CONTROL POR TIEMPOS DEL SENTIDO DE GIRO DE UN MOTOR

Antes de nada quiero hacer constar que la finalidad de este documento es meramente indicativo a efectos enseñanza y guía para poder entender la forma de manejo del programa NIPLE. Llevando a cabo el desarrollo de un proyecto determinado.


Entiéndase que para lograr el fin del mismo, pueden existir muchas formas y maneras de realizarlo, así como obtener precisiones mayores a las encontradas durante el desarrollo y planteamiento del programa.


Por medio de las siguientes explicaciones se trata de explicar la forma para controlar el funcionamiento de un motor en ambos sentidos, su control se realizará por tiempos de actuación incluyendo un periodo de descanso entre el funcionamiento de ambos sentidos.

Cualquier aclaración, mejora o errata del mismo seria de agradecer su indicación, contribuyendo de ésta forma  a una mejor compresión del funcionamiento de NIPLE, tanto para las personas que se inicien en el manejo del programa como para mi mismo. 

Condiciones de funcionamiento:

· El sistema de control se pondrá en marcha una vez que se detecte la activación de un interruptor después de haberse dado tensión de alimentación.

· El motor estará en marcha un tiempo de 120 segundos en cada sentido con un tiempo de descanso entre ambos sentidos de funcionamiento de 60 segundos.

· Si es necesario el realizar el paro del motor en cualquier momento, se guardará el tiempo que llevaba en marcha hasta ese momento y al retomar la puesta en marcha completará tanto su tiempo de ciclo como su sentido de giro.

Especificaciones de funcionamiento: 
- Microcontrolador utilizado:





PIC12F629

- Frecuencia de reloj:






4 Megaherzios

- Tipo de reloj:






Externo
- Base de tiempos por interrupciones del TMR0 cada

4.96msg.

- Configuración de puerto del micro:


- GP0 = salida activación de motor a izquierda


- GP1 = salida activación de motor a derecha


- GP2 =  entrada de Paro-Marcho


- GP3 = No usado


- GP4 = Conexión para el oscilador


- GP5 = Conexión para el oscilador
· Configuración del registro TMR0 para base de tiempos:



- Pre-escaler =32



- Valor a cargar en el registro TMR0 = 101
·  t = (255-Valor TMR0) x Predivisor x (Toscilacion/4). Luego:

· (255-101) x 32 x (4000000/4) esto hace un tiempo de 4,992msg.

-Registros auxiliares utilizados:


-Cuenta1 = 256


-Cuenta2 =  94 para tiempos de 120sg.

-Cuenta3 =  47 para tiempos de 60sg.

-Cálculos de tiempos de funcionamiento = 

      Para tiempos de activación del motor de 120 segundos:    


Int_TMR0 x Cuenta1 x Cuenta 2 => 4,992msg x 255 x 94 =119,966sg.

      Para tiempos de activación del motor de 120 segundos:    



Int_TMR0 x Cuenta1 x Cuenta 2 => 4,992msg x 255 x 47 =59,829sg.


Éste tiempo en realidad será algo mayor, ya que no se han tenido en cuenta los retardos producidos por los retornos de subrutinas y actualizaciones de valores de registros. Como no se necesita una precisión grande con estos valores  tenemos unos tiempos muy próximos a los 60 y  120sg. deseados. Si fuese necesario una precisión mayor habría que afinar las calcular para llegar a los valores pedidos.
Descripción del programa:

Una vez establecidas todos los parámetros, configuraciones y especificaciones del proyecto, pasamos a describir el funcionamiento del programa que se compone de las siguientes rutinas: Programa principal, giro a derechas, giro a izquierdas, descanso e interrupciones del TMR0.

1º Programa principal:

· Se inicializan los pines del puerto con el valor b=xx11x100 (XXXXXESS)
· Establecer condiciones iniciales de funcionamiento.

· 
Motor parado=> giro derechas e izquierdas  GP0 y GP1= 0

· Establecimiento de los valores iniciales de las variables y registros utilizados

· 
Registros Cuenta1, Cuenta2 y Cuenta3 = 0
· Configuración del timer 0 para funcionar con interrupciones:
· 
Frecuencia = 4 Mhz.

· 
Preescaldo = 32
· 
Incrementos = 256

· 
Interrupciones = 1
· Inhabilitación de interrupciones del timer 0

· Carga del registro del timer 0 para que cuente los 4,992msg.

· 
TMR0=101 

· Comprobación si esta activado el pulsador de puesta en marcha:



¿GP2= 1?

