





CERTIFICACION

Una  vez  realizadas las  revisiones
correspondientes , en mi calidad de Director
de Tesis CERTIFICO que la presente, ha sido
elaborada en su totalidad y personalmente
por la Srta. Marfa Luisa Perugachi B. y el Sr.
Javier Rolando Guzmén A.

Quito, febrero de, 1998

Ing. Bolivay/ledgsma Galindo.
DIRECTOR DE TESIS



ii

DEDICATORIA

Dedico esta tesis a los seres mds importantes en mi vida, mis
padres y hermanos, quienes me han dado su amory comprension , v
me apoyaron en los momentos mas dificiles de mi vida para que yo
siguiera adelante en mi carrera y pueda alcanzar mis metas. A
ustedes les dedico, mami Oliva Betancourt, mi papi Luis A.

Perugachi, mis hermanos Alfonsito y Telmito Alfredo.

Quiero también dedicar este trabajo a mis abuelitos Telmo vy
Angelita, a mis tios y tlas y en particular a la memoria de los

abuelitos Julio y Mariana.

A ti Rolando, que has sido el compafiero de mi carrera y por

haber compartido momentos gratos conmigo.

Maria Luisa



il

DEDICATORIA

La presente tesis esta dedicada a mis padres , que siempre me
han apoyado en mis estudios , a mis queridos abuelos: Olguita ,
Guillermo, Humberto y Vertila por sus ensefianzas de la vida y sus
sabios consejos .

También se la dedico a todos mis tios, en especial a ALicia ,
ELizabeth , Margtoth , Guillermina, Nestor y sobre todo a Franklin
por su carifio para con todos y su fuerza de voluntad. ’

También va dedicada a mi compafiera Maria Luisa por su
compafiia y comprensién en los momentos dificiles .

Javier Rolando



v

AGRADECIMIENTO

A nuestros padres y hermanos quienes con su amor,
comprensién y dedicacion supieron guiarnos en el diario camino
dandonos la oportunidad de ser personas de bien y asi poder
culminar hoy nuestra carrera.

A todos y cada uno de los profesores de la Facultad de
Ingenierfa Eléctrica, y en especial al Ing. Pablo Rivera quién con su
ayuda incondicional nos proporciond varias y provechosas
sugerencias.

Un agradecimiento particular al Ing. Bolivar Ledesma,
Director de Tesis por su orientacidén y apoyo.

Reiteramos  nuestra gratitud a todo el personal de
laboratorios, por facilitarnos el uso del material y las aulas.

Un agradecimiento especial a Pablo Lasso , Susana y
Margarita Betancourt y a la familia Guzman Alarcon.

A Dios, por permitimmos llegar hasta la culminacion de
nuestros estudios y por tener la suerte de contar con la presencia de
nuestros seres queridos.



CERTIFICACION oottt e st secaes ateennesseseaseases
DEDICATORIA e eE bbb e stk eae e e s s bt enen
AGRADECIMIENTO. s e
INDICE ettt et e
INTRODUCCION ittt sttt see e nmee e s e enesaeas
CAPITULO I
GENERALIDADES
1.1 DESCRIPCION GENERAL DEL SOFTWARE .o,
1.1.1 DESCRIPCION DEL SOFTWAREDELAPC. ...
1.1.2 DESCRIPCION DEL SOFTWARE DEL
MICROCONTROLADOR 8751 .o

FUNCIONAMIENTO DEL MICROCONTROLADOR..

1.2 CARACTERISTICAS DE LA TRANSMISION s
1.2.1 MODULACION e
TIPOS DE MODULACION oot

1.3 CARACTERISTICAS DE LA COMUNICACION SERIAL .......
1.3.1 CONCEPTOS GENERALES ovoveveeereeie v
MODOS DE TRANSMISION oo
TIPOS DE COMUNICACION oo

1.3.2 REGISTRO DE COMUNICACION SERIAL DEL
MICROCONTROLADOR 8751 oo,

il

iv

17



1.3.2.1 CONTROL DEL REGISTRO SERIE DE
COMUNICACIONES SCON e

1.4 DESCRIPCION GENERAL DEL HARDWARE oo,
1.4.1 CIRCUITO DE ACTIVACION e

1.4.2 CIRCUITO DE CODIFICACION  ooooeoeoeeeeeeee,

CARACTERISTICAS DEL CODIFICADOR.
HTI2E e
1.4.3 CIRCUITO DE DECODIFICACION e
1.4.4 CIRCUITOS DE TRANSMISION ...ooviviivicriiicieiecnes

