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INTROBUCG DA

Ly de Léunl cas. de jrCﬁlilplth,'
as’ LumpuLadurun en_los talleres
ontnuldr pruveso« de )roducci@n._

s R Rr d?uuffnl}u de
Shaw permitido lasintrodul
académicos. e industri

Actualme
computador

hn]e ¥ hnga la perforacnéni*

1 dlnﬂrdma Sa bluque de ‘la. ‘estructura de  la maquina
harrcnndpru,sc muestra a continuacién .z
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El primer bloque involucra la utilizacién de una méquina  PC
con. sistema operativo . 45-DOS, debido a que: existe una. gran
variedad de programas de -diseno para. dichos  ‘“sistemas de
computacidn. L e : AT Lo Tl




En-ella ae  disemael ‘circuito impreso con. qulllD
programa- (CanUCEr Aided Design and DraEC1n"¥
Aut'oCAD, delvcual seiobtendrd un archivo ‘con. las  ipo
los .ibarr Tambxén, se formatedra dichorarchive
reconoe 1a computadura CP/N‘f ;

posxctunadores r
eje Xye dande" vas
iperforada, ynotrof
la - posicldn deseada.

Este es.un alstemn de. coordenadas.; carteésianas.con m 4 2
pasos: como  elementos motrices. Esteifipo de’"motoresi.permiten
obtener wuna selucidn. de posicionado en bucle abierto. . o:-malla
abjerta suficientemente  precisa a condicién de  wanejar - .cargas
débiles y ‘trabajar 'a .velocidades ‘relativamente  bajas en
comparacidn con un servomotor por e;emplo.

Los motores son controiades por . la:. interfaz HARB-C88
(disefiada y construida como parte inicial del presente = trabajo)
conforme_al tlujo de cantrel aenviado - por la computadora apoyada
en la programacion

£1 sistems controlador de la herramienta  consiste. en wun
mecanismo desplazador en el eje ‘Z (perpendicular a ‘los ejes X-
Y), el cual conduce a la herramienta (en este raso ' .una . broca)
bacia la tarjeta vy  traerla de- regreso ‘‘hasta. su ‘posicién
“original, ,gsperando la nueva orden. . para-irealizar ~eli'ciclo
nuevamente. Este T sistema’ ~baja" controlado " par. la
interfaz HARB-C89. conforme ail X3 i ¢omputadora
para cada barreno <

construccidn 3
Euncxonamxento
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CAPLTULY 2

SESTEMAS.DE POSICTONAMIENTO LINEAL

Unt'distema;de. posxclonamxen:o lineallestd . compuesto. . de un
wmecanismo ique 'uuaA parc(culn en . una trdyeccoriu
rectilinea i : e
: El - v ento de utig” ert{Pula én.el domln\o dol tlempu estd
de[tnldo parumétrlcumente de ia stguxence formas

‘{! ,,ix=x(t) T oy=Ey () z= z(tf

en donde  x, 'y, z, son las cnurdenadas cartesxanas de
que ocupa..el. punto,en el \nstantc t.

;- 8i para.determinar
coordenadasy, el punto

Si‘la trayectoria se¢ pucde deternlnar por
es, si‘una-delas 3 coordenadas es constante,
tiene un movimiento en un plano.

May  veces en quv la trayectoria puede-detCrminarse’ sélamentc
por=una-coovrdenada 'y en tal caso’son.constantées 2. ‘coordenadas ©de
posicién, - en estas circunstancids?el “punto  posee S movimiento
rectilineo.: ks mds claro si se observa 1la (\3.2.1.; e

Y
x x
z/ 2
linea en el linea en el plano
ler octante. x=1

* Ver ' ref. 3



T2 CORTRUL D La ,‘l".m\'r;‘c'i'on‘m} :

existe

PuntoREa un-punto R
se

para I levar uun‘pqr[(cuia—db un
una cinfigidad de trayectorias, aparte de la rectilinea  como
obxerva enlas fig.2.2a !

A

Fig.,. 2.2

En nuestro -caso:solo generaxremos nyectorlasr PO lgonu esy
3 albuno de 105’51~ulentes‘,

(figs 2.2b2) esto lo lograremcs med\unt
sistemas mecéulcos. Jh

Se puede contrnlnr el mOV1mlento dL una ‘carga’ para 'ﬁuq se
desplace; a7 10" 1arjo desun QJC modxnute tn: motor .y un . tornillo

i be muoslra a [l 233

Movimiconto de. una carga mediante un wotor y un-tornillo.

Fig.: 2.3

También’" mediante una c¢rewallera -y wn.pindn. como/se indica en
Va figi2.4" ANEE AR gren Au=pindn com Ladie

+ Ver ré[




Movimiento de una carga wmediante una cremallera y un-piddn

Fig. 2:40 0

..0tro es el control-de; la masaiatravés dc una polen med\nnto un
motor,: ¥y bnnda como’se repreqcnta en-la fu,. 2.5 PR . ;

R

mediante el sistema. polea-banda

"Movimiento de una masa

rig, 2.5

“Los :elementosimotri osicionamiento:.
lineal usados, ¢ L




Podvmns u'\tnn YEores «éx\ unl(l.uh' dc discoflvxible,
unidadessddé disco dure, s ' g’ ns varwdnd de m:iqunms
tierramicnta R S

vdetermi

Hformados por: un micleo deihierro dulce de estructura . ¢il
peroicon un cierto: l_\umern ‘de . dientes Lallados'lonulcudlnalmente a .
lo-largo de.su’superficie lateral

Fig. 2.6 Motor de reluctancia variab’lekd'e 3 fases



La _ fig. 2.6 ‘muestrs unresquema deieste tipo v de motor.TiSe

observa que el rotor incorpora los dientes D, E, F, G, y que el
estator . 'se ha CO“bldOrddO con 3 .bobinas A, B, C, (3 J:fases “son
las m[nimas para que se Lenga control dlrecclonal) : o o

Sl ta hoblna ¢ sel nlxmenla con corriente’ contlnua, el éotor,sc_'

alfnea '~ con'el” polo D. Cuundo la bobina B-es.la - alimentada,’ el

poloimds cércane (G) es el que se ulfnea con B desplazdudose unos

30 yrados.

Si nhora la: bobina a. es excitada, -es el polo F mis Cercano - el
que se orienta hacia esta.pbobina girando-otros:30 grados..Por - “lo: -

tanto  ‘se ‘obtiene un desplazaniento de 30 zrados pora cada’’ pulso
alimentado, 'a una de las tres fases :

fig., 2.7

En-ta fig. 2.7 se wuestra una curva de velocidad contra’ torque .

tipica; para:los motores de reluctancia variable. Se:obscrva que

el torque.presenta irregularidades a bajas frecuencias.:

3.~ Notores Nibridos.

descritas

Tun s ‘de . trabajo

klevadg.

