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POLITECHICA DEL LITORAL

BIBLIOTECA

INTRODUCCION CENTRAL

La productividad y el rendimiento de las personas y organizaciones se ha
visto engrandecido debldo al gran impacto que tienen los computadores
en la sociedad desde hace un par de décadas.

Cada vez mds personas utilizan las redes de computadores para sus
relaciones tanto profesionales, como para su vidad doméstica. La
tendencia actual, se acelera a medida que los usuarios descubren cada
vez mas beneficios que pueden ofiecer los diferentes equipos en el
mercado.

Debldo a lo menclonado anterlormente se decldid aplicar las ventajas
ofrecidas en una aplicacldn practica denominada :Telemetia 6 Manejo

remoto de dispositivos.

Accesaremos remotamente a una computadora que tendrd conectado
mediante una tarjeta de interfaz de datos un circuito montado en un PP, El
disefio digital de éste nos permitird controlar la velocldad de un motor de
paso.

Presentfamos una breve descripcion tedrica de los equipos utilizados, asi
como un repaso de la técnica de comunicacion celular ya conocida por
nosotros como Ultimo paso, el algoritmo de control, implementado en

lenguagje Assembler que permite en su modo ejecutable el ingreso de




velocidades comprendidas entre 100 y 1200 pm, de la manera mds
simple para el usuario final.

Cabe mencionar que dado que trabajamos con lineas celulares para
transmision de datos, nos vemos limitados a la velocidad que
proporcionan los modems para este tipo de comunicaciédn, es decir hasta

9.6 Kbps, que comparado con la velocldad que alcanzan en ofras
aplicaciones resulta bastante baja.




CAPITULO 1

OBJETIVOS Y GENERALIDADES TJ“ Y

.;:**\".‘.. .‘ ‘ r.'. 1
e \&!ﬁu
*

{af

FOITRCHIOA OEL GRERSE

Objetivos

El proyecto Telemetiia tiene como objetivo primordial permitir el
control a distancia de dispositivos. Utilizar un recurso como éste, nos
propoiciona importantes ventajas que pudieran resumirse en los
siguientes puntos:

I"¥:>Lcns organizaclones modermas, suelen estar  dispersas
geogidficamente, con sus  oficinas sltuadas en diferentes
lugares de un pais, e Inclusive del mundo. Una persona situada
en un lugar lejano, gracias a la telemetia podia en
determinada situacién  manejar, acceder a Iinformacién vy
llegado el caso, acclonar facimente dispositivos colocados en
ubicaciones lejanas.

t1:>El uso de la telemetria permite crear un entorno de trabaljo
flexible, dando lugar a que se pueda manejar ya sea procesos

BIBLIOTECR
CENTER
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simples, o dado el caso de emergencia procesar informacion
critica desde cualquier lugar, a puntos que puedan resultar de
dificil acceso. Empleados que se desplacen a oficinas lejanas,
pueden usar sus computadores portables, y haciendo uso del
senvicio telefénico pueden comunicarse rapidamente con sus

companias.

Generalidades

Este pioyecto ha sido disehado para controlar vy monitorear Ia
velocidad de un motor DC . Este hace uso de la tarjeta de interfaz de

dalos para enviar las senales de control al motor .

El programa fiene como objetivo ser una henramienta didactica para
los estudiantes de la Facultad de Ingenleria Eléctiica y Computacion;
y ademads presentar una Iniciativa para realizar experimentos de

control de cualqguier tipo .

El proyeclo est@ formado por progiama de control en lenguaje
ensamblador , un programa residente en memoria para establecer la
cormunicacién entre computadoras llamado Carbon Copy . Ademds
, una circuiteria externa constituida por la tarjeta de interfaz de datos

.el hardware que controla al motor y el motor DC .
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CAPITULO Il

MEDIOS DE COMUNICACION

Como muchos equipos terminales de comunicacién de datos o
de conmutacién de ellos se conectan via canal telefénico, y
debido a que el medio de comunicacién celular va a a ser
utilizado en este proyecto resulta Uil dar un repaso de lo que es el
sisterna telefonico celular.

Opciones conmuladas y no conmuladas

Para establecer una comunicacion permanente entre dos lugares,
un abonado puede escoger entre una linea privada o una linea
con dedicaciéon exclusiva ( que también se pueden conmutar
via centrales de conmutaciéon privadas). Las lineas privadas no
conmutadas son de mucha utlidad cuando los abonados no se
pueden permitir retardos, o el bloqueo de una llamada cuando
todos lcs clrcuitos estn ocupados. Ademds los usuarios con una
carga de tidfico de varas hortas por conexidn pueden ahorrar
dinero con el uso de una linea con dedicacion exclusiva. A
continuacién se enumeran las ventajas y desventajas del uso de
lineas conmutadas normales y de los circuitos con dedicacion

exclusiva,




Tabla comparafiva

POLITECKICA DEL LITORAL
BIBLIOTECA
CENTRAL

Ventajas Flexibles Admite mayor volumen
de trdfico
Econdmicas para bajo | Posibllidad de mayor
volumen de trdfico calidad
No existe bloqueo, ni
senal de ocupado
Desventajas Respuesta lenta Perdida de flexibilidad

cuando la linea se

averia

Baja calidad

Posiblidad de bloqueo

Costosa para alto

volumen de trdfico

Costosa para bajos
volumenes de tidfico
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Velocidad de canal y velocidad binaria

La forma mdas simple utilizada por los dispositivos para enviar un
numero binario por un canal de comunicacioneds es conmutar la
senal eléctricamente , o producir tensiones altas y bajas para
representar unos y ceros. Sin tener en cuenta la forma de
representar los datos mediante estados de conmutaciéon , niveles
de tensién o direcclones en el flujo de la corriente), el canal de

comunicaciones se describbe por su capacidad, es deci, el

numero de bits por segundo que se transmiten, que se representa
bit/s, bps 0 bs. Cuando se habla de 4800 bit/s en linea, quiere declr
que se envias 4800 bifs por segundo por el canal. Un bit es
simplemente la representaciéon de un estado eléctiico, dptico o
electromnagnético de la linea. Para codificar un caracter de usuario
se necesitan bdsicamente 7 u 8 bits, o lo que se conoce como un
byte.

Un canal de comunicacién de datos que utilice lineas telefénicas
convencionales, es muy lento. A efectos de comparacion, los
canales se clasifican como de baja, media y alta velocidad:

Baja velocidad: 0-600 bps

Velocidad media; 600-4800 bps

Alta velocidad: 4800-9600 bps




Solo en los dltimos anos, han aparecido equipos capaces de
transmitf con éxito a 9.6 Kbps por canal telefénico. Las
velocidades fiplcas mds alld de los 2600 bps son 14400, 19200,
56000 y 64000 bps y 1.544 Mops y 2048 Mbps en Europa. El canal
de 1.544 Mbps es muy empleado en canales digitales de alta
velocidad y en centros de conmutacion digitales.

