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1.0 Introduccion

Great Cow BASIC (GCB) es un compilador BASIC para microcontroladores PIC. Te permite programar
en BASIC en lugar de tener que aprender lenguaje ensamblador o C. jTambién es completamente de
caédigo abierto!

CHIPINO es un modulo de desarrollo de cédigo abierto que facilita mucho la programacion con
lenguaje Great Cow Basic, Assembly o C. Tiene el mismo tamafio que los médulos Arduino populares,
por lo que todos los escudos enchufables que funcionan con Arduino pueden funcionar con CHIPINO.

CHIPINO utiliza un cable de programacién basado en el programador PICkit 2 de cédigo

abierto de Microchip. Esto permite que el CHIPINO se use con cualquier microcontrolador PIC de 28
pines en blanco. Esto también permite al usuario desenchufar el chip y convertirlo en un disefio
permanente cuando el software esté completo.

Esto hace que la combinacion de Great Cow Basic y CHIPINO sea una plataforma de
desarrollo perfecta para crear productos electrénicos.

Great Cow BASIC ha sido escrito con tres objetivos principales: eliminar la necesidad de comandos

de ensamblaje repetitivos, producir un codigo eficiente y facilitar el tomar el cédigo escrito para un chip

y ejecutarlo en otro. Oculta muchas de las partes méas confusas de la programacion de microcontroladores,
lo que lo hace adecuado para principiantes y para aquellos a quienes no les gusta ensamblar o C.
También es excelente para que los nifios aprendan programacion electronica. ¢Y no somos todos nifios
por dentro?

La sintaxis de Great Cow BASIC se basa en la de QBASIC/FreeBASIC, pero con algunas
modificaciones para adaptarse al sistema muy diferente que constituye un microcontrolador. Great
Cow BASIC le permitira programar la mayoria de los microcontroladores PIC de 8 bits (chips
PIC10F, 12F, 16F y 18F).

Caracteristicas:
+ Declaraciones de control de flujo BASIC estandar: si, seleccionar mayusculas y mindsculas,

hacer, para, ir a + Compatibilidad con multiplicar, dividir, sumar, restar, operaciones booleanas y
comparaciones. * Tipos de datos Bit, Byte, Word y String, ademas de matrices de bytes. *

Subrutinas y Funciones

» Montaje en linea, en la mayoria de los casos sin directivas especiales * Tablas
de datos

Codigo portatil y reutilizable:
» Admite la mayoria de los microcontroladores PIC de 8
bits * Escriba cédigo para un PIC10F, 12F | Microcontrolador PIC de 8 bits 16F o 18F
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* Recalcula automaticamente todos los comandos de retardo segun la velocidad del reloj
del chip

Capacidades de E/S:
* Rutinas LCD 2x16 estandar  Rutinas
para A/D en chip, PWM, SPI, USART, EEPROM y temporizadores * Comunicaciones
RS232: velocidades entre 300 y 19200 bps con el usuario
paridad configurable, bits de inicio y parada. ¢
Lectura de teclado PS/2 « Teclado 4x4

Otras caracteristicas:

» Amplio archivo de ayuda y foro

« Varias traducciones

» Genera codigo ensamblador compatible con MPASM estandar para PIC. « jGratis,
tanto en la forma de cerveza gratis como en la forma de exbresién libre! « Fuente

abierta.

Great Cow Basic es creado por un grupo de colaboradores clave que incluyen:

Colaboradores del programa:

Hugh Considine - Desarrollador principal de Great Cow Basic
Stefano Bonomi - Subrutinas LCD de:dos hilos

Geordie Millar - Subrutinas Swap y-Swap4
Finn Stokes: rutina de multiplicacion de 8 bits, cédigo de acceso a la memoria del programa

Colaboradores de traduccion (Solo admitimos inglés en este manual):
Stefano Delfiore - Italiano

Pablo Curvelo - Espariol
Murat Inceer - Turco

Otros colaboradores:

Russ Hensel - Great Cow Notas BASICAS

Chuck Hellebuyck - Este manual.

Frank Steinberg - GCB@SYN IDE para Great Cow Basic Alexy T. -
SynWrite IDE utilizado para GCB IDE
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1.1 Uso de Great Cow Basic

La mejor manera de comenzar a usar Great Cow Basic es con un kit de inicio completo. Puede obtener el
madulo CHIPINO, el software Great Cow Basic para Windows, el cable del programador USB, el médulo
CHIPINO, proyectos de software de muestra y este manual de libro electrénico en formato pdf en un
paquete de inicio completo.

Con esta configuracion, todo lo que necesita es una PC con Windows, XP, Vista o Win7 o una Mac con
Parallels o VMWare y Windows.

EI CHIPINO hace que sea facil para un principiante usar Great Cow Basic debido a todos los escudos
enchufables preconstruidos que se apilan en la parte superior. Hay numerosos ejemplos de cédigo para
este kit de inicio en www.greatcowbasic.com.

Pantalla LCD y pantalla de demostracion
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También puede usarlo con un médulo de placa de prueba CHIPINO.

También puede usar Great Cow Basic con los modulos CHIPAXE de Howtronics.com.

Estos médulos facilitan el uso de GCB con PIC Microchip de 8 pines, 14 pines, 18 pines, 20 pines y
28 pines.

También puede ujsarxGreat Cow Basic para programar un microcontrolador PIC de 8 pines y usarlo
con Snap Circuits®. También hay adaptadores para conectar un médulo CHIPAXE a un médulo
Snap Circuits®.

10
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Minimo requerido Todo

lo que realmente necesita para usar Great Cow Basic es un microcontrolador PIC de
Microchip y un programador. Funciona muy bien con un Microchip PICkit2 o uno de los
muchos clones de PICkit 2 ya que el disefio de PICKit 2 también es de cédigo abierto.

o

Ml:RDCH[p

PICki¢~

Kit PIC original 2 Clon PK2 PICkit 2 Clon
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El compilador basico Great Cow es compatible con todos los PIC de Microchip de 8 bits, incluidas
todas las partes que comienzan con PIC18F, PIC16F, PIC12F y PIC10F. Una parte muy comun para
empezar es el PIC16F886. Es una parte de 28 pines que tiene la mayoria de las caracteristicas que
tienen todos los demas PIC, que incluyen:

* Oscilador interno «
Opcidn de resistencia MCLR interna «

Convertidor analdgico a digital (ADC) de 10 bits « 22 E/
S « EEPROM ¢« UART « Hardware SPI/12C «

Temporizadores * Y mas

PIC16F886

Las conexiones al programador se muestran en la siguiente imagen. Los médulos CHIPINO
se encargan de todas estas conexiones por usted, pero puede construirlo usted mismo en una placa

de prueba como se muestra.

PIC16F886
MCLRpp

tuf PIC Programmer

ICSP
Connector ‘

=]

Vdd
Vss T

A

]

.q

(RBT)PGD
(RB6)PGC 7 <

to ;

circuit 100

100

Programacion en serie en circuito (ICSP)
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PIC en una placa de pruebas

1.2 Uso de Great Cow Basic

El compilador Great Cow Basic se puede descargar del sitio web greatcowbasic.com como un paquete de software

completo. Las instrucciones de instalacion se encuentran a continuacion.

Instalacion

Requisitos:
PC con Windows con XP o superior (o Mac con Parallels/Windows,

Linux ejecutando Wine)
Puerto USB

Hay dos formas de instalar Great Cow Basic CHIPINO (GCBC) en su PC; Instalacion
Automética o Instalacion Manual.

Instalacion Automatica
1) Descargue el archivo de configuracién de GCBC y ejecutelo en su computadora.
Instalara GCBC en su menu de inicio y también colocara un icono en su escritorio.

13
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Instalacién manual 1) Si

esta disponible, también puede descargar el archivo GCBCIDEVx.zip del sitio web
greatcowbasic.com.

>%§

GCBC

2) Descomprimalo en un directorio de su computadora.
In ) &2
GCBC GCBC

3) Abra la carpeta GCBCIDEVx y vera varias carpetas.

/, _Demos J _MyFiles

| |

/’ CHIPINO /] G@Stools

| |

/’ GreatCowBasic /I PicKit2

| |

// PICKit2GUI /} PICPgm

| |

/’ Synirite /} Terminal
= readme
= | &xe

4) Haga clic derecho en el simbolo de la vaca para crear un acceso directo en su escritorio.
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b o Open
Run as...
Syniwrite
PKZIP »
Cut _J Mail Recipient
Copy (L) My Documents
Create Shorkcut €3 Bluetooth davice
Delete B3 Netscape Messenger
Rename
| e # KanesTON wbrive (D1)
Properties “w# Removable Disk (E:)
& DVD-RW Drive (F:)

5) Ahora deberia tener un icono de GCBC en su escritorio.

6) La instalacién estd completa. Estas listo para crear tu primer proyecto.

1.3 Creando tu primer proyecto

1) Conecte el cable de programacioén a un puerto USB abierto.

2) Conectar el cable de programacion al CHIPINO. Asegurese de que la flecha

linea en el cable se alinea con el A roja (junto al LED de encendido) esté
CHIPINO.
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3) Haga doble clic en el icono de GCBC para iniciar el IDE de GCBC.

S— = ti)
(5] E- A

4) Vera una pantalla en blanco la primera vez que abra el IDE.
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B (defauit)) (Untited) -,

Wedow 1o o X %

i@ s ) e

En la parte superior vera la barra de herramientas de GCBC para crear proyectos
de software.

HEEEEEE SV

Representan las siguientes funciones:

. Compile el archivo GCB e informe cualquier error (esto creara un archivo .hex).
. Compile'y luego programe el CHIPINO a través del Cable de Programacion PICkit2.

. Abre una nueva ventana en blanco.
. Abra el archivo GCB existente.

. Guarde el archivo GCB.

. Abra un archivo de terminal para la comunicacion a través de la computadora
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Puerto serial. Esto requiere un blindaje RS232 separado y un puerto RS232 en su

PC o un cable convertidor de RS232 a USB.

i Abra el software PICkit 2 Standalone GUI para poder utilizar el

PICkit 2 Cable de programacién con Terminal o Analizador Loégico integrado.

Consulte el Apéndice A para obtener mas detalles sobre estas funciones.

i Abra el archivo de ayuda de GCB con detalles sobre los comandos y
funciones de GCB.

5) Ahora abra el archivo BlinkLED.GCB de la carpeta CHIPINO.

Haga clic

ego seleccione el archivo BlinkLED.gcb de la
carpeta CHIPINO. Haga clic en el botén Abrir.

»
Le)
My Recent
Documents

Desktop
My Documents
My Computer

My Network.

Look in: | I3 CHIFINO

|) GCB_code_forPICDEM2

) N&y_DotMatrixCode

:] ADC_LightSensor
| ™) apC_pot

il ink.ED}

| ™) BlinkLED_1829

| ™) BlinkLED_Binary
ﬂ BiinkLED _include
| ™) BlinkLED_PORT

| ™) cHIPINO_LCD
|| DFRabat_LCD
ﬂ Dot Matrix Simple
| ™) DotMatrix

i] DotMatrix_horizontal
| ™) DotMatrix_TEST

File name: BlinkLED

v } €] » v
[mjaLco ™) Tone
™) keypad \:] Tone_wTable
[ ™]LED_Display ™) Train

:] LED_TriColor_inprogress
:] Mary

:] pot_servo

:] pulseout_servo

:] PWMTone_Doesnt_wark
:] selectcase

:] Serial

:] SoftPWwM_dual_alternate
:] SoftPWM_dual_together
™) SoftPYWM_Heartbeat

| ] SoftPwM_slow

:] Switch_Dual

s

Files of type:

GreatCowBasic (* geb;” bas:* pbs;* h)

v Cancel

6) Deberia ver el programa BlinkLED.gcb en la ventana del editor.
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BlinkLED.gcb* X |

1 'A program to flash LED on PIN 13/PORTES
2

3 *Chip model

4 #ichip 16F886, 16

5

6 'Main routine

T Start:

8 *Turn one LED on, the other off

9 SET PORTE.S5 ON

10 Wait 1 sec

1 *Now toggle the LEDs

12 SET PORTB.5 OFF

13 Wait 1 sec

14 *Jump back to the start of the program
15 Goto Starc

16

7

7) Haga clic .simplemente presione la tecla F5. EI compilador
basico Great Cow convertira el archivo BlinkLED.gcb en los 1y 0 que el
microcontrolador, dentro del médulo CHIPINO, necesita ejecutar. Aparecera

una ventana que muestra que la compilacion.y la programacion del CHIPINO
fueron exitosas. EI LED comenzara a parpadear en el CHIPINO.

M GoStool V20130114 werw.FrankSiainberg.de_»>fst13<

R
loreas Cow BASIC (0.5 $/11/2012)

[Compi Ling C:\CCB 1D ¥E\CKIPIND\BIinkLED. geb
Ibone

Assenbling progran ...

[PrCute 2 Progran Depore
lo5-Feb-2013, 14:44:15

evice Typel PICIEFESS >

close.

Acabas de programar con éxito el CHIPINO por primera vez.

Program Succeeded.

Operation Succeeded
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1.4 Opciones de la linea de comandos
Si usted es mas del tipo técnico de usuario que quiere crear sus programas en el editor de texto y luego

programar a través de la linea de comandos en lugar de a través del IDE, GCB en el corazén es un compilador
de linea de comandos. Aqui se incluyen las opciones para este tipo de programacion.

GCBASIC [/O:salida.asm] [/A:ensamblador] [/P:programador] [/K{C|A}] [/V] [/L]/NP] nombre de archivo

Cambiar Descripcion
{O:nombre de archivo Establece el nombre del archivo de ensamblaje Predeterminado Mismo nombre que
generado en nombre de archivo. el archivo de entrada, pero con
extension .asm.
/A:archivo por lotes del ensamblador utilizado para llamar El programa no se ensamblara.

ensamblador*. Si se proporciona /
A:GCASM, GCBASIC utilizara su
ensamblador interno.
/ P: archivo por lotes del programador utilizado para llamar El programa no se descargara.
programador*. Este parametro se ignora si el
programa no esta ensamblado.

IK{C|A} Mantenga el cédigo original en la salida del No queda cédigo original en la
ensamblado. /K:C guardara los comentarios, /K:A  salida.
conservara todo el cédigo de entrada.

N Modo detallado: el compilador brinda Ninguno
informacion mas detallada sobre sus actividades.

L Mostrar licencia y salir. Ninguno
oo No se detenga en los errores. Uso con IDE. Haga una pausa cuando ocurra
un error y espere a que el usuario
presione una tecla.
Nombre del archivo El archivo a compilar. Ninguno
Para los modificadores /A: y /P:, hay opciones especiales disponibles.

Si %FILENAME% estéa presente, sera reemplazado por el nombre del archivo .asm.

Si %FN_NOEXT% sera reemplazado por el nombre del archivo .asm pero sin extensién y %CHIPMODEL%
serda reemplazado por el nombre del chip. El nombre del chip sera el mismo que el del archivo de datos del chip.

20
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Conceptos basicos del compilador 2.0

2.1 Entradas/Salidas

La mayoria de los pines de propésito general en un microcontrolador pueden funcionar en uno de
dos modos: modo de entrada o modo de salida.

Al actuar como entrada, el pin se colocara en estado de alta impedancia. Luego, el microcontrolador
detectara el pin y el programa puede leer el estado del pin y tomar decisiones basadas en él.

Cuando esta en modo de salida, el microcontrolador conectaré el pin a Vcc (el suministro positivo) o Vss
(tierra o suministro negativo) segun los comandos del programa GCB. Hay varios comandos que pueden
establecer el estado del pin.

GCB intentara determinar la direccion de cada pin y configurarlo adecuadamente.
Sin embargo, si el pin se lee y se escribe durante el programa, entonces el pin debe configurarse en modo
de entrada/salida por el programa, usando el comando Dir apropiado.

Sintaxis:
Dir port.bit {In | Out} (Forma Individual)
Puerto dir {En | Fuera | DirectionByte} (formulario de puerto completo)

Explicacién: El

comando Dir se usa para establecer la direccion de los puertos del chip del microcontrolador. El formulario
individual establece la direccidn de un pin a la vez, mientras que el formulario de puerto completo
establecera todos los bits en un puerto. Esto controla el registro TRIS dentro del PIC si esta familiarizado
con el funcionamiento interno.

En el formulario individual, especifique el puerto y el bit (es decir, PORTB.4), luego la direccién, que es
In o Out.

La forma completa del puerto es similar a la instruccién TRIS que ofrecen algunos chips PIC.

Para usarlo, proporcione el nombre del puerto (es decir, PORTA), y luego se debe escribir un byte en la
variable TRIS. Esta forma de comando es para aquellos que estan familiarizados con la arquitectura

interna del chip PIC.

ADVERTENCIA: Los PIC usan 0 para salir y 1 para entrar. Cuando se usan IN y OUT, no hay problemas de

compatibilidad.

21
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Ejemplo: 'Este
programa establece los bits 0 y 1 de PORTA en entrada y el resto en salida.
'"También configura todo PORTB para salida, excepto B1.
'Se utiliza forma individual para PORTA:
DIR PORTA.0 EN
DIR PORTA.1 IN DIR
PORTA.2 OUT DIR
PORTA.3 OUT DIR
PORTA.4 OUT DIR
PORTA.5 OUT DIR
PORTA.6 OUT DIR
PORTA.7 OUT 'Todo el

formulario de puerto utilizado para
B: DIR PORTB b'00000010"

“Todo el formulario de puerto utilizado para C:
ENTRADA PUERTO DIR

2.2 Configuracién

Cada chip PIC tiene una palabra CONFIG. Esta es un area de memoria en el chip que almacena configuraciones
que gobiernan el funcionamiento del chip.

Los siguientes aspectos del chip se rigen por la palabra CONFIG:

*Seleccion del oscilador: ¢ funcionara el chip desde un oscilador interno o se adjunta uno externo?

« Restablecimientos automaticos: ;deberia restablecerse el chip si la potencia cae demasiado? ;Si detecta que
esta ejecutando el mismo cédigo una y otra vez?

*Proteccion de codigo: ¢ qué areas de la memoria deben mantenerse ocultas una vez escritas?

*Uso de pines: ¢ qué pines estan disponibles para programar, restablecer el chip o emitir sefiales PWM?

Los ajustes de configuracion exactos varian entre los chips. Para encontrar una lista de configuraciones
validas, consulte la hoja de datos del chip PIC que desea usar.

Todo esto puede ser bastante confuso; por lo tanto, GCB establecera automaticamente algunos ajustes de
configuracion, a menos que se indique lo contrario:

La programacion de bajo voltaje (LVP) esta desactivada. Esto permite que el pin PGM (generalmente B3 o
B4) se use como un pin de E/S normal.

22
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*El temporizador de vigilancia (WDT) esta apagado. El WDT restablece el chip si ejecuta la
misma pieza de codigo una y otra vez; esto puede causar problemas con algunas de las rutinas
de demora mas largas en GCBASIC.

*Master Clear (MCLR) esta deshabilitado siempre que sea posible. En muchos chips mas nuevos,
esto permite que el pin MCLR (a menudo PORTA.5) se use como un puerto de entrada estandar.
También elimina la necesidad de una resistencia pull-up en el pin MCLR.

*Se seleccionara un modo de oscilador, segun las siguientes reglas en este orden de prioridad:

1. Si el PIC tiene un oscilador interno y el oscilador interno esta

capaz de generar la velocidad especificada en la linea #chip, entonces se utilizara
el oscilador interno.

2. Si la velocidad del reloj es superior a 4 MHz, se selecciona el oscilador HS externo. 3. Si la
velocidad del reloj es de 4 MHz o menos, se selecciona el modo de oscilador XT externo.

Tenga en cuenta que estos ajustes se pueden anular individualmente cuando sea necesario.
Por ejemplo, si se necesita el temporizador de vigilancia, agregar la siguiente linea habilitara el
temporizador de vigilancia, sin afectar ninguna otra configuracion.

#config WDT = ENCENDIDO

Uso de la configuracion

Una vez que se han determinado las opciones CONFIG necesarias, agregarlas al programa es
facil. En una nueva linea, escriba "#config" y luego enumere las opciones deseadas separadas por
comas, como en esta linea:

#config OSC = RC, BODEN = APAGADO

GCB también admite este formato en chips de la serie 10/12/16:

#config INTOSC_OSC_NOCLKOUT, BODEN_OFF

Sin embargo, para compatibilidad ascendente con chips 18F, debe usar la primera opcién de
configuracion.

Es posible tener varias lineas #config en un programa, por ejemplo, una en el programa principal

y una en cada uno de varios archivos #include. Sin embargo, se debe tener cuidado para
asegurarse de que la configuracion de un archivo no entre en conflicto con la de otro.
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2.3 Variables

Una variable es un area de memoria en el microcontrolador que se puede usar para almacenar un nimero o una
serie de letras. Esto es util para muchos propésitos, como tomar la lectura de un sensor y actuar en consecuencia,
o contar la cantidad de veces que el robot ha realizado una tarea en particular.

Cada variable debe recibir un nombre, como "MyVariable" o "PieCounter".
Elegir un nombre para una variable es facil: simplemente no incluya espacios ni ningn simbolo (que
no sea _), y asegurese de que el nombre tenga al menos 2 caracteres (letras y/o nimeros).

Tipos de variables Hay
varios tipos diferentes de variables, y cada tipo puede almacenar un tipo diferente de informacion. Estos son los
tipos de variables que Great Cow BASIC puede usar actualmente:

Tipo de variable Informacion que esta variable Ejemplos de usos para este tipo de variable
puede almacenar

Poco Un poco (0o 1) Indicadores para rastrear si una pieza de
codigo se ha ejecutado o no

Byte Un nimero entero entre 0y 255 Almacenamiento de datos de propésito
general, como contadores

Palabra Un numero entero entre 0 y 65535 Almacenamiento de niimeros extra grandes

Entero Un nimgro entero entre - 32768 y 32767 Cualquier cosa donde ocurrird un
ndmero negativo

Largo Un nimero entero entre 0y 2432 (4290 | Aimacenar niimeros muy, muy grandes
millones)
Formacién Una lista de nameros enteros Registros de lecturas de sensores

que van del 0 al 255

Cadena Una serie de letras, nimeros y simbolos. Mensajes que se van a mostrar
en una pantalla

Uso de variables Las
variables de byte se crean automaticamente en Great Cow Basic. Simplemente ingrese el nombre de la variable
en el comando donde se necesita la variable y el compilador creara la variable automaticamente.

Otros tipos de variables deben "dimensionarse" primero. Esto implica usar el comando DIM para decirle a Great

Cow BASIC que se trata de algo mas que una variable de byte.
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Dim Var como Word 'Variable VAR ahora puede contener de 0 a 65,535
Indicador atenuado como bit

'La variable de bandera tendra un 0 o un 1

Una caracteristica clave de las variables es que es posible hacer que el microcontrolador verifique una variable y solo
ejecute una seccion de codigo si es un valor dado. Esto se puede hacer con el comando IF.

Alias de variables Algunas
variables son alias, que se utilizan para hacer referencia a ubicaciones de memoria utilizadas por otras variables. Estos
son Utiles para unir variables de byte predefinidas para formar variables de palabra.

variables y no se pueden cambiar.

Los alias no son como punteros en muchos idiomas: siempre deben hacer referencia a la misma variable o

Un alias util es HighByte, Low Byte para variables de palabra.
Ejemplo:

Byte alto = 2

Byte bajo = 100

Dim BigVar como alias de palabra HighByte, LowByte

Si Var.2 = 1, entonces

configure D13 en End

También puede acceder a bits de una variable como esta. Sin embargo, recuerde que el primer bit es el bit 0, no el
bit 1. Por lo tanto, los ocho bits de una variable de byte son del 0 al 7.
If

Pruebe el bit 3 de la variable Var para ver si esta establecido en 1

' Luz LED en D13 si esta configurado

Configuracion de variables

Sintaxis:

variable = datos
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Explicacion:

La variable se establecera en datos. Los datos pueden ser un valor fijo (como
157), otra variable o una suma.

Si los datos son un valor fijo, debe ser un nimero entero entre 0 y 255 inclusive.

Si los datos son un calculo, entonces pueden tener cualquiera de los siguientes operandos:
+ (afadir)
- (restar o negar si no hay ningun valor antes)
(multiplicar)
/ (dividir)

% (mddulo)

! (no)

= (igual)

<> (no igual)

< (menor que)

> (mayor que)

<= (menor o igual)

>= (mayor o igual)
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Los 6 operandos finales son para verificar condiciones. Devolveran FALSO (0) si la condicion es
falsa, o VERDADERO (255) si la condicién es verdadera.

Los operadores And, Or, Xor y Not funcionan tanto como operadores bit a bit como légicos.

GCBASIC entiende el orden de las operaciones. Si hay varios operandos presentes, se procesaran
en este orden:

1. Soportes

2. Operaciones unarias (not y negate)
3. Multiplicar/Dividir/Médulo

4. Sumar/Restar

5. Operadores condicionales

6. Y/O/Xo

Hay varios modos en los que se pueden configurar las variables. GCBASIC utilizara

automaticamente un modo diferente para cada calculo, dependiendo del tipo de variable que se
establezca. Si se establece una variable de byte, se utilizard el modo de byte; si se establece una
variable de palabra, se utilizara el modo de palabra. Si se esta configurando un byte pero el calculo
involucra numeros mayores de 255, se puede usar el modo palabra agregando [PALABRA] al comienzo
de uno de los valores en el célculo. Esto se conoce como fundicién.

Si lo prefiere, puede agregar "LET" al comienzo de la linea. No alterara la ejecucién del

programa, pero esta incluido para aquellos que estan acostumbrados a incluirlo en otros dialectos
BASIC.

Ejemplo:
'Este programa es para ilustrar la configuracién de variables.
ardilla listada = 46 'Establece la variable Ardilla en 46

Animal = ardilla listada ‘Establece la variable Animal al valor de la variable Ardilla
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Os0o=2+3*5 'Establece la variable Bear en el resultado de 2+ 3 * 5 17,

Oveja = (2 + 3) * 5 'Establece la variable Oveja al resultado de (2 + 3) * 5, 25.
Animal =2 * Oso ‘Establece la variable Animal al doble del valor de Oso.
GranVar = 321 ‘LargeVar debe configurarse como una palabra; consulte DIM.

Temp = LargeVar / [WORD]5 'Tenga en cuenta el uso de [WORD] para asegurarse de que el célculo se realiza
correctamente

2.4 Fundicién

La conversién cambia el tipo de una variable o valor. Colocar el tipo al que se debe convertir el
valor entre corchetes le indicara al compilador que lo convierta. Por ejemplo, esto hara que dos
variables de byte sean tratadas como variables de palabra por el cédigo de adicion:

Dim MyWord como Word
MiPalabra = [palabra]VarByte + OtraVarByte

¢ Por qué hacer esto? Si no hay conversiones, GCBASIC agregara los dos valores usando el codigo
de adicion de bytes y luego convertira el resultado en una palabra para almacenar en MyWord.
Supongamos que ByteVar es 150 y AnotherByteVar es 231. Cuando se agrega, esto llegara a 381,
que se desbordara, dejando 125 en el resultado. Sin embargo, cuando se agrega el molde, GCBASIC

tratara a ByteVar como si fuera una palabra, por lo que utilizara el codigo de adicion de palabras.
Esto hara que se calcule el resultado correcto.

A menudo, se utilizara un molde al calcular un promedio:
MiPromedio = ([palabra]Valor1 + Valor2) / 2

También es posible lanzar el segundo valor:
MiPromedio = (Valor1 + [palabra]Valor2) / 2

El resultado sera exactamente el mismo.

2.5 Definiciones/Constantes

Sintaxis:
#define Buscar Reemplazar
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Explicacion:
#define buscara en el programa Buscar y lo reemplazara con el valor dado para Reemplazar.

Una definicion o constante es un tipo de directiva que le dice al compilador que busque una palabra
determinada y la reemplace con otra palabra o nimero. Las definiciones son Utiles para situaciones

en las que es necesario maodificar facilmente una rutina. Por ejemplo, se podria usar una definiciéon para
especificar la cantidad de tiempo para ejecutar una alarma una vez activada.

También es posible usar defines para especificar puertos; por lo tanto, defines se puede usar para
ayudar en la creacion de cédigo que se puede adaptar faciimente para ejecutarse en un PIC diferente
con diferentes puertos.

GCBASIC hace un uso considerable de define internamente. Por ejemplo, el codigo LCD usa defines
para establecer los puertos que debe usar para comunicarse con la pantalla LCD.

Uso de define

Para crear una definicién es cuestion de usar la directiva #define. Estos son algunos ejemplos
de definiciones:

#define Linea 34

Line es una constante simple: GCBASIC encontrara "Line" en el programa y lo reemplazara con el
numero 34. Esto podria usarse en un programa de seguimiento de linea, para que sea mas facil
calibrar el programa para diferentes condiciones de iluminacion.

#define Luz PORTB.0

La luz es un puerto: representa un pin particular en el chip PIC. Esto seria Util si el programa tuviera

muchas lineas de cédigo que controlaran la luz, y existiera la posibilidad de que el puerto al que estaba
conectada la luz tuviera que cambiar en el futuro.