El priﬁcipip_ uncnonanxento de
fases  es  ‘muy “simple: de entender,: se basa :en’ las’ . fuerzas ~de
atraccidén. y repulsidénientre polos magnéticos. k

(.‘C Lulldmxeuto 3~

“los morures de pasos de dos-
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Fig. 2.8 Motor de imdn permanente de 2 fases 4.pulos.

En base a la- fig. 2.8, s¢ hace  .la explicacidn del
funcionamiento de un uotor de pasos e imdn permancate,

Se observa. que el-motor,-¢u¢nta en su estator con 4 polos:
formados. “por ~electroimanes .y el rotor - consiste de i imdn. -
permanente, ‘al cambiarse’ 'la polaridad en:los polos~ del  7estutor,
el. rotur,'glrarﬁ €n, sentido contrario-al dn la aanecillas. . del’
reloj, g ol

Se: nota gque el motor “gira:90 grados 'por caubio de polaridad,

lo7’'que norepresenta-un dispositivo pridctico, generalmente  :los
motores de .pasos constan-de-muchos polos en su estator.

BOBINA A

B0o8tNA B

— )
(2.4 i

< La fig. 2.9 ‘muestra como estd construldo un mutur dc nipasos .y
2 fases'de nmdn pernnnvnlv.

£l .escagor estd  formado pur 2 tazas (taz
alrededor .. deé lgsrcuales estdn-alojadaslasibob

bobinaT B}y can - pares de polos nO&dﬂlCanPnte -aespla
pasu polar:

sE(bobina. “a .y
das:en omedio

El “imdn  permanente dcl:rotor estd mapuetiz dolco o
ndmero de pares :dé polos de una de las bobinas del estator

La interaccién’ entreiel rotor.y el estator ' (polos opuestas se
atraen e -iguales sc :repelen) cuando s cnergizan alternativamente

9




polos inagn sl LmuvAi:miAanL‘u ”dp 15
rotor. eni de “poTaridad."del
dstator B g

S

'I://4 ide
- BOBINA_ BOBINA
BT I L
i: C# +
2 +- -
gty A -
e TE o

Fig-2:10 Edguiiing p.’ir:{r

L ExUsten de  imdn:
peraanente]

— —
— =
A . I
fad +Y
o 20t o2
o3 Q40 YY) ol o o
BIPOLAR UNTPOLAR
Step Ql-Q4 Q2-Q3 . Q5-Q8 Q6-Q7 - Paso Ol Q2 - Q3. -4
1 .on OFF on oFF 1 .OK OFF]ON.. -OFF
2 on OFF" . OFF . OW 020 ON - OFF. OFF 0N, '
37 OFFS SONL . OFFSl . ON vt 3 OFF i ON:LOFF. ON
VAo SON T CQFFS ON OFF 4 0FF 0 ‘OFF

S DE-LOS 4 :PASOS

. SECUENCLA. NORMA

a Ver ref.:'l




menor ;. *.pera;
detalladoide
_ref..:2) -

*. Ver 'rof‘.‘l




‘Existen

Al inicio, cuando el motor esté parad
energizado), el torque necesario para.queie
completo se denomina " Torque de sujecibu.'
torque dindmico y se usa para frenar 1

Estando el motor parade y -sin.alimentaciény
torque llamado “torque residual", ‘que.es: debido
los balercs y al flujo permanente en‘el caso:de’los
imén permanete, este torque es- aproximidamente=1/10d
sujecién. CE T L

* Ver ref. 1y 3.
** Vver ref. 1.
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20k b lovimidntode ITEJE X

En la fig.;2 ) 3¢ que ‘se convxerte el
rotacidn’del’""nmotor de pasosyieniun Tovimiénto de
través dc una palcu y-una._ banda lnpxtenslble. c

maviniento . -de
“traslacidn a7

Enestel traano 5
motor “BERGER “ide
acoplado . a un:tren
y potenci

;produce el movnnlentn de rotacnén
pasos por ‘revolucién, “del . 16
eenuranes {Fig. ;.IA), .para’;

con un
Vcd,_ JQUnA,
anar resolu016n

‘La ieducéléh de eiocxdad

‘se efectua de la si uxenc

vuelta s
“relacidn ‘de

;3=0 0858 ‘vueltas de e4 cuando
una vuelta, en

forma inversa
4id4&: una vuelta,

el deberd dar:

Fig. 2.14

15



La:flecha de oS mueve la Dolea que desplaza una corredera vpor
wedio de una.bandaide.acero flexible:l:: :
estd montada en:2 barras gitas,

En"es

Tos sigtes:

dyéceﬁtés§

Avance -’
‘paralelamen
revolucién

“el
con
lmasfnese
eje).

esté ‘dado”

entonces

siguiente-expreslé




-

R
LI { LR
Fig. 2.15

Elrl stema del. movimiento Y (fig.2.16), consta de un motor..de:
accionamientol (a)(motvr "de "pasoy), 2 barras gulas (b),-una barra
trangportador

una_ mesa (d) donde se: snportd elivovimiento =2, = lun’:

para convertnr‘u
ns(, ‘

(c) (queies-un toraille sinfin de resca - mdltiple; ..
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2.4.3. Movimiento del EJE Z-

(SFPigi2. 18) . El-“sistema  que’ desplaza- la
i.‘tabletd: de " cirduito: 'impreso : a
base (a), que’sirve ‘de -~ soporte
dor. (b),“en el que - van
l:motor. propulsor. (d)..

Movimiento™ eje
herrvamienta -.de
perforar,’
para’

na hemﬁfafroscada‘(e) que

‘wencuen:ta, ) :
3 Ita._del'birlo acoplado :al

calpo

i.convenga
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31 GEMERALIDADES

Los:sistema’™ que “donectanilos motores do pasos y el. motor’
propulsor: con ‘la computadora CP/M son las interfaces HARB-C8B y.
KARB-C8Y,  disvdadas en este trabajo, como parte de la ‘mdquina
barrenadora. Segdn se muestra en la fiz.3.1 )

oy SARREMADOR
cPM 7~ 11
1
PutATO mEesngt ”
|nane- c noronga|MoToR
PUERTO CENTRONICS :_—,ta L] wor
. Bos LT (3]
14 w4 .4
| Sty e

%4  Sedales (2 l1fmites del eje X , 2 lfmites para el eje Y)
*¥%5 Senales (2 scnales.de reloj, 2 seinales control A/ y 1 pulso
de uctivncidn parn el motor propulsor

