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PROBLEMA 1 — Solucion

Parte a)
Za0_A[14.0 Za0_O[F..0 A0 _A[15
=l ] ] Drata(] =l ]:i A
JCS_RAhd
Z80_ MR EQ —
JCE_ROW
iy [
OE
J'I JCE_ROM
16k
Rl
JI0EP_cuernta
3o e Ai] Dratal] contador 256
. ot Init
JCE_RAhd inCons nCons autint ZBD_DE"..D]‘J
_l__{:. c3 cuenta(7..0] + .

FEO_(RO

CE
Zi0_AWR |__{} WE inst4

’ UTEUT = alarma
L

. "t Zan_O[F 0]
s datoUmbral [7..0] [—HELT | :
A
i ZBO_JINT inst3eC]
autlnt D L #* /DSP_reqUmb
. OFF 4
instaftd T et Za0_0[0]
o 0
Za80_RESET : reqUimbral :)_IIF{IP ILIT
CLEN
instdy
ZR0_Mi ) st f0D05P_cl_reqUmb
ZE0_/I0RD y
w = JO0SP_ack Imb .
QUTPUT — acklmbral
instin '
''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''' JODER 3l O
250,401 deco 1334 _alam (30
C}_ 005 3kUmb
g B1h) fIDER_uenta (@300
;s vl 20 A1) deco 1\“{'540_
JODSP_cl_reqUmb (32 * A0SR _datalimb (31h,
Z0_I0RD Al E 3“\& (E2h) 210240 1 aq Yo b atolimb (1)
o - JDSP_reqUmb (32h
ZB0_MiR G Z80_fI0RD " A V2 9'_I—'mqm)(<8 )
ORI 3 O"
hate DECO ZH_RD T G
Hixt S LB nst1d DECO




FACULTAD DE INGENIERIA

UNIVERSIDAD DE LA REPUBLICA
Parte b)

ORG 0x0038
rutint:
PUSH AF
PUSH HL
PUSH BC
;; Si estoy en overflow retorno
LD A, (over_flow)
CP OxFF
JP Z, fin
;; comparo antes de incrementar
;; si esigual al umbral
LD A, (num_int)
LD HL, umbral
CP (HL)
JP M, else
;; prende alarma
LD B, A
LDA 1
OUT (alarma), A
jr fin_si:
else:
;; apaga alarma
LD B, A
LDADO
OUT (alarma), A
fin_si:
;; sinum_int = 255
;; overflow y no increm.
LDA,B
CP 255
JP Nz, else2
;; desbordamiento
LD A, OxFF
LD (over_flow), A
JP fin
else2:
INC A
LD (num_int), A
fin:
POP BC
POP HL
POP AF
El
RET
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Parte c)

ORG ALGUN_LUGAR_DE_ROM
consAcum:
PUSH AF
;; cheque desbordamiento
LD A, (over_flow)
CP OxFF
JP NZ, no_ovf
LD BC, OXFFFF
JP finn
no_ovf:
IN A, (cuenta)
LDC,A
LD A, (num_int)
LD B, A
finn:
POP AF
RET

Parte d)

reqUmb equ 0x82
datoUmb equ 0x81
cuenta equ 0x80
cl_reqUmb  equ 0x82
ackUmb equ 0x81
alarma equ 0x80
UMBRAL_INI equ....

ORG 0x8000
num_int: db
umbral: db

over_flow: db

ORG 0x0000
LD SP, 0
LDAO
LD (num_int), A
LD (over_flow), A
OUT (alarma), A
OUT (cl_reqUmb), A
LD A, UMBRAL_INI
LD (umbral), A
IM 1
El
JP Loop

ORG OTRO_LUGAR_DE_ROM
veriftUmbral:

PUSH AF

IN A, (reqUmb)

AND 0x01

JP Z, finnn

IN A, (datoUmb)

LD (umbral), A

OUT (cl_reqUmb), A

OUT (ackUmb), A
finnn:

POP AF

RET
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PROBLEMA 2 — Solucion
Parte a) Conexionado puertos (caso T80 y bloques la b)
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b) Software
b.i) Bucle programa principal b.ii) Rutinas interrupcion
; forever{ ; isr_timer{