Esquema de una comunicacion

En todo sistema de comunicacidén, podemos diferenciar una
funcidén de transporte y otra de tratamiento de la informancién,

distribuidas entre:

Q:)EITD (Equipo Terminal de Tratamiento de Datos): Es la fuente o
destino de la Informacién; incorpora el controlador de

comunicaclones con interface con el EICD; y

QDETCD (Equipo Terminal del Circuito de Datos): Es el encargado
de adecuar la Informacion procedente del ETID a las

caracteristicas de la linea de transmisién, y dispone de una

interface con el ETID y otro con la linea (establece vy libera el

circulto). Los modems son un equipo ETCD.

La conexién entre dos ETCD forma el circuito de datos, mientras
que la conexién entre los ETID, por medio de sus respectivos ETCD,
forma el enlace de datos. El circulto de datos puede ser punto a

punto (conexidn entre dos ETCD) o multipunto (un ETCD central se

conecta a varios ETCD por una misma linea).
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Del enlace de datos se encargan los controladores de
comunicaciones, que definen las reglas (procedimientos de
enlace) que gobiernan la comunicacion. Deben saber qué hacer
en caso de ernor, como codificar/decodificar los datos enviados
Jrecibidos, cdmo mantener el sincronismo con el equipo remoto,
elc. Parte de estas funciones reciben el nombre de servicio, puesto
que no se transmite informacién final, Util para el tratamiento, sino
aquella necesarla para iniclar, mantener y liberar la conexién. Estas
funciones de Servicio, suelen realizarse a traves de cdédigos de
control anadidos a la informacién de Interés.

La Informacion puede enviarse caracter a caracter o en forma de
bloques (como conjunto de caracteres). En este Ultimo caso, el
bloque es la unidad de informaclén con la que trabaja el
controlador, de forma que sl se produce un eror, todo el bloque es
rechazado.

Debemos primeramente diferenciar entre sefales analégicas y
senales digitales. Una senal digital es aquella que toma una serie
de valore fijos de forma que entre ellos no hay ningun oftro valor
intermedio. En los ordenadores se trabaja con los valores de O y 1
(sefal digital binaria). Una senal analégica es la que vaiia de forma
continua, es decir, entre dos valores, siempre se posible encontrar
ofro intermedio.
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CAPITULO 11

EQUIPOS DE COMUNICACION

La linea telefénica (analdgica) por sus caracteristicas, no puede
trabajar con las senales digitales binarias utilizadas por los
ordenadores, por lo que es necesarlo transformarlas en senales
analégicas compatibles con la linea. El equipo que realiza esta
transformacién es el MODEM (Modulador/DEModulador), un ETCD
emisor/receptor.

Ademds, conviete la Informacldn paralelo en Informacién
secuencial. La senal emitidapor el ETCD a la linea tarda un tiempo

en llegar al receptor (tiempo de propagacion).

La modulacién transforma la senal digital binaria en analdgica. La
demodulacién convierte la sefnal analégica en digital binarla. Para
que dos ordenadores se puedan comunicar por linea telefénica,
ambos deben estra ocupados con un MODEM.

El mensaje de datos (bits), codificado segun el alfabeto ASCI,
EBCDIC, etc) que pasa del ETID al ETCD debe ser trascodificado
por este Ultimo para adecuarlo a la linea de comunicacion. A
cada simbolo (estados de la senal que trepresentan la Informacion
binaria) que se envia por la linea, se llama nivel, Estos no tienen por

qué coresponderse una auno con cada bit, ni tampoco la
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decodificacién deun simbolo depende solo de su valor. Puede
asociarse varlos bits con un solo nivel, y codlficarse cada simbolo
en funcién del precedente (decodificacion diferencial). Al enviar los

bytes, se suele empezar por los bits de mayor peso (del bit 7 al bit
0).

El ETCD emiso recibe el mensaje de datos del ETID, lo aleatoriza,
cadifica y modula, mientras que el ETCD receptor o demodula y
decodifica. Hay modems que codifican la informacion digital
binaria en ofra también digital, para ser enviadas por lineas de
comunicacléon digitales. Estos ETCD digitales reciben el nombre de
ETCD Banda Base, y pueden ser sincronos 0 asincronos.

Pueden decodificar la sefal digital del ordenador de distintas
formas, siendo las mds comunes:

NRZ
Bifase Diferencial
Miller
Bipolar de orden 1
Bipolar de orden 2
Bipolar de alta densidad
De valencia n

La senal digital se caracteriza por el periodo de bit (T) y por el
tiempo entre dos transiciones eléctiicas (). La velocidad de una

senal en bits por segundo es el Inverso de t (1/1).

La trascodificacion digital pretende: enviar el nimero mdaximo de
bits por estado, compactar la banda de frecuencias de la senal; y

facilitar la sincronizacion, deteccién de ernores, etc,
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La sefales analdgicas se caracterizan por su amplitud, frecuencia
y fase. SI pensamos en un sonido, la amplitud constitulia su
intensidad o volumen y la frecuencla seria el tono. Para entender lo
que es la fase, pensemos en un reloj con dos manecillas, vcada
una desplazandose a la misma velocidad. La fase vendria dada
por la diferencla de angulo que forman las manecllias en un
instante dado.

La senal analdgica es manipulable en tres variables, la amplitud, la
fiecuencia y la fase. Cuando enviamos la Informacion digital
binaria (0 y 1), existird una conespondencia entre ésta y los valores
de la senal analégica.

En el mercado hay equipos de 300, 1200, 2400, 4800 y 96400,
siendo estos dos Ultimos sdlo utilizables en lineas de comunicacion
especialmente disenadas.

Sislemas Sincrono - Asincrono

Los sisternas sincronos y asincronos, pueden ser tanto serie como
paralelo (vectorial). La mayaria de los modems, por utilizar linea
telefonica conmutada, emplean un  sistfema  asincrono  de
comunicacién. En estos sistemas cada dato (byte) se envia
secuenciaimente, precedido por un bit de arranque y seguido por
un bit de stop. El tlempo entre dato y dato es varlable.

El bit de arranque tiene por misidn activar en el equipo receptor la
lectura de los datos (bits) enviados. El bit de stop deja al receptor
en un estado de espeiaq.
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Ademds del sistema asincrono estd el sincrono, cuya diferencia
con el anterior radica en que tanto el ordenador emisor como el
receptor quedan sincronizados, es deci, sus ciclos de
lectura/escritura de datos (bits) son colncidentes. Ademdas los bits se
tfransmiten en grupos llamados tramas.

En las trensmisiones asincronas cada “palabra” enviada o recibida,
esta constituida por:

Bit de arranque (Start)
El dato (byte): de 5 a 8 bits
Bit de paridad;
1 0 2 bits de stop.