Flg. 3.J1 Dxaggama a . bloques

Las
HARB-C p é faCP/M~através del puerto
~§a?ﬁ[e]b CLATRONICS i v pragrnmncldn‘ dei“¢ontrol.:
escrita en lenpuaJ : 'el coutrol :de la

mdqulnn barrenadora en : ] s

3.2 ESTRU.CTU”RA ‘DE uA",m’T'g-:,RF,\z }mi;u-_cae,

‘La’ 1n:erfaz HARB- CBE esrd Compuestd por dos- cnnales,'unaszéra

cada mwotor’de pasos  (ver . fig. 3.17¢ ). a continuacidn-'se muestra
la estructurn con diagramas.a bloques de’ un‘canal,'el otro-es
igual. . : . FE R L S : -

2)

interfacés. HARB- csa Ly



CP/M

PUERTO
CENTRONCS —‘I RESIST. SHUNTDE L] 1

sERAL DE — swich
RCUST PRINCIPAL
:zw-r:(,l_ chouTo T8 PROGRAMABLE [T[POTENGIA Hnoronss DE PASOS

SNCRONIZADOR

Fig. 3. 2 Dlngrama a bloques de la estructura de un candl de la
1nterfaz HARB-C88 S

La decxsxdn
control ‘atravé

progrumable,
umlﬂlstte la; corrlente

Cuando “los: motores de pasos estén en. teposo ¥
torque - de sujecxﬁn que necesita desarrollar; . es. mayor
desarrollado -cuando estd en movimiento. El - torque desarrol)ado
por el motor trabado demanda més corrienté, que cuando  ‘esté4’
movimiento. Para alargar la vida (dtil. del. mortor  de pasos,
protegiendo. sus devanados wuna resisteacia shunt .sangra la
corriente -que-:suministra la etapa de potencia, por medio. de ' un
detector “de pulsos.” La fig. 3.3 muestra con diagramas a “bloques
el funcionamiento de la resistencia shunt de sangria. Co

Lontcron oF PuLsOS ]—-[m-uncmon }———- SWIGHEOD DE LA REMST,

SHUNT DE SANORIA -~

Fig. 3.3 Diagrama a bloques del circuito que desvia la corriente

22



3.3 FUNCTONAN LENTOLDE LA, TNTERFAZIHARS - C88:

3.7

; G«’-,nvr,.'xc i(ﬁ’n»du sla Secuencia A/R

La ©intefaz "HAKE-C88 que acciond lqs'motords de pasos, -para
mover Jos sidtemas deposicionamiento ‘lincal, estd disedada para
dar Ja secuencia normal de 4 pasos; ver fig. 3.4 y 'seccién. 2.3.3

P3 (PAIP1 | PRPS | P4
: i !
i :

BOBINA A

b
{

B0DINA B WL_‘_J B '

* Pl-P4 son  Paso 1, Paso 2, Paso 3y Paso 4.

(a) -Forma de voltaje para. los dovanades, secueacia normal 4

pasos
MBS0 BODINA  BOBINA
A 3
' + + A s
® + -
3 - -
. - + o o—

(b) Forma‘de,alimen‘hr a s devanados del motor de pasos

n efﬁaz'HARBkCHB' qué genera
: c\rcuxto principaly
omo ‘se . indica

1 ‘i pulsos  debe
Ito para ambos:trenes de pnlsos, el circuito
izar a7 165 FILPSFLOP S ‘a la condicidn inicial
3 : ‘un niVet'ldglco ‘alto ‘es ‘el -circuito REShT,

fig.3: 5% - que'env{a a loh PRESET S del.-arreglo de bLIP -FLOP" un
mivel lﬁ"lCO bajo:”

23



3.3.2 Circuito RESET

Fig 3.5 Circuito deél R;SE?,-ﬁarq;ld‘cpndicién inicial

nop lso hBJO que dura 300 mS:;haéta
i tacxén. tiempo- enel: que,vg]
de’’ a]lnentnclén»r(Vcc),j'para

El CerultO RESET envfa
despues:
capacxtor
pasar.a; un inivel 16z

enal’de trnnsiclén, relac1vamente lenta
conflablementeY es ‘usado ‘un_ “BUFFER,
ciycui:o"amp{ifiq que ‘ademds incrementa . la .capacidadi.
‘manejo. ‘de." corriente’en: la“linea del RESET, ' asegurando que " sn
puedan conectar varxos cxrcultos 4 la'salida’del RESET (FAN- OUT).

Para' meJorat 1a
RESET 'y _“que' :oper

“E17 icircuifo dela figura 3.7 , genera la secuenc
mostrado en-la fige 3.4.(a), comenzando la secuenc
uno, sxempre que se texnicializa la altmentacxé .

La“secuencxn, de‘retroceso partlendo de
pasos, ‘se genera al negar: alternativamen e 1
de:‘avance,’ inmediatamente ‘despuesi:del
retrocedery como se muestra en. laf




veo ’ Vee

: ,(.1)
dltiwozde
p:lrL i nlu

el
pnqos-'

pro-'ramable, -
Lcalto (Figi 3.9b),  ta salidaes el” )
cla Lnlrndn Peb puesta a uninivelilégico . baji
salidaies idéntica“a la entrada SR

BTOA 8 ) 8P
D> 8ALOA ©
ENTRADA P :>'uu : ?:
(A) ) )

Fig. 3.9 Funcionamiento de la puerta X-OR como. inversor
programable

25



mostrado
LP Cdebe
la behal P

ance/R»trocesn es

en'la
estar’

ca

“e D_.Cnu:\
[ —{‘ D~ &R

=) D &iis

7488

Vg B .
ity (e):

-

(a)

Fig. 3.10 Circuito:para la secuenci

La. ‘seflal-i
siguiente” pulso
slncronlzada
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J 11 ercunto parn la sucuencna de Avance/Retrocesof”
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El clrcu1to depa
alimentacién unlpolnr




T2

CAMPO DEL. MO-

TOR DE PASOS-

R3 R4

T3 T4

Fig.-3.13 ercuL:o de potencia para.cada devanndo de un mntar'
de pagos; T~ TZ son rxp 32a y T3- Th ;son T1p3lA. 5 .

Nétese ““que- esta confxgurnc1dn requxere yniiciréuito 3
con.las transistares de thencxa “T1-Th. €1 . funcionamiento da
transistores T1-T4 ‘es siempre-en saturacidén o ‘en’’corte
parejas, Ast, si Tl 'y T4 conducen T3 y T2 estén "bloqueados. o
viceversa, controlando la frecuencia de. la senal de excxtactdn se -
varfa la velocidad de los motores.

+v ¥ 4y
-

Celf &

CAMPO DEL
MOTGR DE PASOS

'—'1 ig. 3.14.

