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Unidad 4: Programacién de periféricos del microcontrolador

Los microcontroladores son circuitos integrados que contienen muchas
de las mismas cualidades que una computadora de escritorio, tales
como la gpu, memoria, etc., pero no incluyen ningdn dispositivo ds
comunicacién con seres humanos, come monitor, teclado o ratén, esto
os debids a que los microcontroladores son disefiados principalmente
para la aplicacién de control de mAquinas méAs que para interactuar
con humanos.

El Microcentrolador es un circuito integrado que es el componente
principal de una aplicacién embebida. Es come una pequefia computadora
que incluye sistemas para controlar slementos de entrada/salida.
También incluye a un procesader y por supuestc memoria que puede
guardar el programa y sus variables (flash y RAM).

Funciona como

una mini PC. Su funcién es la de automatizar procesos y procesar

B informacidn.

a

M El microcontrolador se aplica en toda clase de inventos y productos

2 donde se requiere seguir un proceso automitice dependiendo de las

E condiciones de distintas entradas.

= La arquitectura de un microcontrolador se puede referir a dos cosas.

] Se pusde clasificar la arquitectura de un microcontrolador de acusrdo

o con la organizacién de sus memorias o al ancho de su bus de memoria

7] y/o dates.

R Para el Microcontrolador, un Microprocesador es el conjunto de tres

- sistemas digitales: ALU, unidad de control y registroa. Los

K microprocesadorss fusron los padres de los microcentroladorss. Uno -
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4.3.3) configuracion y programacién como SPI

La interfaz de periféricos en serie (SPI) es un bus de interfaz
utilizade habitualmente para enviar datos entre microcontrcladores
v pequefics periféricos cemo registros de desplazamiente, senscres
v tarjetas SD. Utiliza lineas de reloj y datos separadas,
con una linea de seleccién para elegir el dispositive con el gque
se desea hablar.

junto

Un puertc serie comén, del tipo con lineas TX y RX, se llama
“asincrono” (no sincrono) porque no hay control scbre cuando se
envian los datos ni ninguna garantia de gue ambos lados estén
funcionande precisamente a la misma velocidad. Dade gue los
ordenaderes se basan normalmente en gque todo estd sincronizado con
(el cristal principal conectado a un ordenador
que lo controla todo), esto puede ser un problema cuando dos
sistemas con relojes ligeramente diferentes intentan comunicarse
entre si.

un Gnice “rele3”

Para solucionar este problema, las conexiones seriales asincronas
afiaden bits de inicic y parada adicicnales a cada byte, lo que
ayuda al receptor a sincronizarse con los datos a medida gue
llegan. Ambas partes deben acordar de antemano la velocidad de
transmisién (por ejemple, 9600 bits por segundo). Las ligeras
diferencias en la velocidad de transmisién no supcnen un problema

porque =l receptor vuelve a sincromizar al

La Comunicacién Serie Periférica (SPI, por
es un protocolc de comunicacién sincrémica
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SPl, que significa Interfaz Periférica en Serie (Serial Peripheral Interface en
inglés), es un protocolo de comunicacion serie sincrona ufilizado para la
comunicacion entre dispositivos electronicos. La configuracion y programacion
de un dispositivo para utilizar SPl generalmente involucra el uso de un
microcontrolador o microprocesador que tiene soporte para esta interfaz.
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;ING MECATRONICA MICROCONTROLADORES UNIDAD 4
;CONTROL DE VELOCIDAD DE UN MOTOR DE CORRIENTE DIRECTA
sMEDIANTE
;CONDICIONES:SI RA0 ES PULSADO ( RAO=0) MOTOR EN MARCHA
;EL SENTIDO DE GIRO DEPENDERA DE RA4
;DITRECTIVA
LIST P=16F877A
INCLUDE <P16F877A.INC>
__CONFIG _CP_OFF & WDT OFF & PWRTE OFF & XT OSC & LVP OFF & BOREN _OFF FF
#DEFINE EntradaMarcha PORTA, O
#DEFINE EntradaSentido PORTA 4
; ZONA DE CODIGOS
ORG 00
Inicio
bef STATUS,RPO0  ; Coloca un 0 logice en el bit 5 (RP0O) del registro Status
; para acceder al BANCO O,
bef STATUS ,RP1  ; Coloca un 0 logico en el bit 6 (RP1) del registro Status
; para acceder al BANCO O,
clrf PORTA
bsf STATUS,RP0 ; Coloca un 0 légico en el bit 5 (RP0O) del registro Status
; para acceder al BANCO 1,
movlw 0x06 ;eonfigura los pines como entradas digitales
movwf  ADCON1 ;
v
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