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2. Pigciokanalowy pakiet komunikacyjny na bazie modutu MI-06.

3+ Zbidr plikéw stanowigcych pakiet obsiugujgcy komunikacje
od strony robota,
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Oméwienie prac wykonanych w ramach etapu 71 zlecenia 9532,

Celem prac byXo opracowanie oprogramowania umozliwiajgcego
komunikowanie sie robota z czujnikiem wizyJjnym. Oprogramowanie
czujnika wizyjnego byto prowadzone w ramach tematu RP-63, nato=
miast oprogramowanie zapewniajgce fgcznodé pomiedzy uktadem ste
wania robota, a czujnikiem realizowane jest w ramach pracy wlg§3
9532. Praca ta wspomaga szersze dziatania zmierzajgce do opraco
wania funkcji adaptacyjnych w programie sterujgcym robota (zle-
cenie 1122), ktérych elementem jest realizacja oprogramowania

inteligentnych ukfaddw sensorycznych..

Z przyjetego planu pstepowania wynlknql zakres pracy wita-
snej 9532, w ktdérej opracowano:

~ pieciockanatowy pakiet komunikacyiny ha bazie modutu MI-06,

- zbidr plikéw stanowigcych pakiet obsiugujacy komunikacje od
strony robota,

- przeprowadzenie badarn funkcjonalnych czujnika 1D we wspdi-
pracy z ukiadem sterowania robota,

Ponizej przedstawiono wyniki prac etapu 1 zleceniad, z ktdrych
dwa pierwsze opracowania stanowig zalgczniki ujmujgce zamknietg
catodé przeznaczong do zastosowania w dalszych pracach PIAP.
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1. SRODOWISKO SPRZETOWE : 2.

1. SRODOWISKO SPRZRTOWE

1.1. Informacje dotyczace pakietu MIG6

Pakiet komunikacyjny zostal zrealizowany na bazie modulu MIQ6. Szczegélowe
informacje dotyczace tej jednostki zawarto w DTR "Modul! transmisji szeregowe]j
MIG6". Tutaj zostana podane jedynie te istotne z punktu widzenia oprogramowania
i wykorzystania tego pakietu.

Pakiet MIQ6 zawiera m.in. szes$¢ programowalnych ukladéw transmisji szeregowej
USART 8251A, z ktérych pie¢ pierwszych moze pracowaé¢ w trybie asynchronicznym a
sz6sty w trybach: synchronicznym i asynchronicznym. Uklady te mozna testowad
programowo odczytujac stowo stanu kazdego =z nich, mozna je tez wykorzystaé do
generowania przerwanr na wejsciach dwéch programowalnych sterownikéw przerwan
8259A. Osobny blok stanowia cztery dzielniki programowe (timery) 8253A, ktére
wytwarzaja sygnaly o czestotliwosciach okreélajacych predkosci transmisji
ukladéw  USART 82514, niezaleznie dla kierunkéw nadawania i odbioru.
Przyporzadkowanie wyjs$¢ ukladéw 8253A wejsciom poszezegélnych uktadéw USART
podano w ponizszej tabeli:

Dzielnik programowany USART
uktad: wyjscie: wejscie uklad:
ouT 0 TxC
USART 1
CLK @ ouT 1 Rx¢C
ouT 2 TxC
USART 2
oUT 0 RxcC
CLK 1 OUT 1 TxC
USART 3
ouT 2 RxC
ouT 0 TxC
— USART 4 -
CLK 2 OUT 1 Rx¢C -
ouT 2 TxC
USART 5
OuUT 0 RxC
CIK 3 OUT 1 TxC
USART 6
OuT 2 Rx¢C

Uktad kontrolera przerwan zrealizowano na bazie dwéch programowalnych ukladéw
PIC 8259A. Obsluguje on przerwania od kanalow zewnetrznych, informujac system o
wystaniu lub przyjeciu znaku w kazdym z kanalow. Umozliwia on priorytetowa,
wektoryzowana obstuge przerwan generowanych przez poszczegdélne kanaly transmisji
szeregowej w momencie wystania lub odebrania znaku (TxRdy, RxRdy), a takze przy
wykryciu sekwencji znakdéw synchronizujacych (przy transmisji synchronicznejw
kanale 6). Uklady przewidziane sa do pracy buforowanej w trybie SLAVE ustawionym
podczas 1inicjalizacji. Przyporzadkowanie 1inii przerwan okreslono w ponizszej
tabeli.

NERA-PIAP



1. OSRODOWISKO SPRZETOWE - 3.

Irédilo Nazwa Oznaczenie Kontroler
przerwania: sygnalu: pinu danego przerwar:
ukladu 82594A:
USART 1 TxRdy IRQ
RxRdy IR1
USART 2 TxRdy IR2
RxRdy IR3
PIC 0
USART 3 TxRdy " IR4
RxRdy IR5
USART 4 TxRdy IR6
RxRdy IR7
USART 5 TxRdy . IRo
RxRdy IR1
USART 6 TxRdy IR2
RxRdy 1IR3 PIC 1
Syndet IR4
ClK 3 *) OUT 2 IR5
- - IR6
- - IR7

*) W;jééie OUT 2 1z dzielnika CLK 3 mozna wykorzysta¢ jako Zrodlo

1T i

przerwania w przypadku jednakowych predkosci transmisji nada-
wanie - odbidér USART-a nr 6. Nalezy wéwczas dokonad odpowied-
nich zmian na polu krosowym J-5.

Sygnalty wyjséciowe INT 2z programowalnych sterownikéw przerwan sa dolaczone do
systemowego sterownika przerwald (MASTER) znajdujacego sie na pakiecie MM16.
Przyporzadkowanie wyjs¢ ze sterownikéw SLAVE poszczegélnym wejsciom uktadu
MASTER uzyskuje sie na polu krosowym J-1 modulu MI@6.

Pojedynczy pakiet MI@6 zajmuje w przetrzeni adresowej portdw systemu ciagty
obszar 128-elementowego bloku. Najstarszy bajt adresu kazdego elementu pakietu
jest ustalany za pomoca jego pola krosowego J-2, a kolejne osiem bitéw wyznacza
uktad dekodera adresu na podstawie zawartoséci programowalnej pamieci PROM TTL
24810. Ostatnie siedem bitow 16-bajtowego adresu kazdego ukladu pakietu jest
przyporzadkowane na stale danemu ukladowi, zgodnie z ponizsza tabela:

MERA-PIAP
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1. SRODOWISKO SPRZETOWR - _ 4.,

— Linie adresowe:

Uktad: ’

A6 AS¢ | A4: | A3: | A2: | Al: | AOQ:

USART 1 )] 0 0 0 * - -

USART 2 (%] 2 e 1 * ~ -

USART 3 (%] 7] 1 0 * - -

USART 4 7] e 1 1 x - -

USART 5 0 1 0] 9] * - -

USART 6 0 1 ] 1 * - -

Niewykorzystywany 4] 1 1 ] - - -

Niewykorzystywany 0 1 1 1 - - -

CLK 0 ' 1 0 ] 0 * x -

CIK 1 1 0 0 |- 1 » * -

ClK 2 1 0] 1 2 x * -

ClK 3 1 0 1 1 x * -

PB @ 1 1 0 %) - - -

PB 1 1 1 0 1 - - -

PIC @ 1 1 i 0 * - -

PIC 1 1 1 1 1 * - -

~ bity niedekodowane,
* bity wykorzystywane do adresowania rejestréw wewnetrznych danego uktladu.

