q15. Es decir, el bit más significativo es el signo y los quince restantes son la parte fraccionaria; por tanto, carecen de parte entera.

a) Diséñese un procedimiento en lenguaje ensamblador 8086 que realice la operación indicada, sabiendo que el dato A se ubica en los registros BP (palabra alta) y DI (palabra baja), B en AX y C en DX.

b) Modifíquese la subrutina anterior de manera que se trabaje con la denominada lógica saturada. Esto quiere decir que si al hacer la suma se produjese un rebosamiento, el resultado adopte el valor máximo positivo o negativo representable, según sea el caso. 

c) Dado un valor con el formato de A, realícese una subrutina que redondee la doble palabra a palabra. El valor se recibe por los registros BP (palabra alta) y DI (palabra baja), y el resultado se devolverá por BP. El redondeo será el clásico, también denominado al valor más próximo.
d) Como en el apartado anterior pero utilizando la técnica de redondeo denominada redondeo convergente, también llamada al par más próximo.

PRÁCTICA Nº5
Un filtrado digital consiste en realizar, a la frecuencia oportuna y sincronizadamente con la  recepción de cada dato procedente de un SAD (sistema de adquisición de datos), la siguiente operación:

En donde xi es una muestra de la señal,  ki es un coeficiente fraccionario, N es el número de muestras de la señal, desde la más actual (0, del instante t) a la más antigua (N-1, del instante t(n-1)); y z(t) es la señal filtrada correspondiente al instante t. A cada nuevo instante la muestra más actual se actualiza, así como todas las demás: la del anterior instante t pasa ahora a ser la del t-1, la t-1 pasa a ser la t-2, y así sucesivamente, perdiéndose la más antigua. Para implementar esta ecuación, y ejecutarla a cada nuevo intervalo, es necesario disponer de sendos búferes, uno para las N muestras de la señal (la llamada línea de retardo), y otro para los coeficientes correspondientes a cada muestra temporal. El búfer de las muestras ha de ser actualizado a cada nueva muestra procedente de un hipotético sistema de adquisición de datos que muestrea y convierte la señal a una cierta frecuencia o periodicidad, y que ubicará la nueva muestra al inicio de su búfer.
Diséñese una subrutina que genere el valor z(t), y prepare el búfer de las muestras para que a su inicio se pueda colocar una nueva muestra en el instante oportuno. La dirección del búfer se recibe por AX (segmento) y SI (desplazamiento), y la de la tabla de coeficientes por BP (segmento) y BX (desplazamiento). El número N de las muestras (y de los coeficientes) se recibe por CX. El valor del resultado del filtrado se devolverá por AX. Se supondrá que los datos y los coeficientes  son palabras fraccionarias con signo, en coma fija.
PRÁCTICA Nº6
En la comunicación serie síncrona entre sistemas microcomputadores (por ejemplo, una red de área local) se desea introducir la capacidad de detección de errores en la transmisión de tramas binarias. Para ello se utilizará la técnica de comprobación de redundancia cíclica (CRC); en concreto la CRC-16 (CCITT V.41). 

El sistema que emite, tras emitir la trama binaria serializada, añadirá un código de redundancia cíclica consistente en los 16 bits del resto obtenido al hacer la división de la trama emitida entre un denominado polinomio generador. Para CRC-16 el polinomio P(x) es el siguiente: x16+x12+x5+1). Una manera de generar el residuo de la división es realizando el siguiente algoritmo: se parte de un registro de desplazamiento de dieciséis bits, a cero, en el que el estímulo de entrada Di de cada biestable i es Qi-1 si en el polinomio generador no existe el término i-ésimo, y en caso contrario es la suma lógica exclusiva entre Qi-1 y Q15 (para el biestable de menor peso Qi-1 se considera el bit de entrada al registro, procedente del bloque de datos a transmitir). Al registro hay que aplicarle N+16 impulsos de sincronía, siendo N el número de bits de la trama original a transmitir. Lo dicho puede verse más claramente en la siguiente figura:


A cada impulso se irá introduciendo en el registro el bit a transmitir, excepto en los dieciséis últimos impulsos, en los que se introducirán ceros. Tras emitir estos N+16 impulsos e inyectarle los N bits de la trama y los dieciséis ceros finales, en el registro quedará el valor del resto de la división.