#define LightOn Activar PORTB.0

29



Machine Translated by Google

LightOn es una definicion utilizada para hacer que el programa sea mas legible. En lugar de
escribir "Set PORTB.0 on" una y otra vez, seria posible escribir "LightOn" y hacer que el
compilador haga el trabajo duro.

2.6 Constantes numéricas

GCB permite definir constantes numéricas en tres bases: decimal, binaria y hexadecimal. Los
decimales son los predeterminados y no requieren prefijo. Los nimeros binarios y hexadecimales
se pueden escribir en un par de formatos, pero cada uno requiere un prefijo.

decimales:
170

Binario: '

0b10100101 Equivalente binario a 170
0

b'10100101"

Maleficio:

H'AS' Equivalente hexadecimal a 170
(o}

0xA5

2.6.1 BCD a decimal A veces

es necesario formatear niumeros en formato decimal codificado en binario. GCB no tiene la
funcién incorporada, pero puede agregarla faciimente con esta funcién a continuacion.
Simplemente agregue esto a su programa GCB y luego lldmelo cuando lo necesite.

Funcién DecToBcd(va) como Byte
DecToBcd=(va/10)*16+va%10
funcion final

Ejemplo:
BCDNumber = DecToBcd(number) 'Convertir nUmero de variable a valor BCD

2.6.2 De decimal a BCD

A veces es necesario convertir nimeros del formato decimal codificado en binario a decimal.
GCB no tiene la funcién incorporada, pero puede agregarla faciimente con esta funcion a
continuacién. Simplemente agregue esto a su programa GCB y luego llamelo cuando lo necesite.
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Funcién BecdToDec(va) como byte
BcdADec=(va/16)*10+va%16
funcién final

Ejemplo:
DecNumber = BcdToDec(number) 'Convertir nimero variable a valor decimal

2.7 Constantes de cadena Las

variables de cadena son Utiles para muchos comandos de comunicacion, como enviar a una
pantalla LCD. Las cadenas son caracteres que se colocan entre comillas.

Si una variable se establece igual a una cadena, se utilizara el valor equivalente ASCII.

"A" se leera como el valor ASCII de 65 "d" se
leera como el valor ASCII de 100

Las cadenas se pueden combinar en una sola frase entre comillas.
Por ejemplo:

La cadena "Hola" es lo mismo que "

Asi es como las cadenas pueden ser Utiles para enviar cartas a una pantalla LED.

‘Este programa mostrara "Hola" en una pantalla LED
'La pantalla esta conectada a PORTB

Dim mensaje como cadena

Mensaje = "Hola"
Para Contador = 1a 6

DisplayChar 1, mensaje (contador)
Espere 250ms
Proximo

También puede combinar cadenas como variables.

Dim TestString$ como cadena
DIM OtherString$ como cadena

TestString$ = “Hola” B 'Contiene hola
OtraCadena$ = CadenaPrueba$ +  World” 'OtherString$ contiene Hello World

'En la pantalla LCD

Imprimir TestString$ 'Imprimir Hola
Imprimir OtherString$ 'Imprimir Hola Mundo
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2.8 Conversién de cadenas

Estos comandos facilitan la conversién de variables y constantes de cadenas a
otros formatos.

2.8.1 Cadena a

hexadecimal La funcién hexadecimal convertird un nimero a formato hexadecimal. El
ndmero de entrada debe ser una variable de byte o un nimero fijo entre 0 y 255
inclusive. Después de ejecutar la funcion, la variable de cadena stringvar contendra un
numero hexadecimal de 2 digitos.

Sintaxis:
stringvar = Hex(nimero)

Ejemplo:
'Usa hexadecimal para mostrarse como hexadecimal
Para CurrentLocation = 0 a 255

HSerPrint Hex (Ubicacién actual)
Préximo

2.8.2 Cadena a valor decimal La

funcién Val extraera un nimero de una variable de cadena y lo almacenara en una

variable de palabra. Un uso potencial es leer nimeros que se envian en formato ASCII
a través de una conexion en serie.

Sintaxis:
var = Val(cadena)
Ejemplo:

'Variables para bytes recibidos
Dim Dataln como cadena

‘Convertir nivel de salida a variable numérica
Nivel de salida = Val (Entrada de datos)

'Produccion
HPWM 1, 32, nivel de salida

2.8.3 Buscar cadena dentro de una

cadena La funcion Instr buscara una cadena para encontrar la ubicacién de otra

cadena dentro de ella. source es la cadena para buscar dentro, y find es la cadena para
buscar. La funcion devolvera la ubicacion de busqueda dentro de la fuente, o O si la fuente
no contiene busqueda.

Sintaxis:
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ubicacion = Instr(fuente, buscar)

Ejemplo:
Dim TestData As String
TestData = "jHola, mundo!"

'Muestra la ubicacién de "mundo” dentro de la cadena 'Devolvera 8, porque "w" en mundo es el
octavo carécter 'de "jHola, mundo!"

HSerPrint Instr(TestData, "mundo”)
HSerlmprimirCRLF

‘Muestra la ubicacion de "planeta” dentro de la cadena 'Mostrara 0, porque "planeta” no aparece
dentro de 'la cadena "jHola, mundo!"

HSerPrint Instr(TestData, "planeta”)
HSerlmprimirCRLF

2.8.4 Convertir a minusculas

La funcién LCase convertira todas las letras en la fuente de la cadena a minusculas y
devolvera el resultado.

Sintaxis:
salida = LCase(fuente)

Ejemplo:
‘Establecer modelo de
chip #chip 16F1936

‘Configurar conexion serial de hardware #define
USART_BAUD_RATE 9600 #define USART_BLOCKING

'Rellena una cadena con un mensaje Dim TestData As
String TestData = "jHola, mundo!"

"Mostrar la cadena en mindsculas "Mostrara "jhola, mundo!”

HSerPrint LCase(TestData)
HSerlmprimirCRLF

2.8.5 Convertir a mayusculas La

funcién UCase convertira todas las letras de la cadena fuente a mayusculas y devolvera
el resultado.
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Sintaxis:
salida = UCase (fuente)

Ejemplo:
Dim TestData As String TestData =
"iHola, mundo!"

‘Mostrar la cadena en mayusculas ‘Mostrara "jHOLA,
MUNDO!"
HSerPrint UCase(TestData)

2.8.6 Convertir nimero en cadena La

funcion Str convertird un nimero en una cadena. nimero puede ser cualquier variable de byte
o palabra, o un nimero fijo entre 0 y 65535 inclusive. La variable de cadena stringvar contendra
el mismo numero, representado como una cadena.

Esta funcion es especialmente Util si es necesario agregar un nimero al final de una cadena,
o si se ha creado una rutina de envio de datos personalizada pero solo admite la salida de variables
de cadena.

Sintaxis:
stringvar = Str(numero)

Ejemplo:
‘Tomar una lectura A/D
SensorReading = ReadAD(ANO)

'Crear una variable de cadena
Dim OutVar como cadena

'Llene la cadena con la lectura del sensor
OutVar = Str(Lectura del sensor)

‘Enviar
HSerlmprimir OutVar
HSerlmprimirCRLF

2.8.7 Recuperar caracteres de cadena (izquierda)

La funcion Left extraera los caracteres de conteo mas a la izquierda del origen de la cadena de
entrada y los devolvera en una nueva cadena.

Sintaxis:
salida = Izquierda (fuente, conteo)

Ejemplo:
Dim TestData As String TestData =
"iHola, mundo!"
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'Mostrar los 5 caracteres mas a la izquierda
'Mostrara "Hola"
HSerPrint Izquierda (TestData, 5)

2.8.8 Recuperar caracteres de cadena (medio)

La funciéon Mid se usa para extraer caracteres del medio de una variable de cadena.

fuente es la variable de la que se extrae, inicio es la posicion del primer caracter que se
extrae y recuento es el nimero de caracteres que se extraen. Si no se especifica el recuento,
se devolveran todos los caracteres desde el principio hasta el final de la cadena de origen.

Sintaxis:
salida = Mid (fuente, inicio, conteo)

Ejemplo:
‘Extraer "gato". La c esta en la posicién 5 y se necesitan 3 letras HSerPrint "El animal es un

HSerPrint Mid(TestData, 5, 3)

‘Extraer la accion. "sat" comienza en la posicién 9.
HSerlmpresion "El animal"

HSerPrint Mid(TestData, 9)
HSerlmprimirCRLF

2.8.9 Recuperar caracteres de cadena (derecha)

La funcion Derecha extraera los caracteres de conteo mas a la derecha del origen de la cadena
de entrada y los devolvera en una nueva cadena.

Sintaxis:
salida = Derecha (fuente, recuento)

Ejemplo:
Dim TestData As String TestData =
"iHola, mundo!"

'‘Mostrar los 6 caracteres méas a la derecha 'Mostrara
"world!"

HSerlmprimir Derecha(TestData, 6)

HSerlmprimirCRLF

2.9 Operaciones Matematicas Si los datos
son un célculo, entonces pueden tener cualquiera de los siguientes operandos:
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+ (sumar)
- (restar o negar si no hay ningun valor antes) (multiplicar) /
*

(dividir) % (modulo) ++ (incrementar) (decrementar)

Operadores bit a bit y légicos:

&(y)| (o) #

(xor) I (no)

= (igual) <>

(noigual) <

(menor que)

> (mayor que) <=
(menor que o igual)
>= (mayor que o igual)

Los 6 operandos finales son para verificar condiciones. Devolveran FALSO (0) si la condicion
es falsa, o VERDADERO (255) si la condicion es verdadera.

Los operadores And, Or, Xor y Not funcionan tanto como operadores bit a bit como
légicos.

GCBASIC entiende el orden de las operaciones. Si hay varios operandos presentes, se
procesaran en este orden:

1. Corchetes

2. Operaciones unarias (no y negar)

3. Multiplicar/Dividir/Médulo 4.
Sumar/Restar 5. Operadores

condicionales 6. Y/O/Xor

Hay varios modos en los que se pueden configurar las variables. GCBASIC utilizara

automaticamente un modo diferente para cada calculo, dependiendo del tipo de variable que se
establezca. Si se establece una variable de byte, se utilizara el modo de byte; si se establece
una variable de palabra, se utilizara el modo de palabra.
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Si se esta configurando un byte pero el célculo involucra nimeros mayores de 255, se puede usar el
modo palabra agregando [PALABRA] al comienzo de uno de los valores en el calculo. Esto se conoce
como fundicién (seccion 2.4).

Si lo prefiere, puede agregar "LET" al comienzo de la linea. No alterara la ejecucion del

programa, pero esta incluido para aquellos que estan acostumbrados a incluirlo en otros dialectos
BASIC.

Ejemplo:
'Este programa es para ilustrar la configuracién de variables.

ardilla listada = 46 'Establece la variable Ardilla en 46
Animal = Ardilla 'Establece la variable Animal al valor de Ardilla

Oso=2+3 5 'Establece la variable Oso al resultado de 2 + 3 5,17

Ovejas=(2+3)* 5 'Establece la variable Ovejas al resultado de (2 + 3) * 5, 25

animales = 2 Oso 'Establece la variable Animal al doble del valor de Oso

GranVar = 321 'LargeVar debe configurarse como una palabra; consulte DIM

Temp = LargeVar / [WORD]5 'LargeVar es una variable de tamafio de palabra.
'Tenga en cuenta el uso de [PALABRA] para asegurarse de que el calculo se realiza correctamente

2.10 Condiciones

En GCBASIC (y en la mayoria de los demas lenguajes de programacion), una condicién es una
declaracion que puede ser verdadera o falsa. Las condiciones se utilizan cuando el programa debe tomar
una decision.

Una condicion generalmente se da como un valor o variable, un operador relativo (como = o >) u otro
valor o variable. Se pueden combinar varias condiciones para formar una condicién mediante el uso de
operadores légicos como AND y OR.

GCBASIC admite estas aperadares relativos:

Simbolo Significado
= Igual

<> No es igual
< Menos que
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> Mas grande que

Menos que o igual a

Igual o mayor que

Ademas, estos operadores Idgicos se pueden utilizar para combinar varias condiciones en una

sola:

Nombre Abreviatura Condicion verdadera si

Y & ambas condiciones son verdaderas
O | al menos una condicién es verdadera
XOR # una condicién es verdadera

NO | la condicién no es cierta

NOT es ligeramente diferente a los otros operadores légicos, ya que solo necesita otra condicién.
Otros operadores aritméticos pueden combinarse en condiciones para cambiar los valores antes de
compararlos.

GCBASIC tiene dos condiciones integradas: VERDADERO, que siempre es verdadero, y FALSO,
que siempre es falso. Estos se pueden utilizar para crear bucles infinitos.

También es posible probar bits individuales en condiciones. Para hacer esto, especifique el bit a
probar, luego 1 0 0 (0 ON y OFF respectivamente). Actualmente no hay forma de combinar pruebas

de bits con otras condiciones: NOT, AND, OR y XOR no funcionaran.

Condiciones de ejemplo:

Condicion Comentarios
temperatura = 0 La condicién es verdadera si Temp =0
Sonda <> 0 La condicién es verdadera si el sensor no es 0
Lectural > Lectura2 Verdadero si Lectural es mayor que Lectura2
Modo = 1Y Tiempo > 10 Verdadero si el modo es 1y el tiempo es mas de 10

Calor > 5 O Humo > 2 Verdaderp si Calor es mas de 5 0 Humo es mas de 2

Luz >=10Y (NO Tiempo > Verdadero si la luz es 10 o mas y el tiempo es 7 o menos
7)
Temp.0 ENCENDIDO Verdadero si Temp bit 0 esta activado

2.11 Combinacion de varias instrucciones

Es posible combinar varias instrucciones en una sola linea, separandolas con dos puntos. Por ejemplo,
este codigo:
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Activar PORTB.O0 Activar
PORTB.1 Esperar 1s

Activar PORTB.0 Desactivar
PORTB.0 Desactivar PORTB.0

También podria escribirse como:

Activar PORTB.0: Activar PORTB.1
Espera 1 segundo
Desactivar PORTB.0: Desactivar PORTB.0

En la mayoria de los casos, no hara ninguna diferencia si los comandos comparten una linea o no.
Sin embargo, se debe tener especial cuidado con los comandos "IF", como este codigo:

Desactivar PORTB.0
Desactivar PORTB.1

Si la temperatura es > 10, entonces configure PORTB.O0 en: Configure PORTB.1 en espera 1
s

Sera equivalente a esto:

Desactivar PORTB.0
Desactivar PORTB.1

Si Temp > 10, entonces configure
PORTB.0 en
Activar PORTB.1
Terminara si
Espera1s

Ademas, los comandos utilizados parainiciar y finalizar subrutinas, tablas de datos y funciones deben estar
solos en una linea. Por ejemplo, esto es INCORRECTO:

Sub Algo: Desactivar PORTB.O0: Finalizar sub

2.12 Comentarios La

adicién de comentarios a su programa GCB se realiza con un ap6strofo antes de la linea de comentarios.
También puede comentar secciones de cédigo si lo desea simplemente colocando un apéstrofe al
comienzo de cada linea. EI SynGCB IDE tiene una funcién para hacer esto automaticamente. Comentara
o comentara en bloques de codigo que resalte. Hay un icono para comentar y comentar en la barra de
herramientas central.

Comentar y descomentar iconos
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En algunos programas de muestra de GCB también puede ver lineas de comentarios que comienzan con un punto

y coma (;) o el término REM.

;configuraciones de chips
Rem Esta es una linea de comentarios.

Ninguno de estos son reconocidos automaticamente por el formateo automatico de IDE, por lo que pareceran lineas
de comando, pero el compilador Great Cow Basic los reconocera como lineas comentadas y no los incluira en la
compilacion final.

Es mejor usar el apdstrofe para todas las lineas comentadas para que el IDE las muestre como lineas de
comentarios no resaltadas. Esto hara que su cédigo sea mas facil de leer.
Los iconos de la barra de herramientas para comentar/quitar comentarios agregaran apdstrofes o los eliminaran.

Ejemplo
‘La cantidad de pines para flashear #define
FlashPins 2

'Puede crear un encabezado usando un apdstrofe antes de cada linea. 'Esta es una excelente
manera de describir su programa. ‘También puede usarlo para describir las conexiones de hardware.

'Puede colocar comentarios encima del comando o en la misma linea
Dir PORTB Out 'Inicializar PORTB a todas las salidas

‘Lazo principal

hacer
PUERTOB =0 'Todos los pines apagados
Espera 1 segundo ‘Retraso 1 segundo
PUERTOB = OxFF "Todos los pines en
Espera1s 'Retraso 1 segundo
Bucle
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3.0 Directivas

3.1 #chip

Sintaxis:
#modelo de chip, velocidad

Explicacién: La

directiva #chip se usa para especificar el modelo de chip y la velocidad para la que debe compilar
GCBASIC. model es el modelo del chip microcontrolador, algo parecido a "16F819". speed es'la
velocidad del chip en MHz, y se requiere para las rutinas de retardo y PWM.

Si se omite la velocidad, GCBASIC utilizara la velocidad de reloj mas alta que el oscilador interno
pueda soportar. Si el chip no tiene un oscilador interno, entonces GCBASIC supondra que el chip se
ejecuta a su maxima velocidad de reloj posible utilizando un cristal externo.

Ejemplos:

#chip 12F509, 4 #chip
18F4550, 48 #chip
16F88, 0.125 #chip
tiny2313, 1 #chip mega8,
16

3.2 #config

Sintaxis: #config
opcion1, opcién2, ..., opcionn

Explicacion: la

directiva #config se usa para especificar opciones de configuracién para el chip. Hay una explicacion
detallada de #config en la secciéon Configuracion de la ayuda.

3.3 #definir

Sintaxis:
#define Buscar Reemplazar
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Explicacion:
#define buscara en el programa Buscar y lo reemplazara con el valor dado para Reemplazar.

3.4 #si

Sintaxis:
#if Condicion

#terminara si

Explicacion: la
directiva #if se usa para evitar que se compile una seccién de coédigo a menos que
Condition sea verdadera.

La condicion tiene la misma sintaxis que la condicién en un comando if normal de
GCBASIC. La unica diferencia es que usa constantes en lugar de variables.
Ejemplo:

'Este programa pulsara un nimero ajustable de pines en PORTB 'El nimero de
pines es controlado por la constante FlashPins #chip 16F88, 8

'La cantidad de pines para flashear #define
FlashPins 2

'Inicializar
Dir PUERTO Salida

'Bucle principal
#if FlashPins >= 1 PulseOut
PORTB.0, 250 ms #endif #if FlashPins
>= 2 PulseOut PORTB.1, 250 ms #endif #if
FlashPins >= 3 PulseOut PORTB.2, 250
ms #endif #if FlashPins >= 4 PulseOut
PORTB.3, 250ms #endif

Bucle

42



Machine Translated by Google

3.5 #ifdef

Sintaxis:
#ifdef Constante | Valor constante | Var(NombreVariable)

#terminara si

Explicacion: la

directiva #ifdef se usa para habilitar selectivamente secciones de codigo. Hay varias formas en las
que se puede utilizar: *Comprobar si una constante esta definida *Comprobar si una constante esta
definida y tiene un valor particular *Comprobar si existe una variable de sistema *Comprobar si se ha
definido un bit de sistema

La ventaja de usar #ifdef en lugar de una serie equivalente de sentencias IF es la cantidad de codigo que se
descarga en el chip. #ifdef controla qué cédigo se compila y descarga, IF controla qué se ejecuta una vez en
el chip. #ifdef debe usarse siempre que se deba verificar el valor de una constante.

GCBASIC también es compatible con la directiva #ifndef, que es lo opuesto a la directiva #ifdef, eliminara
el cédigo que deja #ifdef y viceversa.

(Nota: el codigo de las siguientes secciones no se compilara, ya que le faltan las directivas #chip y los comandos DIR.
Esta destinado a actuar solo como ejemplo).

Cadigo de habilitacion si se define una constante

Ejemplo de sintaxis:
#definir Parpadeo1

#ifdef Blink1 PulseOut

PORTB.0, 1 seg Espere 1 seg #endif
#ifdef Blink2 PulseOut PORTB.1, 1 seg

Espere 1 seg #endif

Este cddigo pulsara PORTB.0, pero no PORTB.1. Esto se debe a que Blink1 se ha definido, pero
Blink2 no. si la linea

#definir Parpadeo2

se agrego6 al comienzo del programa, entonces ambos pines serian pulsados. El valor de la constante
definida no es importante y se puede dejar fuera de #define.
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Cadigo de habilitacién si se define una constante y tiene un valor dado

Ejemplo de sintaxis:
#define PinsToFlash 2

#ifdef PinsToFlash 1,2,3
PulseOut PORTB.0, 1 seg #endif
#ifdef PinsToFlash 2,3

PulseOut PORTB.1, 1 seg #endif
#ifdef PinsToFlash 3 PulseOut PORTB.2, 1
seg #endif

Este programa usa una constante llamada PinsToFlash que controla cuantas luces se pulsan.
PORTB.0 se pulsa cuando PinsToFlash es igual a 1, 2 0 3, PORTB.1 se pulsa cuando PinsToFlash
esigual a 2 0 3, y PORTB.2 parpadea cuando PinsToFlash es 3.

Cadigo de habilitacién si se define una variable del sistema

Ejemplo de sintaxis:
#ifdef NoVar(ANSEL)
FIJAR ADCON1.PCFG3 APAGADO
FIJAR ADCON1.PCFG2 ENCENDIDO
FIJAR ADCON1.PCFG1 ENCENDIDO
FIJAR ADCON1.PCFG0 APAGADO
#endif

#ifdefVar(ANSEL)
ANSEL =0

#terminara si
La seccioén de cédigo anterior se ha copiado directamente de ad.h. Se usa para deshabilitar
la funcién A/D de los pines, para que puedan usarse como puertos de E/S digital estandar. Si
ANSEL no se declara como una variable del sistema para un chip en particular, entonces el
programa usa ADCON1 para controlar los modos de puerto. Si se define ANSEL, entonces el
chip es mas nuevo y sus puertos se pueden configurar en digital borrando ANSEL.

Codigo de habilitacion si se define un bit de sistema

Similar al anterior, excepto con Bit y NoBit en lugar de Var y NoVar respectivamente.
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3.6 #ifndef

Sintaxis:
#ifndef Constante | Valor constante | Var(NombreVariable)

#terminara si

Explicacion: la

directiva #ifndef se usa para habilitar selectivamente secciones de codigo. Es lo opuesto a la
directiva #ifdef: eliminara el cédigo en los casos en que #ifdef lo dejaria, y dejara el cédigo donde
#ifdef lo eliminaria.

3.7 #incluir

Sintaxis:
#incluye nombre de archivo

Explicacion:
#include le dice a GCBASIC que abra otro archivo, lea todas las subrutinas y constantes y luego las
copie en el programa actual.

Hay dos formas de inclusion: absoluta y relativa.
Absoluto se usa para hacer referencia a archivos en el directorio C:\Program
Files\GCBASIC\include. El nombre del archivo se especifica entre los simbolos <y >. Por

ejemplo, para incluir el archivo "srf04.h", la directiva es:

#incluye <srf04.h>

Relativo se usa para leer archivos en la misma carpeta que el programa seleccionado
actualmente. Los nombres de archivo se dan entre comillas, como:

#include "micddigo.h"
donde mycode.h es el nombre del archivo que se va a leer.

No es esencial que el nombre del archivo de inclusidn termine en .h; lo importante es que el nombre
dado a GCBASIC sea el nombre exacto del archivo que se incluira.

Aquellos que estén familiarizados con #include en ensamblador o C deben tener en cuenta que
#include en GCBASIC funciona de manera diferente a #include en la mayoria de los otros lenguajes :
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el codigo no se inserta en la ubicacion de #include, sino al final del programa actual.

Si se instala un convertidor de archivos adecuado , se puede usar #include para incluir
archivos que no sean GCBASIC. GCBASIC detectara que la extensién del archivo incluido

coincide con un convertidor y ejecutara el convertidor apropiado para importar el archivo.

3.8 #script

Sintaxis:
#script
[scriptcommand1]
[scriptcommand2]

[comando de secuencia de

comandos] #endscript

Explicacion: el
bloque #script se usa para crear pequefias secciones de cédigo que GCBASIC ejecuta

durante la compilacion. Se incluye una explicacion detallada y un ejemplo en el articulo de
Scripts.

3.9 #inicio

Sintaxis:
#subnombre de inicio

Explicacion:
#startup se usa en archivos de inclusién para insertar automaticamente rutinas de

inicializacion. Si se utiliza una definicién o subrutina del archivo en el programa, se llamara
a la subrutina especificada.

Hay algunas limitaciones en esta directiva. Solo puede ocurrir una vez dentro de un archivo
y no se pueden especificar parametros para la subrutina que se va a llamar.
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4.0 Funciones avanzadas

4.1 Matrices

Una matriz es un tipo especial de variable, que puede almacenar varios valores a la
vez. Es esencialmente una lista de nimeros en la que cada uno puede ser abordado
individualmente mediante el uso de un "indice". El indice es un valor entre paréntesis
inmediatamente después del nombre de la matriz.

Ejemplos de nombres de matrices son:

Matriz/indice Significado
pescado(10) Elemento 10 de una matriz llamada Fish
Registro de datos(2) El segundo ndmero en una matriz llamada
Datalog
Lista de botones (Temp) Un elemento en la matriz "ButtonList" que se selecciona
de acuerdo con el valor de la variable "Temp"

Uso de matrices Para
utilizar una matriz, se especifica su nombre, luego el indice. Las matrices se pueden usar en cualquier lugar

donde se pueda usar una variable normal.

Configuracién de una matriz completa a la vez Es

posible configurar varios elementos de una matriz con una sola linea de cédigo. Este breve ejemplo muestra cémo:
Dim TestVar(10)

TestVar=1,2,3,4,5,6,7,8,9

El elemento 0 de TestVar se establecera en el nimero de elementos de la lista, que en este caso es 9. Cada elemento

de la matriz se cargaréa con el valor correspondiente en la lista; por lo tanto, en el ejemplo, TestVar(1) establecerse en 1,

TestVar(2) en 2, y asi'sucesivamente.

Si hay muchos elementos en la matriz, puede ser mejor usar una tabla de busqueda para almacenar los elementos y

luego copiar algunos de los elementos de datos en una matriz mas pequefia segiin sea necesario.
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4.2 Funciones

Las funciones son un tipo especial de subrutina que puede devolver un valor. Esto significa que cuando
el nombre de la funcién se usa en lugar de una variable, GCBASIC llamara a la funcién, obtendra un
valor de ella y luego pondra el valor en la linea de cédigo en el lugar de la variable.

Las funciones también pueden tener parametros; estos se tratan exactamente de la misma manera que
los parametros de las subrutinas. La Unica excepcion es que se requieren corchetes alrededor de cualquier
parametro al llamar a una funcion.

Uso de funciones

Este programa usa una funcion llamada AverageAD para tomar dos lecturas analdgicas y luego tomar una
decision basada en el promedio:

‘Seleccionar chip
#chip 16F88, 20

'Define puertos
#define LED PORTB.O0 #define
Sensor ANO

'Establecer direcciones de puerto
dir LED apagado
dir PORTA.0 en

'Cédigo principal
Hacer

Desactivar PORTB.0

Si AverageAD > 128, entonces configure PORTB.0 en espera
10 ms

Bucle

Funcién PromedioAD 'Obtenga
2 lecturas, divida por 2, almacene en PromedioAD 'Observe el lanzamiento, el
resultado de ReadAD debe convertirse en 'una palabra antes de agregar, o el resultado puede
desbordarse.
PromedioAD = ([palabra]ReadAD(Sensor) + ReadAD(Sensor)) / 2

funcién final

4.3 Interrupciones

Las interrupciones son una caracteristica de muchos microcontroladores. Permiten que el microcontrolador
pause (interrumpa) temporalmente el cédigo que esta ejecutando y luego comience a ejecutarse
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otra pieza de cddigo cuando ocurre algun evento. Una vez que se ha ocupado del evento, volvera a
donde estaba y continuara ejecutando el programa.

Muchos eventos pueden desencadenar una interrupcién, como que un temporizador llegue a su
limite, que se reciba un mensaje en serie o que un pin especial en el microcontrolador reciba una
sefial.

Uso de interrupciones

Hay dos formas de usar interrupciones en GCBASIC. La primera forma es usar el comando On
Interrupt. Esto habilitara automaticamente una interrupcién dada y ejecutara una subrutina particular
cuando ocurra la interrupcion.

La otra forma de lidiar con las interrupciones es crear una subrutina llamada Interrupcion.

GCBASIC llamara a esta subrutina cada vez que ocurra una interrupcion, y luego su cédigo puede
verificar los bits de "bandera" para determinar qué interrupcién ha ocurrido y qué se debe hacer al
respecto. Si utiliza este enfoque, debera habilitar las interrupciones deseadas manualmente. También
es esencial que su coédigo borre los bits de bandera, o de lo contrario, la rutina de interrupcion se
llamara repetidamente.

También es posible alguna combinacion de estos dos métodos: el codigo generado por On Interrupt
con verificacion para ver si la interrupcion es una que reconoce. Si se reconoce la interrupciéon, On
Interrupt se encargara de ella; si no, se llamara a la subrutina Interrupt para que se ocupe de la
interrupcion.