145 CIRCUITOS DE RECEPCION oooooooooeoeoeoeoeoeoeoooeeoeeooo

CAPITULO 1I

PROCESO DE DESARROLLO DEL HARDWARE

2.1 REQUERIMIENTOS it ctticeec e e e e e
2.2 DIAGRAMA DE BLOQUES DEL SISTEMA. ...,
2.3 DESCRIPCION FUNCIONAL ..ot
2.3.1 CIRCUITO DE TRANSMISION ....ccoiiiiiiiiiiiirinnceeee
TRANSMISOR DE LA SENAL DE ACTIVACION.....
OSCILADOR DE COLPITTS ..ot
FUNCIONAMIENTO DEL CIRCUITO TRANSMISOR
MODULACION IMPLEMENTADA
FUNCIONAMIENTO DEL MODULADOR ...
TARJETA TRANSMISORA TX-99V3.0 ...
- CARACTERISTICAS DE LA TARJETA ...

[U8]
Ll

(O8]
n

vi



2 CIRCUITOS DE RECEPCION .cooiiiiiie et

RECEPTOR DE LA SENAL DE ACTIVACION ...

FUNCIONAMIENTO oo

TARJETA RECEPTORA RE-99YV3.0 oo
. CARACTERISTICAS DETLA TARIETA RE-99V3.0..

2.3.3 EL CODIFICADOR ....ccovitiiiiimiineciiencereec e

DESCRIPCION GENERAL ..o,
DESCRIPCION DEL FUNCIONAMIENTO .......ccc.......
DESCRIPCION DE PINES ...
PALABRA DE INFORMACION e
FORMAS DE ONDA DE LA CODIFICACION ............
PROGRAMACION DE LAS DIRECCIONES .........ccc.....
DIAGRAMA DE FLUJO DE LA HABILITACION DE LA
TRANSMISION ..ottt

EL DECODIFICADOR. i
DESCRIPCION GENERAL ..cooiiiiiiieeecr e
DESCRIPCION DE PINES oo
DIAGRAMA DE TIEMPO DEL CODIFICADOR ...........
DIAGRAMA DE FLUJO DE LA HABILITACION DE
LA TRANSMISION i

2.3.5 SISTEMA MOVIL oot

2.3.5.1 ACTIVACION DEL CIRCUITO MOVIL ............

2.3.6 SISTEMA FITO ittt

DIAGRAMA DE BLOQUES DEL CIRCUITO FIIO.......
FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA FIJO ....ccccnveniane

2.4 PARAMETROS DE LA CODIFICACION e
2.4.1 SETEO DEL CODIGO e e
2.42 VALIDACION DEL CODIGO .o

vii

66
66
66



Vil

2.5 SENALES DEL MICROCONTROLADOR. oo 67
2.6 INTERFACE CONELPC oooooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeve e 70
CAPITULO III

DESARROLLO DEL SOFTWARE

3.1 TAREAS GENERALES DEL SOFTWARE w.oooeeeoroveeeseeeeeeeorerenans 76
3.2 ESTRUCTURA DEL PROGRAMA DEL PC oo 77
33 BASES DEDATOS  woooooooeoeoeeeeeeeeeeeeoeeeeeeeseeeseeeeseossee e 79
3.3.1 BASE DE DATOS PRINCIPAL ....vveeeemrreeeeeceerenane S 83
3.32 BASEDE DATOS DE REGISTROS ooeeooeeeeeeeereeeessrreons 84
3.4 DIAGRAMA DE FLUJO DEL PROGRAMA DEL PC veeree.n. 87
3.5 BJEMPLOS DEL PROGRAMA EN VISUAL BASIC oo 88

3.6 ESTRUCTURA DEL PROGRAMA DEL MICROCONTROLADOR 91
3.6.1 DIAGRAMA DE FLUJO DEL PROGRAMA. DEL

MICROCONTROLADOR. oo, 93
3.7 SETEO INICIAL DE LOS PARAMETROS DEL
MICROCONTROLADOR. oo 94
CAPITULO 1V
PRUEBAS Y RESULTADOS
4.1 LIMITACIONES Y ALCANCES oo 99