1.2. Informacje dotyczace ustaled sprzetowych na pakiecis MI@6

‘Poniewaz pakiet komunikacyjny zrealizowany na  bazie modulu MIG6 jest
projektowany do wspélipracy:

STEROWNIK ROBOTA  <---=>  PAKIET WIZYJNY

zaszla koniecznoé¢ dopasowania przestrzeni adresowej portéw modutu do mozliwosci
adresowych szafy sterowniczej robota. Ze wzgleddéw oszczednos$ciowych poszczegdlne
pakiety szafy sterowniczej robota posiadaja tak wykonany uktad dekodujacy ich
adresy, zZe reaguje on tylko na mlodszy bajt 2-bajtowego adresu portu (w
programach sterujacych robota okreslany jest caly 16-bitowy adres). Oznacza to,
ze przestrzen adresowa portéw systemu sterownika robota jest ograniczona tylko
do 256 elementéw, z ktérych trzeba wyodrebnié ciagly obszar 128-elementowy dla
adresacji poszczegélnych ukladéw pakietu MI@6. Stalo sie to wykonalne po zmianie
mlodszych bajtéw adreséw poszczegélnych ukladdw pakietu MI5Q (sterownik pamieci
kasetowej) z wartosci F@H, F2H, F4H, F6H, F8H na odpowiednio 7@H, 72H, 74H, 76H
i 78H. Przyjeto zatem, 2e pelnym adresem lokalizujacym poczatek przestrzeni
adresowe]j pakietu MIB6 jest B8080H, co implikuje nastepujace przyporzadkowanie
adresow poszczegélnych ukladéw tego pakietu: :

-

MERA-PIAP
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1. SRODOWISKO SPRZETGKE - 5.
Aﬂdresx
Uktad: hexadecy- Adresacja:
malny:
USART 1: 80 80 IN: 8251_DATA->DATA BUS, OUT: DATA_BUS—>8251_DATA
80 84 IN: STATUS->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->CONTROL
USART 2: 80-88 IN: 8251 _DATA->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->8251 DATA
80 8C IN: STATUS->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->CONTROL
USART 3: 80 90 IN: 8251 _DATA->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->8251_DATA
80 94 IN: STATUS->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->CONTROL
USART 4: 80 98 IN: 8251 _DATA~>DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->8251 DATA
80 9C IN: STATUS->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->CONTROL -
USART 5: 80 AQ IN: 8251 _DATA->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->8251 DATA
80 A4 IN: STATUS->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->CONTROL
USART 6: 80 A8 IN: 8251 _DATA~>DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->8251 DATA
80 AC IN: STATUS->DATA_BUS, OUT: DATA_BUS->CONTROL
Niew. 1: 82 B9
Niew. 2: 80 B8
CLX 0 86 C0 Licznik 0@
(timer 80 C2 Licznik 1
8253A): 80 C4 Licznik 2
80 C6 Rejestr stowa sterowania
CIK 1 80 C8 Licznik 0
(timer 80 CA Licznik 1
8253A): 86 CC Licznik 2
8¢ CE Rejestr sltowa sterowania
CLK 2 80 DY Licznik @
(timer 89 D2 Licznik 1
8253A): 80 D4 Licznik 2
80 D7 Rejestr stowa sterowania
CLK 3 80 D8 Licznik @ ‘
(timer 80 DA Licznik 1
8253A): 80 DC Licznik 2
80 DE Rejestr stowa sterowania
PB 0+ . 80 EO
PB 1: 80 ES8
PIC 0 80 FO ICW1 OCW2 OCW3
(B8259A): 80 F4 ICW2 ICW3 ICW4  OCW1
PIC 1 8@ F8 ICW1 OCW2 OCW33
{8259A): 80 FC ICW2 ICW3 ICW4 OCW1

HERA—PIAP/{C)



1. SRODOWISKO SPRZETOWE 6.

Z pozostalych ustaled sprzetowych, istotnych.dla oprogramowania przyjeto:

- wybér wstepnego podzialu czestotliwoéci zegara dla ukladéw USART: (pole
krosowe J-4) - podzial przez 2,

- przyporzadkowanie wyjséé sterownikéw przerwan:
SLAVE_PIC_0 --> wejscie IR@ ukiadu MASTER_PIC na pakiecie MM16,
SLAVE PIC_1 --> wejscie IRl ukladu MASTER PIC na pakiecie MM16.

w r— -
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2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJINEGO 7.

2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJINEGO

UWAGA!!

W ponizszym teksécie wszelkie oznaczenia stalych, zmiennych i funkeji maja
posta¢ taka jak w tekscie zrédlowym, napisanym w asemblerze ASM86. Przy
wykorzystaniu ich 2z poziomu jezyka C, pod kompilatorem MWC86, nalezy byé
swiadomym, ze dostepne sg w nim tylko te oznaczenia, ktére w tekscie
zrédtowym zdefiniowano jako PUBLIC i ich nazwy w definicji zakonczono
znakiem "_" (inderscore). Przy stosownych odwotaniach, wykonywanych w
jezyku C znak ten jest pomijany (nie jest vpomijany w odwolaniach
asemblerowych). Zasada ta obowiazuje takze w odwrotnym kierunku: przy
korzystniu na poziomie asemblera ASM86 z wielkogci i ‘funkcji
zdefiniowanych w jezyku C. Blizsze informacje na temat zasad taczenia
podprogramdéw napisanych w asemblerze i jezyku C, a takze wzajemnej wymiany
parametréw pomiedzy tymi programami mozna znalezé w rozdziale pt. "Using
the Assembler” podrecznika "MWC 86TM C Compiler Programer’s Reference
Manual"

Pakiet MI@6 zapewnia sprzetowa mozliwosd réwnoczesnego podlaczenia do uktadu
sterowania robotem szesciu urzadzen zewnetrznych. W obeecnej wersji handler
komunikacyjny pozwala na wspélprace od strony programowe j pieciu takich
urzadzen, a wymiana informacji nastepuje poprzez asynchroniczne porty transmisji
szeregowej USART 8251A.

W celu zapewnienia wymiany informacji za posrednictwenm pakietu MI@6 kazdemu
kanatowi transmisji przyporzadkowano w pamieci operacyjnej dwa bufory:

- bufor wejsciowy, oznaczany w  tekscie Zrédlowym programu  jako
mi@6_input_buffer n, gdzie n € <1, 5>

~ bufor wyjsciowy, oznaczany w tekscie  Zrédlowym programu  jako
mi@6_output_buffer n, gdzie n € <1, 5>

2.1. Bufor wejéciowy

Kolejne znaki odbierane w danym kanale zostaja wpisane bezposrednio, bez
interpretacji ich znaczenia do "SIZE_OF_INPUT BUFFER n " wymiarowego (n € <1,5>)
bufora wejsciowego. Kazdemu elementowi tego bufora odpowiada pojedyncza komérka
pamieci RAM. Bufor wejsciowy jest .buforem cyklicznym, tzn. ze odbierane znaki sq
wstawiane do niego sekwencyjnie w kierunku rosnacych adreséw. Dojscie do konca
bufora powoduje automatyczne ustawienie indeksu sterujacego jego wypelnianiem na

poczatek.

Wypelnianiem i odczytem informacji z bufora wejséciowego sterujg nastepujace
dwa indeksy:

1. Indeks odczytu z bufora wejséciowego, bedacy numerem komdérki pamieci,
liczonym wzgledem poczatku bufora, zawierajacej ostatni odczytany znak z
tego bufora. Indeks ten jest zwiekszany o jeden bezposrednio przed
odczytaniem znaku z bufora, a po dojsciu do konca bufora - ustawiany do
ponownego zliczania od zera. W tekstach programéw zrédlowych jest on
oznaczany jako "indeks_read_of in_buffer n", gdzie n jest oznaczeniem
odpowiedniego kanalu transmisji.