Simplex, Half y Full Duplex

En el modo Simplex la comunicacion tiene lugar sdlo en una
dirccion; el receptor solo recibe. El modo half duplex indica que la
comunicacion es secuencla, es decir cuando un ordenador envia
el ofro reclbe. El modo Full duplex implica una comunicaciéon
simultaneq; de esta forma, emisor y receptor dialogan
simultdneamente. Se puede utilizar lineas de dos o cuatro hilos. En

este Ultimo caso es mas caro, pero se reducen los tiempos de -
retorno.

Proleccion confra errores

En toda transmisidon pueden aparecer ernores. Se determina la tasa

de enor por la relacion entre el nimero de bits enrdneos vy los bits .
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totales. Se denomina ernor residual al nimero de bits errdneos no
conegldos en relacion al total de bits enviados. Las senales
emitidas pueden sufiir dos tipos de deformacién; atenuacién
(reduccion de su amplitud), y desfase, siendo ésta ultima la que
mdas afecta a la transmision. Otros factores que también afectan a
la sefal son: ruldo blanco (por los componentes electiicos de los
fransformadores), uido Impulsivo; ecos; dlafonias; etc. Las
distorsiones fisicas de la senal las trata el ETCD y los problemas a
nivel de bit los trata el ETID. En ambos casos se trabaja con datos
binarlos a través del enlace. Los ernores se pueden detectar y/o
coregir. La correcclén la puede realizar el propio decodificador
(correccidn directa) o se realiza por retransmision.

A los datos enviados se les asoclan bits de control (se anade
redundancia al mensaje). Estos se pueden calcular por cada
bloque de datos, 0 en funcldn de bloques recunentes. Como

ejemplos de procedimientos de control de ernor se pueden citar:

Control de Paridad por caracter
Control de Calidad por Matiiz de caracteres
Retransmision con paro y espera (ARQ-ACK)
Retransmisidon Continua: (ARQ-NAK)
Retransmisidn con repeticion selectiva

El rendimiento de un cddigo de control viene dado por el numero
de bits de cada bloque, entre los bits del bloque mas los bits de
control.

Los modems suelen Incluir ecualizadores (filtros) para reducir la

inteiferencla entre simbolos (interferencia debida al efecto de ofros

simbolos adyacentes sobre el que se estd recibiendo).
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Procedimiento de enlace

Una vez establecido el clicuito de datos entre los EICD, el
infercamblo de Informacidn entre los ETID se gestiona a través del
Enlace.

El enlace se define tanto a nivel fisico (conexién con el circuito de
datos), como Io6gico (gestion de la transmision de la informacién).
Ademds, actla como Interface entre la tansmision y el
infercambio de datos. Los enlaces pueden ser:

% Punto a punto: Conecta dos ETID

Q{)Multipumo: Un mismo enlace es usado para conectar varios
ETTD central (primario). Puede ser centralizado (la estacion
central decide con quién comunicar) o no centralizado (se va
cediendo el control por un oiden preestablecido a las

estaclones secundarias y se llama hub polling)

t1:>~De bucle: Es un enlace multipunto en el que cada extrermno del
mismo se conecta al ETTD central.

El intercambio de informacldn sel enlace puede ser unidireccional
(one way, solo en un sentido), bidireccional alternativo (en uno u
otro sentido cada vez), o bldireccional simultaneo (en ambos

sentidos a la vez). Las funclones que desempena un enlace son:

l1:>EsTruc:’rurc:xc:ié;n de los Datos: En una transmisién asincrona, los bits
se organizan en caracteres. En las sincronas lo hacen en tramas
(bloques de bits).
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Q:{)Delimi’ror e Identificar los datos: La delimitacién de un bloque
puede readllzarse por caracteres de control o por secuenclas
especiales de bits, El enlace debe ser transparente al cédigo, no
confundiendo los delimitadores con la informacion Util. Puede
que gupos de bloques deban ser delimitados para formar
mensajes a nivel de tratamiento. Los bloques suelen numerarse
para identificarlos,

QbConocer origen y destino de la informacién: Caso de enlaces
multipunto, es necesario conocer a qué estacion van, y de que
estacion vienen los datos. Para ello, cada estacién es
identificada con una direcclén.

l:1;>Control del Enlace: Gestiona la transferencla de informacion;
utiiza cdédigos de control o secuencias binarias especificas
debiendose cumplir el principio de transparencia. Se debe
supervisar el enlace, detectar enores, conocer el estado de la
conexion, elc. En transmislones asincronas el numero de

comandos de control es pequeno; en las sincronas es grande.

t¥:>Proiec:clén contra Enores: Detecta y/o corrige los ernores que
aparezcan. A esta funcidn le corresponde generar los acuses de
recepclon positivos o negativos de los mensajes enviados de
fuente a destino.

QDRGCUDGIOC‘ICSD: Se encarga de recuperar fallos, tanto de los

datos como de la comunicacion (corte de conexion, etc).




t1:>1nterfc1ce con los Medios de Tiansmision: El enlace debe:

adecuarse al medio: (equipos y canal) y a la velocidad de
transmision; sincronizar emisor y receptor (en modems sincronos
la senal de relo) la da ETID; tamblién se utiizan cédigos de
sincronismo a través de bloque); y responder a ernores. Debe
gestlonar la conexion entre ETID y ETCD (Ej. V.24, V.28, V.35, V.10,
V.25, R§-232, X.21, efc).

lenterfcce con el fratamiento de datos: El enlace debe adecuar
los daios a la aplicacién en curso. Puede ser conversacional,
tratamiento por lotes (batch), de tiempo real, de transferencia
de ficheros, fransacional, etc. Debe adecuarse al trdfico de
datos (volumen, flujo, efc) y a los tiempos de respuesta (tiempo
: entre peticlon y respuesta).



24

CAPITULO IV

CONTROL DE VELOCIDAD DE UN MOTOR DC

Andlisis def conlrol de velocidad de un moftor DC

Los motores de CC son especialmente indicados para aplicaclones
que exigen muchos camblos de velocidad, por ariba y por debajo
de los valores nominales, debldo principalmente a su facilidad de
control y gran versatilidad.

Este control de velocidad se reqliza evidentemenete a voluntad del
operador quien realiza los gjustes necesarios de resistencla y de
tensién de que dispone para que el motor varie 0 no de velocidad
con las alteraciones de la carga, para un ajuste dado de resitencla o
de tensidon. La regulacién de la velocidad dependerd de estos
pardmetros y del tipo particular del motor utilizado.