La forma recomendada es usar On Interrupt, ya que es mas eficiente y mas facil de configurar.
Durante algunas secciones del cédigo, es deseable que no ocurra ninguna interrupcién. Si este es
el caso, utilice el comando IntOff para deshabilitar las interrupciones al comienzo de la seccion e
IntOn para volver a habilitarlas al final. Si se producen eventos de interrupcion mientras las

interrupciones estan deshabilitadas, se procesaran tan pronto como se vuelvan a habilitar. Si el
programa no utiliza interrupciones, GCBASIC eliminara automaticamente IntOn e IntOff.

4.4 Tablas de consulta

Una tabla de busqueda es una lista de valores que se almacenan en la memoria del programa
del chip, a la que se puede acceder mediante el comando ReadTable.

La ventaja de las tablas de busqueda es que son eficientes en memoria, en comparacioén con un
conjunto equivalente de declaraciones IF.
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Uso de tablas de busqueda
Primero, se debe crear la tabla. El codigo para crear una tabla de busqueda es simple: una linea que
tiene "Tabla" y luego el nombre de la tabla, una lista de nimeros (hasta 254) y luego "Tabla final".

Una vez que se crea la tabla, el comando ReadTable se usa para leer datos de ella.
El comando ReadTable requiere el nombre de la tabla que se va a leer, la ubicacion del elemento a
recuperar y una variable para almacenar el nimero recuperado.

Las tablas de busqueda pueden almacenar valores de bytes o palabras. GCBASIC detectara
automaticamente el tipo de tabla en funcién de los valores que contenga.

El elemento 0 de una tabla de busqueda almacena el tamario de la tabla. Si el comando ReadTable
intenta leer mas alla del final de la tabla, se devolvera el valor 0.

4.5 Guiones

Un script es una pequefia seccion de codigo que ejecuta Great Cow BASIC cuando comienza a
compilar un programa. Su uso principal es realizar los célculos que se requieren para ajustar el programa
para diferentes chips de velocidad.

Los scripts no se compilan ni se descargan en el microcontrolador: GCBASIC los lee, los ejecuta,
los elimina del programa y luego permite que los resultados que hayan calculado se usen como
constantes en el programa.

Dentro de un script, las constantes se tratan como variables. Los scripts pueden leer los valores de las
constantes y configurarlos para que contengan nuevos valores.

Uso de secuencias

de comandos Las secuencias de comandos comienzan con "#script" y terminan con "#endscript". En su interior,
pueden constar de 3 comandos: *Si *Asignacion (=) *Error

If es similar al comando If en el cédigo GCBASIC normal, excepto que no tiene una clausula Else.
Se utiliza para comparar los valores de las constantes.

= es idéntico al de los programas GCBASIC. La constante que se va a configurar va del lado izquierdo
del =, y el nuevo valor va del lado derecho.
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Error se utiliza para mostrar un mensaje de error. Cualquier cosa después del comando Error
se muestra al final de la compilacién y se guarda en el registro de errores del programa.

Script de ejemplo
Este script se utiliza en el archivo pwm.h. Toma los valores de las constantes
PWM_Freq, PWM_Duty y ChipMHz, y usa las ecuaciones que se muestran en las hojas de

datos de PIC para calcular los valores correctos para las variables relevantes del sistema.
#script PR2Temp = int((1/PWM_Freq)/(4*(1/(ChipMHz*1000))))

T2PR =1 Si
PR2Temp > 255 Entonces

PR2Temp = Int((1/ PWM_Freq) / (16 * (1 / (ChipMHz * 1000))))
T2PR=4Si

PR2Temp > 255 Entonces

PR2Temp = Int(( 1/ PWM_Freq) / (64 * (1/ (ChipMHz * 1000))))
T2PR = 16 Si

PR2Temp > 255 Entonces Error

Valor de frecuencia PWM no vélido Terminar si
Terminar si Terminar si

DutyCycle = (PWM_Duty * 10.24) * PR2Temp / 1024 DutyCycleH =
(DutyCycle Y 1020) / 4 DutyCycleL = DutyCycle Y 3 #endscript

Después de ejecutar este script, los valores PR2Temp, DutyCycleH y DutyCycleL se utilizan
como constantes para configurar las variables requeridas.

4.6 Subrutinas

Una subrutina es un pequefio programa dentro del programa principal. Las subrutinas se
utilizan normalmente cuando una tarea debe repetirse varias veces en diferentes partes del
programa principal.

Hay dos usos principales para las subrutinas:

*Mantener los programas ordenados y faciles de
leer *Reducir el tamafio de los programas al permitir que se reutilicen secciones comunes
de cadigo.

Cuando el PIC llega a una subrutina, guarda su ubicacién en el programa actual antes de
saltar al inicio o llamar a la subrutina. Una vez que llega al final de la subrutina, regresa al
programa principal y contintia ejecutando el cédigo donde lo dejé anteriormente.
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Normalmente, es posible que las subrutinas llamen a otras subrutinas. Hay limites para la
cantidad de veces que una subrutina puede llamar a otra subrutina, que varian de un chip
a otro: Familia PIC 10F*, 12C5*, 12F5*, 16C5*, 16F5*

Ancho de instruccion NUmero de suscriptores llamados
12 1
12C*, 12F*, 16C*, 16F*, 14 7
excepto los anteriores
18F%, 18C* | e 31

Estos limites se deben a la cantidad de memoria en el PIC que guarda su ubicacion
antes de saltar a una nueva subrutina. Algunos comandos de GCBASIC son subrutinas,
por lo que siempre debe permitir 2 o 3 llamadas a subrutinas mas de las que tiene su
programa.

Otra caracteristica de las subrutinas es que pueden aceptar parametros. Estos son valores
que se pasan del programa principal a la subrutina cuando se llama y luego se devuelven
cuando finaliza la subrutina.

Uso de subrutinas

Llamar a una subrutina es muy simple: todo lo que se necesita es el nombre de la subrutina

y luego una lista de parametros. Este codigo llamara a una subrutina llamada "Buzz" que no
tiene parametros:

Zumbido

Si el sub tiene parametros, deben aparecer después del nombre de la subrutina. Este
seria el comando para llamar a una subrutina llamada "MoveArm" que tiene tres parametros:

MoveArm NuevoX, NuevoY, 10

Si una subrutina tiene parametros, puede optar por colocarlos entre paréntesis, asi:

MoveArm (NuevoX, NuevoY, 10)
Todo lo que esto hace es cambiar la apariencia del cddigo; no hace ninguna diferencia

en lo que hace el codigo. Decide cual cumple con tus preferencias personales y luego
mantenlo.
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Crear subrutinas

Crear una subrutina es casi tan simple como usar una. Debe haber una linea al principio que tenga
"sub", y luego el nombre de la subrutina. Ademas, debe haber una linea al final de la subrutina que
diga "end sub". Para crear una subrutina llamada "Buzz", este es el codigo requerido:

Zumbido secundario
‘el cédigo para la subrutina va aqui
final sub

Si la subrutina tiene parametros, entonces deben enumerarse después del nombre. Por ejemplo,
para definir el sub "MoveArm" usado anteriormente, use este codigo:

sub MoveArm(ArmX, ArmY, ArmZ)
‘el cddigo para la subrutina va aqui

final sub

En el sub anterior, ArmX, ArmY y ArmZ son todas variables. Si se utiliza la llamada desde arriba,
las variables tendran estos valores al inicio de la subrutina:

BrazoX = NuevoX

Ejército = NuevoY
Brazo Z =10

Cuando la subrutina haya terminado de ejecutarse, GCBASIC copiara los valores donde sea
posible. NewX se establecera en ArmX 'y NewY en ArmY. GCBASIC no intentara establecer el numero
10 en ArmZ.

Controlar la direccion en la que se mueven los datos

Es posible indicar a GCBASIC que no vuelva a copiar el valor después de llamar a la subrutina. Si
una subrutina se define asi:

sub MoveArm(En ArmX, En ArmY, En ArmZ)
‘el cédigo para la subrutina va aqui

final sub

Entonces GCBASIC copiara los valores a la subrutina, pero no los copiara.
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También se puede evitar que GCBASIC vuelva a copiar los valores agregando "Out" antes del nombre del
parametro. Esto se usa en las rutinas de lectura de EEPROM: no tiene sentido copiar un valor de datos en
la subrutina de lectura, por lo que se ha usado Out para evitar perder tiempo y memoria. La rutina EPRead
se define como "Sub EPRead (Direccion de entrada, Datos de salida).

Muchas secciones antiguas de cddigo usan "#NR" al final de la linea donde se especifican los
parametros. El "#NR" significa "Sin retorno”, y cuando se usa tiene el mismo efecto que agregar "In" antes
de cada parametro. No se recomienda el uso de "#NR", ya que no brinda el mismo nivel de control.

Uso de diferentes tipos de datos para parametros
Es posible utilizar cualquier tipo de variable como parametro de una subrutina. Simplemente agregue

"Como" y luego el tipo de datos al final del nombre del parametro. Por ejemplo, para hacer que todos los
parametros para las variables de palabra de la subrutina MoveArm, use este cédigo:

sub MoveArm (ArmX como palabra, ArmY como palabra, ArmZ como palabra)

final sub

Parametros opcionales

A veces, el mismo valor puede usarse una'y otra vez para un parametro, excepto en un caso particular.

Si esto ocurre, se puede especificar un valor predeterminado para el parametro, y luego solo se necesita
dar un valor para ese parametro en una llamada si es diferente al predeterminado.

Por ejemplo, suponga que se requiere una subrutina para crear un pitido de error. Normalmente emite un
tono de 440 Hz, pero a veces se requiere un tono diferente. Para crear el sub, se usaria este codigo:

Sub ErrorBeep (Tono de salida opcional como palabra = 440)
Tono fueraTono, 100
Finalizar sub

Tenga en cuenta el "Opcional" antes del parametro y el " = 440" después. Esto le dice a GCBASIC
que si no se proporciona ningun parametro, establezca el parametro OutTone en 440.

Si se llama usando esta linea:

pitido de error

luego se emitira un pitido de 440 Hz. Si se llama usando esta linea:
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ErrorBeep 1000
entonces el subwoofer producira un tono de 1000 Hz.

Cuando se utilizan varios parametros, es posible hacer que cualquier nimero de ellos sea opcional. Si
los parametros opcionales estan al final de la llamada, entonces no es necesario especificar ningiin
valor. Si estan al principio o en el medio, debe insertar comas para permitir que GCBASIC le indique
donde estan los parametros opcionales.

Sobrecarga

Es posible tener 2 subrutinas con el mismo nombre, pero diferentes parametros. Esto se conoce

como sobrecarga y GCBASIC seleccionara automaticamente la subrutina mas adecuada para cada
llamada.

Un ejemplo de esto es la rutina Imprimir en las rutinas LCD. En realidad, hay 3 subrutinas de impresion; uno
tiene un parametro de byte, otro un parametro de palabra y otro un pardmetro de cadena. Si se utiliza este
comando:

Imprimir 100

Luego se llamara a la subrutina Imprimir (byte). Sin embargo, si se utiliza este comando:

Imprimir 30112

Luego se llamara a la subrutina Imprimir (palabra). Si no hay una coincidencia exacta para una llamada en
particular, GCBASIC utilizara la opcién que requiera la menor conversion de tipos de variables. Por ejemplo, si
se utiliza este comando:

Imprimir PUERTO.0

Se utilizara la impresion de bytes. Esto se debe a que el byte es el tipo mas cercano al pardmetro de un solo
bit.

4.7 Descripcion general del teclado PS2

Introduccion

Estas rutinas facilitan la comunicacién con un dispositivo PS/2, en particular un teclado.

55



Machine Translated by Google

Constantes relevantes

Estas constantes afectan el funcionamiento de las rutinas PS/2:

Nombre constante Control S Valor por defecto
Datos de PS2 Pin conectado a la linea de N/A
datos PS/2
PS2Reloj Pin conectado a la linea de N/A
reloj PS/2.
PS2_DELAY Esta constante se puede no establecido

establecer en un retraso, como
10 ms. Si se establece, se
agregara un retraso al final de
cada byte enviado o recibido.

4.8 Resumen aleatorio

Introduccion:

Estas rutinas permiten a GCBASIC generar nimeros pseudoaleatorios.

El generador utiliza un registro de desplazamiento de retroalimentacion lineal de 16 bits para producir

numeros pseudoaleatorios. Los 8 bits mas significativos del LFSR se utilizan para proporcionar un nimero
aleatorio de 8 bits.

Al compilar un programa, GCBASIC generara una semilla inicial para el generador. Sin embargo,

esta semilla sera la misma cada vez que se ejecute el programa, por lo que la secuencia de nimeros
producidos por un programa determinado siempre sera la misma.

Para evitar esto, existe una subrutina Randomize. Se puede proporcionar con una nueva semilla para el
generador (lo que hara que el generador se mueva a un punto diferente en la secuencia). Alternativamente,
Randomize se puede configurar para obtener una semilla de alguna otra fuente, como un temporizador,
cada vez que se ejecuta.
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Constantes relevantes:

Estas constantes se utilizan para controlar la configuracion de las rutinas de generacién de tonos. Para
configurarlos, coloque una linea en el archivo del programa principal que use #define para asignar un valor a la

constante particular.

Nombre constante Control S Valor por defecto

RANDOMIZE_SEED Fuente de la semilla aleatoria si Randomize Temporizador0

se llama sin un parametro

4.9 Descripcion general de 12C
Introduccién:

Estas rutinas permiten que los programas GCBASIC envien y reciban mensajes 12C.
Se pueden configurar para actuar como maestro o esclavo, y también se puede modificar la velocidad.

No se requiere ningin médulo 12C de hardware para estas rutinas: toda la comunicacién se maneja en el
software. Sin embargo, estas rutinas no funcionaran en PIC de instruccion de 12 bits (chips 10F, 12F5xx y

16F5xx).

Constantes relevantes:

Estas constantes controlan la configuracién de las rutinas 12C del software.

Constante Control S Valor por defecto

MODO_I12C Modo de rutinas 12C Maestro

(Maestro o Esclavo)

12C_DATOS Pin en microcontrolador N/A

conectado a datos 12C

12C_CLOCK Pin en el microcontrolador N/A

conectado al reloj 12C

12C_BIT_DELAY Tiempo por un bit (utilizado 2 nosotros

para la deteccion de reconocimiento)

1 nosotros

12C_CLOCK_DELAY Tiempo para que el pulso del reloj
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permanecer alto

12C END DELAY Tiempo entre pulsos de reloj 1 nosatros

12C_USE_TIMEOUT Establecido en verdadero si el modo esclavo no establecido

Las rutinas 12C deberian dejar de

esperar al maestro y salir
después de un tiempo de espera

ocurre.

4.10 Descripcion general del temporizador

Se proporcionan varias funciones para leer el valor actual del temporizador. Ellos son:

+Temporizador0

~Temporizador1

~Temporizador2

~Temporizador3

+Temporizador4

+Temporizador5

No todas estas funciones estan disponibles en todos los chips. Por ejemplo, si un chip solo tiene 3

temporizadores, solo estaran disponibles Timer0, Timer1 y Timer2. Timer0 y Timer2 devuelven valores de
bytes, mientras que Timer1, Timer3, Timer4 y Timer5 devolveran palabras.

Consulte la hoja de datos de su microcontrolador para determinar la cantidad y el tamafio de los
temporizadores disponibles.

4.11 Resumen de siete segmentos

Introduccién

Las rutinas de pantalla de 7 segmentos facilitan que los programas GCBASIC muestren nimeros y letras en
pantallas LED de 7 segmentos.
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Hay dos formas de configurar las rutinas de visualizacién de 7 segmentos. Una opcion es conectar

los cables de las pantallas en un orden particular y luego establecer las constantes DisplayPortn y
DispSelectn. La otra opcién es conectar la/s pantalla/s de la manera que sea mas facil y luego establecer
las constantes DISP_SEG_x y DISP_SEL_x. La primera opcién (configurar DisplayPortx y DispSelectn)
generara un cédigo un poco mas eficiente.

Configuracion mediante DISP_SEG_x y DISP_SEL_x

Al configurar el cédigo de 7 segmentos con constantes DISP_SEG_x, estos deben configurarse:

Nombre constante Control S Valor por defecto

DISP_SEG_x Controla el ping de salida N/A

utilizado para controlar el segmento

x de las pantallas. Hay 7 de estas
constantes, llamadas
DISP_SEG_A a DISP_SEG_G.

Se debe configurar uno para cada

segmento.

DISP_SEG_DOT Especifica el pin de salida N/A

utilizado para controlar el

punto decimal en las pantallas.

DISP_SEL_x El comando utilizado para N/A

seleccionar la pantalla n. Se
utiliza para controlar los pines
de direccionamiento cuando se
multiplexan varias pantallas.

Nota: En lugar de configurar DISP_SEL_x, es posible configurar DispSelectn y usarlos junto con
DISP_SEG_x.
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Configuracién usando DisplayPortn y DispSelectn

Para configurar las rutinas de visualizacién de 7 segmentos suministradas con GCBASIC usando
DisplayPortn, es necesario establecer estas constantes:

Nombre constante Control S Valor por defecto

DisplayPortn Controla el puerto de salida N/7A

utilizado para controlar la pantalla

n.nesA B, CoD,
correspondientes a las pantallas 1,
2, 3y 4, respectivamente.

DispSeleccionar El comando utilizado para nop

seleccionar la pantalla n. Se
utiliza para controlar los pines
de direccionamiento cuando se
multiplexan varias pantallas.

Para configurar las rutinas de esta manera, las pantallas deben estar conectadas de la siguiente manera:

Pin del puerto del microcontrolador Segmento de visualizacion

0 A
1 B
2 c
3 D
4 mi
5 F
6

4.12 Descripcion general de PWM

Introduccién:

Las rutinas descritas en este capitulo permiten la generacion de sefiales de modulacién de ancho de
pulso. Estos permiten que el microcontrolador controle la velocidad de un
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motor, o el brillo de una luz. Las rutinas también se pueden usar para generar la sefial de frecuencia
adecuada para impulsar un LED infrarrojo para aplicaciones de control remoto.

Las rutinas PWMOn, PWMOff y HPWM utilizan el médulo de generacién de PWM en el

microcontrolador. Solo funcionaran en algunos microcontroladores; consulte el articulo sobre cada
comando para obtener mas informacion. PWMOn y HPWM haran que el médulo PWM en el

microcontrolador comience a generar la sefial PWM, que luego continuara generandose hasta que se
ejecute la instruccion PWMOff.

PWMOut no utiliza ningun hardware especial. Sin embargo, solo se genera una sefial mientras se
ejecuta el comando PWMOut: cuando el programa pasa al siguiente comando, la sefial se detiene.

Constantes relevantes:

Estas constantes se utilizan para controlar la configuracién del médulo de modulacién de ancho
de pulso del chip PIC. Para configurarlos, coloque una linea en el archivo del programa principal
que use #define para asignar un valor a la constante particular.

Tenga en cuenta que hay dos conjuntos.de constantes: uno para Hardware PWM y otro para

Software PWM. El hardware PWM requiere un médulo CCP en el chip PIC. El software PWM no
tiene requisitos con respecto al PIC.

Hardware PWM

Estas constantes solo son necesarias para PWMOn. HPWM y PWMOff no requieren constantes
para funcionar.

Nombre constante Control S Valor por defecto
PWM_Freq Especifica la frecuencia 38
de salida del médulo PWM
en KHz.
PWM_deber Establece el ciclo de trabajo de 50

la salida del médulo PWM.
Dado como porcentaje.
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Hardware PWM solo esta disponible a través del pin "CCP1" o "CCP". Esta es una limitacién de
hardware de los microcontroladores PIC.

Software PWM

Nombre constante Control S Valor por defecto

PWM_Delay El periodo PWM. La No definido - sin demora

duracion de cualquier demora
utilizada se multiplicara por 255.

Si no se especifica ningun
valor, no se insertaran retrasos
en la rutina PWM.

PWM_Fuera El puerto puerto fisico en el No definida

PIC que corresponde al canal
n. n puede representar 1,

2,304.

Son posibles mas de 4 canales, pero para esto se debe modificar la rutina PWMOut en
include\lowlevel\stdbasic.h.

4.13 Descripcién general del software RS232
Introduccién:

Estas rutinas permiten que el microcontrolador envie y reciba datos RS232.

Todas las funciones se implementan mediante software, por lo que no se requiere hardware especial
en el microcontrolador. Sin embargo, si el microcontrolador tiene un médulo serial de hardware
(generalmente denominado UART o USART) y las lineas de datos seriales estan conectadas a los
pines apropiados, las rutinas de hardware deben usarse para cédigo mas pequefio, confiabilidad
mejorada y velocidades de transmision mas altas.
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Constantes relevantes:

Estas constantes se utilizan para controlar la configuracion de las rutinas de comunicacién serie RS232.
Para configurarlos, coloque una linea en el archivo del programa principal que use #define para asignar un
valor a la constante particular.

Nombre(s) constante(s) Control S Valor por defecto
Enviar bajo, enviar bajo, Estos se utilizan para definir los nop
EnviarCbajo comandos utilizados para enviar
un bit bajo (0) en los canales (se debe establecer)

serie A, B y C, respectivamente.

EnviarAlto, EnviarBAlto, Estos se utilizan para definir los nop
enviarCalto comandos utilizados para enviar
un bit alto (1) en los canales (se debe establecer)

serie A, B y C, respectivamente.

RecALbajo, RecBLbaijo, La condicion que se cumple Sys232Temp.0 APAGADO
RecCL bajo cuando se recibe un bit bajo

(se debe establecer)

RecAalta, RecBalta, La condicion que se cumple Sys232Temp.0 ENCENDIDO
recchigh cuando se recibe un bit alto

(se debe establecer)

4.14 Descripcién general del hardware RS232

Introduccién

Estas subrutinas permiten que los programas GCBASIC se comuniquen mas facilmente usando RS232.

Estas rutinas basadas en hardware estan disefiadas para usarse en microcontroladores con médulos
RS232 incorporados, normalmente denominados en las hojas de datos como médulos USART o UART.
Para usarlos, las lineas de datos RS232 deben estar conectadas a los pines del microcontrolador utilizado
por el moédulo serial. Si las lineas RS232 estan conectadas en otro lugar, o el microcontrolador no tiene

un moédulo RS232, entonces se deben usar las rutinas basadas en software.
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Constantes relevantes

Estas constantes afectan el funcionamiento de las rutinas del hardware RS232:

Nombre constante Control S Valor por defecto

USART_BAUD_RATE Velocidad|en baudios (en bps) a la que N/A

operaran las rutinas.

USART_BLOCKING Si se establece, esta constante hara que no establecido

las rutinas USART se retrasen

hasta que se puedan enviar
o recibir datos. Si no se

establece, los datos se
almacenaran en bufer y el
hardware los enviara cuando
sea posible.

4.15 Descripcion general del teclado

Introduccién

Las rutinas del teclado permiten que un programa lea desde un teclado de matriz de 4 x 4.

Hay dos formas de configurar las rutinas del teclado. Una opcion es conectar los cables del teclado
en un orden particular y luego establecer la constante KeypadPort. La otra opcién es conectar el
teclado de la manera que sea mas facil y luego configurar las constantes KEYPAD_ROW_x y
KEYPAD_COL_x.

La primera opcion (configurar KeypadPort) generara un cédigo un poco mas eficiente.

Configuracion usando KEYPAD_ROW_x y KEYPAD_COL_x

Estas constantes deben establecerse:

Nombre constante Control S Valor por defecto

TECLADO_ROW_1 Elpinenel N/7A

microcontrolador que se
conecta al pin de la Fila 1 en

el teclado

TECLADO_ROW _2 Elpinenel N/7A

microcontrolador que se
conecta a la Fila 2
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pin en el teclado

TECLADO_ROW_3

El pinen el
microcontrolador que se

conecta al pin de la Fila 3 en

el teclado

N/A

TECLADO_ROW_4

El pin del
microcontrolador que se
conecta al pin de la fila 4 en

el teclado

N/A

TECLADO_COL_1

El pinen el
microcontrolador que se

conecta al pin Col 1 en el teclado

N/A

TECLADO_COL_2

El pin en el
microcontrolador que se

conecta al pin Col 2 en el teclado

N/A

TECLADO_COL_3

El pinen el
microcontrolador que se

conecta al pin Col 3 en el teclado

N/A

TECLADO_COL_4

El pinen el
microcontrolador que se

conecta al pin Col 4 en el teclado

N/A

Si usa un teclado de 3 x 3, no configure las constantes KEYPAD_ROW_4 o KEYPAD_COL_4.

Configuracion usando KeypadPort

Al configurar el cédigo del teclado usando la constante KeypadPort, solo

KeypadPort debe configurarse:

Nombre constante

Control S

Valor por defecto

TecladoPuerto

El puerto en el chip
del microcontrolador al que esta
conectado el teclado.

N/A
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Para que esto funcione, el teclado debe estar conectado de la siguiente manera:

Pin del puerto del microcontrolador Conector de teclado
0 Fila 1
1 Fila 2
2 Fila 3
3 Fila 4
4 columna 1
5 columna 2
6 columna 3
7 columna 4

Nota: Para usar un teclado de 3 x 3 en este modo, se deben levantar los pines del
microcontrolador para cualquier columna no utilizada.

4.16 Vista general de la pantalla LCD

Introduccion:

Las rutinas de esta seccién permiten que los programas GCBASIC interactden

con pantallas de cristal liquido alfanuméricas basadas en el IC HD44780. Esto cubre la

mayoria de las pantallas de 16 x 2 y similares.

Estas rutinas permiten que las pantallas se conecten al microcontrolador de muchas maneras

diferentes:
Modo de conexion Conexiones requeridas
0 Ninguno es requerido directamente por las rutinas. Sin embargo,
las rutinas LCD deben estar provistas de otras subrutinas que
manejaran la comunicacion. Esto es util para comunicarse con
LCD conectados a través de RS232 o 12C.
2 Lineas de datos y reloj. Este modo se usa cuando la pantalla LCD

esta conectada a través de un IC de registro de desplazamiento
7418174, como se detalla en http://www.rentron.com/Myke1.htm.
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4 R/W, RS, Habilitar y las 4 lineas de datos mas altas (DB4 a DB7).

8 R/W, RS, Habilitar y las 8 lineas de datos. Todas las lineas de datos

deben estar conectadas al mismo puerto de E/S, en orden secuencial.
Por ejemplo, DBO a PORTB.0, DB1 a PORTB.1 y asi sucesivamente, con
DB7 yendo a PORTB.7.

Usando el modo de 0 bits:
Para usar el modo de conexion de 0 bits, se debe proporcionar una subrutina para escribir un byte en la

pantalla LCD. Opcionalmente, también se puede dar otra subrutina para leer un byte de la pantalla LCD. Si no
hay forma de leer desde la pantalla LCD, entonces se debe establecer la constante LCD_NO_RW.

En el modo de 0 bits, la constante LCD_RS se establecera automaticamente en una variable de bit de
repuesto. Los comandos LCD de nivel superior (como Imprimir y Localizar) lo configuraran, y el codigo
responsable de escribir en la pantalla LCD debe leerlo y luego configurar el pin RS en la pantalla LCD de
manera adecuada.

Este codigo es un ejemplo de como usar el modo de 0 bits. Envia mensajes a otro microcontrolador, que ha
sido programado para leer los mensajes y alternar los pines de una pantalla LCD de manera adecuada:

#define LCD_IO 0
#define LCDWriteByte MySendToLCD

#define LCD_NO_RW

Sub MySendToLCD (en MyLCDByte)

‘Usa I2C

'Envia un byte de direccién (128)

'Luego un byte de control, donde el bit 4 es el estado del pin RS

Luego, un byte de datos, que se envia a los pines de datos de la pantalla LCD.
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Byte de control = 0

Si LCD_RS = Encendido Entonces ControlByte.4 = Encendido

12Clnicio

12C Enviar 128

12CSend ControlByte

12CSend MyLCDByte

12CSparar

'Necesito dar tiempo para que el receptor del mensaje actualice la pantalla LCD

Espera 5ms

Finalizar sub

Si se tuviera que leer la pantalla LCD, LCDReadByte se estableceria con el nombre de una
funcién que lee la pantalla LCD y devuelve el byte de datos de la pantalla LCD.

Constantes relevantes:

(Nota: esta seccion no se aplica en el modo de 0 bits)

Estas constantes se utilizan para controlar la configuracién de las rutinas de pantalla de cristal
liquido incluidas con GCBASIC. Para configurarlos, coloque una linea en el archivo del programa
principal que use #define para asignar un valor a la constante particular.

Algunas constantes son necesarias para los modos de 4 y 8 bits, algunas son necesarias para el
modo de 4 bits y otras son necesarias para el modo de 8 bits. Cuando se utiliza el modo de 2 bits, solo
se deben configurar tres constantes; todas las demas se pueden ignorar. Verifique la columna "Modos"
para determinar si debe establecer una constante.
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Nombre constante

Control S

Valor por defecto

Modos

LCD_IO

El modo de E/S. Pueden

ser2,4u8.