.

xEnA-PrAP/’oQ/
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2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJNEGO 8.

2. Indeks zapisu do bufora wejsgciowego, bedacy numerem komérki pamieci,
liczonym wzgledem poczatku bufora, zawierajacej ostatni, odebrany znak z
danego kanatlu transmisji szeregowej. Indeks ten jest zwiekszany o jeden
bezposrednio przed wpisaniem do bufora wejsciowego odebranego znaku, a po
dojsciu do kotca tego bufora ~ ustawiany do ponownego zliczania od zera. W
tekstach programéw zrédtowych jest on oznaczany Jjako
"indeks_input_of_in buffer n", gdzie n jest -oznaczeniem odpowiedniego
kanatu transmisji.

Oprécz obu tych indekséw do obslugi bufora wejsciowego wykorzystano dodatkowo
licznik obstugi bufora wejsciowego, ktéry:

~ Jjest zwiekszany o jeden Dbezposrednio przed wpisaniem do bufora
wejsciowego odebranego znaku,

- Jjest =zmmiejszany o jeden bezposrednio po odczytaniu znaku =z bufora
wejsciowego.

Licznik obslugi n-tego bufora wejsciowego, oznaczany w tekstach Zrédlowych jako
"in_counter_n_" jest wykorzystywany do: '

- okreslania momentu zakonczenia czynnosci odczytu znakéw z tego bufora
(jesli wartosé¢ licznika wynosi zero),

- okres$lenia sytuacji awaryjnej, v ktérej bufor wejsciowy zostaje
przepelniony (warto$é¢ wpisana do licznika pozostaje wtedy réwna rozmiarowi
bufora wejséciowego, a stan awaryjny jest sygnalizowany procedurze
nadrzednej poprzez ustawienie odpowiedniego wskaZnika btledu.

Zmienne in counter n_ n € <1,5> sa dwubajtowymi zmiennymi typu PUBLIC i moga by¢
wykorzystywane jako zmienne "READ-ONLY" w podprogramach uZytkownika.

Oprécz informacji zawartych w buforze wejsciowym, indeksach jego zapisu i
odczytu oraz w liczniku obstugi bufora wejsciowega, procedura realizujaca
transmisje pomiedzy ukladem sensorycznym a sterownikiem robota ustawia
nastepujace 1-bitowe wskazniki bledéw w l-bajtowym slowie bleddw:

7] (%] X X X 7} /] X

1 -'blad ramki,. ——-———J L— 1 - przepelnienie bufora
@ - brak bledu ramki. wvejséciowego,
@ - bufor wejsciowy
1 - blad przepelnienia, nie jest przepetiniony.
@ - brak bledu
przepelnienia. 1 - blad parzystosci,
@ - brak btedu parzystosci.

Btedy ramki, przepelnienia i parzystos$ci sa przepisywane ze slowa stanu ukladu
USART 8251A obstugujacego dany kanal transmisji. Informacja o bledach jest
uzupelniana po odebraniu kolejnego znaku z danego kanalu transmisji (wykonywana
jest suma logiczna informacji archiwalnej i biezacej), moze by¢ w kazdej chwili
odczytana przez uzytkownika i tylko przez niego jest kasowana. Stosowne
oznaczenia to:

read_error_indicator_n_ - procedura (typu PUBLIC) odczytujaca wskaZniki
bledéw z 1-bajtowego slowa bledéw,

{ /{6
KRRA-PIAP



2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJNEGO 9.

reset_error_n_ - procedura (typu PUBLIC) kasujaca wszystkie
wskazniki bledéw w l-bajtowym stowie bredéw.

Wywolanie tych procedur ma nastepujaca postac:
~ z poziomu asemblera ASM86:

CALL read error_indicator n_ n € <1,5
CALL reset_error n_ n € <1,5

- z poziomu jezyka C:

read_error_indicator_n () n € <1,5>
reset _error n () n € <1,5>

. W przypadku procedury read_error_indicator_n_ wskazniki bleddw'sa zwracane do

podprogramu wywolujacego poprzez rejestr AL (AH=00H). W przypadku podpregramu
padrzednego napisanego w jezyku C dla kompilatora MWC86 oznacza to, ze zwrot
nastepuje poprzez nazwe funkcji.
UWAGA !
Uzytkownik moze w  swoich podprogramach wykorzystywaé stala
SIZE_OF_INPUT BUFFER n_ (n € <1,5>, okreslajaca rozmiar n-tego bufora
wejséciowego, gdyz jest ona typu PUBLIC. Nalezy jednak zwrécic uwage na
sposéb jej deklaracji w procedurach nadrzednych:

- w przypadku programu nadrzednego napisanego w jezyku asemblera ASM86
stosowna deklaracja musi mieé postadéd:

EXTRN SIZE_OF_INPUT BUFFER n_: ABS
a przykladowe odwolanie:
MOV AX, SIZE_OF INPUT BUFFER_1_

- w przypadku programu nadrzednego napisanego w jezyku C dla kompilatora
MWC86 stosowna deklaracja musi mied postad:

extern unsigned int SIZE_OF INPUT_BUFFER_n;
a przyktadowe odwolanie:

¢ = &SIZE_OF INPUT_ BUFFER_1;

2.2. Bufor wyjgciowy

Uzytkownik wpisuje przesyltke w postaci ciagu kolejnyech znakdéw stanowiacych
informacje dla ukladu zewnetrznege do "SIZE_OF_OUTPUT_BUFFER_n" wymiarowego
bufora wyjsciowego danego kanalu transmisji. Wpisywana informacja ma juz postac
zakodowana zgodnie =z formatem przesylek wymaganym przez dany ukiad zewnetrzny.
Kazdemu elementowi tego bufora odpowiada pojedyncza komérka pamieci RAM. Bufor
wyjsciowy jest buforem cyklicznym, +tzn. 2Ze =znaki sa wpisywane do niego
sekwencyjnie w kierunku rosnacych adreséw. Dojécie do konca bufora powoduje
automatyczne ustawienie indeksu sterujacego jego wypelnianiem na poczatek tego
bufora.

HERA—PIAP/1Z1



2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJINEGO 19.

Wypelnianiem i wysylaniem znakéw z bufora wyjsciowego steruja dwa nastepujace
indeksy:

1. Indeks zapisu do bufore wyjsciowego, bedacy numerem komérki pamieci,
liczonym od poczatku bufora, zawierajacej ostatni zapisany znak do tego
bufora. Indeks ten jest zwigkszany o-jeden bezposrednio przed wstawieniem

.znaku do bufora, a po dojsciu do konica bufora - ustawiany do ponownego
zliczania od zera. W tekstach programéw Zrédlowych jest on oznaczany jako
"indeks_write_of_out_buffer n", gdzie n jest oznaczeniem odpowiedniego
kanalu transmisji.

