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Úloha: Řízení semaforu

Zadání č. 5

Vypracovali: Michal Trs, Martin Prchlík

1) Zadání

Automatické řízení křižovatky normálním způsobem (tj. vždy v jednom a potom ve druhém směru) včetně odbočovacích šipek vpravo. Odbočovací šipka umožní odbočení v poslední fázi červené v daném směru.Tlačítko simuluje požadavek chodců na přechod. Po stisku tlačítka je dokončen cyklus a signály křižovatky se nastaví tak, aby mohli přecházet chodci po obou rovnoběžných přechodech
Pozn.: prodleva pro chodce alespoň 5s.

2) Slovní rozbor řešení

Data

Nejprve se v paměti vytvoří tři tabulky auta, chodci a tlac. V tabulce auta jsou postupně za sebou stavy semaforů pro auta. V tabulce chodci jsou tři slova. První slovo je stav semaforů odpovídající dění na semaforech pro auta z první poloviny tabulky auta. Analogicky druhé slovo odpovídá stavů z druhé poloviny tabulky. Třetí slovo je stav, kdy mají chodci na všech přechodech červenou. Tabulka tlac obsahuje masku tlačítek.

Vlastní program

Program je složen ze dvou hlavních vnořených cyklů. V prvním se nastaví index registry na první hodnotu tabulky. Pomocí SI se pohybujeme po tabulce auta. Pomocí DI v tabulce chodci a tlac. Do něj je vnořen cyklus který projde stavy horní (dolní) poloviny všech tabulek. Je to možné proto, že situace na křižovatce je symetrické. Tento cyklus se dá rozdělit do několika bloků:

· V prvním se pro auta nastaví v jednom směru červená (zelená) a pro druhý směr zelená (červená). Pro chodce analogicky. Čeká se nějakou minimální dobu kdy tento stav na křižovatce setrvá, tj. nereagují tlačítka pro chodce.

· V cyklu s návěštím čekej se v každém průchodu zjišťuje stav tlačítek. Pomocí funkce and se z načteného slova vymaskují pouze ty 2 tlačítka odpovídající semaforu kde je červená. Pokud nejsou tlačítka stisknuta, cyklus se opakuje. Při stisku tlačítek se cyklus ukončí a přeskočí blok s odbočovací šipkou.

· Registr SI + 2 = předchozí stav + odbočovací šipka. Stav pro chodce zůstane stejný. Po zpoždění se přechází k následujícímu stavu. Protože tento blok je při zkrácení předchozího bloku přeskočen je stav registru SI vrácen zpět (tj. SI -2)

· Na přechodech pro chodce se ve všech směrech nastaví červená pomocí DI=2. Na semaforech pro automobily se nastaví oranžová kde byla zelená a červená + oranžová kde bylo červená. To odpovídá registr SI + 4. Posuneme index registry na následující hodnotu (tj. SI+ 2 a DI + 1).

· Pokud jsme v polovině tabulky, skočíme na začátek druhého cyklu a provedeme popsané bloky pro druhou polovinu tabulek. Pokud jsme na konci tabulky, načteme stav přepínačů a případně ukončíme program skokem na návěští konec. V opačném případě se vracíme na začátek prvního cyklu.

3) 
Grafický rozbor řešení (vývojový diagram)













4) Výpis programu

        .MODEL small

        .STACK 100h

        .CODE

auta
dw
0111011111011101b
; VZ=Cervena        SJ=Zelena


dw
0110011011011101b

; VZ=Cervena+sipka  SJ=Zelena


dw
0011001110111011b

; VZ=Cervena+zluta  SJ=zluta


dw
1101110101110111b

; VZ=Zelena         SJ=Cernena


dw
1101110101100110b

; VZ=Zelena    SJ=Cernena+sipka


dw
1011101100110011b

; VZ=zluta     SJ=Cervena+zluta


;
CzZOCzZOCzZOCzZO

  (O=Odboceni_doprava)


;
< Z>< V>< S>< J>

chodci
db
10100101b
; VZ=Zelena

SJ=Cervena


db
01011010b
; VZ=Cervena
SJ=Zelena


db
01010101b
; VZ=Cervena
SJ=Cervena

tlac
db
00011000b
; maska tlacitka SJ


db
01100000b
; maska tlacitka ZV

start:
mov
si,0
; Zacatek hlavniho programu


mov
di,0

dalsi:
mov
ax,auta[si]
; Nacteni slova z tabulky


call
vsend
; Odeslani na semafor pro vozidla


push
ax


mov
al,chodci[di]


call
chsend
; Odeslani na semafor pro chodce


pop
ax


mov
cx,0100h
; Pocet pruchodu cekaci smyckou = prodleva 


pro chodce


call
delay;
 Cekani


mov
ah,255
; Nastaveni poctu kontrol zmacknuti tlac.

