SCR – Sisteme de Conducere a Roboţilor

Lucrarea de laborator 4-5
Generarea comenzilor şi achiziţia datelor prin portul paralel
pentru comanda Standului Experimental
1. Scopul lucrării
Generarea de comenzi pe portul paralel pentru comanda unui motor pas cu pas şi a unui motor de curent continuu, din componenţa Standului Experimental şi prelucrarea informaţiilor primite de la senzori, tot pe portul paralel.
2. Descrierea standului experimental (schema bloc)
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Fig 1 - Schema bloc a standului experimental




3. Desfăşurarea lucrării

· Se va conecta Standul Experimental la portul paralel al unui calculator şi se vor testa următoarele programe:
Programul 1: - Comanda motorului pas cu pas

#include <stdio.h>


#include <dos.h>

#include <conio.h>


#define DATA 0x378


#define STATUS DATA+1


void main (void)

{



char s;



clrscr();

      // sterge ecranul



do

{


printf(“Sens (t)rigonometric sau (o)rar\n”);

s=getch();


if (s==’t’)


{



outportb(DATA, 0x1F);



delay(1);
// durata unui impuls



outportb(DATA, 0x0F);



delay(0.01);
// distanţa între impulsuri
}

if (s==’o’)

{



outportb(DATA, 0x1D);



delay(1);
// durata unui impuls



outportb(DATA, 0x0D);



delay(0.01);
// distanţa între impulsuri
}

} while(!kbhit());


}

Programul 2: - Comanda motorului de curent continuu


#include <stdio.h>


#include <dos.h>

#include <conio.h>


#define DATA 0x378


#define STATUS DATA+1


void main (void)

{



char s;



clrscr();

      // sterge ecranul



do

{


printf(“Sens (t)rigonometric sau (o)rar\n”);

s=getch();


if (s==’t’)


{



outportb(DATA, 0x60);



delay(3);
// durata unui impuls



outportb(DATA, 0x00);



delay(130);
}

if (s==’o’)

{



outportb(DATA, 0xE0);



delay(3); 
// durata unui impuls



outportb(DATA, 0x00);



delay(130);
}

} while(!kbhit());

}

Programul 3: - Senzorii benzii rulante

#include <stdio.h>


#include <dos.h>

#include <conio.h>


#define DATA 0x378


#define STATUS DATA+1


// Paper Empty --- senzorul dreapta


// Select --- senzor stânga


void main (void)

{



int PE, Se;



clrscr();

      // sterge ecranul



do

{


PE = ((inportb(STATUS)^0x80)&0x80>>2) / 32;


Se = ((inportb(STATUS)^0x80)&0x80>>3) / 16;

printf(“Senzor dreapta = %d şi Senzor stânga = %d \n”, PE, Se);

} while(!kbhit());


}

Programul 4: - Senzorii de la nivelul motorului de curent continuu

#include <stdio.h>


#include <dos.h>

#include <conio.h>


#define DATA 0x378


#define STATUS DATA+1


// ACK --- fante


// Busy --- complementarea unei ture

void main (void)

{



int ACK, Busy;



clrscr();

      // sterge ecranul



do

{


ACK = ((inportb(STATUS)^0x80)&0x80) / 128;


Busy = ((inportb(STATUS)^0x80)&0x80>>1) / 64;

printf(“Senzor fante = %d şi Complementarea unei ture = %d \n”, ACK, Busy);

} while(!kbhit());


}

4. Probleme
a.  Să se realizeze un program în C++ care să identifice adresa portului paralel a calculatorului pe care este testat (278h, 378h, sau 3bch)
b. Să se realizeze un program în C++ care să permită lucrul cu ambele motoare aflate în Standul Experimental să permită şi achiziţionarea de date de la senzorii situaţi la nivelul celor două motoare.
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