La velocidad de un motor DC estd definida por:
w= (Ea-Ra.la)Ka.@

Existen dos métodos generales para gobernar la velocidad de un

motor DC:

t1’;’>/r‘-\msarcmdc» la tensidn en los terminales de la armadura
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O variando el flujo magneético

La segunda opcidn no ofrece una gama amplia de variacién puesto
que se encuentra dificultades de dimensionado del motor. Ademds,
a medida que disminuye el campo de reaccién de armadura existe
la posbilidad de ocasionar Inestablidad. Por lo tanto la primera

opcion es una mejor manera de controlar la velocidad del motor,

Método de conlrol de velocidad por armadura

Siendo la velocidad proporcional al voltaje de armadura, un control
sobre este voltaje Implica un control de la velocidad.

Se ha utilizado la realimentacion para regular la velocidad. La senal
realimentada de velocldad se compara con la velocidad referencial
y de ali se obtilene una senal de enor. Esto determina un mayor o
menor voltaje en los terminales del motor, logiando un aumento o

disminucion de la velocidad del mismo.

Conltrolador proporcional integral (Pl)

El controlador provee la Inteligencia del sistema. La figura muestra un
sistemna de control automdatico. El controlador tiene dos entradas. Una
indica el valor deseado del pardmetrio (Vd), la otra sefial de entrada
indica el valor actual del pardmetro (medida por un sensor,
acondicionada vy transmitida al controlador), es llamada la variable

del proceso (Vp). La diferencia entre ellas se llama Error (E):

E= Vd-Vp
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Es la tarea del controlador del proceso de actuar sobre el emnor y
generar una senfal que causard que el proceso sea modificado de tal

manera que se mantenga el error igual a cero

Figura A

i

~

- ——— A } ——e Gallda

Entiada de A “clual
eneigle i

La respuesta del controlador a una sefal de ernor es denominada su
modo de control o ley de control. Para nuestro caso particular que se

trata de un controlador digital, el término mdas apropiado es algoritmo

de contral,

Se ha seleccionado el modo de operacién de un contiolador

proporcional integral; su expresion analitica es:

Vout= Kp.Verror + Ki sVerror.dt + Vo
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Para obtener la funcidn de transferencla del controlador Pl, tomamos

la transformada de Laplace de la ecuacion anterior:

Vout = Kp.Verror + (Ki .Verror) /$

Vout/ Verror = Kp + Ki/$S

Esta ecuacién define la funcidn de transferencla del controlador Pl
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CAPITULO V
@
CONFIGURACION DEL SOFTWARE Dt o e
COMUNICACION BIBLIOTECA

CENTRAL

Para la Iinstalacion del software de comunicacidn escogido por el
grupo (Carbon Copy), recomendamos el sigulente equipo:

Computadores Personales con Procesador 804864; memoria RAM 8MB;
Monitores VGA, Espacio libre en Disco Duro 20MB

En el Disco duro de los dos computadores se debe Instalar el
programa de Comunicaclones Carbon Copy ( son 4 diskeftes de
instalacion de 3 2 pulgadas ).

El programa de Comunicaciones corne bajo amblente Windows. En la
maquina local se cargar@ de la ventana de Carbon Copy la parte
conespondiente al Guest, y en la mdaquina remota la parte
denominada Host.

El programa de control del motor se encuentra Instalado en la
mdquina que estard trabajando remotamente . Para correr el

programa se deben segulr los sigulentes pasos:




Iniciando una sesion

f Caibon Copy Guest

otk st i ey et

'[Colla Hod PG v gslablish 4 Gannecs

\ I ! Munsn(l WoldDm:mﬂd lln_[@llm.u l;puy [ ","f“, .

&
S| WA Dk

En la mdaquina local comer el Guest y ejecutar la parte
denominada Call a Host, procediendo a marcar el numero

cornespondiente al telular remoto.




30

Configurando el puerto de comunicacion

Cf::heiin Copy Guest.

: ol u\umuams;

4 O ACS (NCSIANASI)

o |0 AcS ismosmnm
N ACS [quwuduwayj i_:

; lﬁmwﬂmmummsnum N vl
uwﬁam&mqmdmcmmqum
‘ dqackmwonwmhcalmmnm

“ ;;ﬂ ﬁldll lnl;mbull Copy Guast

i !Mmaaﬂ! Wesd ricionds l

En esta ventana escoger Serial Porty presionar Sefup paia proceder a

configurar los modems




Configurando los Modems

2400
AGUL

4 {19200

0400

4. |57600
J 115200

; All nce V 'l2
ANGIA Y. 32/, 32bis nlemal

‘ Sﬁzd____ ATLT Datapoit V. 32bis inteinal
CAATRT Keeplnt ouch Card PCMOIA

CJATET Paladyne ComSphere 3020
AATRT Paradyne DM424

ANGIA Y. 32/ 32is PCMCIA
Al Compalible

Al Compatible 2400 bps
ATKT ComSphers 3020
ATET DataPort 14 4/FAX

ATKl Paadpne 3820

AT 19200714400 F 10 Extemal x| '

y :
-‘;x‘.ilul“ﬂuwbun Copy ﬁu@xl

Sefucamwnwmnmr A
Uaclamkq;amdmcmmnma *: ;

dmct mecmn using 4 lacal COM pot.

j‘r Mmcmft Word Inicignedo

3l

Configurando los modems: Escoger el modelo vy la velocidad a la

que a realizarse la comunicacion.




Haciendo una llamada

e wq 2 7 : Carbon Copy Guest 7
M File'' Connection ' Utilities. Qptions © Scripts

C Abort

Escogemos el numero al cual nos deseamos conectar y
seleccionamos Do/,
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CAPITULO VI

\
MONTAJE DE LA PLATAFORMA DE HARDWARE

Para la implementacion del proyecto de control del motor requerimos
de los siguientes equipos:

1. Un Computador Personal con Procesador 80486; memoria RAM
8MB; Monitores VGA, Espacio libre en Disco Duro 20MB.

2. Una tarjeta de Interfaz de datos .
3. Una estaclon de Diseno Breadboarding ( PB-88/4 ).
4, Un motor de paso DC.

5. Fuente de poder que suministre 15 Vdc. para la alimentacion del
motor.

Los elementos menclonados anteriormente son para la
implementaclén y pruebas locales. Para la conexion remota

necesitamos ademds:

6. Un segundo Computador Personal con caracteristicas similares al

anterior,
‘ 7. Dos Modems con capacidad para Comunicacion Celular.

8. Dos Telulares.
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CAPITULO VI

VMPLEMENTACION DEL PROGRAMA DE CONTROL

En este capitulo presentamos el detalle del programa conceblido
en lenguaje Assembler, asi como los diagramas de estado en los

que nos basamos para la implementacion del circuito de control.