2. Indeks wystanych znakéw z bufora wyjséciowego, bedacy numerem komérki
pamieci, liczonym od poczatku bufora, z ktérej wystano ostatni znak.
Indeks ten ‘jest zwiekszany o. jeden bezposrednio przed wyslaniem znaku z
bufora wyjsciowego do odpowiedniego urzadzenia zewnetrznego, po dojsciu do
korica tego bufora - ustawiany do ponownego zliczania od zera. W tekstach
programéw zrédtowych jest on oznaczany jako
"indeks_trans_of_out_buffer_n", gdzie n jest oznaczeniem odpowiedniego
kanatu transmisji.

r—cy A
~

Oprécz obu +tych indeksdéw, do obslugi bufora wyjsciowego wykorzystano
dodatkowo 1licznik obstugi bufora wyjsciowego, oznaczany Jjako "out_counter n",

ktéry: . -

—~ jest amniejszany o jeden bezposrednio po wyslaniu znaku z bufora
wyjsciowego do ukladu zewnetrznego,

- jest zwiekszany o jeden bezposrednio przed wpisaniem znaku do bufora
wyjéciowego.

Licznik obstugi bufora wyjsciowego spelnia taksg samg role jak jego odpowiednik

dla bufora wejsciowego. Zmienne out_counter n_ n € <1,5> sg dwubajtowymi
zmiennymi typu PUBLIC i moga by¢ wykorzystywane jako zmienne "READ-ONLY" w
podprogramach uzytkownika. )
UWAGA!
Uzytkownik moze @ w swoich podprogramach wykorzystywad stala
SIZE_OF_OUTPUT BUFFER n_ ‘(n € <1,5>, okreslajgca rozmiar n-tego bufora
wYjéciowego, gdyZz jest ona typu PUBLIC. Nalezy jednak zwrécic uwage na
sposéb jej deklaracji w procedurach nadrzednych: .

- w przypadku programu nadrzednego napisanego w jezyku asemblera ASM86
stosowna deklaracja musi mieé postad:

EXTRN SIZE OF OUTPUT BUFFER n_: ABS
a przykltadowe odwotanie:
MOV AX, SIZE_OF OUTPUT BUFFER 1 _

- w przypadku programu nadrzednego napisanego w jezyku C dla kompilatora
MWC86 stosowna deklaracja musi mie¢ postad:

extern unsigned int SIZE OF_OUTPUT_BUFFER_n;
a przykltadowe odwolanie:

¢ = &SIZE_OF_OUTPUT BUFFER_1; ~

MFRA-PTAP



2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJNEGO 11.

2.3. Realizacja transmisji przez usytkownika

0d strony uzytkowej transmisja z/do urzadzer zewnetrznych poprzez pakiet MI@6
sprowadza sie tylko do odczytu/wpisania danych do odpowiednich buforéw i
sledzenia stosownej informacji o sytuacjach awaryjnych (przepelnienie buforéw,
bledy wynikajace z samej transmisji). Sama wysylka danych z bufora wyjsciowego i
wpisywanie danych do bufora wejs$ciowego, wraz z modyfikacja zwiazanych z tym
zmiennych, odbywa sie¢ automatycznie, poza kontrola uzytkownika, z wykorzystaniem
podprograméw obslugi przerwan generowanych przez- uklady USART 8251A pakietu
MIQ6.

2.3.1. Wysytltanie danych do urzadzenia zewnetrznego

Uzytkownik chcac wystaé pojedynczy znak do wurzadzenia zewnetrzego,
podlaczonego do n-tego kanatu transmisji szeregowej (n € <1,5>) wpisuje ten znak
do n-tego bufora wyjséciowego za posrednictwem procedury
"write_to_output_buffer_n_" (typu - PUBLIC). Wpisywany znak jest parametrem
wejsciowym, a zatem: .

- w przypadku wywolania procedury z poziomu jezyka C wystepuje jako jedyny
parametr wywolania i moze mieé¢ typ "unsigned int" lub "unsigned char":

write_to_output_buffér_n (parametr) n € <1, 5>

- w przypadku wywolania =z poziomu asemblera parametr zostaje zloZony na
stosie, jako mlodszy bajt skladanego slowa, bezposrednio przed wywolaniem
procedury:

CALL write_to_output buffer n_ n € <1, 5>

Wywolanie procedury "write_to_output_buffer n " pociaga za soba wpisanie znaku
do odpowiedniego bufora wyjsciowego i, w przypadku gdy ukltad USART 8259A
sygnalizuje pusty bufor nadawczy (bit TxRDY slowa stanu tego USART-a jest réwny
1), programowe  zainicjowanie  odpowiedniej procedury obslugi przerwania
(procedury o nazwiach TxRDY n, gdzie n € <1,5>). Kolejne przerwania sy juz
generowane sprzetowo sygnalem TxRDY danego USART-a i pojawiaja sie do chwili
opréznienia bufora wyjsciowego (zliczenia przez licznik obstugi bufora
wyjsciowego do zera).

Procedura "write_to_output_buffer n_" zwraca do programu nadrzednego wartosd
parametru, z ktérym zostala wywolana. W przypadku, gdy bufor wyjséciowy nie
zawieral! miejsca na wpisanie tego zmaku (znak ten zamazalby inny, jeszcze
niewyslany znak) wpisanie aktualnego znaku nie jest wykonane, wszelkie zmienne

~sterujace wypelnianiem bufora wyjsciowego pozostaja bez zmian, a do programu
nadrzednego zwracana Jest wartos¢  @000H. Zwrot  informacji do programu
nadrzednego nastepuje poprzez rejestr AX (dla programu nadrzednego napisanego w
asemblerze ASM86) lub poprzez nazwe funkcji (dla programu nadrzednego napisanego
w jezyku C dla kompilatora MWCB8G).

UWAGA!

Po wywolaniu procedury "write_to_output buffer n_" z programu napisanego w
asemblerze ASM86 nalezy po powrocie do tego programu zwiekszyc wskaznik
stosu o 2. Wynika to stad, zZe procedura ta byta pisana z mysla o
: wywolywaniu jej z programéw napisanych w jezyku C dla kompilatora MWC86,
ktéry ‘"automatycznie" modyfikuje wskaZznik stosu o taka wartosé, jaka

16

MERA.LDYAD



2. OPROGRAMOWANIE PAKIETY KOMUNIKACYJINEGO j 12,

wynika 2z ilo$ci parametréw, z ktéra wywolano dana procedure (wywolanie na
poziomie jezyka C).

2.3.2. 0dbidr informacji z urzgdzenia zewnefrznego

0dbiér informacji =z urzadzenia zewnetrznego i wpisanie jej do bufora
wejsciowego obslugujacego n-ty kanal transmisji (n € <1,5>) wykonuje procedura o
nazwie RxRDY n, Jest to procedura obstugl przerwania generowanego sygnalem RxRDY
danego ukladu USART 8251A. Oprécz wpisania do Dbufora odebranego znaku i
modyfikacji zmiennych sterujacych wypeinianiem tego bufora procedura ta ustawia
takze odpowiednie wskaZniki bledéw transmisji i przepelnienia bufora wejsciowego
w 1l-bajtowym slowie bledédw.

0d strony uzytkowej odczyt pojedyrczego znaku z n-tego bufora wejsciowego z
réwnoczesna modyfikacja parametréw sterujacych +tym odczytem wykonuje procedura
"read_from_input_buffer_1_" (typu PUBLIC). Procedura =zwraca do programu
nadrzednego wartos¢ odezytanego bajtu, a w przypadku, gdy bufor wejsciowy nie
zawieral zadnego, jeszcze nieodczytanego znaku, zwracana jest wartosé Q0Q0H.
Zwrot informacji do programu nadrzednego wykonywany jest poprzez rejestr AX (dla
programu nadrzednego napisanego w asemblerze ASM86) lub poprzez mnazwe funkcji
(dla programu nadrzednego napisanego w jezyku C dla kompilatora MWC86).