8

2,4,8

LCD_DB

El pin de datos utilizado en

el modo de 2 bits.

N/A - Debe establecerse

LCD_CB

El pin de reloj utilizado

en el modo de 2 bits.

N/A - Debe establecerse

LCD_RS

Especifica el pin de salida

que esta conectado a la

seleccion de registro en
la pantalla LCD.

N/A - Debe establecerse

4,8

LCD_RW

Especifica el pin de salida

que esta conectado a
lectura/escritura en la

pantalla LCD. El pin R'W
se puede desactivar*.

N/A: debe configurarse (a

menos que R/W esté
deshabilitado)

4,8

LCD_Habilitar

Especifica el pin de salida

que esta conectado a
lectura/escritura en la

pantalla LCD.

N/A - Debe establecerse

4,8

LCD_DATA_PORT Puerto

fle salida utilizado para

interactuar con el bus de
datos LCD

N/A - Debe establecerse

solo 8

LCD_DB4

Pin de salida utilizado

para interactuar con el bit 4
del bus de datos LCD

N/A - Debe establecerse

4 solo

LCD_DB5

Pin de salida utilizado

para interactuar con el bit 5
del bus de datos LCD

N/A - Debe establecerse

4 solo

LCD DB6

Pin de salida utilizado

para interactuar con el bit 6
del bus de datos LCD

N/A - Debe establecerse

4 solo

LCD_DB7

Pin de salida utilizado

para interactuar con el bit 7
del bus de datos LCD

N/A - Debe establecerse

4 solo
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*El pin R/W se puede desactivar configurando la constante LCD_NO_RW. Si se hace esto, no es
necesario que el R/W esté conectado al chip, y no es necesario configurar la constante LCD_RW.
jAsegurese de que la linea R/W en la pantalla LCD esté conectada a tierra si no se usa!

4.17 Resumen de tonos
Introduccion:
Estas rutinas generan tonos de una determinada frecuencia y duracion.

Nota: Si se requiere una frecuencia exacta o se necesita un programa mas pequefio, no se deben
usar estas rutinas. En su lugar, debe utilizar un cédigo como este:

Repetir conteo
PulseOut SoundOut, punto

Periodo de espera nosotros

Finalizar repeticion

Establezca el conteo y el periodo en los valores apropiados:
*periodo a 1000000 / frecuencia deseada / 2

*Cuenta hasta la duracién/periodo deseado.

Constantes relevantes:

Estas constantes se utilizan para controlar la configuracion de las rutinas de generacién de tonos. Para
configurarlos, coloque una linea en el archivo del programa principal que use #define para asignar un
valor a la constante particular.
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Nombre constante Control S Valor por defecto
Apagado El pin de salida para producir N/A - Debe establecerse
sonido en

4.18 Resumen de SPI

Disponibilidad de comandos:

Disponible en microcontroladores PIC con médulo Synchronous Serial Port (SSP).
Estos comandos controlan la comunicacion SPI.

Sintaxis:
Modo SPIMode

SPIMode establece el modo del médulo SPI dentro del chip PIC. Estos son los posibles Modos SPI:

Nombre del modo Descripcion
maestrolento Modo maestro, el reloj SPI es 1/64 de la frecuencid
del PIC.
Maestro Modo maestro, el reloj SPI es 1/16 de la frecuencid
del PIC.
MasterFast Modo maestro, el reloj SPI es 1/4 de la

frecuencia del PIC.

Esclavo Modo esclavo
Esclavo Modo esclavo, con el pin de seleccion de esclavo
habilitado.

Sintaxis:
Transferencia SPI tx, rx

Este comando envia y recibe simultdneamente un byte de datos utilizando el protocolo SPI. Se comporta
de manera diferente dependiendo de si el PIC se ha configurado para actuar como maestro o esclavo.

Cuando se opera como maestro, el comando SPITransfer iniciara una transferencia.
Los datos en tx se enviaran al esclavo, mientras que el byte que se almacena en el bufer en el esclavo
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se leera en rx.

En modo esclavo, el comando SPITransfer pausara el programa hasta que el maestro inicie una

transferencia. En este punto, enviara los datos en tx mientras lee la transmisién del maestro en la
variable rx.

4.19 Descripcion general de GLCD

Los comandos GLCD se utilizan para controlar una pantalla de cristal liquido grafica basada
en el chip controlador KS0108. Suelen ser pantallas de 128x64 pixeles. Pueden dibujar
elementos graficos habilitando o deshabilitando pixeles.

GCB hace que esto sea mas facil de controlar con los siguientes comandos.

Configuracion: debe incluir el archivo glcd.h en la parte superior de su programa. El archivo debe
estar entre paréntesis.

#incluir <GLCD.h>

Define:
Hay varias conexiones que deben definirse para usar los comandos GLCD con una pantalla

KS0108. El pin de E/S es el pin del microcontrolador PIC que esta conectado a ese pin especifico
en la pantalla LCD grafica.

#define pin de E/S GLCD_RW 'Conexion de pin de lectura/
escritura #define GLCD_RESET 1/0 pin 'Restablecer conexion de pin
#define GLCD_CS1 I/O pin 'Conexion de pin CS1
#define GLCD_CS2 pin de E/S 'Conexion de pin CS2
#define pin de E/S GLCD_RS 'Conexion de pin RS
#define GLCD_ENABLE pin de E/S 'Habilita conexién de pin #define
GLCD_DBO pin de E/S 'Conexion de pin de datos
0 #define GLCD_DB1 pin de E/S 'Conexion de pin de datos

1 #define GLCD_DB?2 pin de E/S 'Conexion del pin de datos
2 #define GLCD_DB3 pin de E/S 'Conexion del pin de datos
3 #define GLCD_DB4 pin de E/S 'Conexion del pin de datos
4 #define GLCD_DBS5 pin de E/S 'Conexion del pin de datos
5 #define GLCD_DBS6 pin de E/S 'Conexion del pin de datos
6 #define GLCD_DB?7 pin de E/S 'Conexion de pin de datos 7
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Comandos

InitGLCD 'Inicializar pines de puerto

GLCDCLS 'Borrar pantalla

GLCDPrint (en PrintLocX, en PrintLocY, PrintData como cadena)

GLCDDrawChar (en CharLocX, en CharlLocY, en CharCode)

Caja (En LineaX1, En LineaY1, En LineaX2, En LineaY2, Opcional En LineaColor = 1)
CajaRellenada(En LineaX1, En LineaY1, En LineaX2, En LineaY2, Opcional En LineaColor = 1)
Linea (En LineaX1, En LineaY1, En LineaX2, En LineaY2, Opcional En LineaColor = 1)
PSet(En GLCDX, En GLCDY, En GLCDState)

GLCDWriteByte (en LCDByte)

GLCDReadByte
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5.0 Comandos

Sintaxis:
Cuadro (LineX1, LineY1, LineX2, LineY2, LineColour opcional = 1) ‘ ""“B
L) ¢
NS
A bd
J
Explicacion: o
Dibuja un cuadro en una pantalla LCD grafica desde la esquina superior de la ublga—‘ﬁon X1, Y1 hasta la
ubicacion X2, Y2. £ 4
N,
,J{J‘. T N
Véase también el comando CuadroRellenado b g
QU
L 2 [
N
Sintaxis: Q v
~

ClearTimer TemporizadorNo -

N

,
Explicacion: A{%} 4

LYy
CIearTimgr%fz&iliza para borrar el temporizador especificado.
ALY
(o ™
“

Ejemplo:

Consulte el articulo InitTimer1 para ver un ejemplo.
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CLS

Sintaxis:

CLS

Explicacion:

El comando CLS borra el contenido de la pantalla LCD y devuelve el cursor a la esquina
superior izquierda de la pantalla.

Ejemplo:

'Un programa Flashing Hello World para GCBASIC

'Configuracioén general de hardware

#chip 16F877A, 20

'Configuracion de conexion LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

‘Rutina principal
Hacer

Imprimir "Hola mundo"
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Espera 1 segundo
CLS
Espera 1 segundo

Bucle

Oscuro

Dim tiene dos usos, los cuales implican grandes variables. Se puede utilizar para definir
matrices y declarar variables de mas de 1 byte.

Sintaxis:
Para Variables > 1 byte:

Dim variable [, variable2[, variable3]] [Como tipo] [Alias othervar [,othervar2]] [En la ubicacion]

Para arreglos:

Matriz atenuada (tamafio) [En la ubicacién]

Explicacion:

El comando Dim variable se utiliza para informar a GCBASIC de variables que tienen
mas de 1 byte, o para crear nombres alternativos para otras variables.

El comando Dim array también configura variables de matriz. Al usarlo para esto, el tamafio
debe ser un valor constante hasta 80.

tipo especifica el tipo de variable que se va a crear. Diferentes tipos de variables pueden

contener valores en diferentes rangos y usar diferentes cantidades de RAM. Consulte el
articulo Variables para obtener mas informacion.
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Cuando se incluyen multiples variables en una linea, GCBASIC las configurara todas al tipo que
se especifica al final de la linea. Si no se especifica ningun tipo, GCBASIC convertira la variable
en un byte.

Alias crea una variable utilizando la misma ubicacién de memoria que una o mas variables. Se
usa principalmente internamente en GCBASIC para tratar las variables del sistema como una

palabra. Por ejemplo, este comando se utiliza para crear una variable de palabra, formada por
las dos ubicaciones de memoria utilizadas para almacenar el resultado de una conversién A/D:

Se puede colocar una variable en una ubicacién especifica en la memoria de datos del chip
usando la opcién En. Se usara la ubicacion ya sea una ubicacion valida o no, pero se generara
una advertencia si GCBASIC ya ha asignado la memoria, o si la memoria no parece ser valida.
Esto se puede usar para periféricos que tienen buferes de varios bytes en la RAM.

Dim ADResult como palabra Alias ADRESH, ADRESL

Ejemplo:

'Este programa configuraré una matriz y una variable de palabra

lista de datos tenue (10)

tenue Lectura como palabra

Lectura = 21978

Lista de datos (1) =15
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Direccion

Sintaxis:
Dir puerto.bit {En | Out} (Forma Individual)

Puerto dir {En | Fuera | DirectionByte} (formulario de puerto completo)

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores. Sin embargo, algunos microcontroladores PIC de gama baja
(chips 10F, 12F5x y 16F5x) solo aceptaran el formulario de puerto completo.

Explicacion:

El comando Dir se usa para establecer la direccion de los puertos del chip del microcontrolador. El
formulario individual establece la direccién de un pin a la vez, mientras que el formulario de puerto
completo establecera todos los bits en un puerto.

En el formulario individual, especifique el puerto y el bit (es decir, PORTB.4), luego la direccién, que es
In o Out.

La forma completa del puerto es similar a la instruccion TRIS que ofrecen algunos chips PIC.

Para usarlo, proporcione el nombre del puerto (es decir, PORTA), y luego se debe escribir un byte en la
variable TRIS. Esta forma de comando es para aquellos que estan familiarizados con la arquitectura

interna del chip PIC.

ADVERTENCIA: Los PIC usan 0 para salir y 1 para entrar. Cuando se usan IN y OUT, no hay problemas de

compatibilidad.
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Ejemplo:
'Este programa pone los bits 0 y 1 de PORTA en entrada y el resto en salida.

‘También configura todo PORTB para salida, excepto B1.

'Se utiliza forma individual para PORTA:
DIR PORTA.0 EN

DIR PORTA.1 EN

DIR PORTA.2 SALIDA

DIR PORTA.3 SALIDA

DIR PORTA.4 SALIDA

DIR PORTA.5 SALIDA

DIR PORTA.6 SALIDA

DIR PORTA.7 SALIDA

"Todo el formulario de puerto utilizado para B:

DIR PUERTO b'00000010'

"Todo el formulario de puerto utilizado para C:

ENTRADA PUERTO DIR

DisplayChar

Sintaxis:

DisplayChar (pantalla, caracter)

Explicacion:
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Este comando mostrara el caracter ASCIl dado en una pantalla LED de siete

segmentos. display es el numero de la pantalla a usar, y character es el caracter
ASCII a mostrar.

Ejemplo:
‘Este programa mostrara "Hola" en una pantalla LED

'La pantalla debe estar conectada a PORTB

#chip 16F877A, 20

#define DisplayPortA PUERTOB

Mensaje tenue como cadena
Mensaje = "Hola"

Para Contador = 1a 6

DisplayChar 1, mensaje (contador)
Espere 250ms

Préximo

Mostrar valor

Sintaxis:

Visualizacion de DisplayValue, datos

Explicacion:
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Este comando mostraré el valor dado en una pantalla LED de siete segmentos. display
es el numero de la pantalla a usar, y data es el valor entre 0 y 9 para mostrar

Ejemplo:
'Este programa contara de 0 a 99 en dos pantallas LED
#chip 16F819, 8

#config osc = int

#define DISP_SEG_A PORTB.0
#define DISP_SEG_B PORTB.1
#define DISP_SEG_C PORTB.2
#define DISP_SEG_D PORTB.3
#define DISP_SEG_E PORTB.4
#define DISP_SEG_F PORTB.5

#define DISP_SEG_G PORTB.6

#define DISP_SEL_1 PORTA.O

#define DISP_SEL_2 PORTA.1

Hacer

Para contador = 0 a 99

'Obtener los 2 digitos
Numero = Contador

nimero1 =0
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Si Numero >= 10 Entonces
Num1 = Namero / 10
'SysCalcTempX almacena el resto después de la division

Numero = SysCalcTempX

Terminara si

NUm2 = Ntmero "‘;

‘Mostrar los digitos e
'Cada DisplayValue borrara al otro (multiplexacion) i | }

'Asi que deben ser llamados con la frecuencia suficiente para que el parpadeo

'No puede ser visto. g "
gy, G

Repetir 500 éﬁk’ 3

Valor de pantalla 1, nimero 1
Espera 1 ms ‘h‘ %
Valor de visualizacion 2, Num2 g

o

Espera 1 ms 4

Finalizar repeticion

Préximo

Sintaxis:

Hacer [{Mientras | Hasta} condicion]
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codigo de programa

Bucle [{Mientras | Hasta} condicion]

Explicacion:
El comando Do hara que el codigo entre Do y Loop se ejecute repetidamente mientras la

condicién sea verdadera o hasta que la condicion sea verdadera, dependiendo de si se ha
especificado Mientras o Hasta.

Tenga en cuenta que el tiempo o hasta y la condicion solo'se pueden especificar una vez, o no se
pueden especificar en absoluto. Si no se especifican, el cédigo se repetira sin cesar.

Ejemplo:
‘Este codigo parpadeara una luz hasta que se presione el botén
#chip 12F629, 4

#config osc = int

#define BOTON GPIO.3

#define LUZ GPIO.5

Dir BOTON Entrada

Dir LUZ Fuera

Hacer hasta BOTON = 1
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PulseOut LUZ, 1's

Esperals
Bucle
W
o, ¥
e’
}
. . J
Sintaxis: S
g
: oy,
Fin £ (3
Y,
A,
N
b g

Explicacion: ‘ é;,’g‘wj

Cuando se usa el comando Finalizar, el programa dejara de ejecutarse inmediatamente.
Hay muy pocos casos en los que se necesita este comando; por lo general, el

programa debe ser un bucle sin fin. A Q’t*
oy, B
& L&*
AN
Ejemplo: % oy N
'Este programa encendera la luz roj‘ﬂgmi\o la luz verde
Activar ROJO . 7
e 'g*w
Fin . A{ ‘ ‘j r
[ Y% %
Activar VERDI H\; d
N
o
Sintaxis:

EPLeer ubicacion, tienda
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Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los chips PIC con memoria de datos EEPROM.

Explicacion:

EPRead se utiliza para leer informacién del almacenamiento de datos EEPROM con el que
estan equipados muchos chips de microcontroladores. La ubicacion representa la ubicacion
desde la que se leen los datos y varia de un chip a otro. store es la variable en la que almacenar

los datos después de haberlos leido de la EEPROM.

Ejemplo:

'Programa para encender y apagar una luz

‘Recordaré el ultimo estado

#chip diminuto2313, 1

#define Botén PORTB.0

#define Luz PORTB.1

Boton de entrada de directorio

Dir luz apagada

'Cargar estado guardado

EPRead 0, estado de luz

Si LightStatus = 0 Entonces

Apagar luz
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Demas

Enciende la luz

Terminara si

'Esperar a que se presione el boton

Boton Esperar mientras = Encendido

Boton Esperar mientras = Apagado
s,
L (Y
N,
A,
'Alternar valor, registro \
) 4

Estado de luz = ! Estado de luz . {L)
. 9
EPWrite 0, estado de luz %
#
i
'Y
y, B
'Actualizar luz e L 9%
R
Si LightStatus = 0 Entonces el
& ¥
o N
Apagar luz ﬂ O
& A
Demas
-
Enciende la luz A w

P

Terminara si = ﬁ\
£

P

AL
Bucli Fe ?L\ﬁ y

Viw

{;\ J
) ¢
~ QO3

8§ )

R’

Sintaxis:

EPEscribir ubicacion, datos
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Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los chips PIC con memoria de datos EEPROM.

Explicacion:

EPWrite se utiliza para escribir informacion en el almacenamiento de datos de la EEPROM, de
modo que un programador en la PC pueda acceder a ella mas tarde o mediante el comando
EPRead. La ubicacion representa la ubicaciéon desde la que se leen los datos y varia de un chip

a otro. Los datos son los datos que se escribiran en la EEPROM y pueden ser un valor o una
variable.

Ejemplo:
#chip 16F819, 8

#config osc = int

'Establecer la direccién del pin de entrada

Dir PORTA.O Entrada

‘Bucle para tomar lecturas hasta que la EEPROM esté llena

Para direccién actual = 0 a 255
'Haz una lectura y registrala

EPWrite direccion actual, ReadAD(ANO)

'Espere 10 minutos antes de obtener otra lectura

Espera 10 minutos

Préximo
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Salir de Sub

Sintaxis:

Salir de Sub

Explicacion:

Este comando hara que el programa salga de la subrutina en la que se encuentra
actualmente, como lo haria si llegara al final de la subrutina.

Ejemplo:

#chip diminuto13, 1

#define SENSOR PORTB.0
#define ZUMBADOR PUERTO B.1
#define PUERTO DE LUZ.2

Dir SENSOR Entrada

Dir ZUMBADOR Salida

Dir LUZ Fuera

Hacer

Ladrén

Bucle

'Subrutina de alarma antirrobo
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sub ladron

Si SENSOR = 0 Entonces
Desactivar ZUMBADOR
Desactivar LUZ

Salir de Sub

Terminara si d

Activar ZUMBADOR e {@

o~
Encender LUZ ‘i., /}
&/

Finalizar sub

F
Sintaxis: o %*
CajaRellenada(LineaX1,LineaY1, LineaX2, LinanZ»,w(i‘oereLl'nea Opcional = 1)
e §
B
AN
ol . )

un cuadro lleno en una pantalla LCD gr@i‘l%de‘s’de la esquina superior de la ubicacién X1, Y1 hasta la ubicacion
X2, Y2. 4 )

,J‘u&' l
Véase también Comando de cuadro

\>

)

Explicacion: dibuja

Sintaxis:

Para contador = inicio Para finalizar [Incremento de paso]

codigo de programa

Préximo
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Explicacion:

El comando For es ideal para situaciones en las que se debe ejecutar un fragmento de cédigo un
numero determinado de veces y en las que es necesario realizar un seguimiento de cuantas veces
se ha ejecutado el cédigo. Cuando el comando For se ejecuta por primera vez, el contador se

pone en marcha. Luego, cada vez que el programa se repite, se agrega un incremento al contador,
hasta que el contador es igual al final. Luego, el programa contintia mas alla del Siguiente.

El paso y el incremento son opcionales. Si no se especifica Step, GCBASIC incrementara el
contador en 1 cada vez que se ejecute el cédigo.

Ejemplo:

‘Este cddigo hara parpadear una luz verde 6 veces.

#chip 16F88, 8

#config Osc = Int

#define PUERTO LED.O

Direccion LED de salida

Para LoopCounter=1a 6
Led PulseOut, 1s
Esperals

Préximo
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Sintaxis:

var = Obtener (Linea, Columna)

4o

: :
— O )
Disponibilidad de comandos: g, g
A (Y'Y
e’
Disponible en todos los microcontroladores, excepto si la pantalla LCD esta conectada mediéwf'ﬁll‘modo
de 2 bits. .
e ‘w‘
LY
N,
A 7{.: pamls,,
Explicacion: ) b 4

iz, -
La funcién Obtener lee el codigo de caracteres ASCII en un(tjgd’cién determinada en la pantalla LCD.

Sintaxis: A},

GLCDCLS s (7

NS
Explicagi?%th
a8
Ce

N
Borrawl_ajpantalla de un LCD gréfico.
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GLCDImprimir

Sintaxis:
GLCDPrint(PrintLocX, PrintLocY, PrintData)

PrintLocX es la ubicacién de coordenadas X para los datos

PrintLocY es la ubicacién de la coordenada Y para los datos

PrintData es una variable String o String de los datos a mostrar

Explicacion:

Imprime caracteres de cadena en una ubicacion especifica en la pantalla GLCD.
En una pantalla GLCD de 128x64,

X suele serde 0 a 128 Y suele ser

de 0 a 64

GLCDDrawChar

Sintaxis:
GLCDDrawChar(CharLocX, CharLocY, CharCode)

CharLocX es la ubicacion de la coordenada X para el personaje.

CharlLocY es la ubicacion de la coordenada Y para el caracter

CharCode es el nimero ASCII del caracter a mostrar. Puede ser hexadecimal decimal o binario.

Explicacion:
muestra un caracter ASCIl en una ubicacion X e Y especificada.

En un LCD grafico de 128x64 X
=1a128Y=1a64
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Sintaxis:
GLCDWriteByte (LCDByte)

Explicacion: . x\ J
Escribe un byte de datos en la memoria LCD grafica e

Sintaxis:
GLCDWriteByte
&
Y
Explicacion: s L"'”"{”
Lee un byte de datos de la memorig D gréfica
ol
P
4
£ Y
~
¥ Y
Sintaxis: “ﬁw
a EM
etéuetﬁ&f)sub
«
Explicacion:

El comando Gosub se usa para saltar a una etiqueta como una subrutina, de manera
similar a Goto. La diferencia es que Return se puede usar para volver a la linea de
cédigo después de Goto.
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Nota: Gosub no debe usarse si se puede evitar. No es necesario llamar a una subrutina
que ha sido definida usando Sub, solo escriba el nombre de la subrutina.

Ejemplo:
‘Este programa hara parpadear un LED en el bit 0 del puerto y reproducira un pitido en

'porta bit 4. hasta que se apague el robot.

#chip 16F628A, 4' Cambia esto para que se adapte a tu circuito

#define SOUNDOUT PORTA .4
#define PUERTO DE LUZ.0

Dir LUZ Fuera

Hacer
‘Linterna
PulseOut LUZ, 1 s
Esperals

'Bip

Gosub Play Beep
Bucle

Reproducir pitido:
Tono 200, 10
Tono 100, 10

Devolver
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Ira

Sintaxis:

Ir a etiqueta

Explicacion:
El comando Ir a hara que el robot salte a la linea especificada y continlie ejecutando el programa

desde alli. El comando Ir a es principalmente Util para salir de los bucles; si necesita crear un bucle
infinito, use el comando Do en su lugar.

Tenga cuidado con cémo usa Goto. Si se usa demasiado, puede hacer que los programas sean muy
dificiles de leer.

Para definir una etiqueta, coloque el nombre de la etiqueta solo en una linea, con solo dos puntos (:)
después.

Ejemplo:
‘Este programa hara parpadear la luz hasta que se presione el boton

‘apagado. Observe la etiqueta denominada SWITCH_OFF.

#chip 16F628A, 4' Cambia esta linea para que se adapte a tu circuito

#define BOTON PORTB.0

#define PUERTO DE LUZ.1

Dir BOTON Entrada

Dir BOTON Fuera
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Hacer

PulseOut LUZ, 500 ms

SiBOTON = 1 Entonces Ir a SWITCH_OFF

Espere 500ms

Si BOTON = 1 Entonces Ir a SWITCH_OFF

Bucle

APAGAR:

Desactivar LUZ

'El chip entrara en modo de bajo consumo cuando finalice el programa

HPWM

Sintaxis:

canal HPWM, frecuencia, ciclo de trabajo

Disponibilidad de comandos:

Solo disponible en microcontroladores PIC con médulo Capture/Compare/PWM (CCP).

Explicacion:

Este comando configura el médulo PWM de hardware del chip PIC para generar una forma de
onda PWM de la frecuencia y el ciclo de trabajo dados. Una vez que se llama a este comando,
se emitira el PWM hasta que se llame a PWMO(f. Si solo necesita una frecuencia y un ciclo de
trabajo en particular, debe usar PWMOn y las constantes PWM_Freq y PWM_Duty en su lugar.
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el canal es 1 0 2, y corresponde a los pines CCP1 y CCP2 respectivamente. En chips con
un solo puerto CCP, siempre se usa el pin CCP o CCP1 y se ignora el canal. (Debe
establecerse en 1 de todos modos para permitir futuras actualizaciones a chips PIC mas
potentes).

frecuencia establece la frecuencia de la salida PWM. Se mide en KHz. El valor maximo
permitido es 255 KHz. El valor minimo varia segun la velocidad del reloj. 1 KHz es el
minimo en chips de 16 MHz o menos y 2 Khz es el minimo posible en chips de 20 MHz.
En situaciones que no requieren una frecuencia PWM especifica, la frecuencia PWM

debe ser igual a aproximadamente 1 quinientosima parte de la velocidad de reloj del PIC
(es decir, 40 Khz en un chip de 20 MHz, 16 KHz en un chip de 8 MHz). Esto proporciona la
mejor resolucion de ciclo de trabajo posible.

ciclo de trabajo especifica el ciclo de trabajo deseado de la sefial PWM y varia de 0 a 255,
donde 255 es el ciclo de trabajo del 100 %.

Ejemplo:
‘Este programa alterara el brillo de un LED usando

'PWM de hardware.

'Seleccione modelo de chip y velocidad

#chip 16F877A, 20

'Establecer el pin CCP1 en modo de salida

Salida PUERTO DIR.2

'Cédigo principal
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hacer
'Sube el brillo durante 2,5 segundos
Para brillante = 1 a 255

HPWM 1, 40, brillante

espera 10ms

proximo

‘Reduce el brillo durante 2,5 segundos
Para brillante = 255 a 1

HPWM 1, 40, brillante

espera 10ms

proximo

bucle

HSerlmprimir

HSerPrint se utiliza para enviar un valor a través de la conexion en serie. El valor puede

ser una cadena, una palabra o un byte: SerPrint es muy similar a Print. El canal es la
conexion en serie para enviar datos.

Sintaxis:

valor HSerPrint

Disponibilidad de comandos:
Disponible en todos los microcontroladores con médulo USART o UART.

Nota:

HSerPrint no enviara ningun caracter de nueva linea. Si el chip esta enviando a una
terminal, estos comandos deben seguir cada SerPrint:
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HSerPrint 13
HSerPrint 10

(0]

HSerlmprimirCRLF

Ejemplo:

Este programa mostrara cualquier valor recibido a través de la conexion serial. Si se recibe "pot",
se enviara el valor del sensor analdgico.

'Nota: Esto ha sido adaptado del ejemplo de SerPrint.

‘Configuracion de chips
#chip 18F2525, 8

#config Osc = Int

‘Configuracion de pantalla LCD
#definir LCD_IO 4

#define LCD_RS PORTC.7
#define LCD_RW PUERTO.6
#define LCD_Habilitar PUERTO.5
#define LCD_DB4 PORTC.4
#define LCD_DB5 PORTC.3
#define LCD_DB6 PUERTO.2

#define LCD_DB7 PUERTO.1

'Configuracion USART
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#define USART_BAUD_RATE 9600

'Potenciometro

#define POT_PORT PORTA.O

#define POT_AN ANO

'Establecer direcciones de pines
Dir SerOutPort Salida

Dir SerlnPort In

Dir POT_PORT Entrada

'Crear variables de bufer para almacenar mensajes recibidos
Bufer atenuado como cadena

Dim OldBuffer como cadena

Tamafio de bufer = 0

'Mostrar mensajes de prueba

Imprimir "Probador en serie"

Esperals

HSerPrint "Prueba GCBASIC RS232"
HSerSend 13

HSerSend 10

Esperais

'‘Bucle principal
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Hacer

'Obtener un byte de la terminal

HSerReceive Temp

'Si se presiond la tecla Intro, tratar con el contenido del bufer
Si temperatura = 13 Entonces

Bufer(0) = Tamario de Bufer

'Intenta ejecutar comandos en el bufer

Si no es ExecCommand (bufer), entonces

‘Mostrar mensaje en la linea inferior, ultimo mensaje en la parte superior.