LIMITACIONES ... i ecoieieitiierenee s st er e s s e 99



ix

ALCANCES et 101
4.2 ERRORES SUSCITADOS st 102
4.3 PRUEBAS DE LA TRANSMISION ..o 103
4.4 VERIFICACIONES DEL CODIGO TRANSMITIDO ............ 109

PRUEBAS DEL PROGRAMA EN EL LABORATORIO
MICROLAB ot tss e 110
PROGRAMA EN EL MICROCONTROLADOR ......cocvveumnee. 112
RESULTADOS Y MEDICIONES DE LOS CIRCUITOS .......... 114
MEDICIONES GENERALES EN EL PROTOTIPO.........._ ......... 119
4.5 ANALISIS ECONOMICO ...iiiiiriiiieccrctie et stetesie e s ene e 120
SISTEMA FITO it cme e e 120
SISTEMA MOVIL ..ottt vore st 122
4.6 DETALLES CONSTRUCTIVOS....ccociiiiiiininreeeeieiee e 123

CAPITULO V
CONCLUSIONES

5.1 ANALISIS TECNICO ittt s 129
5.2 VENTATAS DE LA UTILIZACION DEL CODIGO ...cccoovvmrvirveinee 131
5.3 CONCLUSIONES e 132
APLICACIONES POSIBLES ..ot 136
5.4 RECONENDACIONES .....oii et 137
REFERENCIAS et 139
BIBLIOGRAFIA it 140

ANEXOS i e 141



Pagina 1

INTRODUCCION

Actualmente en el mundo en que nos desarrollamos donde las
comunicacicnes van a la vanguardia de la tecnologia, no puede quedar de
lado el desarrollo de las grandes industrias y con ello el incremento de su
personal, su infraestructura, sus vehfculos, sus herramientas, etc. Ante esto
nace la necesidad de realizar procesos de control sobre todos estos

pardmetros, y saber el movimiento de los mismos .

Mucho se ha hecho hasta el momento acerca de controles de acceso de
personal o de objetos mediante cédigo de barras, tarjetas magnéticas o hasta
la antigua “tarjeta de timbrado”, todo con el fin de saber si estd o no
presente la persona u objeto determinado dentro de la empresa, pero
sabemos que estos métodos han sido vioclados constantemente, por parte de
los usuarios. Mas atin, si se trata de hacer un seguimiento a los movimientos
de un vehiculo de una empresa, esto deberia ser detectado en el momento de

ingresar o salir de la misma .

El presente trabajo de investigacién centra su dmbito de accién, en la
CONSTRUCCION DE UN  SISTEMA DE  IDENTIFICACION
INALAMBRICA PARA CONTROL DE ACCESO DE VEHICULOS (el
sistema puede ser ampliado para equipo de escritorio o herramientas de la
empresa 0 el personal que labora en la empresa). Mediante este sistema se

pretende tener un control del movimiento de los vehiculos de una empresa,

JR.G.A.-M.LP.B./1998
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pudiendo detectarse la entrada de los mismos o salida de algtn vehiculo sin

autorizacion o a horas indebidas .

Para su correcta identificacién cada vehiculo u objeto tiene un “cédigo
tinico”, el mismo que servird para crear un registro en el cual, se visualiza
claramente la fecha y hora en que fue movilizado dicho vehiculo, objeto o

persona.

El sistema estd compuesto por dos partes, una parte fija y una mévil.
En el circuito fijo se encuentra la estacién de recepcién maestra, que sera
encargada de receptar la sefial codificada enviada desde el vehiculo, y
decodificar el nimero de identificacién transmitido . Adicionalmente en esta
parte del sistema, se genera una sefial de activacién para todos los circuitos

moviles, y también se encuentra la interface con el computador.

El circuito mévil se encuentra en cada unc de los vehiculos a ser
registrados o identificados. Consta de un circuito que recepta la sefial de
activacién, el mismo que inicia la transmision del Cédigo o ntmero de

identificacidn del vehiculo.

