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INTRODUCCION

La razdbn por la que hice esta tésis, o8 para que de alguna
manera se tome conciencia de 1la vana utilidad que a veces se les
da a las computadoras, y aue wmejor ejemplo que el del conputador
Comodore-64, <que el principal uso gue se le da es para jusgos de
video, La verdad es que busco mostrar alguna de las grandiosas
utilidades que puede tener wun conputador, dando con este ejenplo

s6lo una idea de lo mucho que éste pusde llegar a hacer.

El brazo mecanico que se ilustra en esta tésis es un disefio
ilustrativo de lo que puede llegar a hacer un computador gque
aungue no lo parezca tiene la tecnolegla recessria para conbrolar
cualquier cosa, con el debido transductor, software y debidos

dispositives de potencia si as{ son requeridos.

Para entender algunos de los bLévminos, y como funcioman los
diferentes dispousitivos empleados, @5 necesario que el lector

tenga conocimientod basicos de microprocesadores vy de mecénica.

Estoy.conciente que Lambién existen infinidad de maneras mas
fariles de hater lo que en realidad hace é&ste brazo, gque es
separar pelotas de goma de diferenles colores y ordenarlas (de

acuerdo a ellos).

La manara en que lo hace a grandes razgos es por medio de un

led infravrojo que dispara su rayo hacia la pelola en prueba) la
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cual -minetrgs nds oscura sea mas luz absorberd y dentro de mas
blanca sea mds luz reflejard; esta lur reflejada es detectada por
wp-  fototransistor, transformando el reflejo de luz an
resistencia; mientras m4s lux sea reflejada, menor sera la
resistencia, mientrag nenor luz sea reflejada, mayor serd la
resistencialenlre emisor y colector) . Esta varianza de resistencla
con un polencial apiicado da por consiguiente wvna varianza de
corrients, la cuwal en un disposilivo oscilador variante con la

resistencia da por consiguiente diferentes frecuencias en funcidn
de  la resistencia. Eslas {recuencias se pueden determinar en la
cowswtadora  por wedio Jde una rutina en ensamblador que mide la
Tongilud de un pulean, ¥ por lo btanto cada color tendrd un rango
de {recuencias diferente. Tomando en cuenta eslas consideraciones
el prugrama decide en donde hay gque acomodar cada pelota vy cuales.
&N los pedgos o Seguir para tonbinuar @l procesa hasta

concluirlo.

Todzs estas manipulaclones del brazo pusden cambiar segon la

programacidn que a &ste se le dé.
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ESTRUCTURA Y DESARROLLO DEL PROGYECTO

Para . llaevar a cabo éste proyvecto se plantearon primeramente
cuatro partes principales, lag cuales son lgs cuatrp capitulos

posteriores a éste!

E!l Sistewa Mecdnico, El Sistema Eléctrico, La C-84 en
conjunto con el Sistema Elecirdnico/Mecdnico del brazo y el

Software Conlrolador!

Al describir cada uno de éstos capitulos se muestra al
principjio wna lista de regquerimjentos para que el lector tenga
un criterio mas amplio del problema; después doy uwna breve
eaplicacidn de diversas hipdtesis, la razdn por la gue &stas no
we llevaron a cebo, vy la hipdtesis que se realizd con su debida
enplicacidn, dibujos y diagramas de flujo segln fueron

requeridos .,




CAPITULO I
LOS SISTEMAS MECANICOS DEL BRAZ20
% EL SISTEMA EXFULSOR DE PELOTAS
Requerimientos de disefio:

% El sistema debe ser para #N pelotas.
% Cada bpelola debe ser probada en una Area cerrada.

{puezslo que el disposilivo sensor se exita también con la
luz normal).

¥ La secuencia de pelotas es indeterminada vy por lo tanto
el brazo debe esiar preparado para cualquiera de éstas.

