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Leia atentamente o enunciado. Seja breve nas respostas, mas justifique-as
convenientementd2or favor, use letra legivel ! Com os melhores desejos de um Feliz
Natal e bom trabalho nesta repeticao ...

Lembrar-se-a decerto do sistema de armas que comecgou a desenhar na Ultima repeticéo:

Imagine que a DN (Direccdo de Novidades ) encarrega o seu curso de desenhar o novo sistema de controlp para a
célebre peca “G. Andachtrondo”. Quando a pega esta a fazer tir@céssario: accionar o motor do alimentadof
durante 1 segundo; depois parar o alimentador e accionar o motor do tambor que pde a municdo na culatra durante

0,5 segundos; gerar o pulso de corrente que actua sobre a escorva (iniciando a muni¢éo), esperar mais meio gegundo;
voltar a accionar o motor do tambor durante mais 0,5 segundos (0 que provoca a extracgdo do invélucro); e rginiciar

0 processo. A Ultima fase (em que o tambor é accionado durante 0,5 segundos) pode ser sobreposta com a| primeira
parte da primeira fase (accionar o alimentador). Clarificando, tera que accionar:

1 - O motor do alimentador (1acciona o motor, 0/ para 0 motor)
2 - O motor do tambor (I acciona o motor, O/ para o motor)
3 — A corrente na escorval(ldispara, 07 ndo faz nada)

Quando o tiro € interrompido (e pode sé-lo no inicio de cada fase acima referida) o controtadod garar.
Quando o tiro for reiniciado, @vera partir da faseonde ficou. O gatilho envia um sinal eléctrico 1 quando se
pretende disparar, e 0 em caso contrario.

Foi decidido também que se iria usar um 8085 para controlar todo o sistema. Sempre que
possivel devem ser usados integrados de suporte da familia 82xx, e em particular deveréo
ser usados 2 integrados 8255, de modo a disponibilizar portos de 10 em quantidade
suficiente (bem como 2 blocos de 256 bytes de memdéria RAM, que devem ser suficientes
para todo o sistema). O sistema devera ter ainda um pequeno teclado com 24 teclas, um
display com 16 digitos de 7 segmentos, uma ligacdo série para comunicacdo com 0S
outros sistemas de bordo, e um botédo de reset. Os trés bits de controlo que sao referidos
no enunciado do ultimo teste ( do motor do alimentador, do motor do tambor, e da
corrente da escorva) deverao ser bits de um dos portos de um dos 8255.

1. Faca um logigrama do sistema tal como foi especificado até aqui (ndo se preocupe por
enquanto com as ligagcbes que vais ser necessario fazer por causa das alineas
seguintes). O logigrama devera indid@®DAS as ligacdes dos pinos do 8085, bem
como dos integrados de suporte.

2. Escreva o software necessario para fazer tiro (actuar nos motores de alimentacédo e
escorva). Como o microcomputador devera ter que fazer outras coisas (como por
exemplo, alinhar a peca e receber contactos do radar) enquanto faz o tiro, o software
gue actua nos sinais acima referidos tera que funcionar “por interrupcdo”. Assim
sendo, s6 de 0,5 em 0,5 segundos € que € chamada a rotina que trata do tiro que
devera continuar o ciclo a partir do pondo onde o deixou (embora todos os registos do
microprocessador possam estar a ser usados pelo programa pincipal). Para parar o
tiro, basta fazer “disable” da interrup¢cdo em causa. Escreva o software necessario, e
indique que alteracdes tem que fazer ao hardware.



3. Nas Ultimas semanas, escreveu uma rotina para ordenacao de vectores (que fez parte
de um trabalho de avaliagdo). Essa rotina pode ser util para o “G. Andachtrondo”,
pois a direccdo de tiro ira receber do radar os contactos, que serdo guardados em
vectores. Cada elemento desse vector tem 3 campos: a distancia do alvo, o seu
azimute, e a sua elevagdo. Cada campo ocupa 1 byte, e sdo guardados pela ordem
indicada. Por exemplo, se o vector dos contactos tiver 2 contactos, teremos no 1°, 2° e
3° enderecos a distancia, o azumute, e a elevacédo do 1° contacto, no 4°, 5° e 6°
endereco a distancia, o azimute e a elevag¢do do 2° contacto. Sera necessario por vezes
ordenar os contactos por distancias (porque 0s mais proximos sao prioritarios !)

3.1 Escreva uma subrotina que receba em HL o endereco do primeiro byte de um dos
elementos do vector, e o troque com 0 elemento seguinte (ou seja troque os 3 bytes).
A rotina ndo deverd alterar qualquer dos registos do microprocessador.

3.2 Usando a rotina da alinea anterior, e a sua rotina de ordenacao, escreva uma rotina
que ordene o vector de contactos por ordem crescente de distancias. A rotina devera
recebeNO STACK o nimero de elementos do vector (o comprimento total sera esse
namero vezes trés), e o endereco do primeiro.

4. Na ultima repeticdo, esqueceu-se de resolver um dos problemas, por isso € melhor
fazé-lo agora:

Para fazer um melhor acompanhamento do sistema, pretende-se medir a velocidade no cano
de todas as municdes disparadas. Para tal, existe um pequeno laser/fotoresisténcia na ponta
do cano, que manda um impulso a 0 sempre que o feixe é interrompido pelo projéctil a sair.
Assumindo que o cano tem 3 metros, e que a velocidade a boca é de 500m/s, deve haver
aproximadamente 6ms entre a activacdo da escorva e saida do projéctil. Assuma ainda que
o0 microcomputador tem uma frequéncia de clock de 3 MHz (0 maximo que o 8085 original
era capaz de suportar), fazendo com que cada instrucdo gaste gstee fus. Pode usar
relégios externos com a frequéncia que desejar. Pretende-se que se o sistema guarde num
endereco (indigue um a sua escolha) o numero de microsegundos que o Ultimo projéctil
demorou a sair. E admissivel um erro de até 0.1ms nas suas medicdes. Projecte este sistema:
escreva o logigrama com as ligagdes necessarias, e escreva todo o cédigo necessario.

Boa sorte !

P.S: Tente ndo estar ca no proximo exame, ou terd que projectar mais uns sub-sistemazitos do G.Andachtrondo...