Oprécz informacji dostepnych w buforach- wejsciowych uzytkownik ma dostep do
1-bajtowego stowa bledéw o nazwie error_indicator n_ (zmienna typu PUBLIC, jej
opis =zamieszczono wczedniej). Kasowanie wskaznikéw bleddéw dla n-tego kanatu
wykonuje procedura "reset_error_n_" (typu PUBLIC).

2.4, Dotaczanie oprogramowania pakietu komunikacyjnego do programu
usytkowego

Oprogramowanie pakietu komunikacyjnego mozna podzielié na dwie czesgci: czesc
dotyczaca inicjowania samego sprzetu, tzn. poszczegélnych ukladéw modulu MI0G6
oraz systemowego sterownika przerwan PIC 8259A modulu MM16, oraz czes$¢ dotyczaca
funkcji wykonywanych przez kolejne kanaly transmisji szeregowej.

Czesé pierwsza obejmuje nastepujace pliki:

1. Plik MIO6 HAR.A86, zawierajgcy wyrazenia ustalajace adresy poszczegdélnych
ukladéw modutu MIG6 oraz adresy wyznaczajace dostep do systemowego ukladu
PIC 8259A na pakiecie MM16.

2. Plik MI@6 51A.A86, zawierajacy podprogram wmi®6_5la_ (typu PUBLIC), ktéry
ustawia parametry transmisji szesciu ukladéw USART 8251A pakietu MIB6.

3. Plik MIQ6_53A, zawierajacy podprogram mi@6_53a_ (typu PUBLIC), ktéry
ustawia +tryb pracy czterech programowalnych dzielnikéw 8253A. Pozwalaja
one ustalié¢ szybkosci transmisji, z ktérymi pracujg poszegdlne porty
transmisji  szeregowej 8251A modutu  MIQ6 w obu lierunkach:
nadawanie/odbiér.

5. Piik M106;59A.A86, zawierajacy podprogram mi®6 59a_ (typu PUBLIC), ktory

inicjuje programowale sterowniki przerwad PIC 8259A pracujace w rezimise
SLAVE na pakiecie MI06 i w rezimie MASTER na pakiecie MM16.

MERA--PTAP
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2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJINEGO 13.

5. Plik MIQ@6_INI.A86, zawierajacy podprogram mi@6_ini (typu PUBLIC), ktéry

wywoluje procedury opisane w punktach 2 + 4, a takZe w =zaleznosci od

~ potrzeb, inicjuje parametry obstugi programowej poszczegélnych kanatow

transmisji (podprogramy kanal_n , gdzie n €°<1, 5> z pliku KANAL n.A86).

Procedura ta ustawia takze wektory przerwain do podprogramow obstugi

przypadkowych przerwan, ktére moga sie pojawié na poszczegélnych wejsciach
ukladéw SLAVE_PIC_0 i SLAVE_PIC_1 modulu MIQ6.

Procedura mi®6_ini_ jest tym podprogramem, ktéry musi wywolaé uzytkownik aby méc
korzystad z oprogramowania pakietu komunikacyjnego za pomoca modulu MIQ6.

Czes$¢ druga oprogramowania pakietu komunikacyjnego ma budowe modulowa, tzn. w
zaleznodci od potrzeb moga byé¢ dolaczane procedury obsltugi kolejnych kanatéw
transmisji szeregowej. Komplet takich procedur dla n-tego kanalu zawiera plik o
nazwie "KANAL n.A86". Sa to nastepujace podprogramy:

~ podprogram KANAL n, (typu PUBLIC) inicjujacy zmienne zwiazane z obsluga
bufordéw n-tego kanalu transmisji szeregowej, a takze inicjujacy odpowiedni
wektor przerwan do procedur zwiazanych z odbieraniem/wysylka znakow z/do
tego kanalu,

- podprogram TxRDY n obslugi przerwania od sygnalu TxRDY USART-a nr n,
- podprogram RxRDY n obslugi przerwania od sygnalu RxRDY USART-a nr n,

- podprogram read_from_input_buffer n_ (typu PUBLIC) odczytujacy pojedynczy
znak (bajt) z n-tego bufora wejsciowego,

- podprogram write_to_output buffer n_ (typu PUBLIC) wpisujacy pojedyinczy
znak (bajt) do n-tego bufora wyjsciowego oraz inicjujacy wysylke
informacji z tego bufora,

- podprogram read_error_indicator n_ (typu PUBLIC) odczytujaca wskazniki
bledéw dla n-tego kanatu transmisji szeregowej.

- podprogram reset error n  (typu PUBLIC) kasujacy wskazniki bledéw dla
n-tego kanalu transmisji szeregowej. .

Oprécz tego plik KANAL n.A86 zawiera deklaracje zmiennych zwiazanych z obsiugs

od strony programowej n-tego kanatu pakietu MIQ6.

Procedury obslugi przerwan wymienione powyzej korzystaja =z podprograméw,
ktére wysylaja odpowiednie sekwencje sterujace do sterownikéw przerwad PIC 8259A
w momencie zakorczenia obsiugi przerwania. Podprogramy te zawarto w osobnym
pliku o nazwie END _INT.A86.

2.5. Sygtem przerwan

Pakiet komunikacyjny, zrealizowany mna bazie modulu MI06, obsluguje (w
zaleZnosci od potrzeb) do 10 przerwarn, ktdére sa generowane przez sygnaty TxRDY i
RxRDY kazdego z pieciu wukladéw USART 8251A. W obecnej wersji obsluga przerwan
jest jednopoziomowa, tzn. rozpoczecie obslugi danego przerwania blokuje.obsluge
innych, nawet +tych o aktualnie wyZszym priorytecie. Przerwania sg ponadto
blokowane Programowo (instrukcja CLI) podczas  wykonywania  procedur -
"write_to_output_buffer n_ " i "read from_input_buffer n " ze wzgledu na
mozliwo$é wzajemnego nalozenia sie na siebie efektéw dziatania dwéch
podprograméw modyfikujacych te same liczniki obstugi danego bufora. Poszczegélne

A3
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2. OPROGRAMOWANIE PAKIETU KOMUNIKACYJNEGO - 14,

sterowniki przerwan 8259A zostaly zaprogramowane dd‘pracy w trybie z cyklicznymi
priorytetami (ang. rotating priority mode), w ktérym wszystkie zgloszenia sa
réwnouprawnione (aktualnie obstugiwane zgloszenie, po zakonczeniu obslugi
otrzymuje najnizszy priorytet). .

W procedurach Zrédtowych przyjeto nastepujace numery poszczegélnych przerwan:

Zrodto Nazwa Numer pola Nazwa procedury Kontroler
przerwania: sygnalu: wektora obstugi przerwan:
przerwan: przerwania:
INT z ukladu INT 16 TxXRDY n n = 1..4
PIC_0_SLAVE RXRDY n n = 1..4
INT z uktladu INT 17 TxRDY 5 SYSTEM PIC
PIC_I SLAVE RxRDY 5 (MASTER)
- - 18 -23 nieobstugiwane
USART 1 TxRdy 24 TxRDY 1
RxRdy 25 RXRDY_1
USART 2 TxRdy 26 TxRDY 2
RxRdy 27 RxRDY 2 PIC 0
- « (SLAVE)
USART 3 TxRdy 28 TxRDY_3
RxRdy 29 RxRDY 3
USART 4 TxRdy 30 " TxRDY 4
RxRdy 31 RxRDY 4
USART 5 TxRdy 32 "TXRDY 5
RxRdy 33 RXRDY 5
USART 6 TxRdy 34 SLAVE_1_IRx
RxRdy 35 SLAVE_1 IRx PIC 1
Syndet 36 SLAVE_1_IRx (SLAVE)
CLK 3 ouT 2 37 SLAVE_1_IRx o
- T - " 38 - 39 SLAVE_1_IRx - ‘

W momencie inicjacjowania poszczegélnych wukladéw modutu MI@6 podprogram
mi@6_ini_ wypelnia:

- pola 24 - 31 wektora przerwan adresami skoku do procedury SLAVE @ IRx
(podprogram typu "NIC NIE ROB"),

- pola 32 - 39 wektora przerwan adresami skoku do procedury SLAVE 1 IRx
(podprogram typu "NIC NIE ROB").