¥ Este sistema debe contener un nimero finito de pelotas y
tener la capacidad de en olro punto llenar su slock.
(Y con ego, alcanzar su completa aulomatizacidn)
Antes de llegar a éste diseMo se pensaron en otros dos vy
también se hicieron sus prototipos, no son explicades por que no

funcionaron tan bidn como éste,

La wmayoria de piezas de eésta parte del proyeclto estan hachas
en acrilico, Ilos canales fueron sacados de nmitades de tubeo
Conduit de 1"1/2.

Para hacer esta . parte del proyecto se contd con un solenoide
cura carrera efectiva es de 5 mm. (Figura 1.1) por lo tanto se
tubo que calcular de una palanca, la longitud del radio con
respeclo al eje] para obtener el novimiento deseado (Figura 1.2)
y asi miswo la trayectoria de toda la pieza (Figura 1.3).
EXPLICACION DEL FUNCIONAMIENTO

Para llegar a hacer este movimiento, considerando la poca
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CARRERA EFECTIVA DEL SOLENQIDE = 5 mm

PUNTO MUERTO INTERNO

PUNTO MUERTO EXTERNO

Figura1i

Catrora y
puntos muerios
del Solencide



D1 = CARRERA DEL SOLENOIDE = 5 mm
D2 = DIAMETRO DE LAS PELOTAS = 30 mm
R1 = DISTANCIA DEL EJE AL PUNTO DE TRACCION

DEL BRAZO = 10 mm

RZ2 = 7
D} _ D2
R1 ~ R2

D2

RZ2 = D2 Rt

D1

Figurai.2
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Cateute dol radio
€on respectio
al eje



POSIBLES POSICIONES DEL BRAZO

BRAZO EXPULSOR
(PUNTO MUERTO

VECTOR . INTERNO)
SOLENOIDE-
BRAZO
SOLENOIDE
TORRE

A = PUNTO MUERTO EXTERNO DEL BRAZO

B = PUNTO MEDIC DEL BRAZO '

C = PUNTO MUERTO INTERNO DEL BRAZO

o = PUNTC MUERTO EXTERNO DEL RETENEDOR

b = PUNTO MEDIO DEL RETENEDOR

PUNTO MUERTO INTERNO OEL RETENEDOR

n
]

Figura 1.3J



PELOTAS
TN

L]
O Pesiclén de andlisis

‘ da color

PELOTAS

BRAZO '
ACCIONADO

Figura1s

Expulcidn de pejota
selocclonada




SOLENOIDE
SIN ACCIONAR

S

SOLENOIDE
ACCIONADO

Figuraae

Troyectorla del brazo y
Sus radlos de funcionamlente

Figurai7

BRAZ(Q Braz acclonade
EXPULSOR

... RAMPA



RAMPA DE ALIMENT ACION

RAMPA DE EXPULSION

Figura 1.8

SISTEMA COMPLETO




:évrera del solgnoide se disefd con una palanca, la cgual esta
dividida en ‘d05 partes donde hace dos diferentes movimientos,
(Figura 1.4) la primerva parte,introduce una aguja entre la pelota
de prueba v la siguiente a probar, de tal forma que la siguiente
no cae sino sblo la que ya hebla side probada  (Figura 1.5). Al
termninar el movimienlo el sistena vuelve a la posicidn inicial
(Figura 1.8).

En Ia Figura 1.6 se pueds apreciar la trayectoria de la
eslruclura ligada al eje primario, y de que manera se afectan los
radios de accidn del subsistema que deja caer la pelota, el cual
S8 emPieza a accionar precisamnente en el momento "BY indicadoe en

la figura, y rolads cowplatamente en la Figura 1.7.
% EL SISTEHMA TRACTOR
Requerimientos de disefo!

* Este sistema dabe poder mover el carro con todos sus
woduwlions arriba, mas aparte las pelotas.

