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Ya seacomoalternativainteresantgarala interfaz con el usuariop comoeficazsoluciénal problema de la
detecciondel movimientoy sentido de giro, leproponemosen estaoportunidadla utilizacién de encoders
rotativos, codificadores en cuadratura.

Un encoder rotativaodificadoren cuadraturgproduce, gartir de su giro,un par de sefiales enuadratura.
La frecuencia de ambas depende dedéocidadde giro,y el sentido se identificabservandel signo de la
diferencia defase.Si bien existen varios tipos dencodersde esta clasdps que proponemodienen una
caracteristicanteresanteue simplifica notablemente teteccionestosencodergproducerun pulsoen ambas
salidas a cadaovimientodel eje entrelos descansossegunpuede observarsen la hoja de datos. Deste
modo, podemos utilizar una de las sefiales como disparador y la otra para detectar el sentido de giro. La técnica
convencionatonsisteenincrementamun contador con el giro enn sentidoy decrementarlo con el giro en el
otro, demodode podetutilizar el valor del contadoparaavanzarenun sistema de menuUesdetectamposicion
del eje, respectade unareferencia; aunque existe otra claseeteodergjueresuelvedirectamentda posicion
en forma absoluta, entregando cédigo gray o binario correspondiente a la posicion de descanso del cursor.
A grandegasgos, tendrematosformas de leer el encodgrolling, medianteun handlerque periédicamente
chequea ebstadade unasefialy antecambiosverifica la otra; e interrupcionesgonfigurando al micrgaraser
interrumpidopor un flanco deunasefaly verificandoel estadode laotra. El esquema dinterrupcioneses
bastante mas estricto en cuanto ditapiezade la sefial qugeneralas interrupcionesja cual debera ser
filtrada correctamente a fin de evitdalsos disparos. El esquema de polling es mas permisivo, segun la
frecuencia de operacion del handler en cuestion.
Entregamos a continuacion unos sencillos ejemplos de uso con Microchip PIC y Rabbit 2000

Microchip

A continuacion, presentamos una version de handler por IOC (interrupt-on-change) para PIC con GPIO e IOC,
por ejemploel 12F629 Encontrardun archivoejemploen elsoftwareque acompafia a esta nota de aplicacion.

Por claridad,asumimos que no hay otdispositivogenerandanterrupcionesgde no ser asi, deberaanejar

esta situacion.

counter equ 0x20

org 0x04
bcf INTCON,GPIF ; ACK
btfss  GPIO,3 ; Flanco
goto falling
btfss  GPIO,0 ; A sube, check B
goto trescero
cerotres decf counter,f ; B antecede a A
falling retfie ; descendente, descartar
goto cerotres
trescero incf counter,f ; A antecede a B
retfie
Main <inicializacién>
movf GPIO,w ; Lee GPIO por primera vez

clrf counter
<permite interrupciones>
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A continuacionpresentamosinaversion dehandlerpor polling paraPIC12F629. Posimpleza,comodidady
claridad, hemosutilizado todo un byte como memoria delestadoanterior parala detecciénde flancos. El
avezaddector en desesperada avidezddamemorypuede, si asi lo desea, empladgunbit no utilizado de
alguna palabra de flags para este proposito.

counter equ 0x20
oldgpio equ 0x21

loop: call encoder
<haga algo>
goto loop
encoder movf GPIO,w ; Lee port
andlw B'00001000 ; "change-detect” bit
subwf oldgpio,f ; Compara
movwf oldgpio ; Guarda nuevo estado (preserva Z)
btfsc STATUS,Z ; lgual ?
return ; Si, vuelve
btfss  GPIO,3 ; No, flanco ?
goto falling
btfss  GPIO,0 ; A sube, check B
goto trescero
cerotres decf counterf ; B antecede a A
bcf GPIO,1
bsf GP10,5
falling retfie ; Descendente, descartar
goto cerotres
trescero incf counter,f ; A antecede a B
bsf GPIO,1
bcf GPIO,5
return
Rabbit

En el casode Rabbit, la literaturarecomienda reservar lasterrupcionegparaaquellastareasguetienenun
timing critico (lo cual no egstecaso,por lo general),dado que sératade un sistema corsoportemultitarea
facilmente administrable.No obstante, presentaremas) handler por interrupcionespara quien guste
utilizarlas.En estecaso,deberemosliscernirentreR2000C(la Ultimarevision del microyotuladalQ5T) y las
revisiones anteriores, debido a que Dynamic C corrige automaticamente el problema comentado en TN301
A continuacion, presentamos una version de handler por interrupciones externas para Rabbit 2000:

static int counter;

#asm

quadenc_isr::
push AF ; salva registros
push HL
push DE
Id DE,(counter) ; lee contador (16-bits) (preserva Z)
Id HL,PBDR ; apunta a port B
ioi bit 0,(HL) ; A sube, check B
jrz, AIB

BIA: dec DE ; B antecede a A
jr gidn

AlB: inc DE ; A antecede a B
jr gidn

gidn: Id (counter),DE ; actualiza contador
pop DE
pop HL
pop af
ipres ; restablece prioridad e interrupciones
ret ; return

#endasm

main()
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{
WrPortl ( PEDDR,&PEDDRShadow,"\B10001010"); /I PE1,3,7 = output
counter=0;

1 SetVectExtern3000(0, quadenc_isr); I/l set up ISR R2000C

1 WrPortl ( IOCR,&I0CRShadow,"\B00001001" ); /I ascendente, prioridad 1
SetVectExtern2000(1, quadenc_isr); /I set up ISR R2000
WrPortl ( IOCR,&I0CRShadow,"\B00001010" ); /I ascendente, prioridad 2
while(1){

printf("%05d \r",counter);
}

A continuacion, presentamos una version de handler por polling para Rabbit 2000:

int quadenc_poll()

static int counter;
static char oldA;

#GLOBAL_INIT {
counter=0;
oldA=BitRdPortl(PBDR,0);

}
#asm
ioi Id A,(PEDR) ; Lee
Id HL,oldA ; Apunta a estado anterior
and 0x1 ; "change-detect” bit
cp (HL) ; Compara
Id (HL),A ; Almacena nuevo estado (preserva Z)
Id HL,(counter) ; lee contador (preserva Z)
ret z ; Sale si no hubo cambios
ex DE,HL
Id HL,PBDR ; Cambio, apunta a port B
and A ; Flanco ?
jr z,falling
ioi bit 0,(HL) ; A sube, check B
jrz, AIB
BIA: dec DE ; B antecede a A
jrgpdn
AlB: inc DE ; A antecede a B
jrgpdn
falling: ; descendente, descartar
gpdn: ex DE,HL
Id (counter),HL ; vuelve con el valor del contador
ret
#endasm
}
main()
WrPortl ( PEDDR,&PEDDRShadow,"\B10001010'"); /I PE1,3,7 = output
while(1){
printf("%05d \r",quadenc_poll());
}

Para Rabbit3000,existe soportepor hardwareen la forma deun decodificadoren cuadraturaEncontrara
informacién en las samples que acompafian la instalacion de Dynamic C.
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