Adres wlasciwej procedury obstugi danego przerwania zostage wpisany do danego

pola wektora przerwan, w zaleznmosci od potrzeb, przez podprogramy "kanal n",
gdzie n € <1, 5>.

9
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1. Plik findisen.cB86

Plik Z2najduie sie w katalogu:
AUNMASTER\GLOBSFAC\findisen.c86

Komentar=z:
Inalezienie adresu czujnika jednobitowego.

Wvwolanie:

findonebit_sensor (onebit_sensor_number);

Dane weisciowe:

onebit_sensor_number - numer czujnika Jjednobitowego

Dane wyjsciowes: ~ -

— Funkcija zwraca adres czujnika jednobitowego 0
numerze onebit_sensor_number. Jesli nie ma

czuinika Jjednobitowego o takim numer:ze to funkcija -

zwraca wartosd¢ NULL. -

Lista plikow dolaczanvch (#include):

VAUNAMASTER\master.h, types.h, globspac.h

2. Plik findZ2sen.c8é

Plik znajduie sie w katalogu:
AUVMASTER\GLOBSPAC\find2sen.cB86

Komentarz: .
Inalezienie adresu czuinika dwubitowego.

Wyvywolanie:

findtwobit_sensor (twobit_sensor_number);

Dane welisciowe:

*1

twobit_sensor_number -~ numer czuinika dwubitowego

Dane wyisciowe:

T - Funkcia zwraca adres czuinika dwubitowego o
numerze  twobit_sensor_number. Jesli nie T ma
czujnika dwubitowego 0 takim numerze to funkcia
zwraca wartos< NULL.

" -

Lista plikédw dolaczanych (#include):

NAU\MASTER\master.h, types-.h, globspac.h

3. Plik findasen.cB86

Plik znajduije sie w katalogu:
AUNMASTER\AGLOBSPAC\findasen.c86
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Komentar=z: :
Znalezienie adresu czujnika analogowego.

-~ -

Wywolanie: -

findanalog_sensor (analog_sensor_number) ;

Dane weiscigwes

analog_sensor_number — numer czujnika analogowego

Dane wyliscipwe:

- Funkcia Zwraca adres czujnika analogowego (u]
numerze analog_sensor_number. Jedsli nie ma -
czuijnika analogowego o takim numer:ze to funkcia
zwraca wartosd NULL.

A.ista plikow dotaczanych (#include):

{
b

\AU\MASTER\master.h, types.h, globspac.h

4. Plik findvsen.c86

-, Plik znajduje sie w katalogu:
AUVMASTER\GLOBSPAC\Nfindvsen.c86

Komentarzz:
Znalezienie adresu czujnika wizylinego.

Wywolanie:

findvision_sensor (vision_sensor__number);

L1 aamiid

Dane weijsciowes
Ha

e

vision_sensor_number - numer czuinika wizyjnego -

Dane wyidéciowe: ' e

- Funkcia zwraca adres czujnika wizyinego b numer:ze
vision_sensor_number. Jesli nie ma czujinika
wizyijnego la) takim numerze to funkcija Zwraca
wartodsde NULL.

\
licsta plikow dolaczanych (#include):

\AU\MASTER\master.h, types.h, globspac.h

5. Plik findvect.c86

Plik znajduie sie w katalogu:
AUVMASTER\GLORBRSPACNfindvect.cB6

Komentarz:
Znalezienie adresu wektora korekcji. zg
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HWywolanie:

findcorrvector {(corrvector_number)

Dane weijisciowe:

corrvector_number — numer wektora korekciji

Dane wyliscigwe:

— Funkcia Zwraca adres wektora korekcii O numerze
corrvector_number. Jesli nie ma wektora korekcii o
takim numerze to funkcia zwraca wartosc NULL.

flista plikdw doltaczanych (#include):

VAUVMASTER\master.h, types.h, globspac.h

. 1ik etsens.cBébé

TP1ik - znajduje sie w katalogu:
NAUAVMASTERVINTRPRTR\getsens.cB6

-

<D@entarz:
T Funkcjia odczytujaca z czujnika wartosé¢ oraz
przeksztatcajaca Ja na przeskalowany wspodltczynnik

predkodsci.

Wywolanie:

b = get_ _sens{sensor_no,typesensor,module,value);

Dane weisciowe:

char sensor_no - numer czujnika, z ktorego
nastepuie odczyt

char typesensor — typ czulinika

unsigned module - czwarty parametr wektora
korekciji (wspdiczynnik

skalujacy)

Dane wyisciowe:

char b — wartosdé¢ zwracana przez funkcieg
QK - gdy odeczyt pomyslny
nr bledu - gdy nie

doubhle ¥*value - adres zmiennej zawierajgcej wartosd
odczytu

Lista plikdw doltaczanvych (#include):

VAUVMASTER\master. h, ) N\AUNMASTER\types. h,
VAUNMASTERAerrors.h

Wvkorzystuje:
read_sens ()
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7. ik tsenc.c8

)

Flik znajduje sie w . katalogu:
NAUANMASTERNINTRPRTR\getsenc.cB86

thentarz: ) ]
Funkcijia odoczytuijaca z czujnika wartosc oraz
prreksrtaltcajaca ja na tablice przyrostow korekcyinych.

WgUDlanie:

f

b =
get_sens(sensor_no, typesensor, vector _addr,value);

Dane weisciowe:

char SEeNsor_no — numer czujnika, z ktdrego
nastepuje odczvyt

char typesensor ~ typ czuinika

COR_VECT ¥vector_addr[]J — adresy wektor dw korekciji
uzywanych przy korekcii

dodatniej i ujemnej

Dane wyisciowe:

- char b - wartos4d zwracana przez funkcie
oK — gdy odczyt pomyslny
nr bledu — gdy nie

double valuel]l - tablica przyrostow korekcylinych

Lista plilktdw dolaczanvch (#include);

VAUNMASTER\master.h, VAUNMASTERNtypes. h,
VAUNMASTERNerrors.h, \NAU\MASTER\NGLORSFACNglobspac.h.

Wykorzystuijes:
read_sens(), read_vis(), findvision_sensor ().

8. l1ik 0ss.c86

Plik znajduie sie W katalogu:
VAUVMASTERNINTRPRTRAINSTR\poss.cB86

Komentarz: _

"Free positioning”. Wykonanie instrukciji
poszukiwania swobaodnego. Poszukiwanie jest realizowane
tak dtugo, dopdéki przynaimniej jeden z trzech czujnikow
ockreslajacych (przy pomocy przypisanych wektor dw
korekcijii) przyrost potozenia jest w stanie pobudzenia.