% Debe de ser capar de poverse em anbos sentidos, y poderse
deteney con dos sefiales de control.(1(0/1,adelante,atras),

2(0/1 ,detente, caninal)
El armazbn y gran parte del sistema Lraclor del proyecto
estd hecho  con wn MECCAND ( juego gue contiene una serie de
pieczas univergales ensamblables entre sl a las que se les puadan
acoplar, olres aungue nd sean de ese mismo juegoe)., Se hizo con
esla erramienta por su variedad de piezas va desarrolladas ¥y  suw

facilidad de acoplamiento con otvas prefsbricadas.
Fara bhacer ol sistema traclor del carro gque cgonsume una
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energia de [EkEkkk] usé el motor de wun autosstereo el cual
consume una fuerza de 1.55 W, instalé un arreglo de poleas con

una relacidn de 26:1 (FIGURA 1.9},

15



Relaclon de poleas \

(%:6>(4:1)=1Rev. ©

39.29 =1Rev. %)

Figura 1.9 Sistema Tractor



CAFITULD II
EL. SISTEMA ELECTRONICG DEL ERAZO,

* SISTEMA DETECTOR DE POSICION
Requerimientos de diseho!
L Debe de existir 1o wanera Je que el sistema sepa en que
desiine e encvenlrs, vy como dirigiree & olro cuaslquiera
que sea dste.

+ Debe tener capnt idad para w1 destinos.

En lo prinero gue e penad al disePer esla parle del sislena
Tud  en wn decodificedor de posicidn, sconwdende en el suelo  wna
hilere de interruplores de Lipe micvo-switeh perve que cuende pese
el carro por ceda una Jde las pusitiores cun SWw pesy aclive el
inlervuplor correspondiente mendendo dsla wefsl o la compuladore.
Foroe de ealo ewnere, en aedide que Ia veviedod Jde colores
a&mentara, Lawnién el decodificador de posicidn y 1o cantidad dJda

micro~uwilch,

El wsislema deteclor de posicidm se 1levd o tabu ton un
Lranaistor y wn e infrarrojos (Figtee 2.1, el ledd nanda ca sz
de Juz hatia el suelo wn Jonde exislen pedazos de pevel  alusimo
Lehélendﬂ cade desline, en cwento el az de luwz es vellejado  por
el pepel aluminio, ¢sie exita la base del lransisior  infrariojo
disperandolo., Esie es el prioccipio Jdel Tuncionantento, ehore paca
pater ode ege geEfal /o oun estado logico "9 w0 *17, el wAximn
wvoilaje que tlenemus en el Lransistor cusndo el popel  aluminio
eatd reflejando es de ©.8VEC, cuando no es de 0, 1VED entovices s

precedid o  Foruular un Jdeteclor llenado de ventans el cual e

17



puede heter  con wn LHM324 (Flowra 2.2) que conbiliene cualvo
il AT iCedores wrerat tonrles (o wbtilizado poe su gran inpedanc ii
e tur enbredes posilives i Lembridn por su buen ajuste de O UDC.U
= ENEC 2N s salide oi u elinenlacidn es de 0 ¥y BVOC) se conecld
en rEusbelo de preslcidn en 1o pabs negslive ajustade = 0.3VDC
pera uur  wwands el voltaje bransmilido por el Lransistor
infravoje  sobrepase fsle, ce glecule una Lransicidn o lae salida'
el cperecicnal e O o SVDE, pero como el papel aluninio no oeu
veguier 21 digsperu Jel LH3E34 Leawmpeco, por 1o tunté s&@ instaid wun
aitRovibive  Flamecds ORE-SHOT el cusl a2l Lerer un pulso en la
el ada msntiete un CLGNOT ldgico wn wuw salida durante un tiempo

chi:Lerninsds  pov un erveglo R4 CX!

K o= Q.23 (para T4LSIZ3)

Tw + T7T7 {nsd

RY = 13 LF ohas]
(r = 3I0H el

Tw = RIRRICRI{I+0, 7/RYY
= O ZR0ISICIIOMIC140.7/15)
450,620,

= 1.4 &,

1,

QU 5.

