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1.5.9 Tools
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TEMA 2: Introduccion a la programacion
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2.1 INTRODUCCION

2.2 MODOS DE DIRECCIONAMIENTO
2.2.1 Direccionamiento inmediato
2.2.2 Direccionamiento directo
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6.2 EJEMPLOS
6.2.1 EJEMPLO 6-1: El médulo CVREF: tension analdgica variable
6.2.2 EJEMPLO 6-2: El moédulo CVREF: tension en diente de sierra
6.2.3 EJEMPLO 6-3: El médulo comparador: Compara dos tensiones analégicas
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7.4 EL MODO DE CAPTURA
7.5 EL MODO DE COMPARACION
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7.6.3 Secuencia para la habilitacion PWM
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AREA DE PRACTICAS (a descargar desde www.creacionescopyright.com)

7.1 INTRODUCCION
7.1.1 Relacion de materiales

7.2 EJEMPLOS
7.2.1 EJEMPLO 7-1: Modo de captura: midiendo un periodo
7.2.2 EJEMPLO 7-2: Modo de captura: midiendo la anchura de un pulso
7.2.3 EJEMPLO 7-3: Modo de captura: midiendo el tiempo entre dos pulsos
7.2.4 EJEMPLO 7-4: Modo de captura: medidor ultrasénico SRF05
7.2.5 EJEMPLO 7-5: Medidor ultrasénico SRF05: detectar distancia minima
7.2.6 EJEMPLO 7-6: Medidor ultrasénico SRF05: sistema anti choque
7.2.7 EJEMPLO 7-7: Modo captura: acelerometro de 2 ejes 28017
7.2.8 EJEMPLO 7-8: El acelerometro de 2 ejes 28017: medir posicion relativa
7.2.9 EJEMPLO 7-9: El acelerémetro de 2 ejes 28017: detectar movimiento
7.2.10 EJEMPLO 7-10: El acelerémetro de 2 ejes 28017:medir la aceleracion
7.2.11 EJEMPLO 7-11: El acelerometro de 2 ejes 28017: calculo del angulo
7.2.12 EJEMPLO 7-12: Comparador del médulo ECCP1: contador de eventos
7.2.13 EJEMPLO 7-13: Comparador del médulo ECCP1: contador de eventos ajustable
7.2.14 EJEMPLO 7-14: Modo PWM: generar una sefial PWM con el ECCP1
7.2.15 EJEMPLO 7-15: Modo PWM: generar una sefial PWM variable en anchura
7.2.16 EJEMPLO 7-16: Modalidad “Pulse Steering” del modo PWM
7.2.17 EJEMPLO 7-17: Modalidad de semi puente en H “Half-Bridge” del modo PWM
7.2.18 EJEMPLO 7-18: Modalidad de puente en H “Full-Bridge” del modo PWM

XXl


http://www.creacionescopyright.com/

7.2.19 EJEMPLO 7-19: Modalidad de auto desconexiéon “Auto-Shutdown” del modo PWM
7.2.20 EJEMPLO 7-20: Modo PWM: regulando la velocidad de un motor

7.2.21 EJEMPLO 7-21: Modo PWM: regular la velocidad y el sentido de giro de un motor
7.2.22 EJEMPLO 7-22: Modo PWM: control de dos motores

7.2.23 EJEMPLO 7-23: Modo PWM: control de movimientos
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8.2 EL EUSART
8.2.1 Los registros
8.3 EL EUSART EN EL MODO ASINCRONO
8.3.1 Transmision asincrona
8.3.2 Secuencia para una transmision asincrona
8.3.3 Registros asociados en la transmision asincrona
8.3.4 Recepcidn asincrona
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8.3.8 Registros asociados en la recepcion asincrona
8.4 EL GENERADOR DE BAUDIOS DEL EUSART
8.4.1 Deteccion automatica de baudios
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8.5 EL EUSART EN EL MODO SINCRONO
8.5.1 Modo Master
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AREA DE PRACTICAS (a descargar desde www.creacionescopyright.com)