La - fig. 3. 16 muestra-la forma de polsrizar los rransistores
de la etapa de potencia, para uno de los devanados de-ios.matores
de pasos. Cada wotar necesita 2 circuitos, cowo el indicade en la
fig.”.3.14 ,i'uno. para“devanado del motor bifdsico. T :

tomarse:
abierto
‘htravés de Ta salxda ‘baja,
salxda de: vel ba)o apro". .




BESEE C IS I()l,/ﬁ;
R5 0= 2000
kiiOhms

Cuando
direccion

T paravev
“.concctados
7 generados i osiica
~como sevmuestraiéntlac

el Ve e usan dbs diodos. zener L.
querecortan:.los  picos.'de voltaje ™~
posidelos motores de:spasos, a{Vz ' +:..0.6V) -
g 3015 0 . ‘ g : S d

4V v w

T2
MOT OR LE PASOY

———a Coll A

MECORTADOR

SIMETR{C
Rt

Fig. 3.15
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3.306 Reportudo{—éimétflco

El Euncionamiéhwo

‘recortadorisimétrico.es ‘el siguiente ':

“Si. unaonda sennL al i
muestra en:lavfig 3, 16 en'l sevrie
mediante:ilare tencxa R\, mientrasla amplxtud
senoidal jés menor que ‘el vnlta;e “de ruptura de i
nmis 0.6V, de la.tensién directia:'del’ otro dlodo,
el .recorte,‘ entradas mayores . que este’ n\vel, ‘1la |
llmltada' n(Vz +:0.67V)  como se .muestra. en la ['g.‘3.16 (b))

yVZ,,‘cono se
cncontrados,

zener’

Rl {a)
7]
Vinp pz2 Vou! ]
(a) Recortador simérrico (b) Vout-del recortador simétrico

©3.16-

i En la secci
estdn: parados. y e:!ste
de sujeccién necesitan:
estén en “movimientos:
corriente, que. switchea’
no existen pulsos en 14

Un detector ~de pulsos ac
mostrado enla fig. 3.177% :
capacitor C2 rec;xflcar‘la >
capacitor .durante “los- niveles bujos de ;
obteniéndose una sedal continua 'y .cuando existe relo




y
‘desconectando ‘unarres

carga
funcione
euviando un nivel“l6gicor alco a 1

bl

(2

o}

Fi

v 34

RELOJ

RESIST. DE
L Rie  GANGRIA

"7

ETAPA DE POY

Figs 3.17 Circuito limivador . de corrivnte

a‘uan: transistor . para amplificaria
tor;~de - anunui1v, Zconrctnndu )

La. sedal ‘continua. sco (-nvl;
ésta’switchea, an’

1

Sc2. rdﬁldamento e

nqunnndo a- Ja rcsnstoncnaﬂshunt

Hlentrns que-el ‘tiempo-de: descnrga
S§.) para asegurar que. se excite lat base de\ls
pulso bajo, como se muestra ea la fig, v3.l7 b

Veo

RELOJ CHM [

Gl-a .n

V DEL CAPACITOR

g« 3.17b voltaje de carga y aescétg

Para la carga de C2

Si carga-de . C2°=-0.05
"R3I=2200 OWms” TaTIT4TY
Para la descarga.de’'C
Si descarga-de’ C2:%52
R4 = 82 000:0hms:

Cilculo de R13




2¢

RELOJ

SWICH DOE LA RESISTENCIA SHUNT DE SANGRIA

vece

-6y

TIPIZA

100a7 2W

= R18

Vee

Ics

CIRCUITO P RpCIPAL

CRCUITO SINCROMIZADOR

Fig. 317

46 Vv
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Ty
Chmre Ogy pagree A Pades

4
e L. TP 324 TIP32A
.y
4
L
T O

TIP3IA TIPSIA
L TIP32A TIP3z
y L
’ T}—" P F—K
IR
b r———t
hmre puc mama b mony
i
P30 TPNA
wr
swicH T
PROGNAMABLE

CGIRCUITO DE POTENCIA

ESTRUCTURA DL LA INTERFAZ HARS-C 88




3.4 ESTROCTURAS DE 1."}\ [;\'e'rERF,-.'zgnARa'-'cBg~'

La interfaz HARB: c89 (ver Fig. .3 25 ) controla un :
del tipo-en derivacién, qué hﬂ]ﬂ 1a herramxent ercorte (Drem
moto-tool velocidad variable, modeto 370-5) 3ur-~pér£orari'y
regresa .a lugar de reposo. A continuacidén . ise - muestra
estructura a bloques de la Interfaz HARB-C89 ~‘fig. 3,.18:

—

SENSOR DEL LUGAR OE REPOSO .
— SWICH DE  ° POT.  SWICH DE
BENSOR DE LIMITE DE LA CA ALIMENTAGION ALIME N TACION,
Y PARA EL MOTOR
[Puso oe acrivacion 1 ONTROL BE_ IR0 || PROPULS OR.

Fig. 3.18 Diagrama a bloques Qgrla;esprﬁc;pra

{nfcrf&z
HARB-C89 CERTETIEA

El hloque del ‘switch de alxmetacxén,
herramienta . de:
de limite  de
alimentacibn

recon celaipos c16n de’ la
de.

‘propulsorlpé
ah{ :baj4ndol
reposo,

tmiteé: dela ~carrera,
ptoechtrénlcoc.

Eiyﬁéhsdiidel
estsn . . disefadoy



A (Ol\t Lnuduléuv-‘x- nucestra dla estructura dé uno.de”

el iiotro
[ '"uul. T

Iswitenloptoclect

SWICH OPFTOELECTRONICO
[t ks 3 3

|
| YeL o
i
L2 _la_1

ENISOR  DETECTOR

(a) LED-emisor y Detector L (b) Apariencia flsica
- oL F{g. 3.20. . Switch optoelectrénico

De la Fig. . 3, 21.7el LbD em\sor es’‘alimentado . con® RlO,
gcueralmente para un LED demanda .una corrnento de aproxlmédamente
~ 20 mA,: cntonces RlO $ Ohms a llb W

id
Fig, 3,21 polarlzannon para el switcn optoelectrdnico
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RIl:-en 'serie .’ coni el
corriente. de base. del: tran
radiacisn tinfr
de Mo luz,:fig
corriente mdxim

detector du~'1nfrair Joy
lEtOf TG,’que conducejal

f iy poriI1C25 que ‘estd
dlimentaval: PRESET del IC6, -conectédndose ]a a
quei'el CLEAR continGa desactivado E

xentacLén,mLentras

a5



= Hotor-de pxopulﬂm\ Al finalsi dessu cnrrorn E X
E1l sensor Cdeslugar dé rnpnsuﬂsigue eénviandoiun. . pulse “"bajo,

manteniendo lalalimentacién concctada y cowmo en el caso anterior.