Tentends  la degdutidad Que el bBrazo, en cuanto encuenlre wn

deotine, lendrenuws un puloo o senor de 1.4 s, por el puarto,

¥ SISTEMA SENSOR DE COLOR
Feguer bmrenbos de digeho:

Y Pelevminar @b color e le pelole,



@

/\‘P&pbl aluminle

Figura 2.1 Detector de Posicidn.
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Figura 2.2 Circuito detector de posicidn,



¥ Poder identificar #N plnero de colores,

Para hacerlo se hiro un sistema siwmilar a2l de deteccidn de
posicion, un led y un transistor infravrojos gue apunian hacia el
objeto de prueba, la base del Totolransistor es exitada por la
luz uWltraviolela) al iluminar el objelo de prueba con el led
infrarrojo, éste con el reflejo alcanza a @xitar al
fotolransistor provocands por consiguiente una varianza en suw

resistencia la cual s diferente en cada color.

32 we ocurrieron varias maneras de ctensar esta varianza dJde
resistencia. Al aplicarle potencial existiria una wvarianza de
voltaje por su misma varianza de resitencia y por lo tanto con un
A/D (Analdgico/Digiltal) aunque de esta manera ocwpsiria fiuchas  de
las lineas de entrada de la C-64 para distinguir las diferentes

varisnzasg,

La manera tomo se hizo, fue con wun circwito oscilador
(Humero de catalogs 5552 el cual varia en funcidn de la

resistencia proporciconando diferentes frecuencias,

Fara censar dslas frecuencias, en la Conmodore-&4, del 555
galen dos lingas Para el puerto paralelo, la primera de ellas es
declarada como entrada {(es en donde eata 1la f{recuencial), la
segunda es decladada como salida, y sirve pava arrancar el primer

pulae del oscilador (Figura 2.3

NOTA: La explicacidbn de cdmo se distinguen los diferentes colo-
res estd en el capltulo tercero parte RUTINA CLASIFICADCORA
DE COLORES.
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¥ Especificaciones cronometrador E55

INTRODUCCION:

El circuito cronometrador mas popular es el 555, introducide

primero por los Signelics Corporation, entre las caracteristicas

que Liene s confiable, facil de wsar en una gran variedad
aplicaciones ademds de bajo en costo,
+ Reguerimientos de operacidn!
Suplemento de Vollaje (Veed = 4.8V a 15V
Suplemento de Corriente (Vcc = +5V) = 32 a 6 mA

Suplemento de Corriente (Vece =+15V) = 10 a 15 mA

Corriente de Salida = Z00 mA Maxiwa
Didisipacidn de Folencia = 00 mW
Temperatura de Operacidn =0a 70 C,

+ Los modos de operacidn del Temporiradopr 555;
El temporizador CI 555 tiene dos modos de operacidn, ya
cono un.multivibrador esiable (a) (de carrera libre) o como

multivibrador monoestiable (b)) (un disparol. (Figura 2.4)

SaGda ahta
VI
. Sahda bajs

v,
&
S muda| V.,
U COrIgrE brm— H

kbie t
Forma da onds Ua la sakda
18] Operacion en cartera Wote L .
. €t Do de 1alda slta 3e
E, Pulso de daparo V, detormuna por ol cirtuita, -
QuE va & Negaivg Voo NG &1 PulsD O mum!_
E. 555 V.
| Mods da
. o A 1 un disparo [+] A '

- . Fotina de onda te sabda
(bl Operacidn de un diparo

Fighra 2.4 Diferentes modos de operacidn del 585,
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+ E1 cronometrador G555 puede considerarse como wn conjunte
funcional «que tiene dos comparadores, dos tLransistores, tres
resistores iguales, un Tlip-flop y una etapa de galida, como se
jlustra a conlinuacion! (Figura 2.5

Doxcarga l

Ve oo
o—\T/- ! 4

. _ " _Rastsblacimiento
'I'letra%l )

Figura 2.5 Diagrama Interno del 555,

+ Terminales del 5585:

»Tarminal de salida:i(3) puede ger la fuente o 2l suministro
de corviente.

>Terminal de descarga!(7) se usa para descardar un capacitor
exbterno  temporizador durante el Liempo que la salida esli
baja.

>Terminal de voltaje de controli(5) por lo g=2neral se conecta
awn Tiltro cepacitor a 0.01uF de la terminal del voltaje de
control, a tiarra.