PROGRAMA PRINCIPAL

TITLE CONTROLADOR POR TELEMETRIA

" *
i VALORES ASCII DE TECLAS ’
L] *

INTRO EQU 13
ESCAPE EQU 27

STACKSG SEGMENT PARA STACK 'STACK'
DW 32 DUP(?)
STACKSG ENDS

DATASG SEGMENT PARA 'DATA'

PORTA EQU 100H
PORTB EQU 101H
PORTC EQU 102H
REGISTRO EQU 103H

REFERENCIA DW 0

MUESTRA DW 2 DUP(D)

ERROR DWO

INTEGRAL DW O

K2 DW 26

Kl DW 4

DAC DWO

VALOR DWUO

MUE DWO0

FUN DB 00

TECLA DB 00

CONT DB 00

ESCU DB ESCUELA SUPERIORS'

ELA DB POLITECNICA DEL LITORALS'
FACUL DB ' FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICAS '
NUME DB 'PROYECTO FINAL DE TOPICO DE GRADUACIONS '
PROFE DB 'Profesor: Ing. Washington Medina$'

TEMA DB ' Tema: TELEMETRIAS'

NAME! DB 'Integrantes: ALMINATE VASQUEZ MAURICIO ¢
NAME2 DB ' AVILES LOZANO RONALD §'
COLUMNAL DB 00

COLUMNA3 DB 00

FILA3 DB 00

FILA1 DB 00

NAME3}l DB MINCHALA AGUIRRE GIOVANA §'
NAME4 DB SANTAMARIA SALAZAR RAUL §'
PULSE DB 'PRESIONE UNA TECLA PARA CONTINUAR........... $

MENI DB 'CONTROL DE UN MOTOR DC USANDO TELEMETRIAS$'

MCOLUM DB 34

35
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FILA2 DB 12

MEN2 DB 'MANUAL DEL USUARIO $

MEN3 DB =, PRESIONE LA TECLA |[C]| PARA CONTINUAR......... $
PASOL DB ' "El motor empezara con una velocidad de 0 REV/MIN"  §'
PASO2 DB '2.- DIGITE LA VELOCIDAD QUE SE QUIERE ALCANZAR CON EL
MOTOR §'

PASO22 DB ' "Lavelocidad REFERENCIAL es el valor de estabilizacion$'
PASO23 DB ' vy lavelocidad ACTUAL es el valor medido en un instante"$'
PASO3 DB 'SI QUIERE FINALIZAR PRESIONE... [ESC|$'

REN DB 00

COUNT DB 00

ATRIB DB 00

CARACTER DB ?

DATASG ENDS

R P R T R T P T o
CODESG SEGMENT PARA 'CODE'
PRINCIPAL PROC FAR
ASSUME CS:CODESG, DS:DATASG, SS:STACKSG
PUSH DS
SUB AX AX
PUSH AX
MOV AX,DATASG
MOV DS, AX

CRARRAR PR R E R R R RN R R AR R R AR AR R R R R AR AR R R R R R A R RN
:

:LIMPIAR PANTALLA
MOV AX,0600H
MOV BsH,07H
MOV CX, 0000H
MOV DX, 184FH
INT 10H
‘PRESENTACION
CLRSCR
CALL CARATULALI
CALL CARATULA2
CALL VIDEO
IMPRIMIR MENSAJES
MOV DX,0405H
MOV AH,02H
MOV Bil,0
INT 10H
LEA DX, MO
MOV AH,09H
INT 21H

MOV DX, 0E05H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

LEA DX MI
MOV AH,09H
INT 21H



MOV DX, 1005H
MOV AlLO02H
MOV BH,0

INT 10H

LEA DX,M2
MOV AlLOYH
INT 21H

MOV DX, 1705H
MOV AH, 02H
MOV BHL0

INT 10H

LEA DX MA
MOV AH,09H
INT 21H
MDOBLLE

» CARGAR REGISTRO DE CONTROL DEL 8255A
MOV DX, REGISTRO

MOV AL, 98H
OUT DX, AL

; PONER EN 1 LOS BITS PCO Y PC1 DEL PUERTO C DEL 8255A
MOV DX,REGISTRO

MOV AL,03H
OUT DX,AL
MOV AL,0IH
OUT DX,AL

s MANDAR UNA ENTRADA DIGITAL AL DACO830 DE MANERA QUE LA

VELOCIDAD ACTUAL

MOV DX.PORTB
MOV AL,000
OUT DX, AL

MOV DX, 1040H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
MOV DL, J0H
INT 21H

DE CERO

MOV DX, 0E40H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
MOV DL,30H
INT 21H

s ALGORITMO P.L.

MOV REFERENCIA ,000

REPETIR: NOP

CALL MUESTREO

; DEL MOTOR SE INICIALICE EN CERO

; IMPRIMIR LA VELOCIDAD ACTUAL DEL MOTOR (INICIALMENTE CERO)
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» A CONTINUACION SE IMPRIME LA VELOCIDAD REFERENCIAL - VALOR INICIAL

; VALOR QUE DESPUES DEBERA SER VARIADO POR EL USUARIO A MEDIDA QUE
; AYANCE LA EIECUCION DEL PROGRAMA




CALL VALACTUAL
MOV BX,REFERENCIA
SUB BX, MUESTRA
MOV ERROR ,BX
ADD INTEGRAL,BX
MOV DX, INTEGRAL
AND DX,8000H
CMP DX,0000H
JE ADEL12
MOV INTEGRAL,0
JMP ADEL13

ADEL12: CMP INTEGRAL,2800
JB ADELI13
MOV INTEGRAL,2800
ADEL13: NOP

MOV AX, INTEGRAL
MOV DX,0
MOV CX, K2
IDIV CX
MOV DAC, AX
MOV AX, ERROR
CwD
MOV CX, K1
IDIV CX
ADD DAC, AX
ADD DAC 49
MOV AX,DAC
AND AX,8000H
CMP AX,0000H
JE ADELI0
MOV DAC,0
IMP ADELII
ADEL10;  NOP
MOV AX,DAC
CMP DAC,255
JB ADELII
MOV DAC,255
ADELIL:  NOP

MOV DX, PORTB
MOV AX , DAC
OUT DX, AL
CALL TECLADO
JMP REPETIR

PRINCIPAL ENDP
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TECLADO PROC NEAR

MOV AH,0BH
INT 21H

CMP AL,00H

JE FINAL

MOV AH, 06H
MOV DL,0FFH
INT 21H

CMP AL, 1BH
INE ADEL1S
MOV AX,0600H
MOV BH,07H
MOV CX,0000H
MOV DX, 184FH
INT 10H

MOV DX, 1700H
MOV AH,02H
MOV BIH,0

INT 10H

MOV AH,4CH
INT 21H

ADELIS: CMP AL,63H

JE REP2
CMP AL ,43H
JE REP2

FINAL: RET

NOP

ADEL2:  NOP

MOV DX, 0E40H
- MOV Al,02H
MOV BH,0

INT 10H

LEA DX, M4
MOV AH,09H
INT 21H

MOV DX, 0B05H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

LEA DX, M6
MOV AH,09H
INT 21H

MOV DX,0E40H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV POSCURSOR,0840H
MOV REFERENCIA,0
MOV S1,0