Ve Vec Ve ' : .
L 1 Rr ica Ic2 1c2
(PR) ENERSIZA
€L 3
PULSODE = —
ACTIVACION T ica
1 Icl
Qo 1c ica o Q
REL O )
cs ce CTO DE POTENCIA
Lo (CL) DESENMEROIZA

fig. 3.22 Cto.que cuumple con'las,condicibnes ahteriores

El . circuito 'RESET: es Qando:'parn que “al ‘1n1c1u]xzar la
alimentacién ' dvlisistena,; se conectel llmentuclén -'del motor
propulsory el-circuito RESET 3 S

El Lunrrul de giro-del’ motor propulso
herramienta de’corte . El controlde &ir
el FF (IC1..B )7 - que rocnbe dos. senales’, un' pulso enviado por la  ’
computadora CP/M y. un nivel logico, que manda el”sensor de 1fmita
de la carrera:por imedio de un inversor (IC5) y de una puerta’ AND
(1C4) como se iwuestra en-la fig.. 3.23

0—= BAJA
Q—0 SUBE

Fig. 3.23 Control de giro del motor propulsor
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De . la fig..'3.23, ‘cuando se inicializa la “‘aliméntacién el
.RESET bloquea la puerta I1C4 activando el clear del FF-ICI (B) ,
“Ta ‘salida- Q baja hace subir al motor, el switen. . de:“alimentacién
“para al--motor. pronu]sor al llevur al lugar de‘reposo P |

El. pulso. de actlvacldn es enviada por Ta computador
ncuando el “switch’ de lugar. de reposo estd degactivado,
“Iimite'carrera. estd activado, ‘situacién enque el /CLEAR

(B) i escd desactivado, permitiendo la-
3permanentemente a‘Veeyfigy La: sal\da Q del IC!
“racunnivelilégico: alto,‘ >

baje., :

‘Al
‘sensor
emxsor,,.

Generadas “las-senales que;
cambian elAsentido de 'la corriente’que circula’por’los-
del’ motor. propulsor, son enviadas a una . etapa-de potencxa para
‘que “suministren la corriente necesaria para-el mocor.: propulsor

como se muestra en la fig. 3.24

’

W w
~
=
re ™
v
® [ 1] [ -}
T T2
v MOYOR €D s
. i
A3 2
Vee 3 13

Fig. 3.24 Circuito de potencia para el motor -propulsor
(alimentacién'y control de giro.
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Calculs i de
cbuffer’s:
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RESET
vee ¥ o VO SWCH DE  ALIMENTACION
s * EPL
”
v
o [
>
8y ic3
= ic2 K2
'
by wPe
< *lea
o YeE ¥ e vce . POT. DEL SWICH OE ALIMENTACION
g = =$Lg s 4 L vl
s 0 Ica Lo RS
g u“s N ne 7
s TP 328 k4
1cs { ic2
4 . [ =] 680 ™
s
L
[Lies T
I i
L/

SENSOR LIMITE DE LA
CARRERA

RELOU

CONTROL DE ORO DEL MOTOR PROPULSOR

Fig. 3.28

EBTRUCTURA DE LA INTERFAZ HARB-CO8®

POT. PARA MOTOR PROPULSOR




CAPTITULO.: &

PRO(;RA ALIO"J DE ADE PASOS

“roma. - barrenador,' o

‘excepcidn

x/n) def 3900
3 éreas dxferentes quesan:y
Cunctén y teclado de control (ver'
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EV pa Bt
cualqui
dos uhvatOH.

cuordlnuclén :

competadara. 5@ O_Fllp.'l"

des Limite delcarrera: (vir-cap 5
“de’ algunas otra computadora durnn:e

"mindo. exterior”
con dxsposlclvos‘

Ja) ELS mlcroprocesa oripregun
un curncte

En:

interfaces CentronLcs y’ VCBBBZ
moncionadas. La- ln:er[ace Centron <
'inprcshrai y ‘se caracterlza po




La; 1nterfnz paru el‘puerto 1EEE (MLGBBZI Perxpherxal Intertuco i
Adapter . P1A) proporcxona un método Elexible’ para la.conexién ide
pcriféri 8 : ELZPTA aunque relat\vanentc compleJo eniEsy.
CPU:manejar una: amplia variedad:’ de equxpos'
ca adtc ondl m[nxma y una programacxén sencxlla.

exactn_tnnto de la, técn\cu de’ transmtStén de
nterfaces para la ‘comunicacidn  eén.  paralelo

[ﬂ (gfgo) ; oy
COR?EENTE W!DAREjY Dlg DiIscCo P\:)E:TO g
DATOS MEMORIA E/8 ‘E‘“
PROGRAMA t

fig A;x .- El papel de la computadora CP/M en nuestro sistema.

ege’ utxlxzd para’’ comunicar
2 f rendxmxento

representa.una . .parte
El "'lenguaje ‘empleado’ipar.
HARB-C89  'con la computador

ntrolar 1as
CP/M ha

Es  un 1enguaJe estructurado que pernlte
medida nuestro ktfﬂbﬂj0~Asu5 grandesivirtudes
herramienta muy utilizada en la escrituraid
y ha sido utilizado con. el mismo éxito
de control numérico, programas. de prnce amle"
de datos .




$0 'cﬁ 'cstructuras
nnCLén tdalz)ies la
ra. que,:sn;‘
20050 :

Ustalmonte
anadas..fun
func i Mai
purdaiie)

10 producidospor ™
efnignanA‘y“ Ritehiey:~
suféeriinuestro) cprograma

I{nea por. 1 Tnea Ly Lenerar para
F(tedaviano binario) y guardarlo’:

nu s v;u utublv. LRl

intermedion eskaceptado. por un pvduruma mé
: nost propurclonn un:programa eJecutdhlo Ceil
que ejecitarse muy rdpidamente, contrario-a lo.que.
un nntﬁrprete, ya que estv ‘dltimo convierte.las lnstruccxones del :
usuario: a c¢c6diyo mdquina conforme va transcurriendo el prnbrama,'
consumiendo un tiempo considerablemente mwmayor durante sul
‘ejecucidn.. ‘Por esta raz6n existen muy pocos intérpretes -‘para C
(ver refs. 18 , 19 y 20).

PROGRAMA COMPILADOR
FUENTE MIX C | LINKER
cC.coM Y AACHIVO EN LINKER, COM ARCHIVO
{PROG. C) ARCHIVOS DE coDKo Y EJECUTABLE
APOYO rﬂ INTERMEDIO [P ARCHIVOS O B
ARCHIVO cc.ovy APOYO : {@INARIO)
ASCII CERRORS. DAT {ProG. WIX) (ProG. cOM)
STDI0

fig.4.2 .- Funcionamiento del compilador MLX C .

