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PROBLEMA 2
Se  debe  diseñar  un  módulo  periférico  de  un 
sistema  de  control  industrial.  El  módulo  debe 
permitir  ajustar  el  valor  deseado  en  una 
magnitud a  controlar.  Cuenta  con un pulsador 
enter que genera un pulso a 0 cada vez que es 
presionado y una perilla giratoria equipada con 
dos sensores s1 y s0. Cuenta además con una 
salida  display[16] para  mostrar  al  usuario  el 
valor  que  se  está  seleccionando,  una  salida 
edicion para activar un indicador luminoso y un 
bloque de comunicación que envía el valor seleccionado al sistema de control central.

El sistema comienza en modo reposo con la magnitud fijada en VAL_INI.
Un flanco de bajada en la entrada enter lo pone en modo edición. A partir de ese momento el giro 
de la perilla se usa para  para incrementar o decrementar el valor seleccionado.

Para sensar la posición de la perilla se utiliza un disco ranurado 
adosado a su eje y dos sensores s1 y s0. La salida de cada sensor 
toma el valor cero cuando está frente a una ranura y uno frente a 
un diente.  Los sensores están ubicados a una distancia igual  a 
media ranura de modo que el valor de s1 en el momento de un 
flanco de subida de s0 indica el sentido de giro de la perilla. Si la 
perilla  gira  en  sentido  positivo  como  en  la  figura,  s1  valdrá  0 
(cambio  de  s1s0=00  a  s1s0=01).  Si  gira  en  sentido  contrario 
(negativo) valdrá 1 (cambio de s1s0=10 a s1s0=11).
Con cada flanco de subida de s0 se modifica el valor seleccionado 
en +/- 1, dependiendo del sentido de giro, y se actualiza la salida 
display en forma acorde.

Con un nuevo flanco de bajada en enter se debe volver a modo reposo y transmitir los dos bytes 
del valor  seleccionado en ese momento hacia el  controlador central,  comenzando por el  byte 
menos significativo. Estando en modo reposo, no debe modificarse el valor seleccionado.

El bloque de comunicación con el controlador central indica con  rdy = 1 que está pronto para 
recibir un byte. Cuando recibe un pulso de corta duración en stb pone rdy a cero y comienza a 
transmitir el dato presente en tx_dat[8]. Cuando termina la transmisión lleva nuevamente  rdy a 
uno.

A los efectos del problema se podrá suponer que el valor que alcanza la magnitud es siempre 
representable en complemento a 2 de 16 bits (no hay overflow).

La solución debe organizarse en un programa principal y una interrupción en modo 1:
• Interrupción  por  el  flanco  de  subida  de  s0  que  incremente  o  decremente  el  valor 

seleccionado cuando corresponda y actualice el valor de display en forma acorde.
• El  programa  principal  debe  encargarse  de  la  entrada  enter,  la  salida  edicion  y  la 

transmisión de datos hacia el controlador central.

Se dispone de un Z80 tradicional con bus triestado, memorias y lógica.

Se pide:
a) Todo el hardware necesario.
b) Todo el software que incluye:

i. El lazo infinito del programa principal.
ii. La rutina de atención a interrupción.
iii. La inicialización del sistema. Debe indicarse la ubicación en memoria de todo el código, 

tablas y variables utilizadas mediante directivas al ensamblador.