cekej:
mov
cx,200h
; Cekani


call
delay


call
nacti
; Nacte tlacitka do AL


and
al,tlac[di]
; vymaskovani tlacitek


cmp
al,tlac[di]
; Porovna stav tlacitek s maskou


jnz
zmena
; Zmacknuto tlacitko u prechodu s Cervena


dec
ah


jnz
cekej
; pokud ne, znovu zkontroluj tlacitka


add
si,2
; Uprava indexregistru - odbocovaci spika


mov
ax,auta[si]


call
vsend


mov
cx,0c000h
; Delka odbocovaci sipky


call
delay


sub
si,2
; Uprava indexregistru - pro pripad ze se 



tento stav preskocil

zmena:
add
si,4
; Priprava na zmenu jizdy na krizovatce


mov
ax,auta[si]


call
vsend


push
ax


mov
al,chodci[2]
; Vsude na prechodu bude cervena


call
chsend
; Odeslani na semafor pro chodce


pop
ax


mov
cx,0c000h
; Nastaveni delky oranzove


call
delay


add
si,2


add
di,1


cmp
si,12
; Uz jsme odeslali vsech 6 slov?


jnz
další
; ... ne, nacteme dalsi


call
nactip
; nacteni stavu prepinacu


and
al,01111000b
; byl nektery prepinac zapnut?


jnz
konec
; pokud ano, ukonci program


jmp
start
; na krizovatce probehly vsechny stavy, tj. 



zacni od zacatku

konec:
mov
ah,4Ch
; konec programu


int
21h

delay:
push
ax
; Aktivni cekani

vnejsi:
mov
ax,0ffffh

vnitrni:
dec
ax


jnz
vnitrni


loop
vnejsi


pop
ax


ret

vsend:


; Vyslani 16-ti bitove hodnoty z AX


mov
dx,378h
; Adresa vystupni brany LPT1:


mov
cx,10h
; Citac pruchodu

vcykl:
ror
ax,1
; Vlastni cykl pro vyslani obsahu AX


jc
vjedna
; Bit k odeslani = 1?


call
vsend0
; ... ne, vysli 0


jmp
vskip


vjedna:
call
vsend1
; ... ano, vysli 1

vskip:
loop
vcykl
; a pokracuj s dalsi rotaci AX


ret

vsend0:
push
ax
; Zapis hodnoty 0 do pos. registru


mov
al,0
; Data=0, hodiny=0


out
dx,al


mov
al,2
; Data=0, hodiny=1 (nabezna hrana)


out
dx,al


pop
ax


ret

vsend1:
push
ax
; Zapis hodnoty 1 do pos. registru


mov
al,1
; Data=1, hodiny=0


out
dx,al


mov
al,3
; Data=1, hodiny=1 (nabezna hrana)


out
dx,al


pop
ax


ret

nacti:
mov
al,04h
; konstanta pro cteni tlacitek



mov
dx,378h
; nastaveni vystupni brany


out
dx,al



mov
dx,379h


in
al,dx
; nacteni stavu tlacitek do AL


ret

chsend: 


; Vyslani 8-i bitove hodnoty z AL


mov
dx, 378h
; Adresa vystupni brany LPT1:


mov
cx, 08h
; Citac pruchodu

chcykl:
ror
ax, 1h
; Vlastni cykl pro vyslani obsahu AX


jc
chjedna
; Bit k odeslani = 1?


call
chsend0
; ... ne, vysli 0


jmp
chskip 

chjedna: call
chsend1
; ... ano, vysli 1

chskip:
loop
chcykl
; a pokracuj s dalsi rotaci AX


ret

chsend0:


; Zapis hodnoty 0 do pos. registru chodcu


push
ax



mov
al, 00000000b
; Data=0, hodiny=0


out
dx, al


mov
al, 00001000b
; Data=0, hodiny=1 (nabezna hrana)


out
dx, al


pop
ax


ret

chsend1:


; Zapis hodnoty 1 do pos. registru chodcu


push
ax


mov
al, 00000100b
; Data=1, hodiny=0


out
dx, al


mov
al, 00001100b
; Data=1, hodiny=1 (nabezna hrana)


out
dx, al


pop
ax


ret

nactip:


mov
al,01h
; konstanta pro cteni prepinacu


mov
dx,378h


out
dx,al


mov
dx,379h


ret


END start
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