40104 0 De la Palabrade Contral

bnlabré'dé~coﬁtrol que” se
a‘competadora CP/H’ es la

La organizaci6n de: |
envia por-.el -puerto
siguiente :




XixX|x!lz Rz R, C2 CI' bit mcnfo»s' si{gﬁkii"'ifské,c‘iva~

b7 bo b5 b4 b3 b2 bl

fig 4.3 .- Codificacidén’de . la p.{yxrla‘b‘ra' de.
- s = _.salida,<nu:=:nozusado.

“una’ 'sd‘li'd
del:motor




nu|nu nu (nu Yl YO Xl xo bit menos significative

L7 bé b5 b4 b3 b2 bl bo

fig. 6.4 .- Codificacién de 1a palahra dev
“e=entrada ‘A0S B N0 usado

Donde’ . lus b ts‘ b0
posicién minima 'y ‘méxima rcspect|vamente
activados ficonsun MYl 16gico)
lo hacen para ‘el eje 3 ETAE

EL puerto “de “entradas
‘con{igurado.para.entrada’’y

_La’ configuracién i tanto . delipuert
vorrespondiente’ sé muéstran-e

En'la‘seccis t uestra‘dnicamente cl catdlogo . de "
funciones: . del:. grama:Barrenadori'o de control i Eliprograma’
Generadur se expnnn en stgulcnte cap(tulo. coE SRR : :
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42 CATALOGO .DE

tréfnco de.la‘ Lﬁ(ormacidn

E1 programa utllxza comn'puertas
puertnr CENTRONIQS' ye el puerto

““las’ dpsvxnperfpces HAKB CB

tareas
siguientes '’

ZONA DE' TRABAJO =

SA

¥, [ —ORIGEN

X

fig 4.5 .- El punto asa! “eome punto de
referencxa cero® o p tO'de inicia.




Una. vez quees Lo
como- Fya - sabimos

coorde a8’ dil e
datasy para-poder
o e

becidir o
para“ihacer
X yaiy
ya pied
coprdiitag

tLoracisn.
dada

Pre a 'co’mputad‘(;r‘a ‘paraileer el
estado 'delos. sensores, inicializando
b 1C68B21 (ver refy 24) .

OUTP () e INP:




4.2.3 Lectura de Posicién de Ejeﬁ

oULa funeii6nT i POS: INIC () .lee:por el= puerto
1EEE. el estado’de los”. sensores ‘quienes - son ;
obturados por sendas pestahas 1ncorporadas en i
C-’Idﬂ’(.‘_]e‘- Posteriormente’ evalua la lec:ura Yo
Jdecide el movxmlen:o,de c¢ada’eje “hacia' . el
sorigen.:: segun ““'convenga-.para “! f\nulmente -
realizar el reconoctmleuto de dxcho punt

FUNCION: FOS_INIC ().
“CATEGORTA
ETAREA:E Posiciona
oY analizando il
reconoce re"

FUNCION:  HOME"(16é




Ho 204

FUNCLON;: =

'Cuntrol'dﬁl”vns

o

cionamientd y Barrenado

la funcién GOMAND "() comanda y .controla ‘el

. nﬁmnrn'(ln,-‘pnsos‘ yild.direccién de los motores

de los . ejes X'y ¥, mandando la orden de acti-
vacida.desla éeramienta una vez obtenida la
cuoernadu deseada.Inicia su. tarea accesando
'aidn:ns por“pares coordenados provenientes de
Ta:Base gencrada -con anterioridad a la cual
s0’ ha direccionado el ‘programa Barrenador,
aceptando sdlamente valores positives de di -
chos “datos.

Guando "los motores necesitan idéntico ndmero
de:pasos para llegar.a una ‘coordenada espec(-
1[:3 ‘sedice ‘qie ningin ¢je 'demanda compensa
n.oSiise reqiicre ‘compensar alguno.da los
§,esf0 funcién compensa al cje en . cues
‘coniel ndmero’ depasosinecesarios, petenxen
al o:ro ‘eje. mxeﬂttas termina la compensacio

DATOS ~ENTHAD?



,dir2,x2,y2)

FUNCION: "DEC_AVAN. (dir)







Fuucxon. .SALE (bytn,&ube,bajd,npds)

,CAIEGORIA.‘De Barrenado

_TAREA: Handa ~seﬂg1es 'de relu] z
e spara.’ avanceide’ motores aCravé

“palabra.-de.: control’
CENTRONICSﬂdE‘ CP[H“

"'DATOS: ENTE

PARAMETROS D

4.3,

n.las
~Software
(Morganic)
diagrama d

ecuencla
guxendo las ségxt



INICIO

Preporaf
Leocturo de

Sensores

LECTURA

4

antr

Heclo HARS-CO6
peca resoncoer
free vesss el

ORIGEKN

Casx

53



Flujo de Control
Hacla HARB-C6

pore
Ptulclgncnl-nu
-

~fig. 4.6 .- Secuencia de actividades de la programacién de
TEre At rgontroel E ;

cealculan en. el
confeccionado™ de
na:idescripcibni-de:
\ Usistema .y




El ﬂl(hIVD [uvnln dnl progrdmd Barrenador es el siguiente:
MORGAN .

”iucludd'(gﬁ
#define DRA
#de€ine CRA'

*PlA;Data. Negxscer A . *[
JXEPIN Luman VRealster AL */

"ﬁpns520{;

W'i/*»Funclén que prepara‘a tal compu */”

INX68821
<L esde el puer, */;

c=0,
OUTP” (CRA
e=03:

ouTP (DRA,c),
Cem0x243
OUTP (CRA, ¢}
c=LNP (DRA);
c=IHP (DRA);

,c);"."i

POS INTC ().
{

int lecy
cont=0,

St
€ HOME (lec) 5.3

S5



y o 5 =
HOME (lec). /% Funcisn que -mueve -los. ejes

- - /¥ hacia el ORIGEN habiendo eva -
/* luado:la:lectura.de los senso-

L% resde. limite’ de ‘carréra

break;
case 0Oxf6 :
npas=20;

break;
case Oxf8 :
apas=20; "
* AVANZAY (npas dir2?)
break}
case O0xf9 . : S
npas=20; " " dir2=}
AVANZAY (npas di
breaky - uul
case Oxfc™:
- ‘npasg=20; -

break;

default : e )
printf (" error:
break; - R
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Yool :
"COMAND; ()