La identificacién inaldmbrica se implementa debido a sus ventajas
sobre otro tipo de sistemas, ya que el registro se realiza automaticamente
desde el circuito fijo que se encuentra en la estacién de recepcién, y el
usuario del vehiculo u objeto, no tiene que realizar ninguna accién para sex
detectado, evitindose de esta forma posibles errores u olvidos por parte de

los usuarios.

Se usa la transmisién inaldmbrica via radio puesto que comparada con

olras transmisiones similares no necesita una linea de vista enfre el

JR.G.A.-ML.PB./1998
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transmisor y el receptor como la transmisién infrarroja o la microonda, sino

que se transmite la sefial sin que ésta esté direccionada completamente.

Debido al avance que ha tenido el mundo de la computacién, las
computadoras personales presentan programas maés amigables al usuario, y
de fécil uso para el mismo, es por eso que para una mejor visualizacién de
los registros, se realizd un programa que contiene una base de datos usando
el paquete computacional Visual BASIC 4 y ademads la base de datos Acces
2.0. Adicionalmente este programa permite hacer reportes de la salida y

entrada de vehiculos en un dfa, una semana, un mes.

Para un éptimo funcionamiento del sistema, el circuito mévil solo se
activa en los perimetros aledafios al circuito fijo o de recepcién ,que en este
caso sera el ingreso a la “puerta” ; esto se realiza para un ahorro de energia,
asi la transmisién del ntmero de identificacién, solo se realiza en el
momento que el vehiculo atraviesa el puesto de control. Con este objetivo se
implementa un sistema de activacién que habilita la transmisién del circuito

mévil y su posterior desactivacion.

Para la codificacion se utiliza 8 direcciones (pines) del integrado
HT12E. El prototipo puede ser ampliado para un mayor ndmero de
vehiculos u objetos utilizando todas las direcciones (nimero de identificacién
que posee el Codificador) o también colocindose un grupo de
Decodificadores en la recepcién con diferentes frecuencias, consiguiéndose
de esta forma transmitir un mismo nimero de identificacién pero dirigido a
un diferente circuito de decodificacién. Asi mismo con este método se puede
disminuir el tiempo de barride de todos los posibles némeros de
identificacion y la deteccién serfa casi automaticamente una vez que el

vehiculo ingresa o sale del lugar de recepcién.

JR.G.A.-MLP.B./1998
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CAPITULO I

GENERALIDADES

1.1 DESCRIPCION GENERAL DEL SOFTWARE

Para la realizacién de este sistema, es necesario manejar dos tipos de
software. Uno es el que se encuentra en el microcontrolader INTEL-8751 y se
encuentra desarrollado en el lenguaje Assembler . El software de la
computadora perscnal permite mantener la comunicacién serial con la parte
fija del circuito y de esta manera poder almacenar los registros (Nombre,
Fecha, Placa y Hora ) de la salida o entrada de vehiculos asi como mantener
la comunicacién en la parte fija del circuito. Ademéas el software realiza

reportes sobre la actividad de los vehiculos en determinadas fechas.
1.1.1 DESCRIPCION DEL SOFTWARE DE LA PC

Antes de presentar una descripcién del programa propiamente,
empezaremos por analizar el paquete computacional en el cual estd

desarrollado, sus alcances, limitaciones y ventajas.

El software ha sido realizade en VISUAL BASIC 4.0, que es un
lenguaje para Windows . Desarrollade por Microsoft, es un programa

orientado a objetos es decir que su programacién nc obedece a una

JR.G.A.-M.LP.B./ 1998
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secuencia procedural sino que se va ejecutando de acuerdo a los
requerimientos externos por parte del usuario sin que exista relacién de
seguimiento entre una orden u otra dentro de una misma forma, proyecto u

objeto.

Para hacer ejecutable este programa en el computador personal, es

necesario que el ordenador cumpla los siguientes requisitos:

» Un IBM compatible o superior a un ordenador 80386

+ Un disco duro con un espacio en el disco minimo de 50 megabytes para la
instalacién completa en 32 bits.

e Una unidad de disco flexible 3% " (tres y media pulgada)o 5 % ” (cinco un
cuarto pulgadas) o una unidad de disco de CD-ROM.