REP3:

NOP
GETCH
CMP S1,0
JE ADEL3
CMP S1,4
JE ADELA4
CMP AL,0DH
JE ADEL4

ADEL3:  CMP AL,30H

JL REP3

CMP AL,39H

JG REP3

MOV AH,0

MOV DIGITO,AX
MOV POSCURSOR,0E40H
ADD POSCURSOR,SI
MOV DX, POSCURSOR
MOV AH,02H

MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H

MOV DX, DIGITO

INT 21H

SUB DIGITO,30H

MOV AX,REFERENCIA
MOV DX,0

MOV CX, 10

MUL CX

ADD AX,DIGITO

MOV REFERENCIA,AX
INC SI

JMP REP3

ADEL4:  NOP

CMP REFERENCIA,0000
JE ADLLIG

CMP REFERENCIA, 100
IB ESPERA2

NOP

CMP REFERENCIA, 1201
IB ADEL16

ESPERA2: MOV DX,0B0SH

MOV AH,02H
MOV BI,0
INT 10H

MOV CX,05BH

ESPERA3: NOP

LEA DX M5
MOV AH,09H
INT 21H

LOOP ESPERA3
JMP REP2



ADELI16:

MOV DX,0
MOV CX, 10

DIV CX

MOV REFERENCIA,AX
SUB AX,255

AND AX,8000H

CMP AX,8000H

JE ADELY

MOV REFERENCIA,255

ADELY: NOP

MOV DX, 1840H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

RET

TECLADO ENDP

VALACTUAL PROC NEAR

MOV DX, 1040H
MOV AH,02H

MOV BH,0

INT 10H

MOV AX,MUESTRA
CMP AX,]

JA REPI7

MOV AX,0

REP17: MOV DL, 10

MUL BGL

MOV VALOR,AX
MOV DX,0

MOV (X, 10000
DIV CX

MOV DIGITO,AX
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
MOV AH,02H
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 10000
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0

MOV CX, 1000
DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1041H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

ADD DIGITO,30H

MOV AX,REFERENCIA
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MOV AH,02H

MOV DX,DIGITO

INT 21H

MOV AX,VALOR

MOV DX,0

MOV CX, 1000

DIV CX

MOV AX,DX

MOV DX,0

MOV CX, 100

DIV CX

MOV DIGITO,AX

MOV DX, 1042H

MOV AH,02H

MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H

ADD DIGITO, 30H

MOV DX, DIGITO

INT 21H

MOV AX,VALOR

MOV DX,0

MOV CX, 100

DIV CX

MOV AX,DX

MOV DX,0

MOV CX,10

DIV CX

MOV DIGITC,AX

MOV DX, 1043H

MOV AH,02H

MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H

ADD DIGITO,30H

MOV DX,DIGITO

INT 21H

MOV AX,VALOR

MOV DX, 0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV AX,DX

MOV DIGITO,AX

MOV DX, 1044H

MOV AH,02H

MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H

ADD DIGITO,30H

MOV DX, DIGITO

INT 21H

RET
VALACTUAL ENDP




IMPVALACTUAL PROC NEAR
MOV DX, 1815H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
MOV AX,MUESTRA
MOV VALOR,AX
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV DIGITO,AX
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
MOV AH,02H
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 1000
DIV CX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1816H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
ADD DIGITO,30H
MOV AH,02H
MOV DX,DIGITO
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX,1000
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 100
DIV CX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1817H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
MOV AH,02H
ADD DIGITO, 30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 100
DIV CX
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MOV AX,DX

MOV DX,0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV DIGITO,AX

MOV DX, 1818H

MOV AH,02H

MOV BH,0

INT 101

MOV AH,02H

ADD DIGITO,30H

MOV DX,DIGITO

INT 21H

MOV AX,VALOR

MOV DX,0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV AX,DX

MOV DIGITO,AX

MOV DX, 1819H

MOV AH,02H

MOV BI,0

INT 10H

MOV AH,02H

ADD DIGITO,30H

MOV DX,DIGITO

INT 2111

RET
IMPVALACTUAL ENDP

IMPINTEGRAL PROC NEAR
MOV DX, 1835H
MOV AH,02H
MOV Bi1,0
INT 10H
MOV AX,INTEGRAL
MOV VALOR,AX
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV DiGITO,AX
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
MOV AlL,02H
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 1000
DIV CX
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MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1836H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

ADD DIGITO,30H
MOV AH,02H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 1000
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0

MOV CX,100

DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1837H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO, 30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 100

DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1838H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV AX,DX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1839H
MOV AH,02H
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MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

RET

IMPINTEGRAL ENDP
ERROR PROC NEAR

MOV DX, 1825H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AX,ERROR
MOV VALOR,AX
MOV DX,0

MOV CX, 10000
DIV CX

MOV DIGITO,AX
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
MOV AH,02H
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 1000
DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1826H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

ADD DIGITO,30H
MOV AH,02H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 1000
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 100

DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1827H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H
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MOV DX,0
MOV CX,100
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 10
DIV CX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1828H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 10
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1829H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H
RET

IMPERROR ENDP

IMPDAC PROC NEAR
MOV DX, 1845H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
MOV AX,DAC
MOV VALOR,AX
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV DIGITO,AX
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
MOV AH,02H
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX.0
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MOV CX, 1000
DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV D, 1846H
MOV BH,0

INT 10H

ADD DIGITO,30H
MOV AH,02H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 1000
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0

MOV CX, 100
DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1847H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO, 30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX,100
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 10

DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1848H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX, 0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV AX,DX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1849H
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MOV All,02H
MOV BI1,0
INT LOH
MOV AllLO2H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H
RET

IMPDAC ENDP

IMPREFERENCIA PROC NEAR
MOV DX, 1805H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
MOV AX,REFERENCIA
MOV VALOR,AX
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV DIGITO,AX
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
MOV AH,02H
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 10000
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 1000
DIV CX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1806H
MOV AH,02H
MOV BH,0
INT 10H
ADD DIGITO,30H
MOV AH,02H
MOV DX,DIGITO
INT 21H
MOV AX,VALOR
MOV DX,0
MOV CX, 1000
DIV CX
MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 100
DIV CX
MOV DIiGITO,AX
MOV DX, 1807H
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MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO, 30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX,100
DIV CX

MOV AX,DX
MOV DX,0
MOV CX, 10

DIV CX

MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1808H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