CLs

Imprimir bufer antiguo

Localizar 1, 0

Bufer de impresion

'Guardar el mensaje para la préxima vez

OldBuffer = Bufer

Terminara si

Tamafio de bufer =0

Terminara si

'Cédigo de retroceso, borra el Gltimo caracter en el bufer

Si temperatura = 8 Entonces

Si BufferSize > 0 Entonces BufferSize -= 1

Terminara si
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‘Recibido cédigo ASCII entre 32 y 127, agregar al bufer
Si Temp >= 32y Temp <= 127 Entonces

Tamario del bufer += 1

Bufer (Tamafio del bufer) = Temperatura

Terminara si

Bucle

'‘Toma una lectura del sensor y la envia a la terminal

Lectura del sensor de envio secundario

HSerPrint "Lectura del sensor:"

HSerPrint ReadAD10(POT_AN)

HSerSend 13

HSerSend 10

Finalizar sub

‘Comprobara el bufer para un comando

'Si se encuentra el comando, ejecttelo y devuelva verdadero
'Si no, devuelve falso

Funcién ExecCommand (CmdIn como cadena)
ComandoEjecutivo = Falso

'Si el comando recibido es "pot", muestra el valor del potenciémetro
Si CmdlIn = "olla" Entonces

EnviarSensorlLectura

ComandoEjecutivo = Verdadero

Terminara si

funcion final
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HSerRecibir

Sintaxis:

Utilizado como subrutina:

Salida HSerReceive

Usado como funcion:

salida = HSerReceive

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores con médulo USART o UART.

Explicacion:

Este comando leera un byte del mddulo de hardware RS232. Se puede utilizar como subrutina
o como funcién. Si se usa como una subrutina, se debe proporcionar una variable para
almacenar el valor recibido. Si se usa como una funcion, devolvera el valor recibido.

Ejemplo:

'Este programa leera un valor del USART y lo mostrara en PORTB.

#chip 16F877A, 20

'Configuracion USART
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#define USART_BAUD_RATE 9600

'Establecer PORTB en entrada

Dir PUERTO Salida

'Establece el pin de recepcion de USART en la entrada

Dir PUERTO.7 Entrada

‘Bucle principal

Hacer

'‘Obtener y mostrar el valor

'Si no hay datos nuevos, HSerReceive devolvera el valor antiguo.
HSerReceive PORTB

‘También podria escribir:

'PORTB = HSerReceive

Bucle

HSerEnviar

Sintaxis:

HSerEnviar datos

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores con médulo USART o UART.
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Explicacion:

Este comando enviara un byte dado por datos utilizando el médulo de hardware RS232.

Ejemplo:
‘Este programa enviara el estado de PORTB a través del hardware

'médulo serie.

#chip 16F877A, 20

‘Configuracion USART

#define USART_BAUD_RATE 9600

'Establecer PORTB en entrada

Dir PORTB In

'Configura el pin de transmisiéon USART a la salida

Dir PUERTO.6 Salida

‘Bucle principal

Hacer

'Enviar valor PORTB a través de USART

HSerSend PUERTOB

'Pequefio retraso para que el receptor procese el mensaje

Espera 10ms

Bucle

106



Machine Translated by Google

I2CRecibir

Sintaxis:

12CRecibir datos

12CRecibir datos, acuse de recibo

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores excepto en los PIC de instrucciéon de 12 bits (10F, 12F5xx,

microprocesadores 16F5xx)

Explicacion:

El comando I12CReceive enviara datos a través de la conexion 12C. Si ack es VERDADERO, o no se da
ningun valor para ack, entonces I2CReceive enviara un ack.

Si estd en modo maestro, I2CReceive leera los datos inmediatamente. Si esta en modo esclavo,
I2CReceive esperara a que el maestro envie los datos antes de leer.

Ejemplo:
'Este programa lee un registro 12C y enciende un LED si esta por encima de 100.

'Se leera desde la direccion 83, registro 1.

'Configuracién de chips

#chip 18F2620, 8

'Configuracion 12C
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#define 12C_MODE Maestro
#define I2C_DATA PORTC.0

#define 12C_PUERTO DE RELOJ.1

‘Configuraciones miscelaneas

#define PUERTO LED.O

‘Bucle principal
Hacer
‘Enviar inicio

12Clnicio

'Solicitar valor
12C Enviar 83

12CSenviar 1

‘Leer valor

12CRecibir ValorEn

‘Enviar detener

12CSparar

‘Enciende el LED si se recibe un valor > 100
Establecer LED apagado

Si Valueln > 100, entonces encienda el LED
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'‘Demora

Espere 20 ms

Bucle

12CSend

Sintaxis:

12CEnviar datos

I12CEnviar datos, acuse de recibo

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores excepto en los PIC de instruccion de 12 bits (10F, 12F5xx,

microprocesadores 16F5xx)

Explicacion:
El comando 12CSend enviara datos a través de la conexién 12C. Si ack es VERDADERO, o no se
da ningun valor para ack, entonces 12CSend esperara un bit de reconocimiento del receptor antes de

continuar.

Si estd en modo maestro, 12CSend enviara los datos inmediatamente. Si esta en modo esclavo,
12CSend esperara a que el maestro solicite los datos antes de enviar.

Ejemplo:
'Este programa actuara como un convertidor analégico a digital 12C

'Cuando se solicitan datos de la direccién 83, registra del 0 al
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'3, devolvera el valor de ANO a AN3.

modelo de chip

#chip 16F88, 8

'Configuracion 12C
#define 12C_MODE Esclavo
#define 12C_CLOCK PORTB.0

#define 12C_DATA PORTB.1

‘Bucle principal
Hacer
'Esperar condicion de inicio

12Clnicio

'Obtener direccion

Direccién de recepcion 12C

Si Direccion = 83 Entonces

'Si la direccion era la direccion de este dispositivo, responda

Registro de recepcion 12C

OutValue = ReadAD(Registrar)

12CEnviarValor

Terminara si
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12CSparar

Espera 5ms

Bucle

12Clnicio

Sintaxis:

12Clnicio

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores excepto en los PIC de instruccién de 12 bits (10F, 12F5xx,

microprocesadores 16F5xx)

Explicacion:
Si las rutinas 12C estan operando en modo Maestro, este comando enviara una condicién de inicio. Si las

rutinas estan en modo Esclavo, pausara el programa hasta que el maestro envie una condicién de inicio.
Debe colocarse al comienzo de cada transmision 12C.

Si el manejo de interrupciones esta habilitado, este comando lo deshabilitara.

Ejemplo:

Consulte 12CSend e I12CReceive para ver un ejemplo.
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Sintaxis:
12CSparar
o
L) ¢
Disponibilidad de comandos: V {m*%g
7 N

Disponible en todos los microcontroladores excepto en los PIC de instruccién de 12 bitg\»‘(;g!ﬁ,hZFSxx,
microprocesadores 16F5xx) X
o -\‘—y
£ |
Explicacion: N,
A,

N
Cuando esta en modo Maestro, este comando enviara una condicién de pafé’da 12C y volvera a
habilitar las interrupciones si 12CStart las deshabilité. En modo Es I&vg}volveré a habilitar las
interrupciones. 4 ]

&

Se debe llamar a 12CStop al final de cada transmision 12C.-

%
Ejemplo: ,K_,,ﬁ‘ Y
e § ‘
B
Consulte 12CSend e I2CReceive para vendgj?emplo.
N
£ C g N
\( "
Py f‘ >
t&,w
- S i
N {, 't
Fang ®.
Loy
Slntag(rls.
Forma corta:

Si condicién Entonces comando

Forma larga:
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Si condicion Entonces

codigo de programa

Terminara si

Usando Else:

Si condicion Entonces
c6digo para ejecutar si es verdadero
Demas

codigo para ejecutar si es falso

Terminara si

Explicacion:

El comando If es el comando mas comun utilizado para tomar decisiones. Si la condicién es verdadera, se

ejecutara el comando (corto) o el'cédigo de programa (largo). Si es falso, el robot saltara al cédigo ubicado en la
linea siguiente (corta) o después de End If (forma larga).

Si se usa Else, la condicion entre If y Else se ejecutara si la condicién es verdadera, y el cédigo entre Else y End
If se ejecutara si la condicion es falsa.

Ejemplo:

'Enciende o apaga una luz dependiendo de un sensor de luz

#chip 12F683, 8
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#config osc = int

#define LUZ GPIO.1

#define SENSOR AN3

#define SENSOR_PORT GPIO.4

Dir LUZ Fuera

Dir SENSOR_PORT Entrada

Si ReadAD(SENSOR) > 128 Entonces

Desactivar LUZ
Demas i
e

Encender LUZ e I & 3 Y

N
Terminara si . ) :

Pre. O
Bucle “E Y
£ \
sy

a

{;‘\
) ¢
~QO%
8§ )
e
M"*&
£ €%

.ﬁ‘*.t f%ﬁ
SI‘J%I%Z‘

-
InitGLCD

Explicacion:

Esto inicializa la pantalla LCD grafica para su funcionamiento. Aqui estan los pasos que toma:
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‘Establecer direcciones de pines

Dir GLCD_RS Salida

Dir GLCD_RW Salida

Direccién GLCD_ENABLE Salida
Dir GLCD_CS1 Salida

Dir GLCD_CS?2 Salida

Direccion GLCD_RESET Salida

'Reiniciar
Desactivar GLCD_RESET

Espera 1 ms

Activar GLCD_RESET
Espera 1 ms

‘Seleccionar ambas fichas

Activar GLCD_CS1
Activar GLCD_CS2

‘Encender

Desactivar GLCD_RS
GLCDWriteByte 63

‘Establecer Zen 0
GLCDWriteByte 192
‘Deseleccionar fichas

Desactivar GLCD_CS1
Desactivar GLCD_CS2

'Pantalla clara

GLCDCLS
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InitSer

Sintaxis:

InitSer canal, velocidad, inicio, datos, parada, paridad, invertir

Explicacion:

Este comando configurara las comunicaciones seriales. Los parametros son los siguientes:

el canales 1,2 0 3, y se refiere a los puertos de E/S que se utilizan para la comunicacion.

rate es la tasa de bits, que viene dada por la letra r y luego la tasa deseada en bps.
Las unidades aceptables son r300, r600, r1200, r2400, r4800, r9600 y r19200.

start proporciona el numero de bits de inicio, que suele ser 1. Para hacer que el PIC espere el bit
de inicio antes de continuar con la recepcién, agregue 128 a start. (Nota: puede ser deseable

usar la constante WaitForStart aqui).

data le dice al programa cuantos bits de datos se van a enviar o recibir. En la mayoria de las
situaciones es 8, pero puede oscilar entre 1y 8, inclusive.

parada es el niumero de bits de parada. Si el bit de inicio 7 esta activado, este nimero sera
ignorado

la paridad se refiere a un sistema de comprobacién de errores utilizado por muchos dispositivos.

Puede ser impar (donde siempre debe haber un nimero impar de bits altos), par (donde el
numero de bits altos siempre debe ser par) o ninguno (para sistemas que no usan paridad).

invertir puede ser "normal" o "invertir". Si esta en "invertir", los bits altos se cambiaran a bajos
y los bajos a altos.

Ejemplo:

Consulte SerSend para ver un ejemplo de InitSer
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InitTimer0

Sintaxis:

fuente InitTimer0, preescalador

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores con médulo Timer 0.

Explicacion:

InitTimer0 configurara el temporizador 0, de acuerdo con la configuracién proporcionada. la fuente puede ser
Osc o Ext.

En un microcontrolador PIC, el preescalador puede tener una de las siguientes configuraciones:
*PS0_2

*PS0_4

*PS0_8

*PS0_16

*PS0_32

*PS0_64

*PS0_128

*PS0_256

Corresponden a un prescaler de entre 1/2 y 1/256 de la velocidad del oscilador.
El preescalador se aplicara al oscilador o a la entrada del reloj externo.
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Cuando el temporizador se desborda de 255 a 0, se generara una interrupcion
TimerOOverflow. Esto se puede usar junto con On Interrupt para ejecutar una seccién de
codigo periédicamente.

Ejemplo:
'Este codigo usara el temporizador 0 y On Interrupt para generar un pulso
'Sefial de modulacién de ancho, que permitira aumentar la velocidad de un motor

ser facilmente controlado.

#chip 16F88, 8

#config osc = int

#define PUERTO DE MOTORB.0

'Llamar a la rutina de inicializacion

InitMotorControl

‘Rutina principal

Hacer

'Aumenta la velocidad al maximo durante 2,5 segundos
Para Velocidad = 0 a 100

MotorSpeed = Velocidad

Espere 25 ms

Proximo

‘Mantener la velocidad

Esperals
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‘Disminuir la velocidad a cero durante 2,5 segundos
Para Velocidad = 100 a 0

MotorSpeed = Velocidad

Espere 25 ms

Préximo

‘Mantener la velocidad

Esperals

Bucle

‘Rutina de configuracién
Sub InitMotorControl

'‘Borrar variables

Velocidad del motor = 0

Contador PWM =0

'Afiadir un controlador para la interrupcién

En Interrupcion TimerOOverflow Call PWMHhandler

‘Configurar el temporizador
InitTimer0 Osc, PS0_1/2
'El temporizador 0 se inicia automéaticamente en un PIC

Finalizar sub

'Sub PWM

'Esto se llamara cuando el temporizador 0 se desborde
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Manejador PWM secundario

Si MotorSpeed > PWMCounter Entonces

Activar MOTOR

Demas

Desactivar MOTOR

Terminara si

Contador PWM += 1

Si PWMCounter = 100 Entonces PWMCounter = 0

Finalizar sub

InitTimer1

Sintaxis:

fuente InitTimer1, preescalador

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los microcontroladores con médulo Timer 1.

Explicacién:

InitTimer1 configurara el temporizador 1, de acuerdo con la configuracién dada. la fuente puede ser
Osc Ext o ExtOsc (ExtOsc solo esta disponible en microcontroladores PIC). En un PIC, el preescalador
puede tener una de las siguientes configuraciones:

PS1_1

PS1 2
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PS1_4
PS1_8
Ejemplo:

'Este ejemplo medira el tiempo que un interruptor permanece encendido

#chip 16F819, 20

#define Interruptor PORTA.O

Dir cambiar en

Recuento de datos = 0

InitTimer Osc, PS1_8

Dim TimerValue como palabra

Hacer

ClearTimer 1

Esperar hasta que el interruptor = encendido

Temporizador de inicio 1

Esperar hasta que el interruptor = Apagado

detener el temporizador 1

‘Leer el temporizador

ValorTemporizador = Temporizador1

‘Registrar el valor del temporizador
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EPWrite(DataCount, TimerValue_H)
EPWrite(DataCount + 1, TimerValue)

Recuento de datos += 2

Bucle

INKEY

Sintaxis:

salida = INKEY

Explicacion:

La funcién INKEY leera la ultima tecla presionada desde un teclado PS/2 y devolvera
un valor ASCII correspondiente a la tecla. Si no se presiona ninguna tecla, INKEY devolvera
0.

También controlara las teclas Caps Lock, Num Lock y Scroll Lock, y actualizara los LED
de estado segun corresponda.

Ejemplo:
'Un programa para aceptar mensajes de un teclado estandar PS/2

'Cualquier tecla presionada se mostrara en una pantalla LCD.

'Configuracién de hardware

#chip 18F4620, 20

'Configuracién de conexién LCD
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#definir LCD_IO 4

#define LCD_DB4 PUERTO.4
#define LCD_DB5 PUERTO.5
#define LCD_DB6 PUERTO.6
#define LCD_DB7 PUERTO.7
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

'Configuracion de conexion PS/2
#define PS2Clock PORTC.1

#define PS2Data PORTC.0

#define PS2_DELAY 10ms

'Configurar registro de claves
Dim KeyLog(32)
Recuento de datos = 0

Registro de teclas (1) = 32

Principal:

'Leer la Ultima tecla presionada

Entrada de tecla = ENTRADA

'Si no se presiona ninguna tecla, intente leer de nuevo

Si Keyln = 0 Entonces Ir a Principal
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'Escape pulsado - borrar mensaje

Si Keyln = 27 Entonces

Recuento de datos = 0
Para DataPos = 1 a 32
KeyLog(DataPos) = 32
Préximo

Ir a datos de visualizacion

Terminara si

'Retroceso presionado - eliminar el dltimo caracter
Si Keyln = 8 Entonces

Si DataCount = 0 Entonces Ir a Principal

Registro de teclas (recuento de datos) = 32

Recuento de datos = Recuento de datos - 1

Ir a datos de visualizacion

Terminara si

'De lo contrario, agregue el caracter al bufer
Si Keyln >= 31 y Keyln <= 127 Entonces
Recuento de datos = Recuento de datos + 1
KeyLog(DataCount) = Entrada de tecla
Terminara si

Mostrar datos:

'Mostrar bufer clave

'LCDWriteChar se usa en lugar de Print para un mayor control

CLS
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Para DataPos = 1 a DataCount
Si DataPos = 17, busque 1, 0
LCDWriteChar KeylLog(DataPos)
Proximo

Ir a principal

Interrupciones

Acerca de las

interrupciones Las interrupciones son una caracteristica de muchos microcontroladores. Permiten
que el microcontrolador pause (interrumpa) temporalmente el cddigo que esta ejecutando y luego
comience a ejecutar otra pieza de cédigo cuando ocurre algun evento. Una vez que se ha ocupado
del evento, volvera a donde estaba y continuara ejecutando el programa.

Muchos eventos pueden desencadenar una interrupcién, como que un temporizador llegue a su
limite, que se reciba un mensaje en serie o que un pin especial en el microcontrolador reciba una
sefial.

Uso de interrupciones

Hay dos formas de usar interrupciones en GCBASIC. La primera forma es usar el comando On
Interrupt. Esto habilitara automaticamente una interrupcion dada y ejecutara una subrutina particular
cuando ocurra la interrupcion.

La otra forma de lidiar con las interrupciones es crear una subrutina llamada Interrupcion.

GCBASIC llamara a esta subrutina cada vez que ocurra una interrupcion, y luego su cédigo puede
verificar los bits de "bandera" para determinar qué interrupcion ha ocurrido y qué se debe hacer al
respecto. Si utiliza este enfoque, debera habilitar las interrupciones deseadas manualmente. También
es esencial que su codigo borre los bits de bandera, o de lo contrario, la rutina de interrupcién se
llamara repetidamente.

También es posible alguna combinacion de estos dos métodos: el codigo generado por On Interrupt
con verificacion para ver si la interrupcion es una que reconoce. Si se reconoce la interrupciéon, On
Interrupt se encargara de ella; si no, se llamara a la subrutina Interrupt para que se ocupe de la
interrupcion.
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La forma recomendada es usar On Interrupt, ya que es mas eficiente y mas facil de configurar.

Durante algunas secciones del c6digo, es deseable que no ocurra ninguna interrupcion. Si este es el
caso, utilice el comando IntOff para deshabilitar las interrupciones al comienzo de la seccién e IntOn
para volver a habilitarlas al final. Si se producen eventos de interrupcion mientras las interrupciones
estan deshabilitadas, se procesaran tan pronto como se vuelvan a habilitar. Si el programa no utiliza
interrupciones, GCBASIC eliminara automaticamente IntOn e IntOff.

IntOff

Sintaxis:

IntOff

Disponibilidad de comandos:
disponible en microcontroladores PIC con soporte de interrupcién. Se eliminara automaticamente
en fichas sin interrupciones.

Explicacion:
IntOff se usa para deshabilitar las interrupciones en el microcontrolador. Debe usarse al comienzo del
codigo que es sensible al tiempo y que no funcionaria correctamente si se pausara y reiniciara.

Es esencial que IntOn se use para volver a activar las interrupciones después de que el cédigo
sensible al tiempo haya terminado de ejecutarse. Si no, no se manejaran las interrupciones.
IntOff se eliminara del programa si no se utilizan interrupciones. Se recomienda colocar

IntOff antes de todo el codigo sensible al tiempo, en caso de que se implementen interrupciones
mas adelante.

126



Machine Translated by Google

Sintaxis:
IntOn
LY 4
Disponibilidad de comandos: e {&g
N Aﬁ’ b4
Disponible en microcontroladores PIC con soporte de interrupcion. Se eliminara a ¢ méﬂcamente

en fichas sin interrupciones.

Explicacion: ¥

IntOn se usa para habilitar interrupciones en el mlcrocontrélad despues de que IntOff las haya
deshabilitado. Debe usarse al final del cédigo que es sensﬁpal tiempo.

F
IntOn se eliminara del programa si no se utilizan&ﬁintg{/rupciones.
i gm“}w
PRo St
i)
Pre. Ui
A

W{?
NS

Sintaxis: oL *§
Yy

N
var= datos del teclado
S 3

w
Explicacion:

Esta funcion devolvera un valor correspondiente a la tecla que se presiona en el teclado. Tenga en
cuenta que si se presionan dos o mas teclas, solo se devolvera un valor.
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var puede tener uno de los siguientes valores:

Valor Nombre constante Tecla presionada
0 0
1 1
2 2
3 3
4 4
5 5
6 6
7 7
8 8
9 9
10 CLAVE_A A
" CLAVE B B
12 CLAVE C c
13 CLAVE D D
14 CLAVE_ESTRELLA Asterisco/Estrella (*)
15 CLAVE_HASH Hachis (#)
255 CLAVE_NINGUNA Ninguno

Ejemplo:

'Programa para mostrar el valor de la Gltima tecla presionada en la pantalla LCD

#chip 18F4550, 20

'Configuracion de conexion LCD
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#definir LCD_IO 4

#define LCD_DB4 PUERTO.4
#define LCD_DB5 PUERTO.5
#define LCD_DB6 PUERTO.6
#define LCD_DB7 PUERTO.7
#define LCD_RS PUERTO.0
#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

'Configuracién de conexién del teclado

#define KeypadPort PORTB

'‘Bucle principal
Hacer
'Obtener la clave

Temp = Datos del teclado

'Si se presiona una tecla, mostrarla

Si Temp <> KEY_NONE Entonces

CLS

Temperatura de impresion
Espera 100ms

Terminara si

Bucle
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TecladoRaw

Sintaxis:

largevar = KeypadRaw

Explicacion:

Esta funcién devolvera un valor de 16 bits, en el que cada bit corresponde a una tecla del
teclado. Si se presiona la tecla, su bit contendra un 1, y si se suelta, su bit contendra un 0.

En esta tabla se muestra la clave a la que corresponde cada bit:

Poco Posicion clave (fila, columna) Simbolo de clave comun
15 1,1 1
14 1,2 2
13 13 3
12 1,4 A
11 2.1
10 2,2 5
9 2,3 6
8 2.4 B
7 3,1 7
6 3,2 8
5 3,3 9
4 34 c
3 41 ]
2 42 0
1 4,3 #
0 4.4 D
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Ejemplo:
'Programa para mostrar el estado del teclado mediante LEDs

#chip 16F877A, 20

'Configuracion de conexion del teclado

#define KeypadPort PORTB

'LED

#define LED1 PUERTO
#define PUERTO LED2
Direccién LED1 Salida

Dir LED2 Salida

'Declarar una variable de 16 bits para el valor clave

Dim KeyStatus como palabra

'Bucle principal

‘Obtener la clave

KeyStatus = KeypadRaw
'Mostrar

LED1 = KeyStatus_H 'Byte alto
LED2 = KeyStatus 'Byte bajo

Bucle
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LCDCreateChar

Sintaxis:

LCDCreateChar char, chardata()

Explicacion:

El comando LCDCreateChar se utiliza para enviar un caracter personalizado a la pantalla LCD.

Cada caracter en la pantalla LCD se compone de una matriz de pixeles de 8 filas por 5 columnas
(5x8). Los datos que se enviaran a la pantalla LCD se componen de una matriz de 8 elementos,
donde cada elemento corresponde a una fila. Dentro de cada elemento, los 5 bits mas bajos
componen los datos de la fila correspondiente. Cuando se establece un bit, se dibujara un punto
en la ubicacion correspondiente; cuando se borre, no-aparecera ningun punto.

Se puede utilizar una matriz de mas de 8 elementos, pero solo se leeran los 8 primeros.

char es el valor ASCII del caracter a crear. Los cédigos ASCII del 0 al 7 generalmente se usan
para almacenar caracteres personalizados.

chardata() es una matriz que contiene los datos del caracter.

Ejemplo:

'Este programa dibuja un personaje de cara sonriente

'Configuracioén general de hardware
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#chip 16F877A, 20

'Configuracién de conexion LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

'Crea una matriz para almacenar el caracter hasta que se copie

Atenuacion TempArray(8)

'Establecer la matriz para contener el caracter

'Se ha utilizado binario para mejorar la legibilidad del codigo, pero no es esencial

TempArray(1) = b'00011011"
TempArray(2) = b'00011011"
TempArray(3) = b'00000000"
TempArray(4) = b'00000100'
TempArray(5) = b'00000000'
TempArray(6) = b'00010001"
MatrizTemp(7) = b'00010001"

TempArray(8) = b'00001110"

'Copia el caracter de la matriz a la pantalla LCD

LCDCreateChar 0, TempArray()
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'Dibuja el personaje personalizado

LCDWriteChar 0

LCDHex

Sintaxis:

Valor LCDHex

Explicacién:

El comando LCDHex mostrara el valor especificado en la pantalla LCD, en la posicion
actual del cursor. Convertira el byte que se le ha dado a formato hexadecimal.

Ejemplo:

'Un programa para contar de 0 a FF en.una pantalla LCD.

'Configuracion general de hardware

#chip 16F877A, 20

'Configuracion de conexiéon LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1
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#define LCD_Habilitar PUERTO.2

Para contador = 0 a 255
CLs

Contador LCDHex
Espere 250ms

Préximo

LCDWriteChar

Sintaxis:

LCDWriteChar char

Explicacion:

El comando LCDWriteChar mostrara el caracter especificado en la pantalla LCD, en la posicion
actual del cursor.

char es el valor ASCII del caracter a mostrar. En la mayoria de las pantallas LCD, los caracteres
del 0 al 7 estan definidos por el usuario y se pueden configurar con el comando LCDCreateChar.

Ejemplo:

‘Este programa dibuja un personaje de cara sonriente

'Configuracion general de hardware
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#chip 16F877A, 20

'Configuracién de conexion LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

'Crea una matriz para almacenar el caracter hasta que se copie

Atenuacion TempArray(8)

'Establecer la matriz para contener el caracter
TempArray(1) = b'00011011"
TempArray(2) = b'00011011"
TempArray(3) = b'00000000'
TempArray(4) = b'00000100'
TempArray(5) = b'00000000"
TempArray(6) = b'00010001"
MatrizTemp(7) = b'00010001'

TempArray(8) = b'00001110"

'Copia el caracter de la matriz a la pantalla LCD

LCDCreateChar 0, TempArray()
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‘Dibuja el personaje personalizado

LCDWriteChar 0

—
ey, N’
A OS
Sintaxis: { ;V
Linea (LineaX1, LineaY1, LineaX2, LineaY2, Color de linea opcional = 1) o
{r't ?w‘
N, o’
A,
Explicacion: N

) 4
Dibuja una linea en una pantalla LCD grafica desde la ubicaciol X,i Y1 hasta la ubicacion X2, Y2.
Debe ser horizontal o vertical. Diagonal no funcionara co‘zedﬁr’(e e.
A i
l.’,

i
‘*},*w
Sintaxis: 4
N
[ %, %
Ubicar linea, columna
a N
f;w‘tj"
"
Explicacion:

El comando Localizar se usa para mover el cursor en la pantalla LCD a la ubicacién dada.

Ejemplo:
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'Un programa Hello World para GCBASIC.

'Utiliza Localizar para mostrar "Mundo" en la segunda linea

'Configuracion general de hardware

#chip 16F877A, 20

'Configuracion de conexion LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

'Rutina principal
Imprimir "Hola"

Localizar 1, 5

Imprimir "Mundo"
Py f"
NS
- 1
WYY
Ca "
bcpoy
Sintaxis?
ko

En evento de interrupcion Controlador de llamadas

En evento de interrupcién Ignorar

Disponibilidad de comandos:
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Disponible en microcontroladores PIC con soporte de interrupcion.

Explicacion:

On Interrupt agregara cédigo para llamar al controlador de subrutina cada vez que ocurra el evento
de interrupcién. Cuando se especifica Call, GCBASIC habilitara la interrupcion y llamara al controlador
de interrupciones cuando ocurra. Cuando se especifica Ignorar, GCBASIC deshabilitara el controlador
de interrupciones y evitara que se llame cuando ocurra el evento. Si el evento ocurre mientras el
controlador esta deshabilitado, se llamara al controlador tan pronto como se vuelva a habilitar. La
unica forma de evitar que esto suceda es borrar manualmente el bit indicador de la interrupcion.

Hay muchos eventos de interrupcion posibles que pueden ocurrir, y los eventos varian mucho de
un chip a otro. GCBASIC mostrara un error si un chip dado no puede admitir el evento especificado.

En algunos casos, On Interrupt no podra establecer o borrar el indicador de interrupcion y/o

los bits de habilitacion. Si este es el caso, GCBASIC mostrara una advertencia. Debera consultar
la hoja de datos del chip y usar el comando Set para configurar/borrar manualmente el indicador y
habilitar los bits, tanto al inicio del programa como dentro de la subrutina del controlador de
interrupciones.

Si se usa On Interrupt para manejar un evento, entonces no se llamara a la subrutina Interrupt para
ese evento. Sin embargo, aun se llamara para cualquier evento no tratado por On Interrupt.