¢ Un monitor aceptado por Windows versién minima 3.1 en adelante.

e En caso de arrancar con Windows 95 se requiere al menos ocho megabytes
de memoria.

» Unratén (mouse) o algtin otro tipo de dispositivo compatible.

e Para la versiéon de 32 bits de Visual BASIC, se debe tener Windows 95 o
una versién posterior , o en su defecto si es Windows NT debera ser la
version 3.51 o posterior.

e Para la versién de 16 bits de Visual BASIC, se debe tener Windows 3.1 o

posterior en modo extendido.

En términos generales el programa computacional Visual BASIC
corresponde a una herramienta completa y funcional que facilitan las
aplicaciones en Windows 95 y Windows NT . Dependiendo del tipo de la

version el programa incluye :

JR.G.A. -M.LP.B./1998
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¢ Desarrollo de aplicaciones Windows.

+ Desarrollo de aplicaciones cliente/servidor

» Todos los botones propios de Visual (botones, cajas de texto, etiquetas, etc)
e Controles de cuadricula

¢ Esquemas dependientes

» Control de cuadro de didlogo comun.

o Controles personalizados adicionales

¢ Generador de informes Crystal Reports.

¢ Administrador de automatizacién

+ Administrador de componentes

» Herramientas de gestion de bases de datos

El  programa denominado IDENTIFIC utiliza varios objetos
entrelazados, denominéndose la forma principal TESISLU.

La pantalla principal presenta varios mentis con sus respectivos
subments, ademas de controles de eventos, visualizacién de los datos, cajas

de mensajes, etc.

Se usa como herramienta principal la base de datos realizada en
ACCES 2.0 llamada CONTROL.MDB la misma que contiene dos tablas

denominadas Registro y Unica .

En la base UNICA se encuentra la informacién sobre “los vehiculos,
personas u objetos ¥ motivo de andlisis para identificacién , cada uno de los

cuales tiene su nombre consu respectivo cédigo de identificacién .

JR.G.A. -MLP.B./1998
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En cambio en la base REGISTRO se encuentra mayor informacion,
especificamente cuatro campos: Nombre, Fecha, Placa y Hora. En esta base
se registra el ingreso o salida de un vehiculo con la fecha y la hora

correspondiente.

Esta base también sirve para generar reportes totales de ingreso o

salida de vehiculos en un dia especifico, varics dias o unreporte mensual.

La forma principal del programa  de Visual BASIC detecta
automaticamente el ingreso de un dato al buffer de comunicacién serial de la
computadora, proveniente del Circuito Receptor del cédigo y lo compara
con la base de datos UNICA para su respectivo ingreso a la base REGISTRO

en caso de ser un usuario de la lista.

1.1.2 DESCRIPCION DEL SOFIWARE DEL
MICROCONTROLADOR 8751

Para la presente tesis se utiliza un microcontrolador de la familia 51 de

INTEL. Esta familia se compone de los siguientes modelos:

Versién Versién | Versioncon | ROM | RAM | Timers | Tecnologia
con ROM | sinROM | EPROM | Bytes | Bytes

8051 8031 8751 4 K 128 2 HMOS
8051AH | 8031AH 8751H 4 K 128 2 HMOS
8052AH | 8032AH | 8752BH 8K 256 3 HMOS

2 CHMGOS

80C51BH | 80C34BH 87C51 4K 128

Tabla 1.1 Familia de microcontroladores 51 de INTEL

JR.G.A. -M.LP.B./1998
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Para la realizacién de este prototipo se hace uso del microcontrolador
INTEL- 8751, debido a sus caracteristicas y facilidades de trabajo en cuanto a
la discriminacién del cédigo de identificacién y a la velocidad con que lo

realiza.
El microcontrolador 8751 posee las siguientes caracteristicas:

e Un CPU de 8 bits.