MOV AX,VALOR
MOV DX,0

MOV CX, 10

DIV CX

MOV AX,DX
MOV DIGITO,AX
MOV DX, 1809H
MOV AH,02H
MOV BH,0

INT 10H

MOV AH,02H
ADD DIGITO,30H
MOV DX,DIGITO
INT 21H

RET

IMPREFERENCIA ENDP

MUESTREO PROC NEAR

REPI:

MOV S1.0

MOV MUESTRA,0

MOV MUESTRA+2,0
CALL OBTIENE

MOV AX,MUE

ADD MUESTRA ,AX

ADC MUESTRA+2,0

CMP S1,570

JE ADELI1

INC SI

JMP REPI

BIBLIOTECA
CENTRAL



ADELI: NOP

MOV AX,MUESTRA
MOV DX, MUESTRA+2
MOV CX,571

DIV CX

AND AXOFFFEH

MOV BX,REFERENCIA
AND BX,0001H

ADD AX,BX

MOV MUESTRA,AX

lincas adicionales

MOV AX,MUESTRA
CMP AX,1

JGE ADELI17

MOV AX.I

CMP REFERENCIA, |
INE ADEL17

MOV AX,0

ADELI17: NOP

MOV MUESTRA,AX
RET

MUESTREO ENDP

OBTIENE PROC NEAR

MOV DX,REGISTRO
MOV AL,03H

OUT DX, AL

MOV DX,REGISTRO
MOV AL, 01H

OUT DX, AL

MOV CX,5

REPLI: NOP

LOOP REPI11

MOV DX, REGISTRO
MOV AL,02

OUT DX,AL

MOV CX,20

REP10: NOP

REPS:

LOOP REP10

NOP

MOV DX ,REGISTRO

MOV AL,03

OUT DX,AL
NOP

MOV DX,PORTC

IN AL,DX

AND AL,10H

MOV AH,0

CMP AX, 16

JE REPS

MOV CX,15
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REPI4: NOP
LOOP REP14
MOV DX,REGISTRO
MOV AL,00
OUT DX,AL
MOV CX,20
REPI5:  NOP
LOOP REPIS
MOV DX,PORTA
IN AL,DX
MOV AH,0
MOV MUE,AX
MOV DX,REGISTRO
MOV AL,01
OUT DX, AL
RET
OBTIENE ENDP

CODESG ENDS
END PRINCIPAL




Ejecutando el Programa de Control

Cuando se ejecuta el programa CONIROL aparece la caratula 1 con

el siguiente menu:

CUE 1 OR
ECHN ¥ LiITTOBR AL
ACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA

E
POLI
F

PROYECTO FINAL DE TORPICO DE GRADUACION
Tema; TELEHETRIA

Profeaor: Ing. Washipgton lMedaina

Integrantas; ALHINATE VAIQUEZ MAURICIO
MWILES LOZAND RONALD
HINCHALL AGUIRRE GITVNA
SANTAMARIA  SALAZAR RAUL

[

S ton| WA Dak ] ) Eoploiing - 34 Flope.| W Mietasol Word - 1op..[ 8 P01 882




El usuario al presionar cualquier tecla inmediatamente ingresa a la

Caratula 2

siguiente pantalla que presenta el siguiente menu :

IR

geitrata de concrolar un wetor LC

¥&NU&L DE USUARIO|

uzando Telemerria

} = PRESIONE LA TECLA [C] PARA CONTINUAR.,.,

"ELl notor eppezara con ung velooidad de O

REV/MIN"

Digaice lg velocidad cue se gquiegre aleanigr oon el wocor
"lLa velocidad REFERENCIAL &3 &l valor de estahilizacion
v la velocidad ACTUAL e3 el valor wedido an un instapce”

ST QUIERE FINALIZAR FRESIONE, .,

[E3C)

RG] Yl £
.,‘ﬁaqﬂ%ﬂﬂabmk

| () Exploring - 2% Flapp. .

BY Microsoft Ward - top..,
Rt at

Este menu tiene dos opciones :
presionar la tecla C para pasar a la cardatula 3 y asi continuar con el

programa , ¢ presionar la tecla ESCAPE para salir del programa .

Continuar y Salir .

e
grion

lest

El usuario puede



Caratula 3

Si el usuario ha seleccionado la opcidn Continuar se presentara la

pantalla que se muestra a continuacion :

CONTROL DE VELOCIPAD DE UN MOTOR DC FOR TELEHETRIA,

VELOCIDAD FREFERENCIAL DEL MOTOR EN REV/HIN d

?ELQCID&D ACTUAL  DEL  HOTOR  EN  REV/MIN ]

FARA INGRESAR UNR NUEVA VELOCIDAD REFERENCIAL PRESICHAR LA TECLA
[C)] LUEGO ESCRIBIR UN VALOR ENTRE © Y 1330 RRM (MULTIFLOZ LDE 10}
NOTA: A VELGIIDADEY MENORES DE 100 RPM., EL MOTGR NO ES ESTABLE.
PTILIZAR UN MAZIMO DE CUATRO DIGITOH, LUEGO PULEAR [ENTER] .

g Slmt_‘&mwi}ak '

| Evploing - 3% Flopp. | B Microsoli word - op. [[ i@ PROIS
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CAPITULO VIII

DETALLES DEL DISENO

En este capitulo mostraremos los diagramas correspondientes al
diseno del Circuito Controlador de Velocidad del Motor de Paso,

asi como un detalle de los elementos utilizados.
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Diagrama esquematico del circuito de fuerza
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Lista de Componentes

lClSI

Multiplexores

7430

Pucrta NAND de 8 entradas

R1,R3,R4,RS, R6, R7, RY, R11,
R13, R14

Resistencias de 1K

R2 Resistencia de 13K
RY Resistencia de 1.8K
R10 Resistencia de 2K
R15 Resistencia de 6.8K
Cl Capacitor de 150pF
C2,C3 Capacitor de 10uF
471 Opam
IC151 Multiplexor 8 a 1
ADCO0804 Convertidor analégico digital
DACO830 Convertidor digital analbgico
8255A Interface periférica programable
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CONCLUSIONES

. Para conseguir un acceso conflable hacia un dispositivo remoto  es

necesario considerar 4 pardmetios : Software de Control , Hardware de
Control , Software de Comunicaciones , Hardware de
Comunicaclones Al fallar uno de estos pardmetios no se podid realizar
un control a distancia .

. El lenguage ensamblador utilizado en el software de control asi como

otros lenguages de programacién , son instrumentos muy Utiles para
mejorar el sistema de control en cualquier dGrea ya sea ; de
Comunicaciones , Industrial , etc.

. Para controlar cualquier equipo mediante un computador es necesario

implementar una Interfase entie ellos . Esta interfase dependiendo del
equipo a controlar debe poseer 3 partes Importantes : la etapa de
direccionamiento , la etapa de conversion de la senal y la etapa de
potencia .

Hemos podido comprobar que en este tipo de control digital directo

existe la desventaja de que sl el software o el computador falla , todo el
sistema de control tamblén falla .