8.1 INTRODUCCION
8.1.1 Relacion de materiales
8.2 EJEMPLOS
8.2.1 EJEMPLO 8-1: Transmisiéon asincrona con el EUSART
8.2.2 EJEMPLO 8-2: Recepcion/Transmision asincrona con el EUSART
8.2.3 EJEMPLO 8-3: Deteccion automatica de baudios
8.2.4 EJEMPLO 8-4: Transmitiendo mensajes
8.2.5 EJEMPLO 8-5: Monitorizacion remota
8.2.6 EJEMPLO 8-6: Control remoto
8.2.7 EJEMPLO 8-7: El Lector RFID
8.2.8 EJEMPLO 8-8: Control de accesos mediante RFID
8.2.9 EJEMPLO 8-9: Reconocimiento de voz (1)
8.2.10 EJEMPLO 8-10: Reconocimiento de voz (2)
8.2.11 EJEMPLO 8-11: Reconocimiento de voz (3)
8.2.12 EJEMPLO 8-12: Grabacion de voces SD del usuario
8.2.13 EJEMPLO 8-13: Reconocimiento de voz (4), Control de movimientos
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TEMA 9: La puerta serie sincrona (MSSP,

AREA DE TEORIA
9.1 INTRODUCCION
9.1.1 El Bus SPI
9.1.2 El Bus 12C
9.2 EL MODULO MSSP
9.3 EL MODO SPI
9.3.1 Habilitando el modo SPI
9.3.2 Modo SPI Master
9.3.3 Modo SPI Slave
9.3.4 El modo SPI durante el SLEEP
9.4 EL MODO I12C
9.4.1 Modo 12C Slave
9.4.2 Modo 12C Master

AREA DE PRACTICAS (a descargar desde www.creacionescopyright.com)

9.1 INTRODUCCION

9.2 LIBRERIAS
9.2.1 Libreria “I2C_16FXXX”
9.2.2 Libreria “DS1307_16FXXX”
9.2.3 Libreria “MD25_16FXXX”

9.3 EJEMPLOS
9.3.1 EJEMPLO 9-1: Lectura/Escritura sobre la RAM del DS1307
9.3.2 EJEMPLO 9-2: Visualizacion de la hora del DS1307
9.3.3 EJEMPLO 9-3: Reloj/calendario con el DS1307
9.3.4 EJEMPLO 9-4: Lectura de parametros del driver MD25 (1)
9.3.5 EJEMPLO 9-5: Lectura de parametros del driver MD25 (2)
9.3.6 EJEMPLO 9-6: Activacion de motores y medida de consumo
9.3.7 EJEMPLO 9-7: La funcién “Auto-Stop” de la controladora MD25
9.3.8 EJEMPLO 9-8: El efecto de la aceleracion
9.3.9 EJEMPLO 9-9: Movimientos combinados
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ANEXOS (a descargar desde www.creacionescopyright.com

ANEXO 1: RESUMEN DE LOS REGISTROS INTERNOS

ANEXO 2: RESUMEN DEL JUEGO DE INSTRUCCIONES

ANEXO 3: ESTADO DE LOS REGISTROS TRAS EL RESET

ANEXO 4: LA PANTALLALCD

AN4-1 INTRODUCCION

AN4-2 CONEXIONES

AN4-3 CARACTERISTICAS ELECTRICAS
AN4-4 JUEGO DE INSTRUCCIONES
AN4-5 EL JUEGO DE CARACTERES
AN4-6 LOS CARACTERES GRAFICOS

ANEXO 5: MEDIDOR ULTRASONICO SRF05

AN5-1 INTRODUCCION
AN5-1.1 Modo 1, compatibilidad con el SRF04
AN5-2.2 Modo 2, sefial Unica para trigger y ECO
AN5-2 CARACTERISTICAS ELECTRICAS
AN5-3 CONEXIONADO
AN5-4 AJUSTES
AN5-5 APLICACIONES