» 4 puertos de 8 bits

» Comunicacién asincrénica full daplex

» Interrupciones externas

¢ Oscilador interno

s Procesador booleano

e Espacio de memoria de 64 K para datos externos

« Espacio de memoria de 64 K para programa externo

Ademds en esta parte del circuito se encuentra la interfaz con el

computador.
FUNCIONAMIENTO DEL MICROCONTROLADOR

El microcontrolador ejecuta el barrido de las direcciones del
decodificador, hasta encontrar la Direccién apropiada, seguidamente se
produce una interrupcién externa que detiene el contador de direcciones
y transmite la informacién hacia el computador , para comparar la

informacién que ingresa con la informacién que se encuentra almacenada

JR.G.A.-M.LP.B./1998
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en la tabla UNICA, y registrar el objeto ¢ vehiculo que ingresé o salié del

sitio en que el que se desea realizar un control de acceso.

Adicionalmente el microcontrolador ejecuta la subrutina de retardo
de tal forma que actte y responda a una velocidad cercana a la que actta

el Decodificador.

1.2 CARACTERISTICAS DE LA TRANSMISION

Para la transmisién de la senal, ésta necesariamente debe ser
MODULADA ya que no resulta conveniente propagar energia
electromagnética de baja frecuencia por la atmésfera de la tierra ya que la
sefial a transmitirse presenta mayores pérdidas por reflexién y se muestra

vulnerable al ruido.

Algunas de las caracterfsticas de la transmisién / recepcidn

requieridas en la construccién del prototipo, son entre otras:

¢ Lavelocidad de transmisién es de 1200 bps.

e El alcance de la sefial de la transmisién, debe llegar a una distancia
cercana a 10 metros.

e Se utiliza un tipo de modulacién AM y modulacién OOK (ASK).

» La frecuencia a la que se transmite la informacién codificada es

aproximadamente 300 MHz,

Posteriormente se hablara de Jos demds pardmetros de los circuitos

del prototipo.

JR.G.A.-M.LP.B./1998
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1.2.1 MODULACION

Es un proceso en el cual se varia o se cambia alguna propiedad de una
portadora analégica (generalmente sinusoidal y de alta frecuencia) de

acuerdo con la sefial de la fuente .

“Modulacién se define como el proceso de transformar informacién de

su forma original a una forma mds adecuada para la transmisién.” @)

Otra definicién de lo que es Modulacién puede ser la adaptacién de la

sefial al canal de transmisién a través del uso de una portadora .

En todo proceso de modulacién se encuentra la Portadora y la
Modulante. La portadora es la sefial que estd en alta frecuencia y la que se
expone a cambios en alguna de sus caracteristicas, mientras que la
modulante es aquella sefial en la que se encuentra la informacién

propiamente dicha y la que se quiere transmitir a otro sitio.

Se modula la sefial por varios motivos entre ellos podemos citar las

siguientes:

¢ DPara facilitar la radiacién, debido a la reduccién de la longitud de onda de
la sefial.

¢ Parareducir el ruido y la interferencia.

¢ Para superar limitaciones técnicas.

¢ Se modula por la facilidad que se tiene de asignar canales de frecuencia a

cada sefial.

JR.G.A.-MLP.B./1998
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» Se puede utilizar canales miltiples para que una sola portadora transporte

muchas sefiales moduladas.

TIPOS DE MODULACION

Desde el punto de vista de la sefial modulante, se puede decir que

existen basicamente dos tipos de modulacién:

¢ MODULACION ANALOGICA: Bs aquella en la cual algunos de los
parametros de la onda portadora varian proporcionalmente con la sefial

modulante.

¢ MODULACION DIGITAL.- Es aquella en la cual se tiene una traduccion a
un nuevo lenguaje con el concurso de un cédigo, en este caso la
- Modulante es en formato digital es decir un lenguaje de unos (1 Légico) v

ceros (0 Logico).

En el caso de la presente tesis, se trabaja con Modulacién Digital
especificamente el tipo ASK (Transmisién por desplazamiento de
Amplitud), en la cual se transmite informacién en formato digital una vez

que la sefial sale del Codificador de la sefial de activado.

También se implementa un tipo de modulacién AM para transmitir
la sefial de informacién proveniente del Codificador, dicha informacién

representa un nimero de identificacidn para el control de acceso.

JR.G.A.-MIL.P.B./1998



Pagina 12

1.3 CARACTERISTICAS DE LA COMUNICACION
SERIAL

1.3.1 CONCEPTOS GENERALES

COMUNICACION.- Se entiende por Comunicacién a todo proceso por
medio del cual se transmite informacién de cualquier tipo desde un punto

fuente hacia otro punto llamado destino.