El sistema que reciba la trama (junto con el CRC) realizará exactamente el mismo proceso (pero aplicando ahora (N+16)+16 impulsos), y analizando el resto (valor final en el registro) podrá saber con una enorme precisión si se ha producido algún error en la trama recibida. Si el resto es cero será señal de que no se ha producido error (99’99% de certeza); y si sucede lo contrario es que se habrá producido algún error (100% de certeza). Obsérvese que la comprobación de redundancia cíclica no garantiza la certeza de una transmisión libre de errores, pero sí que indica la altísima probabilidad de ello.

Como puede verse, la generación del CRC (o la comprobación) puede llevarse a cabo mediante una aproximación hardware muy simple. No obstante, también es muy frecuente implementar el CRC mediante la emulación vía software, sobre todo cuando el procesador es suficientemente rápido con respecto a la velocidad de transmisión.

Con base en lo anteriormente dicho, debe realizarse:

a) una subrutina en lenguaje ensamblador 8086 que calcule el CRC. Esta subrutina recibirá por AX y SI la dirección lógica (segmento y desplazamiento respectivamente) del inicio de la trama a transmitir, y por CX el número de octetos que componen la trama. Se deberá devolver por BX el CRC resultante.

b) De manera opcional, la subrutina que verifique la recepción. Ahora CX indicará número de octetos que componen la trama, incluyendo el CRC. Esta subrutina devolverá por medio de la bandera de acarreo (variable booleana) el resultado de la comprobación. Si el resto es 0 entonces C(0 (recepción libre de errores), y C(1 en caso contrario (la trama recibida está corrupta).

PRÁCTICA Nº7
Con un sistema computador basado en el procesador 80x86 se desea controlar la potencia aplicada a una carga resistiva pura que funciona en alterna (220 V c.a. a 50 Hz). Esto se realizará mediante el gobierno de un triac que controlará si la alimentación de la red eléctrica se aplica, y cuándo, a la carga. Gobernando el ángulo de conducción se controlará la potencia aplicada. Para un ángulo de disparo (=0º se obtendrá una potencia del 100% del nominal, y para (=179’99º se obtendrá el 0% de la potencia. Se sabe que en cualquier instante t≤T1 corresponde aplicar el 0% a la carga, y que a partir del instante T1 irá creciendo linealmente hasta alcanzar el 100% en el instante t=T2, manteniéndose así para cualquier otro instante t ( T2. Ambos instantes T1 y T2 se indican en segundos.

El sistema posee un circuito detector de cruces por cero de la tensión de la red eléctrica, de modo que existe una variable global tipo doble palabra sin signo (palabra baja en memoria baja) que contiene el número de pasos por cero desde el instante inicial de referencia t0=0 segundos. Sabiendo que se desea tener al menos una precisión de ½ grado en el disparo, diséñese una subrutina que cada vez que sea llamada devuelva el instante en que habrá que realizar el disparo, pero expresado no en grados sino en microsegundos con respecto al instante del cruce por cero (despréciense las fracciones de (s que puedan resultar en los cálculos dado que se nos indica que no es preciso tener ese grado de precisión).

NOTA: El mantenimiento de la variable global de pasos por cero se realiza por medio de la oportuna rutina de servicio a la interrupción causada por el evento de cruce por cero, y que no hay que diseñar (supóngase que ya existe y desentiéndase de ello). La dirección lógica de esta variable es @DATA: PASOS_POR_CERO en forma segmento y desplazamiento


El procedimiento recibirá por AL el valor T1 y por AH el valor de T2. El instante de disparo se devolverá por DX.














































































































































    A          B             C             D         ( A…)





FASE 3





FASE 2





FASE 1





MOVIMIENTO ANTIHORARIO





MOVIMIENTO HORARIO
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