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PROBLEMA 1 – SOLUCION
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b)

TIMER_CTE  equ 0x00

TIMER_CTRL equ 0x01 

CI_TIMER   equ 0x02

CI_ENT0    equ 0x04

CI_ENT1    equ 0x06

ENTRADA    equ 0x00 

;;int hab, SW reset, pre= 2^4=16

CW_T1 equ 1010 0100

;;ídem excepto pre= 2^10=1024

CW_T2 equ 1010 1010

; 250ns *  2^4 * 250 =  1ms

; 250ns * 2^10 * 250 = 64ms

CTE       equ 249

CONTROLANDO_T1 equ 1

CONTROLANDO_T2 equ 2

MAX_CAMBIOS    equ 4

VI_ENT0        equ 0x00

VI_ENT1        equ 0x02

VI_TIMER       equ 0x04

org 0x0000

   ld SP, 0

   im2

   ld A, tabla_int/256

   ld I,A

     ;;; controladores interr

   ld A, VI_ENT0

   OUT (CI_ENT0), A

    ; borra peticiones pendientes

   OUT (CI_ENT0+1), A

   ld A, VI_ENT1

   OUT (CI_ENT1), A

   OUT (CI_ENT1+1), A
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   ld A, VI_TIMER

   OUT (CI_TIMER), A

   OUT (CI_TIMER+1), A

     ;;; timer

   ld A,CW_T1

   out (TIMER_CTRL), A

   ld A,CTE

   out (TIMER_CTE), A

     ;;; variables

   ld A, 0

   ld (CAMBIOS_ENTRADA), A

   ld A, CONTROLANDO_T1

   ld (CONTROL_TIEMPO), A

   in A,(ENTRADA)

   and 0x01

   ld (ESTADO_ENTRADA), A

   ei

   jp prog_ppal

org 0x0800

tabla_int:

  DW RI_entrada_a_0

  DW RI_entrada_a_1

  DW RI_Timer

org 0x4000

prog_ppal: ....

org 0x8000

ESTADO_ENTRADA:  DB

;;; cantidad de cambios durante T1   

CAMBIOS_ENTRADA: DB

 ; 1= controlando T1, 2= controlando T2

CONTROL_TIEMPO:  DB

c)

; si controlando_T1 {

;    ESTADO_ENTRADA=0

;    Inc CAMBIOS_ENTRADA

;    }

RI_entrada_a_0:

   ei

   push AF

   ld A,(CONTROL_TIEMPO)

   cp CONTROLANDO_T2

   jp Z, fin_RI_entrada_a_0

   ld A, (CAMBIOS_ENTRADA)

   inc A

   ld (CAMBIOS_ENTRADA), A

   ld A, 0x00

   ld (ESTADO_ENTRADA),A

fin_RI_entrada_a_0 :

   pop AF

   reti

RI_entrada_a_1:

; si controlando_T1 {

;    ESTADO_ENTRADA=1

;    Inc CAMBIOS_ENTRADA

;    }

   ei

   push AF

   ld A,(CONTROL_TIEMPO)

   cp CONTROLANDO_T2

   jp Z, fin_RI_entrada_a_1

   ld A, (CAMBIOS_ENTRADA)

   inc A

   ld (CAMBIOS_ENTRADA), A

   ld A, 0x01

   ld (ESTADO_ENTRADA),A

fin_RI_entrada_a_1:

   pop AF

   reti

RI_TIMER:

; si (controlando_T1) {

;      si (menos de MAX_CAMBIOS){

;     cambios = 0

;  }else{

;     estado_entrada = 0xFF

;     arranco timer T2

;     control_tiempo = controlando_T2

;  }

; }else{

;    cambios = 0

;    estado_entrada = entrada

;    arranco timer T2T1

;    control_tiempo = controlando_T2T1

; }

   ei

   push AF

   ld A,(CONTROL_TIEMPO)

   cp CONTROLANDO_T1

   jp Z, termino_T1
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   jp termino_T2

termino_T1:

   ld A, (CAMBIOS_ENTRADA)

   cp MAX_CAMBIOS

   jp M, muchos_cambios

pocos_cambios:

   ld A, 0

   ld (CAMBIOS_ENTRADA),A

   jp fin_ri_timer

muchos_cambios:

   ld A, 0xFF

   ld (ESTADO_ENTRADA), A

   ld A,CW_T2

   out (TIMER_CTRL), A

   ld A,CTE

   out (TIMER_CTE), A

   ld A, CONTROLANDO_T2

   ld A,(CONTROL_TIEMPO)

   jp fin_ri_timer

termino_T2:

   ld A, 0

   ld (CAMBIOS_ENTRADA), A

   in A,(ENTRADA)

   and 0x01

   ld (ESTADO_ENTRADA), A

   ld A,CW_T1

   out (TIMER_CTRL), A

   ld A,CTE

   out (TIMER_CTE), A

   ld A, CONTROLANDO_T1

   ld (CONTROL_TIEMPO), A 

fin_ri_timer: 

   pop AF
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PROBLEMA 2 – SOLUCION

a)
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b)

org 38h
 ;; preservo registros
 push AF

 ;; incremento variable de tiempo
 ld A, (TIMER)
 inc A
 ld (TIMER), A

 ;; restauro registros
 ;; habilito int y retorno
 pop AF
 ei
 reti
  

c)

DI equ 0x00
R  equ 0x01
DO equ 0x00
LED_ROJO equ 0x02
LED_VERDE equ 0x02

org 0000h
 ld SP,0xA000
 im1
 ei
  
; espero primer byte luego de un 
reset o T_blank
esperoR_inicial:
 in A,(R)
 bit 0,A
 jp Z, esperoR_inicial

 ; envío valor recibido a conversor 
AD correspondiente.
 in A,(DI)
 bit 7,A

 jp Z, ROJO
VERDE:
 and 0x7F
 out (LED_VERDE), A
jp reinicio_tiempo
ROJO:
 out (LED_ROJO), A  

reinicio_tiempo:
 ; reinicio cuenta de tiempo.
 ld A, 0
 ld (TIMER), A
 
esperoR_siguientes:
 ; si no ha llegado pulso en R
 ;  verifico tiempo transcurrido
 ;  - si es < T_blank: vuelvo a 
esperar pulso R
 ;  - si es >= T_blank: voy a 
esperar R de primer byte
 ; si llegó pulso en R:
 ;  - retransmito byte
 ;  - reinicio cuenta de tiempo
 in A,(R)
 bit 0,A
 jp NZ, retransmito
 ld A,(TIMER)
 cp 50
 jp M, esperoR_siguientes  
 jp esperoR_inicial

retransmito:
 in A,(DI)
 out (DO), A
 ; reinicio cuenta de tiempo.
 ld A, 0
 ld (TIMER), A
 jp esperoR_siguientes 

org 8000h
TIMER DB