YTerninales de disparo vy de unbrali(2,6) el 555 tiena dos
posibles eslados de operacidbn y de memoria, Eslan
determinados  Lanlo por la entrada de disparo, como por  la
entrada Jda2 umpral. La entrada de dispare se gompara por esta
funcidn (conporador 1),



Bibliograiia:
GCircuitos Integrados Lineales y Amplificadores Operaciocnales
Robert F. Coughlin/Frederick F, Driscoll
FHH Prentice Hall
Segunda Edicién.
pag, 258
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# SISTEMA ACCIONADOR DE SOLENOIDE
* SISTEMA CAMBIO DE DIRECCION, MOVIMIENTO NG MOVIMIENTO
Requerimientlos de disefo!
® Los disposilivos enpleados van a interactuar directamente
con 2] puerto paralelo de la C-64.
¥ Los disposilivos escozidos deben soportar las caracte~
risticas Jde consumd de eneraia.
La manera en que se hizo fu® ¢on cuatro relevadores, tres;
para el cambio de direccidn, mavimiento no movimiento] y une para

el accionamienio del solenoide,

Para hacerlo se widid la corriente demandada por los
diferentes dJdispositives empleados, motor tractor 150 mA, y el
solenvide 1.2 A, los relevacdores empleados tienen wna corriente
maxima de hasta 1.2A ton uwn vollaje de 100VDC tienen una
resistencia e actlivacidn de 500 ohms y un vollaje de operacidn

de SVDC.

El arreglo utilirzado se encuentra en la Figura 2.6, en el
cual se ilustran 2 lineas de control en donde 1la primeva  FEI1
direcciona la operacidn (movimiento, no movimiento) dal motor
aliventands wna de las entradas con la referencia de wvoltaje
tierra; la olra linza de conbrol FB2 selecciona enlre el voliaje
de +5VDC o =5VDC con una compuerta NOT en serie con ésta  para
que, defpendiends de su eslado (0 6 1), prenda uno y  apague el

olro, en un miswmo tiempo, (Figura 2.6)
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CAPITULO III ! LA C-64 EN CONJUNTO CON EL. SISTEMA
ELECTRONICO MECANICO MECANICO.
¥ Programacidn y utilizacion del puerto
paralelo.

La Commaodore-E4 como muchas computadorzs de su estilo
contiens wun puarito paralelo con ochoe lineas a disposicion del
usuario, puedsn ser e entrada o de selida dependiendo de su
programacidn  y  maneja  Idgica TTL a sy salida (Transistor
Trensistor Logicul). A cada una Jde estas lineas se le debe
asicnar wn  ivebejo en ecpeclfico, va sea pera informar a la
memaria o para ejecular wn trabajo. Estas lineas son nombradas
del iberadamente como  FEO-LFB7, vy antes e usarse deben ser
programnadas en @l GOR (Dala Direclion Resister) las linesas de
salida con uwn "1", y las da entrada con "0Y, por ejemplo, si
programanos el ODR con wun 0" en el bit nanos significativo, FEO

serd unid entrada.

El ODR esta siluado en la direccidn (3DDO3) 56573, y el

Fusrto del wswvario estd silwado en la (200CO1) 56577,

Ejenplo!l
Fara programar el puerto ton cwatro salidas y cuatro

entradasg!
FEQ 1 2°0=1
Fg 1 2+1=2 1+2+4+6=15
FBE2 b 2°2=4
FEZ 1 2°2=8
FE4 Q 2°4=18 POKE 58579,15
Fos o] 2°5=28
FES o] 2" E6=64
FB7 £ 2°7=128

33
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Una wveZ gue se ha programado el puerto con FOKE 56579,15

podenos escribir y leer informacidn de la siguiente manera:

Si queremos mandar un 1 por lag lineas PBl y FB3 el ndmero
en binario corresponderd a 1010000 y en decimal a 10 para

mandarlo escribir al puarto, con una instruccidn POKE 5£577,10

Si  queremos ver cual es el estado de la linea FBS podemnos
leer el estado de ésta con la inslruccidn FEEK(S7SE77)IANDCES) ¥ si

el resullado es igual a &4 enlonces FB6 llnea estd en Y1%.