Wvwotltanie:

poss(instruction);

Pane wejsciowe:

POSS_INSTR f%¥instruction - adres instrukcji
programu uzytkownika

2
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Dane wyisciowe:

— Funkcia zwraca numer bigdu lub #, gdy wykonanie
instrukciji poszukiwania swobodnego zakohczyilio sie
sukcesem. :

Imienne zewnetrzne (extern):

tool _defined - gzy zdefiniowane narzgdzie

atcp@all

aorntgl] ’ - aktualna pozycija i orientacja
robaota

aconfig =~ aktualna konfiguracja ramienia
robota

actual_base_velocity ~ aktualna prgedkosc podstawowa

radaptacia - Ccz¥y wilaczone sa inne funkcje
adaptacyine

calcper; ~ — okres makrointerpolaciji

ista plikdw dolaczanych (#include):

NVAUNMASTER\Amaster.h, NAUNMASTERNINTRPRTRAtypes.h,
VAUNMASTERNINTRPRTRNInstruct. . h, \AU\MASTER\errors.h,
NAUNMASTERNINTRPFRTRAinscodes.h, '
NVAUNMASTERAGLOBSFACNglobspac.hy,
NAUNMASTERANEXTHMOVAmove.h

Wykorzvstuije:s

deactivate_sensor (), get_sens (),
findonebit_sensor (), findtwobit_sensaor (),
findanalog_sensor (), findvision_sensor (),

findcorrvector (), actlzext (), wait_for_inpos()

9. Plik contou.c86

—~

Flik znajdulie sig ~ w katalogu:
VAUNMASTERMVINTRPRTRAINSTR\Acontou.«c86

Komentarz:
Wtaczenie konturowania.-

Wvwolanie:

contouf{instruction)

A}

Dane _weisciopwe:

CONTOU_INSTR. ¥instruction - adres instrukciji
. programu uzytkownika

Dane wyidciowe:s

— Funkcija zwraca numer btedu lub @, gdy wykonanie
instrukcii wliagczenia konturowania zakonhczylo sie
sukcesem.

¥
Zmienne zewnetrzne (extern):

%6
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adaptacia - Cczy wltaczone =31 inne funkcie
adaptacyine,

contour_an — czy wilaczone Jjest konturowanie,

tvpesensor - tvyp czuinika uzywanego do
konturowania, )

vector_addr[]l — tablica wskaznikdw do uzywanych
wektorow korekcii,

sensor_no - npumer czujnika uiywanego przy

konturowaniu.

Lista plikdw dolaczanych (#include):

NMAUVMASTERAmaster .. h, VAUANMASTERMNINTRPRTRA\types.h,
NAUNMASTERNINTRPRTRAinstruct.h, NAUNMASTER\errors.h,
VAUNMASTER\GLOBSPACNglobspac.h.

Wyvkorzvstuie:

- findtwobit_sensor (), ' findanalog_sensor (),
indvision_sensor (), findcorrvector (), act_vis{),
activate_sens ().

19. Plik act vis.cB86

Plik - znajduie sie w katalogu:
NAUNMASTERNVNINTRPRTRNact _vis.c86 -

Komentarz:

Aktywacia czuljdnika wizyinego. Funkcija wysyila do
bufora pakietu MI@gs przesylke inicijalizacii czuinika,
Jjedsli jest zainicjalizowane mniej niz MAX_SENS_AMOUNT
czuinikow.

WHvwoltanie:

result = activate_vision_sens (sensor_ptr);

Dane wejidciowe:

sensor_ptr - parametr typu *SENSOR_DESCR, bedacy
wskaznikiem do pola zawieraljgcego
parametry czuinika wizyinego. Postad
pola pd parametrami czujnika jest
identyczna Jjak pole definicji
czuijnika w glob_space’.

Dane wvisciocwe:

i

— Funkcija zwraca numer bledu lub 3, gdy wykonanie
aktywaciji czuinika wizyinego zakoficzyilo sie
sukcesem.

- result — zmienna typu char

Funkcija zwraca nastepuiace wartosci:
Odpowiedzi obowiazujace dla wszystkich pakietéw:

SENSOR_INITIALIZED @ - 0K, czujnik zostatl
zainicjowany
- . BAD_SENSOR_TYPE 1 — procedura nie

obstuguie /tedo typu
czujnikdw

At
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Zmienne rewnetrzne (extern):

sens_count - liczba dolgczonych czujnikow
sens_tabll - tablica specyfikacii aktywnych
czujnikdw

Lista plikow dolaczanych (#include):

NVAUNMASTERNINTRPRTRAsensors. i,
NAUNMASTERNVINTRPRTRAsen _serv. h,
VAUNMASTERNINTRPRTRNact _sen.h,
NVAUNMASTERAGLOBSPACN\globspac.h.

Uyvkorzvstuio:

write_to_output_buffer_10),
write_to_output_buffer_2(y, write_to_output_buffer_3I(),
write_to_output_buffer_4().

11t. Plik read vis.cB86

Plik znajduie sie w katalogu:
NAUNMASTERNINTRPRTRAread_vis.cB86

Komentarz:

Funkcija odczytuiaca z czuinika wizyinego wartosd 1lub
pamietaigca poprzedniag wartosd, Jesli nie napityngity
nowe dane z kamery.

Uvwolanie:

b = read_vis({vision_sensor_address, value)j

Dane weisciowe:

vision_sensor_‘address — wskaznik na opis czuinika
wizyijnego

Dane wyisciowe:

— Funkcia zwraca numer btgdu lub @, gdy odczytanie
: czujnika wizyinego zakonhczyio sie sukcesem.
value — adres zmiennej zawierajijgcej wartosd odczytu

. Zmienne zewnetrzne (extern):
b

vision_counterll ~ tablica - licznikdw odczytanych
‘ znakdw komunikatu

Lista'plikéw dotagczanvech (#include):

\AU\MdSTER\master.h, VAUNMASTER\types.h,
VAUNMASTER\errors.h. . )

Wytkorzvstuie:

read_from_input_buffer_14(),
read_from_input_buffer_2¢(), read_from_input_buffer_3I(),
read_+from_input_ buffer_4¢(), long b3Itol{).
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12. Plik deact mi.c86

Plik Zznajdulje sie w katalogu:

NAUNMASTERNINTRPRTRAdeact _mi.c86

Komentarz:
Dezaktywacia
pakietami MI-@6.

wszystkich czuinikiow zZwigzanych Z
Do buforow wszystkich kanaldw pakietu

MI-@56 wysyltana jest przesyika in] informujaca o
dezaktywacii.
Wywolanie:
deact_mi ()3 o _ )
Dane weidciowe: — brak
Aane wyijisciowe: — brak
IZmienne gewnetrzne {externl: - brak

HUvkorzystuies

write to_output_buffer__1 (),
write_to_output _buffer_2(), write_to_output_buffer_ 20,
write_to_output_buffer_40).