/% Esta funcidn comandalos* /. :
Uol% movimientos ‘de los ejesi*/

*/

Sentid
‘Sentido
"Reloj. . 5%
‘Relojiiily ef "
“Taladrow %[ o




3 . o
DEC_AVAR (dlrl der,xZ,yZ

/* Decxde que eje nccesxta conpensn */
1nt dLrl, *

n €l avance y:lo compensu */

AVANZAX 1a8g’, T avance de. los eJes */
T y Yo s

ecuta el avance del eje.. X:- %/
con:la’ ‘direccidn ycantidad-de- */i
pasos’ necgsarlos para‘el motor */

58



¥ . ) :
AVANZAY Copas,div2) =

i 'u:di;,d‘e wf o
c‘,l:@nld‘t_uri.:r*/ -

table byte,através del puer.*/.
ENTRONICS: También.pide el */:
mbie Sy

breaky

)
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CAPLITULO © 5

,C()MUNICACI.ON ‘DE" DATOS ENTRE EL: SISThMA BAKRLNADOR
‘Y. LA MAQUINA CAD y

componentes a.
‘funcionalidady . ci

sistema éptimo,;
Es . . necesario
an61151s. Esta forma

de los buscadosy

sntxsfnctorln.«

5.- Evaluacién.

6.~
wdibujosy
‘ensamblado




5.2 0 ELCAD

CAD “(Computer: Aided Desipn) vs una té(nlc.‘l por mudlo sdeirila
vadl Dasdesceripeiones “grométricas deeomponentos - flsicos  ‘picden
ser. creadas:’ y-almacenadas: enforma sde [fmodelos, mntcmdticos,i

dentro de bases de datvs. Pucde definirse como el ‘uso de sisteinas::

de " eémputo en lapeyo -ala crenc:én, andlisis, modlflcac16n y
optimizaciénide. un di nq. £l séftware de apoyo:ipara’ SLEtemas CAD
consiste’ on: prngram. . para limplimentar erflcos y- programns sque
facilitan  las.; [uncnanes dc |n5gn1grin (vcr re[. ~25).

En - otrnﬁ palabrns la CDmblnﬂ 16n dc hardwareA
computadora
permitiendo
visuales

Ei f,c}w"




Otra alternatxva en: el U80 de sxstcmus CAD e® lal pdsibflidud
de poder desazrollar .una base de datos para la mnnufactura de un
praducto. :

Entre los beneflcxcs del CAD se encuentran.

- !ncremento de ln productxvtdad en el drea de dlseﬂo. :

= Andlisig:dedisefo,:con.lo cual, los digenos se  acércan; més a
su’ ‘nivelv éptimo. Un’ S\stema CAD tuen:a(‘cun rutxnas de

. anflisis"de diseno.’ S

< VErrores de-disefio mepos frecueutes. 3 L

= ' Mayor precisién en los cdlculos. de dxseﬂo.; 5

- Los d\bujos pueden ser mﬂs comprenslbles. Ly

+ 7 "AutoCAD almacena
"subpartes' i 'llamadas’ < Layersy
_’pnr separado. La’ bage:'de  datos; prxmarta

~Layer ‘de puntos (referente

la éscala’ requer\dn
contener; sinjrepresentar;un-e
circuito: ‘electrénico e
s6lamente.la . informac







Alguhaég,aplxcacxcnes ‘del CAM-para

soporte de. mnnufactura san:

Prohramucxén dL concro\ numérico patra“ mdqutnas
autométicas. : >

~Plancacién.del prcceso automdtico, en elique la conputadora‘
prepara una sccuencxa para pra:esnr un producLo : i

o'’ camponente.

- Determinacién. del tiempo standard para unn
_produccién’ particular.

En-control” de calidad los sxstemns CAN son
en-la-ingpeccién, y pruebas de componcntes.

Entre. los beneficios 'del CAH se“encuentran s

- Disefo y:optimizacidn-de herramientas. par
Prooramacxén modular del control numérxco
= -'Plnnencxon de procesos

‘~Ensamblado.de partes: :
Inspeccxén por: computadora

La :[ecnolugia' CAD/CAM “se re{ncre ‘2l us0
dtgltales que; presentun dlversas Euncxunes dentr
produccién. : sistema’ CAD/CAM Se ies
dlrecta entre el’d fo" y la construcctén

“Gréaficas

f£ig. 5.4

Relacién Diseno-Construccicnien sistemas CAD/CAM
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54 CONUNTCALION DE

;Nfud vi)n'
Conceptsi
cunu'nid

fstailcopiaise:cealiza desd
hacia totro . disco: Eormateado para
reférente.sinl " Y e pun:as“

E barreno

. E los
“archivo: Madre),

programa.del Barrenador (Horgan.c)
‘la,~computndor
;programa de Ge

ealxzn ta’ base de datus‘ .que
Morgan C). La‘base . contiene
ada uno_de‘lus?barrenos Y
L "generacién’ se.
(cuya -~

CEl. lprogramaiG
requiere:;ielipr
las coordenada
o5 ;

basura'l concenxda en @l archivo. ‘Hadre
pasar: sélamente las’ ‘coordenadas. par
pares. Zﬂlf;reSu)tndoj e’dicho “enmascaramiento se “almacena
finalmente  ‘en una’base de-datos (sin extensién) ,que es.a :la
cual se’ dLrecc;nnn al pronrama Burrenador en el momnntu de . su
eJecuctén . ;

Cunlquxer Lnrqrmacl
es  -ignorada,. ‘dejando

(1]



FUNGLON "¢ “Main . (). 7

o8’ movinientos
ir- hacia ' las
‘<guardarlas

B "~,"k(,prinréf'7(" "y b).‘
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5.4.3  -Protocolo dé‘Comunfbucién

Para " enviariilas’ sedalesinecesarias a’las cinterfaz - HARB-C88
seutibize et pucrto CLhIRONle cuyo pruLugulo de Lumuulcacxén
vapleadoes el du da de "Nandshak\nb el cual hace ‘uso dc
tres aunalc L o ”

el bus. de dnto:,
ndo al perlférlCO

ne dehe ‘enviariotro dntu a8 procesar.

Cuando “sa’ ha’ prccvsado ccmplcc mentc él- dnto
periférico-"desactiva ..la senal. ‘BUSY: nmed\atamenter
durante’ un: pequedo lapso de ‘tiempo lai'sénal ACKNOWLEDGE
‘con:lo que |nd\ca a’la, compucadora que; uede procesar otr

Laz-siguiente fig, . mueatra las redl :
~lantes mencionadas.