% Sefales de control de entrada y salida.

De la manera como se organizaron las seMales de control fué

de la siguiente:

PEO Salida Arranau? de ciclo para el ocilador 555,

FBl Salida Diveccionador e tierra para motor Lractor.
(Hovimiento, No wovimiento)d

FE2 ELalida Seleccionador de diveccidn +/~ SVDC.
(Adelanta/Abras?

FBE3 Salida Accionador de Solenoide.

FB4 Enirada Sin uso.

FB5 Entrada Sin uso.

FE6 Entrada Sensor de posicidn deo monton.

PB7 Enlrada Sensor de largo de ciclo.

Organizagion de puerto,

1 GND A GND
2 +5V B FLAGZ2
oo 12 3 RESET C FEO
4 CNT1 O FB1
) SFi E FEBE2
&  CHNT2 ¥ FES
T N 7 SF2 H P4
= FC2 J FES
S oERM E e g W WBEL
11 SVAC M B ‘ s 't
12 GND N éﬁgh Ly E\\‘,\_\““—
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¥ Rutina clasificadora de colores. .

La manera como funciona esta rutina como anteriormente se ha
dicho, es en bese a la cuenla obtenida invocada una rutina en
lenguaje wmagquina, la cwal tuenta cuanto dura un cicleo del
ocilador 555 mientras ¢ste se ancuentra en eslado logico "1,

£l diagrama de fluju de esta rubtina en ensambladar es el
siguiente!

Las variables PORT y CTR corresponden a las localidades

CTR=00ED,008C | ES EN OONMDE SE ENCUENTRA LA VARIAELE "C".
(Esta variable tontiene 2 Bytes
Para UNna mayor capacidad en longitud de

tiempo de cicled.

FORT=DDO1 @ ES EM DOWGE ESTA EL FUERTO DEL. USUARIO,
(User FPort).

FORT=0 AFAGA PULED
CTR=Q INICIALIZA CONTADCOR

INICIA PULSO DE CUENTA

CONDICION?

INCREMENTA CONTADOR

( TERMIND DE PROGRAMA )




Para determinar el color de la pelota, se corre 25 veces
dsta  rutina en cada prueba, sacando un pronedio de todos los

datos de longitud de cilo.

Una vez cbtenido el nimero detierminador de color se lleva a

una tabla comparativa, para saber a que color corresponde.

LA RUTINA EN ENSAMELAGUR ES LA SIGUIENTE:

SEI IDESHARILITA INTERRUPCION
TRIGG LDA #O TAN—0
STA FORT IFORT<—A
STA CTR ICTR<-A
fgg §¥R+1 :CTR+1 0 LA VARIARLE CTR ES DE DOS BYTES
H-L
STA FORT :PDRT A INICIA PULSO DE 555
COUNT LDA CTR 1A<-CTR
CLC Y TAMEIEN CARGA CTR+1 COMO 18 BITS
ADC #1 IAX—A+1 ALMACENA CON Carry
STA CTR {WCTR<-A
LOA CTR+1 {DURACION DEL 555
AGC O IPULSY DE salIDA OTAWNS £ BITS
INCREMENTA SI LA EBAWDERA Carry GUEDS EN 1
STA CTR+1 (CTR+1I<—A A_MACENA
CHECK, LOA FORT VA-FORT 7 ESTA ACTIVADO EL PULSD
EMI COUNT i8I ES QUE S1 SALTA A COUNT
(Brénch if resull minus)

- Al eutar acliwado el bit mds significative
el sistema bimario lo toma como nbmevro
negativold,