13. Plik linear.c86

Plik znajduje sie w katalogu:

AU\MASTERYVEXTMEV 1 inear.cBé6

Komentarz:

Wykonanie ruchu po linii prostej z jednostaina

miang orientaciji osi narzedzia. W przypadku, gdy
Wltaczone jest konturowanie ruch narzedzia Jest
mody+fikowany tak, aby uwzgledni¢ informacije uzyskane z

czuinika.

o,

Hywolanies:

linear ()

Dane wyisciowe:

wrA

wartosde funkciji:

LINEAR_SLOW — za wolny ruch

LINEAR_CONSTRAINTS -
LINEAR_VELOCITY -

LINEAR_INSTR_INT -

LINEAR_CONFIG -
LINEAR_ _ERROR -

Zmienne zewnetrzne (extern):

VECTOR rtcpd -

przekroczonie ograniczef
przekroczonie ograniczen
predkosci
instrukcija
przerwana

zmiana konfiguracii
inne biledy

zostatla

Daocelawe potozenie punktu



Dokumentacia sterownika IRp—-6/&40 - 9 -

- —

TCP -Lmm3

VECTOR rorntg — Docelowa arientacija osi
narzedzia {wektor
jednostkowy)

int rconfig — Zadana konfiguracija
ramienia robota

double rpt - Czas ruchu [s]

VECTOR atcpd - Aktualne polozenie punktu
"TCF [mml

VECTOR aorntd — Aktualna orientacija osi

. narzgdzia (wektor
jednostkowy)

VECTOR dtcp@ - Wektdr przyrostu potozenia
punktu TCP (= rtop@d -
atcp®)

double calcper — Okres obliczeniowy [sl

BOOLEAN oscillation - pkresla CZYy

wystepulia
oscylacije

VECTOR oscillation_vector ~ Wektdr oscylacii
.double oscillation_deflection - Aktualna wartosd
‘ wychylenia
int oscillation_nosteps - Liczba kraokodow
potrzebna dla
wykonania poiowy
jedneij oscylacji
VECTOR tcpd, orntd - pogrednia poz. robota we
. wspatrzednych zewngtrznych
double lambda - = step / steps

VYECTOR stcp@d, sornt@ — poczatkowa pozycija robota
T Ww ruchu prostoliniocowym we
wspolirzednvyech zewnetrznych

int aconfig — aktualna konfiguracia
o ramienia robota

SENSOR sensoril] — tablica czuidnikdw

BOOLEAN contour _on - konturowanie wlaczone (1)
wylaczone (9)

int sensor_no -~ numer czuinika uzywanego
do konturowania

char typesensor — tvyp czuinika uzywanego do
konturowania

COR_VECTOR xvector_addrl[]l - adresy wektor odw

korekcii uzywanych do
konturowania

Lista plikdw dolaczanvch {(#include) :

AUNMASTER\master .h, AU\MASTER\intrprfrtypes.h,
linear.h, move.h .

Wykorzvstuie:

vectcopy (), frndintl (), orntinit (), intrrptd (>,
vectnrml (1}, . interm(),
calculate_oscillation_deflection(), move (), char

get_senc(), void deactivate_sens{), void deact_mi (),

30
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Indeks

act_vis = &
act_vis.cBs6 = &
contou = S

contou.cBs6 :

w

deact_mi : 8

deact_mi.c86 = 8
s Ffindlsen @ 1
findlsen.c84 : 1
findZsen :* 1
findZ2sen.c8s6 : 1
findasen : 1
findasen.cB46 = 1
dndvectt: 2
findvect.c86 = 2
findvsen 2
findvsen.cB86 : 2
getsenc : 4
getsenc.cB6 @ 4

getsens 1 3
getsens.cB6

&

linear : 8, 8
linear.c846 : 8

poss 1 4
poss.cB6 ¢ 4

read_vis 1 7
read_vis.cBs = 7

PN



< 4. Badania wspdipracy uktadu sterowania robota IRp z czujnikiem

wizyjnym. 1D,

.

b,

be2.

Wstep.

Czugnik wizyjny 1D zostak opracowany przez OAE w ramach
zlecenia RP-63. Zostal on przekazany do OAP w dniu 1990. 01.31
Podczas przekazywania czujnika, OAE zademonstrowal Jego sprae
wnosé z oprogramowaniem testujgcym - w kasecie INTELDIGIT -~ -
PROWAY, Badania wspdipracy czujnika wizyjnego 1D =z roboteml'w
zostaly zakondczone w dniu 1990.02.28, jednak ze wzgledu na -
powstaig awarig czugnika oraz koniecznodé wykonywania innych
prac planowanych w OAP, przesunieto termin odbioru etapu 1

zlecenia 9532 na dziern 1990,04.20.

Przebieg badan,

W trakcie badan funkcjonalnych czujnika 1D, w czuJdniku tym

dokonywanych by*o szereg zmian programowych, ktérych konie-
cznos$é wprowadzenia wynik¥a dopiero po dotgczeniu czujnika
do robota. Na poczgtku badar usunieto zjawisko odsylania prze-
sytek skierowanych z robota do czujnika.

Dalsze badania wykazaly, ze znaki wysylane do czujnika
s3 przez niego gubione, W celu mozliwosci takiego stwierdzenia
OAP opracowal specjalny program testujgcy, ktdéry umozliwix
okre$lenie przyczyny tego zjawiska. Préby wykazaly, ze oprogra
mowanie obstugujgce czegsé odbiorczg czujnika nie nadaza za
sygnatami przychodzgcymi z robota.

Z przeprowadzone]j dyskusji z autorem oprogramowania

-

'wynika, ze w celu usunigcia tej niedogodnosci nalezaXoby prze-

programowad bufor czujnika z uwzglednieniem wymaganych szybko-
$ci transmlsgi. W 'stosunku do dokumentacji oprogramowania czuj
nika (Nr 6291 - za¥, Nr 4) wprowadzono zmiany znaczenia komuni
katdw.,

NizeJ wymienionym funkcjom przypisano nastepujgce znaczenia:

POSA_ACT - pytanie o dane z pierwszej kamery,
POSB_ACT - pytanie o dane z drugiej kamery,

2
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POSC_ACT - pytanie o dane z trzecie]j kamery. ~

Komunikaton

SET_FLAG i CUR_POS nie zostaly przypisane zadne znacze--

nia. Format komunikatu S_ERROR pozostal bez zmiam:-
Pierwotnie przyjete przeskanie liczb zmiennoprzecinkowych
okazato sie niekorzystne i zostalo zamienione na przesytanie
liczb catkowitych z zakresu 0+#255, Dzieki temu komunikaty:
POZA_REC, POZB_REC, POZC_REC (dane z pierwszej, drugiej lub

trzeciej kamery) skrdcono do niezbednej dtugodci. Po wprowa—‘

dzonych zmianach stwierdzono bezbredny odczyt tredci komuni-

katdWo.
W czasie dalszych badan stwierdzono, ze odczyt dahych

przekazywanych z kamery jest niewasciwy. Dane te nie odpowia

dajg potozeniom rzeczywistym kamery i nie zmieniajg sie przy
zmianie usytuowania kamery w stosunku do otoczenia,.

Wnioski z badan,

W czasie badan funkcjonylnych czujnika wizyjnego stvwie-

rdzono, ze:

- Jest komunikacja pomiedzy sterownikiem, a czujnikiem., Tresci

komunikatéw sg odczytywane prawidZowo,

~ szybkos$é obsitugi informacji odbieranych przez czujnik .jest.
niewystarczajaca,

-~ dane przekazywane przez czujnik nie sg skorelowane z Jjego

potozeniem w stosunku do otoczenia.

5 Ocena wykorzystania wynikdéw pracy wtasne] realizowanej wg

zlecenia 9532..

Ten punkt sprawozdania wprowadzono po zakoriczeniu tematu

1122, W wyniku odbioru pracy 1122, przy zastosowaniu czujnika
wizyjnego opracowanego przez Instytut Automatyki Przemystowej:
Politechniki Warszawskiej, komisja przyjeta i potwierdzia

prawidiowos$é wykonania tematu pt.: "Realizacjé oprogramowania
obstugi inteligentnych uk*addw sensorycznych®, Oceny dokonano
podczas praktycznego zadéemonstrowania dziatajgcego oprogramo-

33
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