Eventos:

GCBASIC admite los eventos que se muestran en la siguiente tabla. Algunos eventos solo se

implementan en unos pocos chips especializados. Los eventos en negrita solo son compatibles con
algunos PIC.

Tenga en cuenta que GCBASIC no es totalmente compatible con todo el hardware que puede generar
interrupciones; es posible que se requiera algo de trabajo con varias variables del sistema para
controlar los periféricos no compatibles.
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Nombre del evento

Descripcion

Listo para ADC

El conversor analégico/digital ha finalizado una conversion.

CANActividad

La actividad del bus CAN esta teniendo lugar

Mensaje incorrecto de CAN

Se ha recibido un mensaje CAN erréneo

CANError Se ha producido algun error de CAN
CANHighMarca de agua Marca de agua alta de CAN alcanzada
CANRXxOListo Nuevo mensaje presente en el bufer 0
CANRx1Listo Nuevo mensaje presente en el bufer 1
CANRx2Listo Nuevo mensaje presente en el bufer 2
CANRxListo Nuevo mensaje presente
CANTxOListo Se ha enviado el bufer 0
CANTXx1Listo Se ha enviado el bufer 1
CANTXx2Listo Se ha enviado el bufer 2
CANTxReady El envio se ha completado
PCC1 El médulo CCP1 ha capturado un evento
PCcCc2 El médulo CCP2 ha capturado un evento
CccP3 El médulo CCP3 ha capturado un evento
CCP4 El médulo CCP4 ha capturado un evento
PCC5 El médulo CCP5 ha capturado un evento
CompOChange La salida del comparador 0 ha cambiado
Comp1Change La salida del comparador 1 ha cambiado
Comp2Change La salida del comparador 2 ha cambiado
Cripto El médulo KEELOQ ha generado una interrupcion
EEPROMListo Una escritura de EEPROM ha terminado
ethernet El médulo Ethernet ha generado una interrupcion. Esto debe ser tratado
en el controlador.
Extint0 El pin de interrupcion externa 0 ha sido editado
Extint1 El pin de interrupcién externa 1 ha sido editado
Extint2 El pin de interrupcion externa 2 ha sido editado
Extint3 El pin de interrupcién externa 3 ha sido editado
GPIOCambiar Los pines del puerto GPIO han cambiado
LCDListo La pantalla LCD esta a punto de dibujar un segmento.
LPWU

El Low Power Wake Up ha sido editado
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falla del oscilador

El oscilador externo ha fallado y el PIC se esta ejecutando desde un oscilador

interno.
PMP Listo Ha finalizado la lectura o escritura de un puerto maestro paralelo
PORTACambiar Los pines en el puerto A han cambiado
PORTABCambio Los pines en el puerto A y/o B han cambiado
PUERTOCambiar Los pines en el puerto B han cambiado
PSP Listo Ha finalizado la lectura o escritura de un puerto esclavo paralelo
PWMTimeBase La base de tiempo de PWM coincide con el registro de periodo de base de

tiempo de PWM (PTPER)

Listo para SPP

Ha finalizado una lectura o escritura de SPP

SSP1Colision SSP1 ha detectado una colisién de autobus
. El médulo SSP/SSP1/MSSP1 ha terminado de enviar o recibir
SSP1Listo
SSP2Colisién SSP2 ha detectado una colisién de autobus

Listo para SSP2

El médulo SSP2/MSSP2 ha terminado de enviar o recibir

TemporizadorODesbordamiento

El temporizador 0 se ha desbordado

Desbordamiento del temporizador1

El temporizador 1 se ha desbordado

Desbordamiento del temporizador2

El temporizador 2 se ha desbordado

Timer3Desbordamiento

El temporizador 3 se ha desbordado

Timer4Overflow

El temporizador 4 se ha desbordado

Temporizador5CAP1

Una entrada en el pin CAP1 ha provocado que el valor del temporizador 5 se
capture en CAP1BUF

Temporizador5CAP2

Una entrada en el pin CAP2 ha provocado que el valor del temporizador 5 se
capture en CAP2BUF

Temporizador5CAP3

Una entrada en el pin CAP3 ha provocado que el valor del temporizador 5 se
capture en CAP3BUF

Temporizador5Partido

Timer5 coincide con el registro PR5

UsartRX1Listo UART/USART 1 ha recibido datos
UsartRX2Ready UART/USART 2 ha recibido datos
UsartTX1Listo UART/USART 1 esta listo para enviar datos
UsartTX2Ready UART/USART 2 esta listo para enviar datos
USB El médulo USB ha generado una interrupcion. Esto debe ser tratado en el

controlador.

Falla de voltaje

El voltaje de entrada ha bajado demasiado
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Ejemplo:
‘Este programa incrementa un contador cada vez que se desborda el Timer1

#chip 16F877A, 20

'Configuracién de conexién LCD
#definir LCD_IO 4

#define LCD_DB4 PUERTO.4
#define LCD_DB5 PUERTO.5
#define LCD_DB6 PUERTO.6
#define LCD_DB7 PUERTO.7
#define LCD_RS PUERTO.0
#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

InitTimer1 Osc, PS1_1/8

Temporizador de inicio 1

Contravalor =0

Espera 100ms

Imprimir "Prueba Int"

On Interrupt Timer1Overflow Call IncCounter

Hacer

CLs
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Imprimir contravalor
Espera 100ms

Bucle

Contador de subinc.
Contravalor ++

Finalizar sub

Para obtener mas ayuda, consulte:

El articulo InitTimer0 contiene un ejemplo del uso de Timer 0 y On Interrupt para generar
una sefial de modulacion de ancho de pulso para controlar un motor.

Ojeada

Sintaxis:

OutputVariable = Peek (ubicacién)

Explicacion:

La funcién Peek se usa para leer informacion de la memoria RAM en el chip del
microcontrolador.

ubicacion es una palabra variable que da la direcciéon para leer. El rango exacto de
valores validos varia de un chip a otro.
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Este comando normalmente no debe usarse, ya que dificultara mucho la transferencia del
cédigo a otro chip.

Ejemplo:

'Este programa leera y verificara un valor de PORTA
'Solo funcionara en algunos PIC

Temperatura = PEEK(5)

Sl Temp.2 ENCENDIDO ENTONGES SET verde ENCENDIDO

S| Temp.2 APAGADO ENTONCES SET rojo ENCENDIDO

Dar un toque

Sintaxis:

Poke (ubicacion, valor)

Explicacion:

El comando Poke se usa para escribir informacién en la memoria RAM del
microcontrolador.

ubicacion es una palabra variable que da la direccién a escribir. El rango exacto de
valores validos varia de un chip a otro.

El valor es el dato para escribir en la ubicacion.
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Este comando normalmente no debe usarse, ya que dificultara mucho la transferencia del
codigo a otro chip.

Ejemplo:
'Este programa establecera todos los pines PORTB altos

EMPUJAR (6, 255)

Maceta

Sintaxis:

Pasador de potenciémetro, salida

Explicacion:

Pot permite medir una resistencia analégica con un puerto digital, con la adicién de un
pequefo condensador. Este es el circuito requerido:

+Sv

470

1o

v

El comando funciona utilizando el pin del microcontrolador para descargar el capacitor,

luego mide el tiempo que tarda el capacitor en cargarse nuevamente a través de la
resistencia.
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El valor del capacitor debe ajustarse segun el tamafo de la resistencia variable.

El tiempo de carga debe ser de aproximadamente 2,5 ms cuando la resistencia esta en
su valor maximo. Para un potenciémetro o LDR tipico de 50 k, se requiere un capacitor
de 50 nf.

Este comando debe usarse con cuidado. Cada vez que se inserta, se utilizan 20

palabras de memoria de programa en el chip, que como guia aproximada es mas de 15
veces el tamafio del comando Set.

pin es el puerto conectado al circuito. La direccién del pin sera tratada por el comando
Pot.

salida es el nombre de la variable que recibira el valor.

Ejemplo:

'Este programa emitira un pitido cada vez que se detecte una sombra
'Se utiliza un potenciéometro para ajustar el umbral

#chip 16F628A, 4

#config INTOSC_OSC_NOCLKOUT

#define AJUSTAR PUERTO.0
#define PUERTO LDR.1
#define SoundOut PUERTO.2

Dir Salida de sonido

Hacer
Pot ADJUST, Umbral

Pot LDR, nivel de luz

Si Nivel de luz > Umbral Entonces
Tono 1000, 100

Terminara si

Bucle
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Imprimir

Sintaxis:

cadena de impresion
Imprimir byte
Imprimir palabra

Imprimir entero

Explicacion:

El comando Imprimir mostrara el contenido de una variable en la pantalla LCD. Puede mostrar

variables de cadena, palabra o byte.

Ejemplo:

'Un programa de medidor de luz.

'Configuracion general de hardware
#chip 16F877A, 20

#define sensor de luz ANO

'Configuracioén de conexiéon LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1
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#define LCD_Habilitar PUERTO.2

CLs

Imprimir "Medidor de luz:

Localizar 1,2
Imprimir "Una demostracion de GCBASIC" ) ;mi
N
Espera 2 segundos e { q‘ {
4 e’
&
™
i
Hacer £ { 5
N,
A,
cLs y
N

Imprimir "Nivel de luz:" o & j
Imprimir ReadAD (Sensor de luz) ‘“‘y’r

Espere 250ms

Bucle

A

g Y
- N
Sintaxis: %,
= ;‘fﬂ_,{' ‘
ProgramErase(ubicacion)
s '5“
<

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los chips PIC con capacidad de autoescritura.

Explicacion:
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ProgramErase borra informacion de la memoria del programa en chips que admiten esta funcion.
El mayor valor posible para la ubicacién depende de la cantidad de memoria de programa en el
PIC, que se proporciona en la hoja de datos.

Este comando debe llamarse antes de escribir en un bloque de memoria. Es lento en comparacion
con otros comandos GCBASIC. Tenga en cuenta que borra la memoria en bloques de 32 bytes;
consulte la hoja de datos PIC correspondiente para obtener mas informacion.

Este es un comando avanzado que solo deben usar los desarrolladores avanzados. Se debe

tener cuidado con este comando, ya que puede borrar facilmente el programa que se esta ejecutando
en el PIC.

Programal_eer

Sintaxis:

ProgramRead (ubicacion, tienda)

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los chips PIC con capacidad de autoescritura.

Explicacion:

ProgramRead lee informacion de la memoria del programa en chips que admiten esta funcién. location y

store son variables de palabra, lo que significa que pueden almacenar valores superiores a 255.

El mayor valor posible para la ubicacién depende de la cantidad de memoria de programa en el
PIC, que se proporciona en la hoja de datos. store tiene 14 bits de ancho y, por lo tanto, puede
almacenar valores hasta 16383.

Este es un comando avanzado que solo deben usar los desarrolladores avanzados.
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ProgramaEscribir

Sintaxis:

ProgramWrite (ubicacion, valor)

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los chips PIC con capacidad de autoescritura.

Explicacion:

ProgramWrite escribe informacion en la memoria del programa en chips que admiten esta funcion.
ubicacion y valor son variables de palabra.

El mayor valor posible para la ubicacion depende de la cantidad de memoria de programa en el
PIC, que se proporciona en la hoja de datos. El valor tiene 14 bits de ancho y, por lo tanto, puede
almacenar valores hasta 16383.

Este es un comando avanzado que solo deben usar los desarrolladores avanzados.
ProgramErase debe usarse para borrar un bloque de memoria ANTES de llamar a ProgramWrite.

PS2ReadByte

Sintaxis:

salida = PS2ReadByte

Explicacion:
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PS2ReadByte leera un byte del bus PS/2. Devolvera el byte, o 0 si el dispositivo PS/2 no
devolvio datos.

El bus PS/2 normalmente se mantendra en el estado de inhibicion. PS2ReadByte desinhibira

el bus durante 25 ms. Si se recibe una respuesta, se leera. Luego, el bus se colocara
nuevamente en el estado de inhibicion.

Ejemplo:

Para ver un ejemplo, consulte la funcién INKEY en el archivo ps2.h.

PS2SetKBLeds

Sintaxis:

PS2SetKBLeds (LedStatus)

Explicacion:
Esta rutina encendera o apagara los LED de estado en un teclado. LedStatus es una variable, de los
cuales los 3 bits inferiores corresponden a los 3 LED. El bit 0 es para el bloqueo de desplazamiento, el

bit 1 controla el bloqueo.numérico y el bit 2 controla el bloqueo de mayusculas.

Tenga en cuenta que esta rutina no altera las variables de estado dentro de la rutina INKEY, por lo que incluso si el

LED de bloqueo de mayusculas esta encendido, el bloqueo de mayusculas permanecera desactivado.

Ejemplo:

'Un programa LED giratorio para un teclado

'Parpadeara Num Lock, luego Caps Lock, luego Scroll Lock.
'Configuracion de hardware

#chip 16F88, 8
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#define PS2Clock PORTB.2

#define PS2Data PUERTO.3

#define PS2_DELAY 10ms

'Bucle principal

'Activar solo Num Lock (bit 1)

PS2SetKBLeds b'00000010"
Espere 250ms

'Activar solo Blog Mayus (bit 2)

PS2SetKBLeds b'00000100'
Espere 250ms

'Activar solo Scroll Lock (bit 0) { MF‘ b 4

PS2SetKBLeds b'00000001"

Espere 250ms 4

Bucle A W, W
)

o

Sintaxis:

PS2WriteByte de datos

Explicacion:
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PS2WriteByte enviara un byte a un dispositivo PS/2. Una vez que se ha escrito el byte, el
bus PS/2 se colocara en el estado de inhibicion.

Ejemplo:
Para ver un ejemplo, consulte la funcion PS2SetKBLeds en el archivo ps2.h. ) b:"‘;
- jw{ )
k"
& )
e

pe—rTN
Y
Sintaxis: - Qj
PSet(GLCDX, GLCDY, GLCDEstado) é ‘}
F
&
Explicacion: ,fa»*y Y

establece o borra un pixel en la ubica‘tiéhg(?Y especificada. Un uno para GLCDState
establece el pixel y un cero borra el pixel.
pixely o g
- N
\ G

- sl
:’k hir%
Sinta}(irg:

Pin PulseOut, unidades de tiempo

Explicacion:
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El comando PulseOut establecera el pin especificado en alto, esperara la cantidad de
tiempo especificada y luego volvera a establecer el pin en bajo. El pin se especifica de la

misma manera que para el comando Establecer y el tiempo es el mismo que para el
comando Esperar.

Ejemplo:
'Este programa hace parpadear un LED en GPIO.0 usando PulseOut
#chip 12F629, 4

#config INTRC_OSC_NOCLKOUT

Dir GPIO.0 Salida

Hacer

PulseOut GPI0.0, 1 seg 'Enciende el LED durante 1 seg

Esperar 1 segundo 'Esperar 1 segundo con el LED apagado

Bucle

Poner

Sintaxis:

Poner linea, columna, caracter

Explicacion:

El comando Put escribe el cddigo de caracter ASCII dado en la ubicacién de la pantalla
LCD.
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Ejemplo:
'Una estrella movil para GCBASIC
'Configuraciones miscelaneas

#define SCROLL_DELAY 250ms

'Configuracion general de hardware

#chip 16F877A, 20

'Configuracion de conexion LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

'Rutina principal

Para StarPos =0 a 16
Si StarPos = 0 Entonces
Pon 0, 16, 32

Pon 0,0, 42

Demas

Poner 0, StarPos - 1, 32
Poner 0, StarPos, 42

Terminara si
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Espera SCROLL_DELAY

Proximo

PWM Apagado

Sintaxis:
PWM Apagado
Disponibilidad de comandos:

Solo disponible en microcontroladores PIC con mddulo Capture/Compare/PWM (CCP).

Explicacion:

Este comando deshabilitara la salida del médulo PWM en el chip PIC.

Ejemplo:

'Este programa habilitara una sefial PWM de 76:Khz, con un ciclo de trabajo
‘del 80%. Emitira la sefial durante 10 segundos y luego se detendra.
#define PWM_Freq 76 'Establece la frecuencia en KHz

#define PWM_Duty 80 'Establece el ciclo de trabajo al 80 %

PWMOn "Activar el PWM
ESPERE 10 s 'Espere 10 segundos

PWMOff 'Apaga el PWM
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PWMOn

Sintaxis:

PWMOn

Disponibilidad de comandos:

Solo disponible en microcontroladores PIC con médulo Capture/Compare/PWM (CCP).

Explicacion:

Este comando habilitara la salida del médulo PWM en el chip PIC.

Ejemplo:

'Este programa habilitara una sefial PWM de 76 Khz, con un ciclo de trabajo
‘del 80%. Emitira la sefial durante 10 segundos y luego se detendra.
#define PWM_Freq 76 'Establece la frecuencia en KHz

#define PWM_Duty 80 'Establece el ciclo de trabajo al 80 %

PWMOn "Activar el PWM
ESPERE 10 s 'Espere 10 segundos

PWMOff 'Apaga el PWM
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Salida PWM

Sintaxis:

Canal PWMOut, ciclo de trabajo, ciclos

Explicacion:

Este comando usa una rutina PWM de software incluida en GCBASIC para producir una sefial
PWM en el puerto seleccionado del chip. Esta rutina NO requiere un médulo PWM en el chip.

channel establece el canal en el que se generara el PWM. Esto debe haber sido definido

previamente configurando las constantes SoftPWM1, SoftPWM2, etc. El nimero maximo de
canales disponibles es 4.

ciclo de trabajo especifica el ciclo de trabajo de PWM y va de 0 a 255. 255
corresponde al 100 %, 127 al 50 %, 63 al 25 %, etc.

ciclos se utiliza para establecer la cantidad de pulsos PWM a suministrar. Esto es util

para situaciones en las que se requiere un pulso de una duracion especifica. La formula
para calcular el tiempo necesario para un ciclo es:

TCYCLE = (28 + 10C)TOSC + 255PWM_Delay,

donde C es el nimero de canales utilizados y TOSC es el tiempo que se tarda en ejecutar 1

instruccion en el chip (0,2 us en un chip de 20 MHz, 1 us en un chip de 4 Mhz). PWM_Delay
es un periodo de tiempo especificado mediante la constante PWM_Delay.

Ejemplo:

‘Este programa controla el brillo de un LED en PORTB.0 'utilizando la rutina PWM del software y un potenciémetro.

'Seleccionar modelo de chip

#chip 16F877A, 20

‘Establecer puerto PWM
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#define PWM_Out1 PORTB.0

‘Establecer direcciones de puerto

dir SoftPWM1 fuera 'PWM

dir PORTA.0 en 'Potenciémetro

'Rutina principal

hacer

PWMOut 1, ReadAD(ANO), 100 '100 ciclos es puramente
'valor arbitrario aqui.

Bucle

Aleatorio

Sintaxis:

var = Aleatorio

Explicacion:

La funcién Random generara un nimero pseudoaleatorio entre 0 y 255 inclusive.

Los numeros generados por Random seguiran la misma secuencia cada vez, hasta que
se utilice Randomize.

Ejemplo:
‘Establecer modelo de chip
#chip diminuto2313, 1

'Usar aleatorio, con el valor en PORTD como semilla
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Aleatorizar PUERTO

'Generar nimeros aleatorios y salida en PORTB

Hacer

PORTB = Aleatorio
Esperals

Bucle

Aleatorizar

Sintaxis:

Aleatorizar

Aleatorizar semilla

Explicacion:

Randomize se usa para sembrar el generador de nimeros pseudoaleatorios, de modo que
produzca una secuencia diferente de numeros cada vez que se use.

Si no se especifica ninguna semilla, la constante RANDOMIZE_SEED se utilizara como
semilla. Si se especifica semilla, se usara para sembrar el generador.

Es importante que la semilla sea diferente cada vez que se usa Randomize. Si la semilla es
siempre la misma, entonces la secuencia de nimeros siempre sera la misma. Es mejor
utilizar un temporizador de ejecucion, un puerto de entrada o el convertidor de analégico a

digital como fuente de la semilla, ya que normalmente proporcionaran un valor diferente
cada vez que se ejecute el programa.

Ejemplo:

‘Establecer modelo de chip
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#chip diminuto2313, 1
'Usar aleatorio, con el valor en PORTD como semilla

Aleatorizar PUERTO

‘Generar nimeros aleatorios y salida en PORTB

Hacer
PORTB = Aleatorio
Esperals

Bucle

Leer AD

Sintaxis:

var = ReadAD (puerto)

Disponibilidad de comandos:

Disponible en todos los chips PIC con un médulo convertidor de analdgico a digital incorporado.

Explicacion:

ReadAD es una funcién que se puede usar para leer el convertidor analégico a digital
incorporado que incluyen muchos chips de microcontroladores. puerto debe ser ANO, AN1,
AN2, etc., hasta el nimero de entradas analdgicas disponibles en el chip que esté en uso.
Consulte la hoja de datos del chip del microcontrolador para encontrar la cantidad de puertos
disponibles. (Nota: es perfectamente aceptable usar ADCx en PIC).

Otra funcion, ReadAD10, es casi idéntica a ReadAD. La Unica diferencia es que devuelve un valor
completo de 10 bits en una variable de palabra.
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Ejemplo:
#chip 16F819, 8

#config osc = int

'Establecer la direccién del pin de entrada

Dir PORTA.O Entrada

'‘Bucle para tomar lecturas hasta que la EEPROM esté llena

Para direccién actual = 0 a 255

'Haz una lectura y registrala

EPWrite direccion actual, ReadAD(ANO)

Y
® & ﬂ
. o
'Espere 10 minutos antes de obtener otra lgcﬁha
(&
Espera 10 minutos ~p %'w

4

Préximo Ay L]

Sintaxis:

ReadTable TableName, elemento, salida
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Explicacion:

El comando ReadTable se usa para leer informacion de las tablas de busqueda.
TableName es el nombre de la tabla que se va a leer, Item es la linea de la tabla que se va a leer
y Output es la variable en la que se escribe el valor recuperado.

El elemento es 1 para la primera linea de la tabla, 2 para la segunda y asi sucesivamente. El
elemento 0 da el tamafio de la tabla. Se debe tener cuidado para asegurarse de que no se indique
al programa que lea mas alla del final de la tabla, o se observaran efectos extrafios.

El tipo de Salida debe coincidir con el tipo de datos almacenados en la tabla. Por
ejemplo, si la tabla contiene valores de Word, la salida debe ser una variable de Word.
Si el tipo no coincide, GCBASIC intentara convertir el valor.

Ejemplo:
‘Configuracion de chips

#chip 16F88, 20

‘Configuracién de hardware
#define PUERTO LED.O

Direccién LED de salida

‘Rutina principal

ReadTable TimesTwelve, 4, Temp
Establecer LED apagado

Si Temp = 48 Entonces encienda el LED
'Tabla de busqueda llamada "TimesTwelve"

Tiempos De MesaDoce

12
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24
36
48
60
72
84 4
9% e
108

120 1‘*

132 g ensh,

144 - &5

&£
Mesa final Ny

Sintaxis:

Repetir veces %\‘w

NS
cédigodge’ipl?*gr‘ama
. €M
o i
S 3

Finalizar repeticion

Explicacion:

El comando Repetir es ideal para situaciones en las que un fragmento de codigo debe ejecutarse
un numero determinado de veces. Utiliza menos memoria y se ejecuta mas rapido que For
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comando, y debe usarse donde no sea necesario contar cuantas veces se ha ejecutado el
codigo.

Ejemplo:

‘Este cddigo hara parpadear una luz verde 6 veces.

#chip 16F88, 20

#define PUERTO LED.O

dir LED fuera

Repetir 6
LED PulseOut, 1's
Esperals

Finalizar repeticién

Girar

Sintaxis:

Rotar variable {Izquierda | Derecha} [Simple]

Explicacion:
El comando Rotar rotara la variable un bit en una direccién especifica. El bit desplazado se

colocara en el bit de acarreo del registro de estado (ESTADO.C).
STATUS.C actiia como un noveno bit de la variable que se esta rotando.
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Cuando una variable se gira a la derecha, el bit en la ubicacion STATUS.C se coloca en el
MSB de la variable que se gira, y el LSB de la variable se coloca en la ubicacion STATUS.C.

Cuando se gira a la izquierda ocurre lo contrario. EIl MSB de la variable se cambia al bit

STATUS.C y el LSB de la variable contendra lo que estaba previamente en la ubicacion del bit
STATUS.C.

Esta tabla muestra el funcionamiento del comando Girar a la izquierda

Dominio variable ESTADO.C
Valores al inicio: b'01110011" 0
Girar a la izquierda b'11100110" 0
irar a1 izquisnta de nuevo b'11001100' 1
Girar a la izquierda por tercera vez b'10011001" 1

Como puede notar, el bit STATUS.C agregé un 0 a la rotacién. Entonces esto tomara 9 turnos
para volver al valor original.

Opcién SIMPLE

Muchas veces desea girar la variable como si el bit STATUS.C no estuviera alli, por lo que el
MSB de la variable llena el LSB de la variable en Girar a la izquierda o el LSB llena el MSB en

Girar a la derecha. Ahi es donde entra la opcion SIMPLE. Agrega un paso oculto que cambia el
bit STATUS.C dos veces para que el bit se mueva de un extremo de la variable al otro.

Dominio variable ESTADO.C
Valores al inicio: b'01110011" 0
Girar a la izquierda b'11100110" 0
Girar a la izquierda de nuevo b'11001101" 1
Girar a la izquierda por tercera vez b'10011011" 1
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Ejemplo:

'Este programa usara Rotar para mostrar un LED perseguidor.
Se deben conectar 8 LED a PORTB, uno en cada pin.

#chip 16F819, 8 #config osc
=int

‘Establecer la direccion del puerto

Dir PUERTO Salida

'Establece el estado inicial del puerto (bits 0 y 4 activados)
PUERTOB = b'00010001"

'Perseguir

Hacer
Girar PORTB a la derecha Simple
Espere 250ms

Bucle

Sintaxis: .4
NS
i
Seleccionar caso var
Y

(%%
Valor deg%gm

Valor del caso2
codigo2
caso mas

codigo3
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Finalizar Seleccionar

Explicacion:
La estructura de control Select Case se usa para seleccionar y ejecutar una seccion particular
de cadigo, segun el valor de var. Si var es igual a valor1, entonces se ejecutara el cédigo1.

Una vez que se haya ejecutado el codigo 1, el chip saltara al comando Finalizar seleccién y

continuara ejecutando el programa. Si ninguna de las otras condiciones es verdadera, se
ejecutara el codigo de la seccion Case Else.

Case Else es opcional y el programa funcionara correctamente sin él.

Si solo hay una linea de cédigo después del caso, el codigo se vera mejor si la linea se

coloca después del caso. Esto se muestra a continuacion en el ejemplo, para los casos 3, 4 y
5.

Es importante tener en cuenta que solo se ejecutara una seccién de cédigo cuando se use Seleccionar
mayusculas y minusculas.

Ejemplo:
'Programa para leer un valor de un potenciémetro y mostrar un

‘diferente palabra basada en el resultado

#chip 18F4550, 20
'Configuracién de conexion LCD
#definir LCD_IO 4

#define LCD_DB4 PUERTO.4
#define LCD_DB5 PUERTO.5
#define LCD_DB6 PUERTO.6
#define LCD_DB7 PUERTO.7

#define LCD_RS PUERTO.0
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#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

DIR PORTA.0 EN

Hacer
Temp = ReadAD(ANO) / 20
CLS
Seleccionar temperatura de la caja

Caso 0
Imprimir "jNinguno!"
Caso 1
Imprimir "Uno"
Caso 2
Imprimir "Dos"
Caso 3: Imprimir "Tres"
Caso 4: Imprimir "Cuatro”
Caso 5: Imprimir "Cinco"
caso mas
Imprimir "jMucho!"
Finalizar Seleccionar
Espere 250ms

Bucle

169



Machine Translated by Google

Serlmprimir

Sintaxis:

Canal SerPrint, valor

Explicacion:
SerPrint se utiliza para enviar un valor a través de la conexién en serie. El valor puede ser

una cadena, una palabra o un byte: SerPrint es muy similar a Print. El canal es la conexién en
serie para enviar datos.

SerPrint no enviara ningln caracter de nueva linea. Si el chip esta enviando a una terminal,
estos comandos deben seguir cada SerPrint:

Canal SerSend, 13

canal SerSend, 10

Ejemplo:
'Este programa mostrara los valores recibidos a través de la serie

‘conexidn. Si se recibe "pot", el valor del sensor analégico

'sera enviado.