; mientras (rdy == 1) espero

; mientras (flag_TMIN == 0) espero
; mientras (v_delta == 0) espero

; p_delta =v_delta

; v_delta=0

; arranco timer

; flag_TMIN = false

org 0x0100
main:
;; mientras (rdy == 1) espero
in a, (p_rdy)
bit 0, a
jr nz, main
;; mientras (flag_TMIN == 0) espero
loop_tmin:
Id a, (flag_tmin)
cpO
jr z, loop_tmin
;; mientras (v_delta == 0) espero
espero_cambio:
Id a, (v_delta)
cpO
jr z, espero_cambio
;; p_delta = v_delta
;;v_delta=0
;; arranco timer
;; flag_TMIN = false
out (p_delta), a
Ida, 0
Id (v_delta), a
Id (flag_tmin), a
call arranco_timer
jr main

; flag_TMIN == true
; deshabilito int timer
)
isr_timer:
ei
push af
Id a, Oxff
Id (flag_tmin), a
call freno_timer
pop af
reti

; isr_s0{
; sis1==0 entonces inc = +1
; elseinc=-1
; v_delta=v_delta +inc
)
isr_s0:
ei
push af
push hl
in a, (p_sensores)
bit1, a
jrnz, else_sl
;; si s1==0 entonces inc = +1
Ida, 1
jrfin_si_s1
else_sl.:
;;elseinc=-1
Id a, -1
fin_si_sl:
;; v_delta=v_delta + inc
Id hl, v_delta
add a, (hl)
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Id (v_delta), a
pop hi
pop af
reti

;; tabla interrupciones en ROM
;; y alineada a pagina

ORG 0x0200
tabla:

dw isr_timer

dw isr_s0

;; subrutinas
;;--- caso bloques Timer y Contr
init_bloques:
;; Inic vectores
Id a, VEC_SO
out (base_int_next+off_vector), a
Id a, VEC_TIM
out (base_int_tim+off_vector), a
;; borro peticiones anteriores
out (base_int_next+off_status), a
out (base_int_tim+off_status), a
ret

arranco_timer:
Id a, TIM_CTE
out (base_tim + off_cte), a
Id a, TIM_CTRL
out (base_tim + off_ctrl), a
ret

freno_timer:
;; deshabilito generacion de interr
;; por el timer
Id a, TIM_CTRL_DI
out (base_tim + off_ctrl), a
ret
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;; subrutinas
;;--caso CTC
init_bloques:

;; inic vectores

Id a, VEC_CTC

out (CTC_0), a

;; inic counter sO

Id a, COUNTER_CTRL

out (CTC_1),a

Id a, COUNTER_CTE

out (CTC_1),a

ret

arranco_timer:
Id a, TIM_CTRL
out (CTC_0), a
Id a, TIM_CTE
out (CTC_0), a
ret

freno_timer:
;; deshabilito generacidn de interr
;; por el timer
Id a, TIM_CTRL_DI
out (CTC_0), a
ret
;; - fin subrutinas caso CTC

;; variables
org 0x8000
flag_tmin: db O
v_delta: db O
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b.iii) Inicializacion y directivas

; CONSTANTES caso BLOQUES
; ports timer

base _tim equ 0x00

off cte equ O

off ctrl equ 1

off flag equ O

off cuentaequ 1

; ports contr. Int.
base_int_next equ 0x02
base_int_tim equ 0x04
off vector equ 0

off status equ 1

; ctes timer
TIM_CTE equ 125

; €i, X, rst=1, trg auto, pre = 8
TIM_CTRL equ 10100100B

;o di, X, reset=1, XXxxx
TIM_CTRL_DI equ 00100000B
VEC_TIM equO
VEC_SO equ?2

; CONSTANTES caso CTC
; ports CTC

CTC 0O equ O

CTC 1 equ 1

; ctes timer
TIM_CTE equ 125

; ei, timer, pre=256, X,

; autotrg, sigue cte, sw reset
TIM_CTRL equ 10100111B

; di, no sigue cte
TIM_CTRL_DI equ 00100011B
VEC_CTC equ0

; ctes contador

; i, cntr, X, flanco subida,

; X, sigue cte, sw reset
COUNTER_CTRL equ 11010111B
COUNTER_CTE equ 1

; puertos (ambos casos)
p_delta EQU 6

p_rdy EQUG®6
p_sensores EQU 7
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ORGO0

Id sp, O

im 2

Id hl, tabla

Id a, h

Idi, a
;; flag_tmin = false
;v _delta=0

Ida, 0

Id (flag_tmin), a

Id (v_delta), a
;; RDY inactivo por hw
;; Inicializo Contr. Int.
;70 CTC

call init_bloques

ei

jp main