· 
Si no esta en parcha no hacemos nada y esperamos hasta que el sistema 

detecte cuando esté en marcha

· Como se ha detectado que está en marcha empezamos las secuencias de activación del motor en un determinado sentido de giro. Por ejemplo empezamos con el giro a izquierdas.
 


Antes de pasar a describir las rutinas de giros del motor  y de descanso se explica la rutina de interrupción del timer 0.

2º Interrupciones del TMR0:


Cada vez que se produce una interrupción del timer 0 es debido a que el contador interno del micro ha llegado hasta su valor máximo (255) momento en que se produce la interrupción y en nuestro caso implica que han pasado los 4,992msg que hemos establecido como “base de tiempo”. Los pasos que realiza esta rutina son:

· Salto a la rutina de interrupción
· Incremento en una unidad del registro auxiliar Cuenta1 que utilizamos para conseguir los 4,992msg.
· Recarga del valor del timer 0 con el valor 101
· Salida de la rutina de interrupción y esperar una nueva interrupción. 
3º Giro a izquierdas:


La función de esta rutina es la de poner en marcha el motor girando a izquierda durante el tiempo predeterminado, en nuestro caso unos 120sg;  a  la vez que estará continuamente vigilando (periodo de muestreo cada 5msg.aprox.) si se ha producido una parada por anulación de la puesta en marcha del sistema.


En ese momento se produce una parada de la cuenta del tiempo que lleva actuado el motor hasta que detecte una nueva puesta en marcha con lo cual el tiempo que estará en marcha ahora el motor será el restante hasta completar su ciclo de funcionamiento.


Los pasos realizados son los siguientes:
· Activación del motor girando a izquierdas. GP0=1

· Por seguridad se vuelve a comprobar el estado de la señal de puesta en marcha (periodo de muestreo posterior de 5ms aprox.) 


¿GP2= 1?



Si no esta en parcha paramos el motor y deshabilitamos las



interrupciones  hasta que le sistema detecte cuando esté en marcha y en

 
ese caso volvemos a poner en marcha el motor y seguimos con la


secuencia de giro a izquierda.
· Se habilitan las interrupciones para poder contar el tiempo.
· Comprobamos si el registro auxiliar  Cuenta1 ha llegado al valor establecido a su valor máximo, que al ser un registro de 8 bits es de 255. Por tanto hasta este momento tendríamos: 255x4,992msg = 1,2546 sg. Como no alcanzamos el valor deseado tenemos que utilizar un 2º registro auxiliar (Cuenta2). También se podría haber utilizado un solo registro de 16 bits.  Este bloque funciona de la siguiente forma:
· 
Si Cuenta1 NO es 255 entonces:



- No hacemos nada mas



- Habilitamos de nuevo otra interrupción del timer (4,92sg.)



- Esperamos hasta que:
· 
Si Cuenta1 SI es 255 entonces:



- Ponemos de nuevo el registro Cuenta1=0



- Incrementamos en una unidad el registro auxiliar Cuenta2
· Comprobamos si este registro Cuenta2 ha llegado al valor establecido (94) en el calculo de tiempo que realizamos anteriormente: 


1,2456(timer0 x Cuenta1) x Cuenta2 => 4,992msg x 255 x 94 =119,966sg

· 
Si Cuenta2 NO es = 94 entonces:



- No hacemos nada mas



- Habilitamos de nuevo otra interrupción del timer (4,92sg.)



- Esperamos hasta que:
· 
Si Cuenta2 SI es =94 (tenemos el valor de 118,8912sg. aprox.) entonces:



- Ponemos de nuevo el registro Cuenta2=0



- Paramos el motor. GP0 = 0



- Deshabilitamos las interrupciones
· Con esto termina la rutina de giro a la izquierda y se pasa a la siguiente función del programa que seria la de “Descanso”
5º Descanso:


La función de esta rutina es la de establecer un periodo de descanso en el funcionamiento del motor entre sentidos de giro. De esta manera se puede controlar funciones como calentamientos innecesarios del mismo.


A  la vez que estará continuamente vigilando (periodo de muestreo cada 5msg.aprox.) si se ha producido una parada por anulación de la puesta en marcha del sistema.


En ese momento se produce una parada de la cuenta del tiempo que lleva actuado el motor hasta que detecte una nueva puesta en marcha con lo cual el tiempo que estará en marcha ahora el motor será el restante hasta completar su ciclo de funcionamiento.