CLI IHABILITA INTERRUPCION
RTS 'RETORON CE SUBE-RUTINA

El programa en lenguaje maquina funciona de la siguiente
waneral primero la interrupcion al 6502 (SEI) es deshabilitada
para poder entrar a lenguaje mdquina, a no ser que ésta sea
deshabilitada, la cuenta del 555 serd errada poy que si el 8502
entra en interruvpcidn seguird contando infinitamente hasta que se

la interrupcidn sea habilitada nuevapente. La seccidn llamada
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TRIGE 1las localidades CTR y CTR+1 tomands un nlmero de 16 bits
(nemoria para el contadord y sacendo un pulso triggeriado (por un
0y lu2g2 wn 1 en la salida). La seccidn 1lamada COUNT incrementa
as localidades CTR y CTR+1, tomendo un nomero de= 16 bits. Esto

e logvra si en el resullado del incremento en CTR existe un
Carry, s2 l& agrega a 1oc(CTR+1), Finalmwente Check checa la
salida del K85, si es alla, el programa va & COUNT  para
incremantar el contador, si es Baja el pulso se ha tLerminado ¥
par consiguiente la cuenta tambidén, Parva salir, la  interrvupcion

es habililada y 1a ingtruccidn return s ejecutnda.
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CAPITULO IV
EL SOFTWVARE CONTROLADOR DEL ERAZO

El diagrama da flujo dzl progrvama controlador del brazo es

el siguiente:

| PUESTA DEL BERAZO EN PRIMERA POSICION |

JINICIALIZACION DE VARIABLES Y_CONSTANTES §

il

DECLARACION DE SUB-RUTINAS:

1.— VE HACIA DIRECCION

(DETENTE AL ENCONTRAR DESTINO).
2.- COLOR NUEVO 7
3.— EXPULSA

(_PROGRAMA FRINCIFAL )

| FOSICINN ACTURL = 1 ]
1

@

fih—o

[E5TADO=FOSICION ACTUAL — COLOR NUEVO )

DIRECCION = ADELANTE]

DIRECCITH = ATRAS)

EXFULSA

{vE HACIA DIRECCION]




EXPLICACION DEL DIAGRAMA DE FLUJO!:

Al printipio del programa aparecen ciertas rutinas que hacen
1o siguiente!

PUESTA DEL BRAZC EN PRIMERA POSICION:

Para ésta rutina se declard la variable direccion=airas y se
invocd la rutinag "VE HACIA GIRECCTION". .
INICIALIZACION DE VARIABLES Y CONSTANTES!:

En  é&sle rutina se deflinen todas las variables y constantes
que s2 utilizan durante la ejecucidn del programa.

DECLARACION DE SUB~RUTINAS:

1.—- VE HACIA DIRECCION: dependiendo de la variable direc—
cion, incremenla o decvemenla la
variable de posicidon actual, movi-
ends @l carro hasta la sisuiente
posicidén, y deteniendose en ella,

2.- COLCR NUEVD 7 ° & analiza la pelota nusva y carga el
resultado en color nuevo.

3.— EXFULEA v mepulsa la pelola ya clasificada,

TR e N
Lo primero que hace 21 brazo, es definir una posicisn
poniendose en ella, de manera que ese sea su punto de referencia;
caspuds  analiza la pelota nueva v efectua la resta entre édsta ¥y
la posicidn actual, la tual si es iswval a cervo quiere decir gque
estd sobre el destinog correctn, v si no, defineg una direccidn vya
sea  adelante o atrds, para Ilegar a éste dependiends del

resultada de la resta (positivosneaative).,
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10

40
51
52
53

70

8o

as

90

100
150
160
170
180
190
200
210
211
212
212
214
215
220
230
240
245
250
255
260
270
260
260
300
310
320
310
40
150
400
410
420
430
440
450
460
470
400

REHM * FERNANDO HERRERA LOPEZ

REH PROGRAHA CONTROLADOR DEL ROBOT

05 = 56577 :+ REM DIRECCION U.P.