‘Configuracion de chips
#chip 18F2525, 8

#config Osc = Int

‘Configuracion de pantalla LCD.
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#definir LCD_IO 4

#define LCD_RS PORTC.7
#define LCD_RW PUERTO.6
#define LCD_Habilitar PUERTO.5
#define LCD_DB4 PORTC.4
#define LCD_DB5 PORTC.3
#define LCD_DB6 PUERTO.2

#define LCD_DB7 PUERTO.1

'Configuracion de serie
#define SerlnPort PORTB.6

#define SerOutPort PORTB.7

#define SendAHigh Desactivar SerOutPort

#define SendALow Activar SerOutPort

#define RecAHigh SerinPort Desactivado

#define RecALow SerInPort activado

'Potenciémetro

#define POT_PORT PORTA.O

#define POT_AN ANO

'Establecer direcciones de pines

Dir SerOutPort Salida

Dir SerinPort In
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Dir POT_PORT Entrada

'Crear variables de bufer para almacenar mensajes recibidos
Bufer atenuado como cadena

Dim OldBuffer como cadena

Tamafio de bufer = 0

'Configurar conexion serie

InitSer 1, r9600, 1 + WaitForStart, 8, 1, ninguno, invertir

‘Mostrar mensajes de prueba
Imprimir "Probador en serie"
Esperals

SerPrint 1, "Prueba GCBASIC RS232"
SerSend 1, 13

SerSend 1, 10

Esperals

‘Bucle principal

Hacer
'Obtener un byte de la terminal

SerReceive 1, temperatura

'Si se presion¢ la tecla Intro, tratar con el contenido del bufer

Si temperatura = 13 Entonces
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Bufer(0) = Tamario de Bufer

'Intenta ejecutar comandos en el bufer
Sino es ExecCommand (bufer), entonces
‘Mostrar mensaje en la linea inferior, Gltimo mensaje en la parte superior.
CLs
Imprimir bufer antiguo
Localizar 1, 0
Bufer de impresion
'Guardar el mensaje para la préxima vez
OldBuffer = Bufer

Terminara si

Tamafio de bufer = 0
Terminara si
'Caédigo de retroceso, borra-el tltimo caracter en el bufer

Si temperatura = 8 Entonces

Si ize > 0 Entonces ize -= 1

Terminara si

'Recibido codigo ASCII entre 32 y 127, agregar al bufer

Si Temp >= 32y Temp <= 127 Entonces

Tamafio del bufer += 1

Bufer (Tamafio del bufer) = Temperatura
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Terminara si

Bucle

‘Toma una lectura del sensor y la envia a la terminal

Lectura del sensor de envio secundario
SerPrint 1, "Lectura del sensor:"
SerPrint 1, ReadAD10 (POT_AN)
SerSend 1, 13

SerSend 1, 10

Finalizar sub

‘Comprobara el bufer para un comando

'Si se encuentra el comando, ejecutelo y devuelva verdadero
'Si no, devuelve falso

Funcién ExecCommand (CmdIn como cadena)

ComandoEjecutivo = Falso
'Si el comando recibido es "pot", muestra el valor del potenciémetro
Si CmdIn = "olla" Entonces

EnviarSensorLectura

ComandoEjecutivo = Verdadero

Terminara si

funcidn final
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SerRecibir

Sintaxis:

SerReceive canal, salida

Explicacion:
Este comando leera un byte del canal RS232 dado por canal de acuerdo con las

reglas establecidas usando InitSer, y almacenara el byte recibido en la salida
variable.

Ejemplo:
'Este programa leera un byte de PORTB.2 y encendera el LED si
‘el byte es mas de 50. Esto se puede usar con SerSend

'programa de ejemplo.

#chip 16F88, 8

#config Osc = Int

#define RecAHigh PORTB.2 ENCENDIDO
#define RecALlow PORTB.2 APAGADO

#define PUERTO LED.O

Dir PORTB.0 Salida

Dir PORTB.2 Entrada
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InitSer 1, r9600, 1 + WaitForStart, 8, 1, ninguno, normal

Hacer
SerReceive 1, temperatura
Si la temperatura <= 50, entonces apague el LED

Si la temperatura es > 50, entonces encienda el LED

Bucle

SerEnviar

Sintaxis:

Canal SerSend, datos

Explicacion:

Este comando enviara un byte dado por datos usando el canal RS232 denominado canal
de acuerdo con las reglas establecidas usando InitSer.

Ejemplo:
‘Este programa enviara un byte usando PORTB.2, cuyo valor

‘depende de si se presiona un botén. Esto se puede usar con el 'ejemplo para SerReceive.

#chip 16F819, 8

#config Osc = Int
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#define SendAHigh Activar PORTB.2
#define SendALlow Establecer PORTB.2 APAGADO
#define Boton PORTA.0
Boton de entrada de directorio
Dir PORTB.2 Salida
InitSer 1, r9600, 1+WaitForStart, 8, 1, ninguno, normal
Hacer
Si Botdn = Encendido Entonces Temp = 100
Si Boton = Apagado Entonces Temp = 0
SerSend 1, temporal
Espera 100ms

Bucle

Colocar

Sintaxis:

Establecer variable.bit {Activado | Apagado}

Explicacion:

El propdsito del comando Set es activar y desactivar bits individuales. EI comando Establecer

es mas util para controlar los puertos de salida, pero también se puede usar para establecer
variables.

A menudo, cuando se controlan los puertos de salida, Set se usa junto con constantes.
Esto facilita la adaptacién posterior del programa para un nuevo circuito.
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Ejemplo:
'Programa de ejemplo de parpadeo LED para GCBASIC

‘Controla un LED en PORTB bit 0.

‘Establece el modelo de chip y las opciones de configuracion

#chip 16F84A, 20

‘Establecer una constante para representar el puerto de salida

#define PUERTO LED.O

‘Establece la direccién del pin

Direccién LED de salida

'Rutina principal

Hacer
Establecer LED encendido
Espera 1 segundo
Establecer LED APAGADO
Espera 1 segundo

Bucle

178



Machine Translated by Google

tono corto

Sintaxis:

Frecuencia de tono corto, duracion

Explicacion:

Este comando producira el tono especificado durante la duracion especificada.
La frecuencia se mide en unidades de 10 Hz y la duracién en unidades de 1 ms.

Tenga en cuenta que este comando puede no producir la frecuencia exacta especificada.

Si bien es lo suficientemente preciso para pitidos de error y pequefias piezas de
musica monofénica, no debe usarse para nada que requiera una frecuencia muy precisa.

Ejemplo:
'Programa de muestra para producir un tono en PORTB bit 1, basado en el

‘lectura de un LDR en ANO (generalmente PORTA bit 0).

#chip 16F88, 20

#define SoundOut PUERTO.1

Dir PORTA.0 Entrada

Hacer

Lectura de tono cortoAD(ANO), 100

Bucle

179



Machine Translated by Google

Modo SPI

Sintaxis:

Modo SPIMode

Disponibilidad de comandos:

Disponible en microcontroladores PIC con médulo Synchronous Serial Port (SSP).

Explicacién:

SPIMode establece el modo del médulo SPI dentro del chip PIC. Estos son los posibles Modos SPI:

Nombre del modo

Descripcién

maestrolento

Modo maestro, el reloj SPI es 1/64 de la
frecuencia del PIC.

Maestro Modo maestro, el reloj SPI es 1/16 de la
frecuencia del PIC.
MasterFast Modo maestro, el reloj SPI es 1/4 de la
frecuencia del PIC.
Esclavo Modo esclavo
Esclavo Modo esclavo, con el pin de seleccion de esclavo

habilitado.
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Transferencia SPI

Sintaxis:

Transferencia SPI tx, rx

Disponibilidad de comandos:

Disponible en microcontroladores PIC con médulo Synchronous Serial Port (SSP).

Explicacion:
Este comando envia y recibe simultaneamente un byte de datos utilizando el protocolo SPI. Se comporta

de manera diferente dependiendo de si el PIC se ha configurado para actuar como maestro o esclavo.

Al operar como maestro, SPITransfer iniciard una transferencia. Los datos en tx se enviaran al esclavo,
mientras que el byte que se almacena en el bufer en el esclavo se leera en rx.

En modo esclavo, el comando SPITransfer pausara el programa hasta que el maestro inicie una

transferencia. En este punto, enviara los datos en tx mientras lee la transmision del maestro en la variable
rX.

Ejemplo:

Hay dos programas de ejemplo para este comando: uno para ejecutar en el PIC esclavo y otro en el maestro.
Se toma una lectura de un sensor en el esclavo y se envia al maestro, que muestra los datos en su pantalla
LCD.

Programa de esclavos:
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'Seleccionar modelo de chip y configuracion
#chip 16F88, 20

#config MCLR_OFF

‘Establecer direcciones de pines SPI

dir PORTB.2 fuera

dir PORTB.1 en

dir PORTB.4 en

'Establece la direccion del pin analégico

dir PORTA.0 en

‘Establece el modo SPI en esclavo

Esclavo de modo SPI

'Permitir que otro PIC inicialice LCD

Espera 1 segundo

‘Bucle principal: toma una lectura y luego espera para enviarla.
hacer

'Tenga en cuenta que rx es 0; esto se debe a que no se recibiran datos.

Lectura de transferencia SPIAD(ANO), 0

bucle

Programa maestro:

'Configuracion general de hardware
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#chip 16F877A, 20

'Configuracién de conexion LCD
#definir LCD_IO 8

#define LCD_DATA_PORT PUERTO
#define LCD_RS PUERTO.0

#define LCD_RW PUERTO.1

#define LCD_Habilitar PUERTO.2

‘Establecer direcciones de pines SPI

dir PORTC.5 fuera
dir PORTC.4 en

dir PORTC.3 fuera

‘Establece el modo SPI en maestro, con reloj rapido

SPIMode MasterFast

‘Bucle principal

hacer

‘Lee un byte del esclavo

"No hay datos para enviar, entonces tx es 0

Transferencia SPI 0, temperatura

‘Mostrar datos

si temperatura > 0 entonces.
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CLs
Imprimir "Luz:"
LCDInt Temp

temperatura = 0

terminara si

‘Espere para dar tiempo a que la pantalla LCD muestre el valor dado

espera 100ms

bucle
P
~
Al N
o
oz N
Shio 4
intaxis: .\
el
Temporizador de inicio Temporizador No
Ry, ot
(o R4
N
L% Y
Disponibiliqati%‘bmandos:
. EN
Dis‘,paniblf%n todos los microcontroladores PIC con médulos de temporizador integrados.
N
Explicacién:

StartTimer se utiliza para iniciar el temporizador especificado. Tenga en cuenta que no se puede utilizar para iniciar el
temporizador 0 en un PIC; este temporizador siempre se ejecuta.
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Sintaxis:
StopTimer TimerNo
A\
g
‘o
o Y{
Disponibilidad de comandos: Pl ™ B
i: )
Disponible en todos los microcontroladores PIC con médulos de temporizador integrados. Wt
£ |
“a,
A,
Explicacion: Y

O

StopTimer se utiliza para detener el temporizador especificado. Tenggen t‘:}nta que no se puede usar para detener el
temporizador 0 en un PIC; este temporizador siempre se ejecuta. w,

F
L%
Ejemplo: e L;‘ﬂ#
A
Consulte el articulo InitTimer1 para,{erﬁn ejemplo.
A
o)

Vo4

Frecuencia de tono, duracion

Explicacion:

Este comando producira el tono especificado durante la duracién especificada.
La frecuencia se mide en Hz y la duracién en unidades de 10 ms.
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Tenga en cuenta que este comando puede no producir la frecuencia exacta especificada.
Si bien es lo suficientemente preciso para pitidos de error y pequefias piezas de musica monofénica, no
debe usarse para nada que requiera una frecuencia muy precisa.

Ejemplo:

'Programa de muestra para producir una nota A constante (440 Hz)

‘en PORTB bit 1.

#chip 16F877A, 20

#define SoundOut PUERTO.1

Hacer

Tono 440, 1000

Bucle

Esperar

Sintaxis:
Retraso de longitud fija: unidades de tiempo de espera

Retraso condicional: Espera {Mientras | Hasta} condicion

Explicacion:

El comando Esperar hara que el programa espere una cantidad especifica de tiempo (como 1 segundo), o
mientras/hasta que una condicién sea verdadera.

Cuando se utiliza el retraso de longitud fija, hay una variedad de unidades disponibles:

Unidad Longitud de la unidad Rango de retraso
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1 microsegundo 1 us - 65535 us
10us 10 microsegundos 10us - 2,55 ms
EM 1 milisegundo 1ms - 65535ms
10ms 10 milisegundos 10ms-255s
s 1 segundo 1s-255s
meto 1 minuto 1 minuto - 255 minutos
h 1 hora 1 hora - 255 horas

En una etapa, las variables GCBASIC no podian contener mas de 255. Las unidades de 10us y 10ms se
agregaron como una forma de evitar este limite. Ahora no existe tal limite (esperar 1000 ms funcionara,
por ejemplo), por lo que estos no son realmente necesarios.

Sin embargo, puede verlos en algunos ejemplos o programas mas antiguos, y las unidades de 10us son a
veces el retraso mas corto que funcionara con precision.

Ejemplo:
‘Este cddigo esperara hasta que se presione un botén, luego parpadeara

'una luz cada medio segundo y producir un tono de 440 Hz.

#chip 16F819, 8

#config osc = int

#define BOTON PORTB.O
#define PUERTO DE ALTAVOZ.1
#define PUERTO DE LUZ.2

Dir BOTON Entrada

Dir ALTAVOZ Salida

Dir LUZ Fuera
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‘Supone que el botén se enciende cuando se presiona
Espere hasta que BOTON = 1

Esperar hasta BOTON =0

Hacer

'Enciende la luz

Encender LUZ
Espere 500ms

Desactivar LUZ

‘Producir el tono
'440 Hz = 880 cambios = tono activado durante 1,14 ms
Repetir 440
ALTAVOZ PulseOut, 1140 us
Espera 114 10us' Espera 114 x 10us (1.14ms)
Finalizar repeticion

Bucle
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6.0 Proyectos de muestra Aqui

hay algunos proyectos de muestra para ayudarlo a comenzar con Great Cow Basic
CHIPINO. Estan disefiados para funcionar con el Demo-Shield de CHIPINO, pero
puede construir los circuitos por separado si sabe cémo hacerlo.

Escudo de demostracion CHIPINO

Proyecto 1 - Cruce de trenes Hacer

parpadear un LED es un excelente lugar para comenzar, pero démosle un uso practico.
¢Alguna vez se detuvo en un cruce de trenes y vio las luces rojas parpadear de un lado a otro
para indicar que se acerca un tren? Esto se puede lograr muy faciimente con dos LED. Este

proyecto también se puede incorporar en un modelo de sefial de cruce de ferrocarril de tren
para hacerlo un poco mas realista.

Hardware

Hay dos LED para controlar. Los LED se activan mediante una sefial alta en el pin digital que

los activa. Un bajo los apaga. Se coloca una resistencia en serie con los LED para limitar la
corriente. Una resistencia de 1k ohm funciona bien.

El LED izquierdo esta conectado al pin digital nimero 13 en el CHIPINO. El LED derecho esta

conectado al pin 10. Se usa una resistencia en serie para limitar la corriente y se puede usar
cualquier valor de 220 ohmios a 1k ohmios. Ambos LED estan rojos en el escudo de

demostracion de CHIPINO.
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Dibujado con Fritzing.org

Figura 6-1: Proyecto de cruce de trenes

Software

"Train.gcb’

Un programa para hacer parpadear dos LED
rojos como un ‘cruce de tren en los pines
digitales 10 y 13' (LED rojos en Demo-Shield)

'Chip'modelo
#chip 16F886, 4 #incluir

<chipino.h> 'Define la configuraciéon de CHIPINO

'Rutina principal
Comenzar:

'Encienda un LED, el otro apagado establezca D10
encendido 'LED izquierdo encendido establezca

D13 apagado 'LED derecho apagado espere 1
segundo
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'Ahora cambia los LED
Establecer D10 APAGADO 'LED izquierdo apagado

Establezca D13 en 'LED derecho en
espera 1 segundo

'Volver al inicio del programa ir a Inicio

Cémo funciona La

primera seccion es solo un encabezado de comentario para describir el proyecto. Cada linea es una linea de comentario
ya que comienza con un apostrofo.

'Train.gcb' Un

programa para hacer parpadear dos LED rojos como un
‘cruce de tren en los pines digitales 10 y 13' (LED rojos en
Demo-Shield)

Se selecciona el PIC16F886 en el CHIPINO y luego un archivo de cabecera con todos los nicknames D0-D13 y A0-A5.

'Chip modelo
#chip 16F886, 4 #incluir
<chipino.h> 'Define la configuracién de CHIPINO

El bucle principal controla los dos LED separados mediante el control de los pines digitales a los que estan conectados. Si

se desactiva el pin D13 y se enciende el pin D10, se enciende el LED izquierdo. Un comando de espera de 1 segundo crea
la tasa de parpadeo. La segunda seccion hace lo contrario y enciende el LED derecho en el pin D13 y apaga el LED

izquierdo en el pin D10. Se afade otra espera de 1 segundo.

‘Rutina principal
Comenzar:

'Encienda un LED, el otro apagado establezca D10
encendido 'LED izquierdo encendido establezca
D13 apagado 'LED derecho apagado espere 1

segundo

'Ahora cambia los LED
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Establecer D10 APAGADO "LED izquierdo apagado

Establezca D13 en 'LED derecho en
espera 1 segundo

El programa permanece en un bucle continuo con la linea de comando goto Start creando una iluminacion
alterna de los LED para crear la pantalla de cruce de tren.

'Volver al inicio del programa ir a Inicio
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Proyecto 2 - Deteccién de un interruptor

En muchos proyectos, necesitara algun tipo de interfaz humana para controlar la operacion.
Un interruptor de botén momentaneo es una forma muy comun de hacerlo. Puede iniciar y
detener la operacion o puede acelerar o ralentizar lo que controla el microcontrolador. Para
hacer eso, el software necesita reconocer que se presioné un interruptor. Este proyecto
muestra un método simple para detectar un interruptor de botén momentaneo.

El software tendra que monitorear el interruptor continuamente como parte del bucle
principal de cédigo y luego responder. En este proyecto, el software encenderad un LED
hasta que se presione el interruptor, momento en el que se apagara el LED y se encendera
un segundo LED. Mientras se presione el interruptor, el primer LED permanecera apagado
y el segundo LED permanecera encendido. Tan pronto como se suelte el interruptor, el
primer LED volvera a encenderse y el segundo LED se apagara. El proyecto completo se
muestra en la Figura 6-2.

(N ———————— ]
CGEEEEIEEED ¢ ¢ ¢ e e e e e

o—uu-oo..

IIIII’”é’%

Dibujado con Fritzing.org
Figura 6-2: Control de interruptores

194



Machine Translated by Google

Hardware El

hardware usa las mismas dos conexiones LED rojas que el proyecto de cruce de trenes en el
Capitulo 3. La adicion del interruptor se muestra en la Figura 6-2. El interruptor esta cableado
como un interruptor del lado bajo, lo que significa que el circuito tiene una resistencia pull-up de 5
voltios, por lo que la entrada del micro es alta cuando no se presiona el interruptor y baja cuando
se presiona el interruptor. Esto se conoce como interruptor lateral bajo. Si las partes estuvieran
invertidas y el interruptor estuviera conectado a 5 voltios y la resistencia a tierra, entonces seria un
interruptor del lado alto.

El software cambiara el pin 8 a una entrada y luego probara el pin 8 para ver si cambia a bajo, lo que indica que se

presiond el interruptor. Los LED estan conectados al pin 10 y al pin 13 a través de resistencias de 1k.

Software

'switches.gcb'

Supervisa dos interruptores y enciende el LED cuando se presiona.
'Otro LED encendido cuando esta

inactivo "Configuraciéon para Demo-
Shield 'El interruptor D8 controla el LED D10

'Configuracion de

chip #chip 16F886,4

#incluye <chipino.h> DIR D8

en 'Establece el pin ¢9lerruptor D8 en la entrada DIR D10
out 'Establece el pin LED D10 en la salida DIR D13 out
'Establece el pin LED D13 en la salida

Comenzar:

Si D8=0 Entonces 'Si se presiona el interruptor izquierdo,
configure D10 encendido 'D10 LED encendido configure
D13 apagado 'D13 LED apagado

De lo
contrario, configure D13 encendido 'D13 LED
encendido configure D10 apagado 'D10 LED apagado

Terminara si

Ir a Inicio

Coémo funciona La

primera seccion es solo un encabezado de comentario para describir el proyecto. Cada linea es
una linea de comentario ya que comienza con un apostrofo.

'switches.gcb

'Supervisa dos interruptores y enciende el LED cuando se presiona.
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'Otro LED encendido cuando esta inactivo

'Configuracién para Demo-Shield
El interruptor 'D8 controla el LED D10

Se selecciona el PIC16F886 en el CHIPINO y luego un archivo de cabecera con todos los nicknames D0-D13 y AO-
A5,

'Chip modelo
#chip 16F886, 4 #incluir
<chipino.h> 'Define la configuracién de CHIPINO

Se define la direccion del puerto para cada pin. Los LED no necesitan esto ya que el compilador GCB establece

automaticamente los pines en las salidas, pero lo agregué aqui para mostrar como configurar un pin de entrada y salida.

DIRD8 en 'Establece el pin del interruptor D8 en la entrada
DIR D10 out 'Establece el pin LED D10 en la salida
DIR D13 out 'Establece el pin LED D13 en la salida

Ahora entramos en el bucle principal. Se utiliza un comando If Else Endif.

La primera seccion prueba si el pin D8 esta bajo, lo que indica que se presiond el interruptor.

Si es bajo, el LED D10 se enciende y el D13 se apaga. Si el pin D8 no esta bajo, entonces se realiza la seccion Else y se
enciende el LED D13 y se apaga D10. End if indica el final del comando If Else.

Comenzar:

Si D8=0 Entonces 'Si se presiona el interruptor izquierdo,
configure D10 encendido 'D10 LED encendido configure
D13 apagado 'D13 LED apagado

De lo
contrario, configure D13 encendido 'D13 LED
encendido configure D10 apagado 'D10 LED apagado

Terminara si

Una linea de comando Goto Start regresa a la etiqueta Start para hacer que el programa monitoree continuamente

la entrada del interruptor.

Ir a Inicio
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Proyecto 3 — Creacion de sonido

Crear sonido a través de un altavoz puede ser muy util para muchos proyectos. Puede
crear un sonido cuando se presiona un interruptor o hacer sonar una alarma cuando baja

la temperatura. En este proyecto, te mostraré cémo hacer un tono a través de un altavoz
usando un pin digital. Seleccioné un pin PWM porque el escudo de demostracién esta
cableado de esa manera, pero esto se puede ejecutar en cualquier pin digital. EIl comando
Tono en Great Cow Basic se usara para hacer que este sea un programa muy corto de
escribir. Este proyecto creara el sonido de un objeto que cae similar al que podria escuchar
en un videojuego antiguo.

Dibujado con Fritzing.org
Figura 6-3: Creacién de un tono
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Hardware El

pin CHIPINO D5 producira una onda cuadrada porque es un pin digital que controla el altavoz. La
onda cuadrada se puede convertir en una sefial semirredondeada para que funcione mejor con el
parlante colocando un capacitor de 10 uf en serie entre el pin 5 y el cable positivo del parlante.
Luego se conecta a tierra el otro lado del altavoz.

Un altavoz de 8 ohmios funciona bien, pero un enfoque mas comun es un altavoz piezoeléctrico.

Un altavoz piezoeléctrico de Jameco.com con el nimero de pieza DBX05-PN funcionara bien.

La configuracién se muestra en la Figura 6-3. El lado derecho del capacitor es el lado positivo y se
conecta al pin digital D5. El altavoz positivo también esta en el lado derecho y se conecta al lado
negativo del capacitor. Luego, el altavoz se conecta a tierra al pin de tierra en el cabezal de alimentacion
CHIPINO.

Software

'tone.gcb

'Este programa produce un sonido de caida 'en
el pin digital 5 conectado al altavoz piezoeléctrico
en Demo-Shield.

#chip 16F886, 4
#incluye <chipino.h> DIM
SND como palabra 'Crear una palabra variable

#define SoundOut D5

Comenzar:

Para SND = 2000 a 200 paso -5
Tono SND, 1' Tono con 10 mseg de retraso

Siguiente ir a empezar

Cémo funciona La

primera seccion es solo un encabezado de comentario para describir el proyecto. Cada linea es
una linea de comentario ya que comienza con un apostrofo.

‘tone.gcb

'Este programa produce un sonido de caida 'en
el pin digital 5 conectado al altavoz piezoeléctrico
en Demo-Shield.

Se selecciona el PIC16F886 en el CHIPINO y luego un archivo de cabecera con todos los
nicknames D0-D13 y A0-A5.
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#chip 16F886, 4
#incluir <chipino.h>

El comando de tono utilizara un valor superior a 255, por lo que debemos definir una variable de palabra
que llamamos SND (abreviatura de sonido). Las variables de palabra contendran un nimero de hasta
65.535. GCB crea automaticamente variables de byte cuando usa una variable, pero para un tamafio
mayor que un byte, debe definirlo usando la linea de comando DIM.

DIM SND como palabra 'Crear una variable de palabra

Ahora entramos en el bucle principal. Se utiliza un comando For Next para crear el bucle de produccion
de sonido. Comienza configurando la variable SND en 2000 y luego reduce en 5 cada ciclo hasta que
SND sea igual a 200. Luego, se usa el comando Tone para producir el tono en el altavoz. Produce una
frecuencia en el altavoz igual al valor de la variable SND. Comienza con un tono de 2000 hercios y baja
lentamente a 200 hercios. La velocidad se establece segun la duracién de cada tono y luego se controla
mediante el valor en la linea de comando Tono. En este caso, esta configurado para producir un tono
durante 10 milisegundos cada uno.

Comenzar:

Para SND = 2000 a 200 paso -5
Tono SND, 1' Tono con 10 mseg de retraso

Préximo

El bucle For Next se repite automaticamente, pero agregamos un Goto Start en la parte inferior en
caso de que el software se pierda y tenga que volver al principio.

Ir a Inicio
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Proyecto 4 - Deteccion de luz

Podemos usar una fotorresistencia para detectar la luz usando un pin analégico. Una
fotorresistencia cambia de resistencia a medida que se expone a la luz. Al colocar una
resistencia pull-up conectada a 5v en serie con la fotorresistencia, el cambio de luz creara
un voltaje variable. El voltaje variable puede entonces ser monitoreado por un pin analégico
en el CHIPINO. En este caso, solo encenderemos un LED cuando esté oscuro y lo
apagaremos cuando haya luz.

Dibujado con Fritzing.org
Figura 6-4: Creacién de un tono

Hardware

Un lado del sensor de luz esta conectado a tierra. El otro se conecta a la resistencia

y también al pin analdgico 1. La resistencia pull-up es de 10k conectada a 5v.

Es posible que deba ajustar la resistencia de su sensor de luz, pero en la mayoria de los
casos, una de 10k funcionara bien. En la oscuridad, la fotorresistencia tiene una resistencia
alta y en la luz tiene una resistencia baja. Por lo tanto, en la oscuridad, el voltaje sera alto
y en la luz, el voltaje sera bajo.

200



Machine Translated by Google

EI LED controlado por el sensor se conecta al pin 10 del puerto digital. Una resistencia en serie de 220 ohmios
conectada al &nodo y el catodo conectado a tierra completan el circuito.

Software
'light.gcb’

Este programa monitorea un fotorresistor conectado
al pin AN1. Si esta en la oscuridad, encendera el
LED en D13. Si esta en la luz, entonces el LED esta

apagado.
'Escrito para CHIPINO Demo-Shield.

'Configuracion de

chip #chip 16F886, 4

#incluir <chipino.h> Dir A1

In 'Hacer entrada analégica de 1 pin Dir D13 out
'Hacer salida de pin D15

Comenzar:
Hacer
'Luz LED si esta en la oscuridad

Si ReadAD(A1) < 150, configure D13
en 'El sensor esta oscuro; de lo

contrario, configure D13 en 'Luz

brillante en el extremo del sensor si

Bucle

Como funciona La

primera seccién es solo un encabezado de comenptario para describir el proyecto. Cada linea es una linea de
comentario ya que comienza con un apdstrofo.

'light.gcb’

Este programa monitorea un fotorresistor conectado
al'pin AN1. Si esta en la oscuridad, encendera el
LED en D13. Si esta en la luz, entonces el LED esta

apagado.
'Escrito para CHIPINO Demo-Shield.

Se selecciona el PIC16F886 en el CHIPINO y luego un archivo de cabecera con todos los nicknames DO-
D13y A0-A5.

#chip 16F886, 4
#incluir <chipino.h>
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El pin analégico A1 se establece en una entrada para leer el voltaje del sensor de luz.

La direccion del puerto para el pin D13 también se define como una salida. Los pines digitales no necesitan
esto ya que el compilador GCB establece automaticamente los pines en las salidas, pero lo agregué aqui para
mostrar cémo configurar el pin de salida si desea definirlo.

Dir A1 In 'Hacer entrada analdgica de 1 pin
Dir D13 out 'Hacer salida de pin D15

Ahora entramos en el bucle principal. En este caso, es un comando Do Loop real en lugar del Lable
Goto Lable que he usado anteriormente. El Do Loop ejecutara todo lo que esté entre Do y Loop
continuamente. Agregué una etiqueta Inicio: solo para indicar dénde comienza el ciclo principal, pero
realmente no tiene ningln propdsito para el programa.

El comando ReadAD se usa para leer el voltaje en el pin A1 del CHIPINO. Utilizara el convertidor

analdgico a digital (ADC) interno integrado en los pines analégicos del CHIPINO para convertir el voltaje en A1
aun valor de 0 a 255.