©:CA80
con:’’

. En ‘el
informar’ una

rangportada’: es




disponible para ‘la ,computudara. Esta.linea ‘és ' lefda -por’ la
computaddra: ’ ‘en’unspuerto’ Separado, ‘conocxdo camo
puerto. de: estatus : S :
-ERCun pugrto
autbmﬁpi;émgnté po

envtnda
cada’

o5 La: comput cuales
sélo se ocupan : §

uerto,CENTRONICh eév un.

Transmit.data’ output to prlnterf
Receive: data’input. from/ prlnter~
Request toisend output 'to.printer
..Clear? to send 1nput from prxntet

&8



ledr:

Para
puerto IEEE
Este

puvrto

Int
registrol

fmemoria’iipars
internamente:
(CRA CREB).

LDDR

coma T entrada’

~Esto es“llevado.
el ‘CPU.'en-los .8 bits del DDR,

,son utilizados'

he‘futll)z Suf

utcrola o

(Peripheria

T feglstkq
‘CPU

‘el
e

To."como salida de’cada.: conf\guractdn— de regls:ro.
a’’cabo mediante la-escritura’de ‘unos o ceros- por
los B bits puestos 'en ceros . causan

Zque.. la correspondlcn[e conflguracxdn de registro.  funcione . como
entrada, y puestos en "unos", que funcione como satida (ver Tref.
24) .. X

K WU STRA Corfrol A
Et (1sc A} GAl
39CA2
0
8! ‘l ovnv'lcu
‘l, Register
R LA
208 ORA niertese
A
. oripheriol
ORS interfeas
[ ]
LY
fr 20113
ool
(CmB!
™TF 37 tis caf s Bl
{aterrupt Statue Control B
69
AT FRAR My ;';’*
LR BT B K B Pk i.
&y ' < SRt o
+ v PARTED Y sl c TN
wAUR BE w slSLidTECs




El- conector:del: puerto IEEL de ta” computadora tiene: 1a siguienté:
conf\gurBC|6n : : :

Nimero de ¢

‘Interface” clear'
“Not-‘ready for data.
Data 1/0

D6

D5
TiD4
S D3
Sl D2l - P
2 Yo .

-Remote enable»
Not: dgta_acce

La funcién en leﬁguaje Cy,
la programactén de.: .control..s
IEEE . (ver. cap. h)

al puerto




5.4.5" Proceaiﬁi' ﬁoHGénergi-de;TiAbajé

“pisedar en AutoChD (SLS.Op M5- DOS) ya sea-un circuito~
alectronico completo-en uno’decuyos: Layers-se’ Propox-::

‘cionen las.coordenadas. exactas de . los barrenos {Layer
de puntos o base de datos prlmarxa), o ‘un'dnico Layer
‘con las coordenadas necesarias, y salvarlo, La. infor -
macidn que contenga el Layer de puntos debexd estar en
escala . 1l:1 .

Con ayuda del programa intermedio de comunicacién M M
(Media Master,sis. op. MS-DOS) formatear un disco para
sistema operativo CP/M ZORBA 40 Tracks y en ese disco
hacer una copia del archivo gue contiene la informa --
cidn para el plotter (archivo con extensién PLT 6 ar-
chivo Madre)l. E1 archivo Madre es creado automiticamen
te por el Layer de puntos .

Poner en marcha el programa Generador MASK.C para fil-
trar la informacidn y crear la base de datos con la in
~formacidn que ya podrd ser entendida por la pxograma -
.cién de Control .

:Teclear:;

(MASK] (<) (nombre ,PLT) (&) {nombre)

programa archivo Madre Base .de
Generador Datos
Colocar la tarjeta de circuito impreso a barrenar Y

encender ol sistema barrenador .

Ejecutar el programa de Control MORGAN.C (sis. op.CP/M)
dixeccionandcle la Base de Datos obtenida en el punto
anterior .

Teclear :
(MORGAN).. (<)} (nombre)

programa Base de

de Control Datosg

g



{CONLUSIONES

La = experien
realizacién
modificaci

adquiridos,
tew visualiza

EL “proyec
cusl . esta

'
ontornos,
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APENDICE

USLSTENA. OVERATIVO:: . CP/x

“unisistema’ operativo-
_producidoiporiiDigital

Al S(control’
almacenadolenidis
Research :

CP/M ! ¢ e’ contlnuameute Len
{ nlentrds Susistema.esté carquo,
El WON[FOK conststc en tres progrnma‘,
s ke Opcratlng System, para manejo
B10S (Basic 'T/0 System,: para lat
et tos);" guerestdnal sservicio-dell ot
‘, el CCP. (Console Command Pruuessur),,
susuario através de las. 6rdencs yr
JioecCPiivesvels médulo canzel”
‘ticne su primeriicontacto con, :CP/M iy es el responsa‘1
,ﬂucurpretnr los: cqmdndns que el usuarlo teclea o

f;um;pzoi de CP/M.

“Yel-Cconjunte iode’ llamadas: pnrn
Hardwatceide la computadora desdeel prngramn{ -
gichdd'de’enfre‘ella a-la llamada: =L
L 1lamada ‘,5'; i'stema- operacxvo envialoique: -
s argumentoi.cde Euncxén aly’ puerto’ . paralelo
,crNTRonxcs)’dé laimpresora (b7 = b0)i o ko
Esta.:forma ‘ide trabajar por.: parte del
tiene “la fventaja~ dé: que: como. sg .recurre
~hardwave: '“los. .procesos requer:dos se vuelven m
mayor: detalle verirefi:15°),
< Todas - lns vers:oncs de: CP/H txenun dos tlpn

5‘;, pndo a
comunicarnos con eJ_
de ” upGCHCléu,f‘

d

-"érdenes permanentes
i 6(dqng§lrtranw\:or1as

. Los’ . programas - cortos -que : ejecutan -las 6rdenes...permanentes
siempre estdn. eén memoria .  Las &rdenes pcrnaneutes son‘ejecutadas
inmediatamente ~por CP/4  sin consultar.ninguna instrucci6n . del
disco. Los programas que-cjecutan.érdénes o-comandos transitorios
no. son ‘cargados  automAticamente ‘en. memoria i cuando. " CP/HN  es
arrancado.  Una Grden transitoria provoca que. “CP/M. wcceda.a un
programa del disco ; lo cargue eun la memoria de. la cowputadora 'y
lo  ejecute. Es decir , requieren 'que un conjunto de’ instrucciones
alwmacenadas -en el disco sean cargadas en la memoria  para. - poder
ser ejecutados . y
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7‘Resumen;De Ordénesf

DIR mostrar dire torxo,del disco.
TYPE! en ASCII.
ERA AR
REN

de wemoria en,unv archivo en

lar, 6rqdn aciua}r

vxsuallzar e ns
~hexadec1mal

‘STAT

1~archlvos
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