. Mediante este proyecto se ha podido comprobar clertos aspectos

tedricos del contiol automatico de  velocidad de un motor DC . Entre los
mas notorios encontramos : la establlidad y el tlempo de respuesta , son

parGmetros inversos, ya que al tratar de mejorar el primero de ellos,
disminuia el otro . Por lo tanto , se hizo necesario hacer varlaciones tanto
en el software como en el hardware de control para poder lograr una
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buena estabilidad en la velocidad del motor sin tener un tiempo de
respuesta muy lento .

. Después de realizar muchas pruebas con diferentes tipos de modems |,
se concluye que para que exista un enlace confiable de tipo celular ,es
necesario, utllizar modems que posean entre sus caracteristicas el

soporte de comunicaclién de este tipo.

. El programa de comunicacién se Inicd con una velocidad de enlace de
7200 bps . mds , después de hacer la negociacion los modems siempre
se conectaron a la velocidad de 4800 bps .

. Después de hacer pruebas con dos diferente tipos de progiamas de
comunicacién, decidimos  utilizar el programa CARBON COPY debido a
su flexibiidad para manejarse en ambiente windows y debido a la
faclidad en el momento de configurar las diferentes caractertisticas de

los modems

. Una de las mds importantes caracteristicas de un Ingeniero debe ser la
habilidad para Investigar. En este proyecto se realizd una extensa
investigacion en las caracteristicas de todos los dispositivos utilizados en la
implementacién del hardware de control y de comunicacion. Ademas

del software mas adecuado para la comunicaclon.

10.Este proyecto puede ser usado como guia practica para implementar
otros sisternas de control a distancla mediante una comunicacion celular
. El materlal recopllado constituye una fuente de Informacién no solo
estudiantil sino tamblién a nivel profesional .
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OBSERVACIONES

1. De acuerdo al programa de control Implementado se puede lograr una
estabildad de la velocidad del motor varlando el nimero de muestias
de la infegral en el controlador P.l. Se empezd con un nimero de
muestras de 100, hasta concluir con un total de 840.

2. Debido al méximo valor de voltaje de entrada con que trabaja el
convertidor analégico digital, se necesité de una etapa limitadora que
disminuya el voltaje entregado por el sensor de velocidad (facometro).

3. Para obtener una velocldad final e Iniclal confiable, trabajamos varlando
la frecuencia a traves de la resistencla y el capacitor que acompanan al
convertidor analédgico digital, hasta lograr la mejor estabilidad.

4. Se reqlzaron pruebas de enlace ulilizando dos programas de
comunicacion:  PC ANYWHERE y CARBON COPY. Nos decidimos a
trabajar con el Ultimo de éstos ya que gracias a su interface grdfica

Windows facilita la tarea de enlace a los ususarios finales.

5. Para opfimizar la comunicacion entre los computadores y lograr
accesar de un modo confiable al control del motor, se hizo necesario el

uso de modems con capacidad para habillitar un modo de operacion
celular.

6. e mejora la velocidad de transmision de la senal de control al mejorar las
caracteristicas de hardware de los computadores, es declr, aumentando
ya sedq la velocldad del procesador o la memoria RAM.
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APENDICE

CONVERTIDOR DIGITAL-ANALOGICO DACOZ30

Este dispositivo fabricado por la National Semiconductors, es un avanzado
convertidor CMOS de SI-Cr de 20 pines, disenado para trabajar en
Interfaces directamente con los microprocesadores 8080,8048,8085 y otros
microprocesadores populares.

El doble almacenamiento de este convertidor digital-analégico le asigna a
la salida un voltaje conespondiente a una palabra digital mientras se
mantiene la proxima palabra digital, El DAC0830 tlene las sigulentes

especificaciones:

v' Resolucion : 8 bits

v Tlempo de establlizacldn : 1 us

v' Baja disipacién de potencia : 20 mw
v Fuente de alimentacién:de 5a 15V

1 |CS VCC| 20
2 |WR1 ILE| 19
3 |GND WR2| 18
4 |DI3 XFER| 17
5 |DI2 DI 4| 16
6 |DI1 DI 6| 156
7 |Lss DI6 14
8 |Vref DI7] 13
9 |RFB IouUT2| 12
10 |GND 10UT1 11
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CONYERTIDOR ANALOGICO-DIGITAL ADCO304

Este dispositivo también es fabricado por la National Semiconductor; es un
convertidor CMOS de aproximacion sucesiva, que utiliza una escalera potenciométrica
diferencial similar a la conformada por 256R. Este integrado de 20 pines es de facil

interface a todos los microprocesadores.

Las entradas de voltaje analogicas diferenciales en este convertidor, asignan un
incremento del rechazo de modo comin y compensan el valor de cero analogico de
voltaje de entrada, esto permite en otras palabras una ajuste a cero a la entrada del

convertidor. El ADC0804 presenta las siguientes especificaciones:

v Resolucion : 8 bits

v Tiempo de conversion ; 100us

v’ Precision absoluta : +,- 1LSB (bit menos significativo)
v’ Fuente de alimentacion ; S V

v" Rango de voltaje de entrada : de 0a 5 V

1|1CS Vee| 24
— 2|rRD Cik R 23
N Clk IN[ 22
T a|INTR 21
~ 5|pB7 20
~ 6|DB6 T
~ 7|oBS 18
" 8lpBa Vin +| 17
~ 9|pB3 Vin-[ 16
~10|DB2 Gnd| 15
" 11|pB1 vieti2| 14
" 12|DB9 Gnd[ 13




INTERFACE PERIFERICA PROGRAMABLE 3255A

Este dispositivo fabricado por Intel es una interface paralela; contiene un registro de
control y tres puertos direccionables separados. El acceso a este puerto se lo realiza
mediante el pin CS y la direccion del acceso es de acuerdo a las sefiales RD y WD.
Las sefiales aplicadas en los pines Al y AO permiten el direccionamiento de los cuatro

registros. Entonces estas cinco seflales determinan si los datos ingresan al 8255A o

salen de este, asi :

Al A0 RD WR CS

<X -0 0 =00
x X OoO—-=0O0 O — 0O
—_— e O OO

0
0
0
0
0
0
1
0
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Descripcion de la transferencia

del puerto A al bus de datos
del puerto B al bus de datos
del puerto C al bus de datos
del bus de datos al puerto A
del bus de datos al puerto B
del bus de datos al puerto C
D7-D0 van a un estado de alta impedancia
D7-DO0 van a un estado de alta impedancia

RD
WR

CS

Al
AD

D7-DO  Puerto A

RESET Puerto C

Vce
GND
[Registro de control |
PA7-PAQ
| |
PC7-PC4
l ]
PC3-PCO
Puerto B
[ |PB7-PBO




