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MISE EN FORME ET ADAPTATION DES SIGNAUX DE COMMANDE
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MISE EN FORME DU SIGNAL DiSEaC
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ADAPTATION DU SIGNAL DiSEqC
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ACQUISITION DE LA POSITION DE LA PARABOLE /16 pts
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3. Séquence d'initialisation du uC PIC16F877
LABEL CODE ASSEMBLEUR COMMENTAIRE
ORG 0x0000 Adresse du début du programme a 0x0000
a1 Init
Init
MOVLW QOx Lo ‘) Configuration OPTION REG
MOVWE O EGS = &%y R Rty o
OVWF PTION_REG) o 0A™XX x aA X x ﬁw}m"‘}mud{g a-‘ai
MOVLW x40 7| Configuration INTCON
MOVWF  INTCON  §|= A xx4_anxx
Gle INTE
MOVLW O)(C,?- ’? Configuration TRISB
-
MOVWF  TRISB j =XX G0 OXAN  Zen 15 von Wi lea
i -
; " L YV d_
MOVLW OxFF Configuration TRISC
MOVWF TRISC
4.
4.1 Pourquoi ’acquisition de la position doit étre traitée par interruption ?
4.2. Sous-programme d’interruption RBO
LABEL CODE ASSEMBLEUR COMMENTAIRE
ORG 0x0004 Adresse d'interruption a 0x004
Sauvegarde des registres
STATUS et W
BTFSS PORTB, 1 Tester si RB1 (H2)=1
INCF Nombre de tours, F | Nombre de tours = Nombre de tours + 1
BTESC  PORTB, 1 Tester si RB1 (H2) = 0
DECF. Nombre. de. toun ,%— Nombre_de tours = Nombre_de_tours - 1
RestoreStatus

Restauration des registres
STATUS et W

ReETHE

Retour d’interruption