ANEXO 6: ACELEROMETRO DE 2 EJES #28017

AN6-1 INTRODUCCION

AN6-2 CARACTERISTICAS

ANG6-3 ESPECIFICACIONES Y APLICACIONES
ANG6-4 TEORIA DE FUNCIONAMIENTO

ANG6-5 PATILLAJE

AN6-6 PROTOCOLO DE COMUNICACION

ANEXO 7 SWITCH DE 5 POSICIONES #27801

AN7-1 INTRODUCCION

AN7-2 CARACTERISTICAS

AN7-3 ESPECIFICACION Y APLICACIONES
AN7-4 PATILLAJE

AN7-5 TEST RAPIDO

ANEXO 8: LECTOR RFID #28140

AN8-1 INTRODUCCION

AN8-2 CARACTERISTICAS MECANICAS
AN8-3 CONEXIONADO

AN8-4 PROTOCOLO DE COMUNICACION
AN8-5 SOBRE LA TECNOLOGIA RFID

ANEXO 9: VRbot, RECONOCIMIENTO DE VOZ

AN9-1 INTRODUCCION
AN9-1.1 Aplicaciones
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AN9-1.2 Caracteristicas
AN9-1.3 Presentacion
AN9-1.4 Especificaciones técnicas
AN9-2 EL INTERFACE GRAFICO DE USUARIO
AN9-2.1 Estableciendo la comunicacion
AN9-2.2 Las voces Sl predefinidas
AN9-2.3 Las voces SD definidas por el usuario
AN9-3 EL PROTOCOLO DE COMUNICACION DEL MODULO VRbot
AN9-3.1 Los argumentos
AN9-3.2 Los comandos
ANO9-3.3 Las respuestas

ANEXO 10: MD25, DRIVER CONTROLADOR PARA MOTORES

AN10-1 DESCRIPCION
AN10-2 CONEXIONES Y GENERALIDADES
AN10-3 CONTROL DEL MD25 EN EL MODO I2C
AN10-3.1 El registro de velocidad 1
AN10-3.2 El registro de velocidad 2/ giro
AN10-3.3 Registros codificadores
AN10-3.4 Bateria
AN10-3.5 Consumo
AN10-3.6 Aceleracion
AN10-3.7 Registro de modo
AN10-3.8 Registro de comandos

AN10-4 CONTROL DEL MD25 EN EL MODO SERIE
AN10-5 EL MOTOR EMG30
AN10-5.1 Especificaciones del EMG30
AN10-5.2 Soporte de montaje

ANEXO 11: LIBRERIAS UTILIZADAS

AN11-1 INTRODUCCION
AN11-2 LCD4BITSPIC16
AN11-3 TECLADO
AN12-4 MSE_MAT_PIC16
AN11-5 MOTORES_PWM
AN11-6 RFID_28140
AN11-7 VRbot_16FXXX
AN11-8 12C_16FXXX
AN11-9 DS1307_16FXXX
AN11-10 MD25_16FXXX

ANEXO 12: FlowCode 4; OTRA FORMA DE PROGRAMAR

AN12-1 INTRODUCCION
AN12-1.1 Ventajas
AN12-1.2 Caracteristicas
AN12-1.3 Versiones del FlowCode 4
AN12-1.4 Trabajar con FlowCode 4
AN12-1.5 Instalacion de FlowCode 4
AN12-2 EJECUCION DE FlowCode 4
AN12-3 CONFIGURACION
AN12-3.1 Opciones del compilador
AN12-3.2 Seleccién del microcontrolador
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AN12-3.3 Opciones del proyecto
AN12-4 HERRAMIENTAS DE COMANDOS
AN12-4.1 Herramienta Ingreso
AN12-4.2 Herramienta de Salida
AN12-4.3 Herramienta de Demora
AN12-4.4 Herramienta de Decision
AN12-4.5 Herramienta de Decision Multiple
AN12-4.6 Herramienta de Punto de Conexion
AN12-4.7 Herramienta de Ir a Punto de Conexion
AN12-4.8 Herramienta Bucle
AN12-4.9 Herramienta Macro
AN12-4.10 Herramienta de Macro de Componentes
AN12-4.11 Herramienta de Calculo
AN12-4.12 Herramienta de Manipulacién de Secuencia
AN12-4.13 Herramienta de Interrupcion
AN12-4.14 Herramienta Codigo C
AN12-4.15 Herramienta de Comentarios
AN12-5 HERRAMIENTAS DE COMPONENTES
AN12-5.1 Clasificacién de los componentes
AN12-5.2 Configuracion y uso de los componentes
AN12-6 EJEMPLOS
AN12-6.1 EJEMPLO 1: Leer un interruptor
AN12-6.2 EJEMPLO 2: Intermitencia variable
AN12-6.3 EJEMPLO 3: Contador sobre un display de 7 segmentos
AN12-6.4 EJEMPLO 4: Visualizando mensajes sobre una pantalla LCD
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