Su funcionamiento sería el siguiente:

· Por seguridad se vuelve a enviar los comandos de parada de motor en ambos sentidos. GP0 y GP1 = 0

· Por seguridad se vuelve a enviar los comandos de parada de motor en ambos sentidos. GP0 y GP1 = 0

· Comprobamos si el registro auxiliar  Cuenta1 ha llegado al valor establecido a su valor máximo, que al ser un registro de 8 bits es de 255. Por tanto hasta este momento tendríamos: 255 x 4,992msg = 1,2546 sg. Como no alcanzamos el valor deseado tenemos que utilizar un 2º registro auxiliar (Cuenta2). También se podría haber utilizado un solo registro de 16 bits.  Este bloque funciona de la siguiente forma:
· 
Si Cuenta1 NO es 255 entonces:



- No hacemos nada más



- Habilitamos de nuevo otra interrupción del timer (4,92sg.)



- Esperamos hasta que:
· 
Si Cuenta1 SI es 255 entonces:



- Ponemos de nuevo el registro Cuenta1=0



- Incrementamos en una unidad el registro auxiliar Cuenta3
· Comprobamos si este registro Cuenta3 ha llegado al valor establecido (47) en el calculo de tiempo que realizamos anteriormente: 


1,2456(timer0 x Cuenta1) x Cuenta3 => 4,992msg x 255 x 47 =59,829sg

· 
Si Cuenta3 NO es = 47 entonces:



- No hacemos nada mas



- Habilitamos de nuevo otra interrupción del timer (4,92sg.)



-Esperamos hasta que:
· 
Si Cuenta2 SI es =47 (tenemos el valor de 59,4456sg. aprox.) entonces:



- Ponemos de nuevo el registro Cuenta2=0



- Paramos el motor. GP0 = 0



- Deshabilitamos las interrupciones

· Pasamos a activar el siguiente sentido de giro del motor.

5º Giro a derechas:


La función de esta rutina es la de poner en marcha el motor girando a izquierda durante el tiempo predeterminado, en nuestro caso unos 120sg;  a  la vez que estará continuamente vigilando (periodo de muestreo cada 5msg.aprox.) si se ha producido una parada por anulación de la puesta en marcha del sistema.


En ese momento se produce una parada de la cuenta del tiempo que lleva actuado el motor hasta que detecte una nueva puesta en marcha con lo cual el tiempo que estará en marcha ahora el motor será el restante hasta completar su ciclo de funcionamiento.


Los pasos realizados son los siguientes:

· Activación del motor girando a derechas. GP1=1

· Por seguridad se vuelve a comprobar el estado de la señal de puesta en marcha (periodo de muestreo posterior de 5ms aprox.) 


¿GP2= 1?

· 
Si no esta en parcha paramos el motor y deshabilitamos las 
interrupciones  hasta que le sistema detecte cuando esté en marcha y en 
ese caso volvemos a poner en marcha el motor y seguimos con la 
secuencia de giro a izquierda.
· Se habilitan las interrupciones para poder contar el tiempo.
· Comprobamos si el registro auxiliar  Cuenta1 ha llegado al valor establecido a su valor máximo, que al ser un registro de 8 bits es de 255. Por tanto hasta este momento tendríamos: 255x4,992msg = 1,2546 sg. Como no alcanzamos el valor deseado tenemos que utilizar un 2º registro auxiliar (Cuenta2). También se podría haber utilizado un solo registro de 16 bits.  Este bloque funciona de la siguiente forma:
· 
Si Cuenta1 NO es 255 entonces:



- No hacemos nada mas



- Habilitamos de nuevo otra interrupción del timer (4,92sg.)



- Esperamos hasta que:
· 
Si Cuenta1 SI es 255 entonces:



- Ponemos de nuevo el registro Cuenta1=0



- Incrementamos en una unidad el registro auxiliar Cuenta2
· Comprobamos si este registro Cuenta2 ha llegado al valor establecido (94) en el calculo de tiempo que realizamos anteriormente: 


1,2456(timer0 x Cuenta1) x Cuenta2 => 4,992msg x 255 x 94 =119,966sg

· 
Si Cuenta2 NO es = 94 entonces:



- No hacemos nada mas



- Habilitamos de nuevo otra interrupción del timer (4,92sg.)



- Esperamos hasta que:
· 
Si Cuenta2 SI es =94 (tenemos el valor de 118,8912sg. aprox.) entonces:



- Ponemos de nuevo el registro Cuenta2=0



- Paramos el motor. GP1=0



- Deshabilitamos las interrupciones
3º Repetición de ciclos:


 Una vez llegado a este momento de produce una repetición de los ciclos descritos anteriormente. Es decir:

· Descanso

· Giro a izquierdas

· Descanso

· Giro a derechas

· Descanso

· ………………

Y así de forma ininterrumpida hasta que se produzca una desconexión de todo el sistema o que se realice un reset del mismo.