Luego podemos comparar eso con un valor, en este caso 150, para determinar si el LED debe encenderse o
no.

Si el valor convertido por el comando ReadAD es inferior a 150 (oscuro), entonces se enciende el LED D13. Si
el valor es superior a 150 (luz), el LED D13 se apaga.

Comenzar:
Hacer
'Luz LED si esta en la oscuridad

Si ReadAD(A1) < 150, configure D13
en 'El sensor esta oscuro; de lo

contrario, configure D13 en'Luz

brillante en el extremo del sensor si

Bucle
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Apéndice A: caracteristicas de la GUI de PICkit 2

El programador PICkit 2 de Microchip es un programador de hardware de cédigo abierto.

El cable de programacién USB CHIPINO basico de Great Cow es en realidad un programador PICkit 2
reducido a un cable. El cable de programacién PICkit 2 / USB puede hacer mas que programar el médulo
CHIPINO. También puede recibir sefiales para un programa de terminal llamado UART Tool y mostrar
sefiales en modo digital 0 en un modo grafico de analizador légico con Logic Tool. Este apéndice cubrira
esas caracteristicas.

Puede iniciar la GUI de PICkit 2 desde la barra de herramientas del IDE de GCB haciendo clic en el
icono de PICKkit2.

Nota: Al usar las caracteristicas de la GUI de PICkit 2, no puede programar el CHIPINO usando la
aplicacion de programador PICkit 2 integrada asociada con el icono de programa y compilacién de la
flecha azul. Debera apagar la GUI de PICkit 2, luego reprogramar el CHIPINO y luego reiniciar la GUI de
PICKit 2.

Herramienta

UART La GUI del programador PICkit 2 incluye la funcion de herramienta UART. Esta caracteristica
permite que el cable CHIPINO USB Programmer se utilice como una interfaz de terminal UART
serial para comunicarse con un microcontrolador PIC. Los usos potenciales incluyen:

* Mostrar la salida de texto de depuracion del microcontrolador ¢

Registrar los datos del microcontrolador en un archivo de texto *

Desarrollar.y depurar una interfaz UART del microcontrolador « Interactuar con el
microcontrolador y enviarle comandos durante el desarrollo

La herramienta admite comunicaciones en serie asincronas de duplex completo de 150 a 38400
baudios, incluidas velocidades de baudios no estandar personalizadas. El PICkit 2 se conecta a través
del conector CHIPINO ICSP directamente al pin RB7 (PICkit 2 RX) y al pin RB6 (PICkit 2 TX) del
microcontrolador en niveles l6gicos. No se necesita transceptor.
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—_ Pin 1 Indicator

\ Pin Description*
1 = No Connect

1
- 2 = VoD Target
g 3 =Vss (ground)
6 4 = RX (PICkit 2 In)
5 =TX (PICkit 2 Out)
/ 6 = No Connect

* The 6-pin header (0.100" spacing) accepts 0.025" square pins.

Conexioén de la herramienta UART

Los pines CHIPINO B6 y B7 no estan conectados a los encabezados. Estos pines

tienen orificios ubicados cerca de la conexién de programacion. Puede soldar un

encabezado de tres pines alli para facilitar la conexién. Cualquier pin a través del cual

desee enviar datos se puede conectar al pin B7 para enviar datos al software de terminal PICkit 2.
Cualquier pin que desee recibir datos del terminal PICkit 2 se puede conectar al pin B6.

Sin embargo, una forma mas facil es enrutar esas sefiales a través del software a los
pines B7 y B6. De esta manera, tiene acceso completo a los pines de encabezado
CHIPINO para sefiales y usa B7 y B6 para la comunicacion.

205



Machine Translated by Google

Ventana de herramientas UART

Para abrir la ventana de la herramienta PICkit 2 UART, seleccione Herramientas>Herramienta
UART. Se abrira la ventana del programador PICkit 2 y se cerrara la ventana de la aplicacion del
programador PICkit 2, ya que el programador no se puede utilizar mientras la herramienta UART
esta activa y viceversa.

La herramienta UART tiene dos modos: ASCIl y HEX. El modo actual se selecciona con los
botones en la parte superior derecha de la pantalla. El botén correspondiente al modo activo se
mostrara presionado. La seleccién de modo afecta la forma en que se muestran e ingresan los
datos en serie en la ventana, y los modos se explican en las siguientes dos secciones.

[ 1
&/ PICKit 2 UART Tool =1 %
- Beata 213 - Ne party - | Sop ke, —1
T (Cosomea. 500 newkoe - 0D OGA Mode: (252 ]
PX: E0 41 653 41
TX: 70 6B 32
=\ Targel Send Hex Sequences: [¥] Vimo Tet
JART Clecul — ———— p e
»- %';EE vED Send | w0 aF i Logte Ha
Ry g N
™
J ”™ Sod |
Comect ?ICkt 2 VDD & taget VOO [ s |

Configuracion de la velocidad en baudios y conexion La

velocidad en baudios se puede seleccionar desde el cuadro combinado en la esquina superior izquierda de la
ventana de la herramienta UART. Se enumeran varias tasas de baudios comunes vy, al seleccionar Personalizado,

se puede usar cualquier tasa de baudios de 150 a 38400 en incrementos de 1 baudio.
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Modo ASCII

Cuando se selecciona el modo ASCII, los bytes en serie recibidos del CHIPINO se muestran

como caracteres ASCII en la pantalla de la terminal de la ventana principal. Todos los bytes se
muestran consecutivamente. Para mostrar una nueva linea, el CHIPINO debe transmitir los valores
de caracter 0x0D (retorno de carro) y 0xOA (avance de linea) en secuencia. Si se envia uno de estos
valores, o se envian en orden inverso, los caracteres apareceran como un caracter no imprimible
(cuadro) en la pantalla.

Los bytes se pueden transmitir de tres maneras:

1. Haga clic en la pantalla del terminal para seleccionarlo. Cualquier caracter escrito en el

teclado de la PC se transmitira inmediatamente fuera de PICkit 2.

2. Haga clic con el botdn derecho en la pantalla del terminal y seleccione Pegar en el menu
emergente para pegar cualquier texto copiado o cortado anterior. También se pueden usar <Ctrl> +
<v>. Cualquier dato pegado se transmitira inmediatamente fuera de PICkit 2.

3. Utilice las cadenas de macros en la parte inferior de la ventana.

Las cadenas de macros permiten introducir hasta cuatro cadenas de caracteres. Cada cadena
puede tener hasta 60 caracteres. Cuando se hace clic en Enviar, la cadena completa se transmitira en

secuencia desde el PICkit 2. Las cadenas de cadenas de macros se guardan incluso cuando la
herramienta UART no esta en uso.

Cuando esta marcada, la casilla de verificacion Agregar CR+LF sobre los cuadros de macro de
cadena transmitira automaticamente los caracteres de retorno de carro (0x0D) y avance de linea

(0x0A) al final de una cadena. Cuando no esta marcada, no se transmite nada después de los
caracteres de la cadena.

No se mostraran caracteres transmitidos si la casilla de verificacién Echo On no esta
marcada. Marque esta casilla para mostrar los caracteres transmitidos junto con los caracteres
recibidos en la pantalla del terminal.

El texto en la pantalla del terminal se puede seleccionar (resaltar) con el cursor y copiar en el
portapapeles haciendo clic derecho y seleccionando Copiar o presionando <Ctrl> + <c>.
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Modo

hexadecimal El modo hexadecimal de la herramienta UART muestra los valores hexadecimales de los
bytes recibidos del CHIPINO en la pantalla del terminal. Una linea de bytes recibida por la herramienta
UART esta precedida por el texto "RX:". Una linea de bytes transmitida por la herramienta UART esta
precedida por el texto "TX:".

En el modo hexadecimal, los bytes solo se pueden transmitir de una manera: escribiendo una secuencia

de uno o mas valores hexadecimales en uno de los cuatro cuadros Enviar secuencias hexadecimales:. Para
enviar una secuencia, haga clic en Enviar junto a ella. Una secuencia hexadecimal puede contener de 1 a 48
bytes.

La casilla de verificacion Echo On no tiene ninguna funcién en el modo hexadecimal.

Los datos en la pantalla del terminal se pueden seleccionar (resaltar) con el cursor y copiar en el

portapapeles haciendo clic derecho y seleccionando Copiar o presionando <Citrl> +
<c>.

Ajustar texto

Esta casilla de verificacién afecta a ambos modos, ASCIl y HEX. Cuando esta marcada, una linea mostrada
se ajustara automaticamente en el borde derecho de la pantalla del terminal. Si no estad marcada, la linea
recibida no se ajustara y aparecera una barra de desplazamiento horizontal en la pantalla del terminal para
permitir que se vea la linea completa.

La pantalla del terminal mantendra las ultimas 200 lineas de datos recibidos en el bufer.

La barra de desplazamiento vertical se puede utilizar para ver datos o texto anteriores.

Registrar en

archivo El botén Registrar en archivo permite guardar todo el texto y los datos en un archivo de texto
tal como aparece en la pantalla. Haga clic en Registrar en archivo para abrir un cuadro de didlogo Guardar
archivo. Especifique la ubicacion y el nombre del archivo y haga clic en Guardar. Mientras la pantalla del
terminal se guarda en el archivo de registro, el botén Registrar en archivo se volvera verde y mostrara el
texto "Registro de datos".
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Bxt UART Tool

Para detener el registro de datos de la pantalla y cerrar el archivo de registro, haga clic en Registro de datos.

Pantalla clara
Haga clic en el botén Borrar pantalla para borrar todo el texto o datos de la ventana de visualizacion del
terminal. Si los datos se registran en un archivo, borrar la pantalla no afectara el archivo de registro.

Salir de la herramienta UART
Haga clic en Salir de la herramienta UART para cerrar la ventana de la herramienta UART y volver a la ventana

principal de la aplicacién PICkit 2 Programmer. Los datos y la configuracion de la pantalla del terminal de la

herramienta UART se conservaran durante cualquier operacion de programacion hasta que se vuelva a ingresar
a la herramienta UART.

Si se cierra la aplicacién PICkit 2, la configuracion de la herramienta UART, incluidas las cadenas de
macros y las secuencias hexadecimales, se guardara y restaurara para la préxima vez que se utilice la
herramienta UART. El texto y los datos del bufer de visualizacién del terminal no se guardan cuando se cierra

la aplicacion.

Herramienta légica

La herramienta l6gica PICkit 2 permite utilizar los pines del conector ICSP PICkit 2 para estimular y sondear
sefales digitales en el CHIPINO, y como un simple analizador légico de 3 canales. La herramienta l6gica se abre
seleccionando Herramientas > Herramienta légica en la ventana principal de la aplicaciéon PICkit 2.
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La herramienta légica tiene dos modos de funcionamiento:
1) Modo de E/S légica

Este modo es Util para activar entradas al CHIPINO y puede monitorear sefiales digitales para
mostrar su estado. En esencia, proporciona una alternativa para conectar botones y LED a pines o
sefiales mientras se depuran o desarrollan funciones de E/S.

2) Modo de analizador l6gico

El modo Analizador puede mostrar formas de onda de hasta 3 sefiales digitales y disparar en eventos
especificos, como un flanco ascendente en una sefial cuando otra sefial esta en un nivel l6gico alto.
Esto puede ser muy util para depurar buses de comunicacion en serie como UART, SPI e 12C.
También es muy aplicable para monitorear el comportamiento de la E/S general del microcontrolador.

Modo de E/S légica

El modo “E/S légica” de la herramienta légica PICkit 2 es el modo predeterminado cuando se
abre por primera vez la herramienta l6gica. Permite estimulos simples y monitoreo de sefiales digitales.

El modo Herramienta légica se establece mediante los dos botones en la esquina superior derecha de la ventana
Herramienta légica.

El conector de programacién CHIPINO de 6 pines tiene 4 pines de sefial que se pueden usar para
inyectar una sefial digital en un circuito o mostrar el estado de una sefial digital de un circuito. Los
dos pines restantes estan dedicados a las conexiones Vdd y Ground.

Los 6 pines pueden funcionar de la siguiente manera en el modo de E/S légica:

Funcién de pasador

Solo salida digital 1
2VDD
3 TIERRA
4 (RB7) Salida digital o Entrada digital
5 (RB6) Salida digital o Entrada digital
6 Salida Digital AUX o Entrada Digital

Configuracién de la herramienta logica E/S légica

Para usar el modo de E/S ldgica, el botén de modo de E/S légica en la parte superior derecha de

la ventana légica debe estar presionado. Los cuatro pines utilizados para las sefiales digitales de E/
S légica (pines 1, 4, 5y 6) permaneceran triestablecidos (inactivos) hasta que se presione el botén
Enable 10. Una vez que el 10 esta habilitado, se vuelve activo y se puede configurar. Si no
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se detecta un voltaje valido en el pin VDD al hacer clic en Habilitar 10, aparecera un cuadro de dialogo
para alertar al usuario y los pines permaneceran deshabilitados.

Cuando los pines estan habilitados, las direcciones de los pines y los estados de salida se
pueden configurar.

Mode:

Pin 1 Ouiout Oniy n + Chek Outpul box of press ca» key

ome KN [0
@® Input -

1
> R oo
3 6o
5 ¢ O 0u
s o
: 475 Ohm 2 P!
— o

= O Output n
Pin 6 & ot

Enable 10
PICKit 2 VDD pin MUST have a valid voltage [either sourced Hom PICKit 2

of the targst) or pins 4. 5, & 6 will not function.

Configuracion de la direccién de

los pines Los pines 4, 5 y 6 se pueden configurar como salidas (salida de una sefial digital) o entradas
(monitoreo de un estado de sefial digital conectado al pin). El pin 1 solo esta disponible como salida.

Haga clic en los botones de opcién junto al nimero de pin para establecer el pin como salida o entrada.
Cuando el pin es una entrada, el estado de la sefial conectada se muestra en el cuadro azul "Entradas".

Nota: El pin 4 y el pin 5 tienen una resistencia pulldown de 4,7 k ohmios interna en el PICkit 2.

Esta resistencia es necesaria para las funciones del depurador PICkit 2, pero tenga en cuenta que esta
resistencia desplegable afectara cualquier sefial digital a la que esté conectada. Generalmente, esto es solo
un problema cuando se usa el Pin 4 o el Pin 5 como entrada.
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Cuando se selecciona un pin como salida, el pin impulsara el nivel I6gico que se muestra en el
cuadro de lectura "Salidas". Alterne el estado de salida haciendo clic en el cuadro Estado de salida.
Alternativamente, se puede usar una tecla de método abreviado de teclado para cada pin para alternar la salida.
Las teclas de acceso directo son:

Clave de atajo de PIN
1

4
5
6 <F>
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Modo de analizador légico El
modo de analizador de la herramienta l6gica PICkit 2 permite usar la GUI de PICkit 2

como un analizador légico simple de tres canales para capturar, ver y medir las formas
de onda digitales de hasta tres sefiales.

i PICKit 2 Logic Tool X

(1) Mode: WHDJ m
I

> Trgger Aguestion [ » )
\ 2}?{% Ch2 2/Trigger when Sample Rate: =
=Bl g s RUN T
% 47 O chiw [ [ [-DeotCaw Y [1MHz 1 me Window =
g & pull-down and 1 - Logic High NOTE: Signale greater than 500 kHz will alias
) resistors. Ch2= " + | 0-Logic Low Te Puiition:
L and = # R Fdoe V»ngger osition:
PFICkit 2VDD MUST connect t Ch3= < ‘- Start of Data elay 1 Window
circuit VOD () Center of Data elay 2 Windows

Set Volrage, On/OF occurs| 1 times.
i main form {1-256)

O Endof Data ) Delay 3 Windows

1&mdaw=1000saﬂrp&

Help Exit Logic Tool

Enable / Disable Time difference from Time delta between cursors
Cursors cursor to trigger \ (period frequency)

50 us f Div [¥] Cursors X =116 us Y= 135us YX =19 us (52.63

X Cursor Y Cursor
(Left click mouse) (Right click mouse)

Conexion del analizador Los

pines 4, 5y 6 del conector de programacion CHIPINO se utilizan como entradas para los
tres canales légicos. Hay orificios en la placa en los que puede soldar un cabezal para
conectarse al analizador légico o puede enrutar sefiales a los pines B7 y B6 para mostrar
la sefial.
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MADE IN
USA

@ P (chi
S ) .\lchB‘;

Funcién de pasador
1 MCLR

2 VDD

3 TIERRA

4 (B7) Canal 1

5 (B6) Canal 2
6 AUX Canal 3

Por ejemplo, para monitorear un bus SPI, los pines del canal del analizador podrian
conectarse para monitorear las tres sefales del bus principal de la siguiente manera:

Pin del analizador légico Sefial de bus SPI

Canal 1 SCK (reloj maestro de bus)
Canal 2 SDO (salida maestra de bus)
Canal 3 SDI (entrada maestra de bus)

Nota: El pin 4 y el pin 5 tienen una resistencia pulldown interna de 4,7 k ohmios. Esta resistencia es
necesaria para las funciones del depurador, pero tenga en cuenta que esta resistencia desplegable
afectara cualquier sefial digital a la que estén conectados estos pines.

La ventana del analizador logico La
ventana del analizador de herramientas logicas se divide en 3 secciones. Estas incluyen:

1) Pantalla: para ver y medir formas de onda capturadas.
2) Activador: para establecer las condiciones de activacion para una captura
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3) Adquisicion: para configurar la frecuencia de muestreo de la forma de onda y la relacion de la forma de onda con
la muestra de disparo.

Pantalla del analizador La

seccion de visualizacion de la ventana del analizador permite ver, ampliar, medir y guardar la forma de onda como
un archivo de mapa de bits.

A continuacion se muestra una captura de forma de onda del bus SPI de una transmision de 2 bytes y se detallan
los elementos de la seccién de la ventana de visualizacion.

50 us f Diy [] Cursors

Chi
Ch2
Ch3 \

< . > Save

| \
Trigger Time Scale  Division Line Waveform Scroll Waveform Save
Zoom Level Waveform
Disparador

El disparador es un evento predefinido en las sefiales monitoreadas que provoca una captura de la forma de onda de
la sefial. La activacion se analiza en detalle en la seccion 3.2.2 La seccion Activacion del analizador.

En la pantalla de forma de onda, el punto donde ocurrié el disparo se indica mediante una linea roja vertical. El
disparador se configur6 para que ocurriera en el primer flanco ascendente del Canal 1, en la sefial de reloj SPI SCLK

anterior.

Escala de tiempo

Arriba a la izquierda de la pantalla de forma de onda se encuentra la escala de tiempo. Este es el tiempo que
representa cada linea de division en la forma de onda. Cada divisién es de 50 microsegundos de tiempo en la imagen.

Linea de division

Una linea de division es una linea vertical gris a lo largo de la pantalla de forma de onda, que se puede utilizar para
dar una referencia de tiempo a la forma de onda mostrada. Las marcas mas pequefias en la parte superior e inferior
de la pantalla subdividen cada divisién de tiempo en 5 unidades mas pequefias.

Desplazamiento de la

forma de onda La forma de onda capturada es mas larga de lo que se puede mostrar de una sola vez en la pantalla,

por lo que la barra de desplazamiento horizontal permite que la pantalla se desplace para ver la forma de onda
completa.
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Nivel de zoom de forma de

onda El zoom de forma de onda permite seleccionar 4 niveles de zoom. Normalmente, con un

zoom de 1x, cada muestra de una forma de onda se muestra como un pixel. Una forma de onda tiene
1024 pixeles, de los cuales 500 se pueden mostrar en la ventana. Al seleccionar el nivel de zoom
"0.5x", la forma de onda se comprime para que se muestren 2 muestras por pixel, lo que permite ver
la forma de onda completa a la vez, pero con pérdida de detalles.

Los niveles de zoom 2x y 4x muestran la forma de onda con 2 pixeles por muestra y 4 pixeles por
muestra, respectivamente. Esto permite ver mas facilmente los detalles de tiempo relativo entre las
formas de onda.

Guardar forma de

onda Haga clic en el botén Guardar para guardar la pantalla de forma de onda actual en un archivo de
mapa de bits. La escala de tiempo se agregara en la parte inferior de la pantalla. Si los cursores estan
activos, los cursores y sus tiempos también se guardaran con la pantalla.

Cursores de pantalla del analizador

Los cursores de pantalla son utiles para realizar mediciones.de tiempo y frecuencia en la forma de onda
mostrada. Haga clic para marcar la casilla de verificacion "Cursores" y habilite el

cursores
Enable / Disable Time difference from Time delta between cursors
Cursors \ J cursor to trigger (period frequency)

50 us f Div [¥] Cwisors X =116 us Y= 135 us

Y-X =19 us (52.63 kHz)

Z00m

Chi O 0.5x
9
Ch3 ) 4
< = \ o ; ‘ T | Save i
X Cursor / Y Cursor

(Left click mouse) (Right click mouse)

Coloqgue el cursor X haciendo clic izquierdo en la pantalla de forma de onda.
Coloque el cursor Y haciendo clic derecho en la pantalla de forma de onda.

Puede ser util usar Zoom para la ubicacion exacta de los cursores. Cuando se hace zoom, los cursores
se "ancharan" ya que tienen el ancho de una muestra y el ancho de la muestra crece al aumentar el
zoom.

Encima de la pantalla de forma de onda, se muestra la diferencia de tiempo entre el disparador y cada

cursor, junto con la diferencia entre los disparadores. El periodo de tiempo entre el cursor también se
muestra como la frecuencia relacionada.
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Disparador del analizador

El "disparador" es un conjunto de eventos definido por el usuario en las sefiales monitoreadas que
provoca la captura de una forma de onda. A cada canal se le puede asignar uno de los siguientes
eventos de activacion:

Trigges

Trigger when

Ch1= |/ w| “-DontCare
and 1 - Logic High

Ch2= |1 »| 0-LogicLow
and . / - Rising Edge

Ch3= ¥ \-Faling Edge

occurs 4 times.

{7 -256)

"' (No importa): el canal del analizador se ignora con fines de activacion

1" (Logic High): el canal debe estar en un estado I6gico alto para activar

'0" (Logic Low): el canal debe estar en un estado légico bajo para activar

'I' (Borde ascendente): el canal debe pasar de un estado bajo a un estado alto para disparar
'\' (Rising Edge): el canal debe pasar de un estado alto a un estado bajo para activarse

Es mejor configurar solo un activador a la vez, pero si configura eventos de activacion en
todos los canales, deben ocurrir todos a la vez para que el activador active la captura de datos.

Por ejemplo:
estos ajustes se activaran en el borde ascendente del canal 1.

Ch 1 =/ (flanco ascendente)
Ch 2=+ (ignorar)
Ch3=~ (ignorar)

Estos ajustes se disparan en el flanco ascendente del Canal 1y el Canal 2 a un nivel alto.

Ch 1 =/ (flanco ascendente)
Canal 2 = 1 (I6gica alta)
Ch 3 =+ (ignorar)

También es posible especificar cuantas veces debe ocurrir la condicion de disparo antes de que se
inicie la captura de forma de onda (hasta 256 veces como maximo).

Por ejemplo, supongamos que queremos capturar el byte 16 de una secuencia de transmision

SPI larga. Si disparamos en el primer borde del reloj del primer byte, probablemente no podriamos ver el
byte 16, ya que el analizador se detendria.
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muestreo antes de que ocurriera. Sin embargo, podemos configurar el analizador para que pase por alto los
primeros 15 bytes, configurando el conteo de activacion en 15 bytes. De esta nfaiRpiETdnenAdrh ¥eESHtar los
bordes del reloj en el primer byte, pero no activara la captura de datos hasta el byte 16. es transmitida.

Adquisicion del analizador La

seccion "Adquisicion" de la ventana del analizador se utiliza para establecer la frecuencia de muestreo de la
forma de onda, la posicion del disparador en relacién con la forma de onda capturada y para iniciar o "ejecutar"” el
analizador.

Agquisition

Sample Rate:

1 MHz - 1 ms Window v

NOTE: Signals greater than 500 kHz will akias.

RUN

Trigger Position:
(5) Start of Data () Delay 1 Window
Center of Data ) Delay 2 Windows

End of Data () Delay 3 Windows
T Window = 1000 samples

Frecuencia de

muestreo La frecuencia de muestreo es la frecuencia con la que se examinan los canales del analizador.

Cada captura de forma de onda tiene solo 1024 muestras, por lo que si queremos ver un periodo de tiempo
mas largo en la pantalla de forma de onda, tenemos que muestrear con menos frecuencia.

La compensacion es que a frecuencias de muestreo mas altas, podemos ver mas detalles y sefiales mas
rapidas, pero solo en una pequefia ventana de tiempo. A frecuencias de muestreo mas bajas, podemos ver una
ventana mas larga de tiempo transcurrido pero con menos detalles y es posible que se pierdan pulsos rapidos.
En general, la frecuencia de muestreo debe establecerse al menos 10 veces la frecuencia mas alta o 5 veces el
ancho de pulso mas:-rapido para obtener una representacion decente de la forma de onda.

Cualquier forma de onda que tenga una frecuencia superior a la mitad de la frecuencia de muestreo puede

crear un alias. Aliasing significa que se pierden los bordes de la forma de onda y, por lo tanto, la forma de

onda puede parecer mas lenta de lo que realmente es. Por supuesto, la frecuencia de muestreo siempre se
puede establecer mas lenta que estos limites si todo lo que se desea es tener una idea general de lo que sucede
en el circuito sin muchos detalles.
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TARIFAS DE MUESTRA COMPATIBLES

. Waveform Limitations
Sample Rate Tm:a::',::e ™ | Captured Waveform Length’ Maximum Frequency
(1024 ) (before aliasing)
1 MHz 1us  1ms 500 kHz
500 kHz 2us 2ms 250 kHz
250 kHz 4 us 4.1 ms 125 kHz
100 kHz 10 us 10.2ms 50 kHz
50 kHz 20 us 20.5ms 25 kHz
25 kHz 40 us 41 ms 12.5 kHz
10 kHz 100 us 102.4 ms 5 kHz
5 kHz 200 us 204.8 ms 2.5kHz

Note 1: Waveform length is rounded to the nearest 0.1 decimal place.

Posicion del disparador

Cambiar la posicién del disparador permite una mayor flexibilidad sobre cémo los datos capturados se
relacionan con el evento del disparador. Por ejemplo, podriamos estar mas interesados en lo que
sucedi6 antes del desencadenante que después.

Hay 6 posiciones de disparo seleccionables:

Inicio de datos

Esta es la posicion de disparo utilizada en todas las formas de onda de la figura anterior.

Todos los datos de forma de onda, excepto una divisién, se capturan después de que se produce el

disparo. Esto se usa mejor cuando todos los datos de forma de onda de interés ocurren después del disparo.

Centro de datos Se

utiliza mejor cuando todos los datos de forma de onda de interés ocurren alrededor del disparador.
El evento de disparo esta en el medio de la pantalla de forma de onda.

Fin de los datos

Todos los datos de la forma de onda, excepto un poco mas de una divisién, se capturan antes de que
se produzca el disparo. Esto se utiliza mejor cuando todos los datos de forma de onda de interés
ocurren antes del disparo.

Retardo 1 ventana
Retraso 2 Ventanas
Retraso 3 Ventanas

En estos casos, la posicion de disparo se considera "Inicio de datos", pero la captura de forma de onda
se retrasa 1000 muestras (casi una visualizaciéon de forma de onda) después del disparo.

Esto permite al usuario capturar eventos que ocurren mas alla del ancho de la pantalla después de que
ocurre un disparo, sin reducir la frecuencia de muestreo.

En otras palabras, cuando se selecciona "Ventana de retardo 1", el analizador esperara 1000 muestras

después de que ocurra el evento de activacion antes de comenzar a registrar datos de forma de onda.
Cuando se selecciona "Delay 2 Windows", esperara 2000 muestras, etc.
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Cada pantalla de forma de onda tiene 1024 muestras, por lo que el incremento de retardo de 1000 muestras da
una pequefia superposicion entre capturas de retardo sucesivas. Asumiendo que los datos de interés después
del disparador son repetibles y consistentes, esto permite unir una forma de onda total de hasta 4 veces el
ancho de la ventana de frecuencia de muestreo.

Por ejemplo, seria posible recopilar 4 ms de datos de forma de onda después de un evento de activacion a una
frecuencia de muestreo de 1 MHz.

Ejecucién del analizador Una vez que

las condiciones de activacion, la frecuencia de muestreo y la posicion de activacion se hayan configurado como

desee, haga clic en el botén EJECUTAR para comenzar a recopilar datos de forma de onda y buscar eventos de
activacion.

PICkit 2 Logic Tool Running

. Waiting for Trigger

PICkit 2 Logic Tool is waiting for
a valid trigger condition

To cancel (abor) press the PICkit 2
pushbutton.

Do not disconnact the PICki 2~
Ooing s0 may cause s
applicanon io hang.

Cuando el analizador esta funcionando, mostrara el cuadro de didlogo anterior y se encendera el LED "Ocupado”
en la unidad PICkit 2.

Una vez que se cumpla la condicién de activacion, el LED "Ocupado” se apagara, el cuadro de didlogo
"Esperando activacion" se cerrara y la pantalla de forma de onda del analizador se actualizara con los datos recién
capturados.
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