ADD = 2 : ATR = & : REM HOMBRAR DIRECCICNES

SUELTA = & + REM EXPULSA PCLOTA

LUGAR = 2 : DIR = ATR : REM EL LUGAR EH DONDE COMIEMZA ES EL 1

POKE 56%79,15 : REH PROGRAMA PUCRTO PARALELO & ENTRADAS & SALIDAS

FOR X = 1 TO 35 : REM CARGA RUTINA EN ENSAMBLADOR RECQHOCERORA DE COLORES
READ A : POKE 49152+4X,A : HEXT X

COSUB 230 : GOTO 400 : REM MUEVETE HACIA DIRwATRAS

DATA 120,169,0,141,1,221,123,139,133,140,169,1,141,1,221,165,139,24,105
DATA 1,133,139,165,140,105,0,133,140,173,1,221,46,218,88,96

REY **=wn=4e RUTINA SELECCIONADORA DE COLOR

X =0

X=X+ 1

5Y5 49153 REM LLAMA A RUTIHA EN CODIGO MAQUINA.
COUNT = PEEK(139) + 256'?55?(1&0)

CT = CT + counT

iIF X ¢ 50 GOTO 170

CT = CT / 50

IF €T » 250 AND CT <= 320 THEN HC = | i PRINT ™ AMARILLA "

IF CT > 330 AND CT <= &30 THEN HC = 2 : PRINT * ARZUL "

IF CT > &30 AND CT < 500 THEN NC = 3 r PRINT " HEGRA "

1 €T > 1000 THEHN PRINT ™ **** FIN **** " : END

RETURH

REM #=+=#=**» RUTINA VE HACIA DIRECCION Y DETENTE AL EHCONTRAR DESTINO,
FOLE Us , DIR

XK=ao0

A = PEEK(US) AND 64 : X = X + 1 : IF A<>64 GOTO 250

1F ¥<50 COTO 2%0 : REM ESTE ES UN RETARDO POR SCEHSIVILIDAD DE 7415123

POXE US,0 : REM DETENTE

1F DIR=ATR THEN LUCAR=LUGAR-I : REM SI SE MOVIO HACIA ADELANTE
IF DIR=ADD THEN LUGAR=LUGAR+!] : REM IHCREMENTA, S1 HQ DECREMENTA
A = PEEF{US) AND 64 : IF A=64 GOTO 250

RITURH

REY **+*r=ssa RUTINA DE EXPULCIOR DE PLLOTA
POLE US, SUELTA

FOR A=} TO 900 : HEXT %

POLE US,0 i REY DEJA DE ACCIQHAR SOLENOIDE

RETURN

REM

REH sesaso=ss=a=a= PROGRAMA PRIRCIPAL =maanscnacus—smase
GOSUB 150 ¢ REW QUE COLOR TIENES?

C = LUGAR-HNC

IF € = @ THEN COSUB 310 : GOTO 420 : REM SUCLTA

IF € > 0 THEN DIR = ATR

IF € € 0 THEN DIR = ADD

€osus 230 : REM VE HACLA DIRECCION
GOTO 430 : REY REPITE PROCESO



CONCLUSTONES

Me doy cuwenta de que la C-64 es una computadora que no. tiene
gran capacidad., en comparacidon a las conocidas como FC, PS vy
demds, 2n materia de velocidad de procesos, y alwmacenaje de
informacidn, asdemids que es wna computadora que el 99% de las
exigtentes se utiliza sdéle para jusgos, #s5t0 no quiere Jecir que
ésta gea ya no Gtil para algo was  iwportante. Es  necesario
aprovechar los ad=alantos  tecnolégicos, PErQ Lambidn no

desapravechar 1o aue yva lenenos.

Esioy d2 acuapedd que existen jusgos muy interesantes que
desiarrollan nuestbras facullades, con ellos esloy de acuerda;  con
1o que no, es con la monotonia que éstos creanm vy el corto Liempo

que se les aprovecha (mientras no aburvan o esten de modal.

For lo tanto con ésta tésis Jdemuesiro lo facil y lo Gbil que
puede llegar @ sar controlar dispositivoes d= potencia asl tomo de
sonsibilided dirigidos desde programa, de Lal forma gue pueden
Ilegar a contrelar en un momento dado hasta wna linea completa de
produccidn, ton wna compuladora que en éstos nomenios esta  fuara

de gservicio.

Par lo lanto invito a todo aquel que hava sido capaz de
lear &sta tésis, a aprovechar mas la gran  herramienla gue es

ta "COMPUTAGCRAT.
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