Existen varios tipos de comunicaciones de datos, clasificindose por la
forma como salen los datos desde la fuente en, comunicacién serial y

paralela.

TRANSMISION SERIAL.- es aquella en la que los bits de datos son
transmitidos uno a continuacién de otro, existiendo entre un bit y el
siguiente bit el mismo tiempo de transmisién. En este tipo de

comunicaciones solamente se alcanzan velocidades medias .

A continuacién se muestra un ejemplo de una transmision serial de 4
datos desde la fuente A hacia la fuente B, a través de una sola linea de
fransmisién y ademds se necesita cuatro periodos de reloj (4T) para

transmitir una sola palabra, que en este caso consta de cuatro bits.

JR.G.A. -M.L.P.B./ 1998
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Para la presente tesis la comunicacién serial se realiza entre la
Computadora Personal y el Microcontrolador 8751 gracias a los buffers e

interfaces que éstos presentan.

CLK

Fig. 1.1 Transmisién de datos Serial.

TRANSMISION PARALELA.- En este tipo de transmisién , cada dato
binario tiene su propia linea de transmisién, es decir que los bits de
informacién se pueden transmitir simultdneamente durante un tiempo (T)

de un ciclo de reloj .

Esta transmisién comparada con la Transmisién serial es muy rapida;

su limitacion esta en la distancia de transmision.

A continuacién se muestra un grafico con un ejemplo de Transmisién

Paralela o también llamada Serial por caracter, en la que se quiere transmitir

JR.G.A.-M.LP.B./1998
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4 datos binarios desde la fuente A hacia la fuente B, como se puede apreciar

los datos salen simultdneamente.

0
MSB A3 d AB
A B
Az — N B2
0 ;
A 1 » A1
LSB 1 | |
AO H : N AO
A\ L '
CLK T

Fig.1.2 Transmisién Paralela de datos.

MODOS DE TRANSMISION .- Existen tres modos de transmision posibles

y son: Simplex, Half-dtplex y Full-dtplex, segin como acttia la linea de

transmision.

SIMPLEX.- Aqui las transmisiones ocurren en una sola direccién es
decir que un punto puede actuar en determinado momento solo como

transmisor o solo como receptor perc no puede actuar como ambos.
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HALF-DUPLEX .- En este modo de transmisién las datos se trasladan
en ambas direcciones desde el receptor o desde el fransmisor . Un punto

puede ser transmisor y receptor pero no simultdneamente.

FULL-DUPLEX.- Cuando se trabaja en este modo, un punto de la
transmisién actia como receptor y transmisor simultdneamente,

generalmente es una transmisién a cuatro hilos aunque puede ser en dos

hiles.

FULL- FULL DUPLEX.- En este modo se transmite y se recibe
simultdneamente informacién , pero no de las mismas ubicaciones. Es decir
que mientras se transmite de la fuente A hacia B, se puede recibir

informacion de la fuente C hacia la ubicacion de A.

TIPOS DE COMUNICACION .- Existen dos tipos de comunicacién para la

transmision de datos bien definidos y son: Asincrénica y Sincrénica

Para esta clasificacién es necesario analizar la sincronizacion de un

caracter.

SINCRONIZACION DE CARACTER.- La sincronizacién del reloj
asegura que el transmisor y el receptor estén “en la misma ranura de tiempo”
para que la comunicacién entre el transmisor y el receptor sea exitosa y que

se pueda identificar el comienzo y el final de la transmisién

Siendo asi se distinguen dos formatos para la sincronizacién de

caracteres asincrénica y sincrénica.
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FORMATO DE DATOS SINCRONICA .- Aqui cada caracter se
entrama entre un bit de arranque y uno de final . El bit de inicio es un cero
logico e indica el inicio de la transmisién, debido a que la condicion
desocupada en los circuitos de transmision se identifica por una secuencia de
unos légicos continuos. Todos los bits de parada son unos l6gicos para que el

circuito de comunicacién vuelva a su estado original.

FORMATO DE DATOS SINCRONICO.- En este formato en lugar de
colocar un bit de inicio y parada entre cada caracter, se transmite un caracter
de sincronizacién denominado SYNC al comienzo de cada mensaje . Aqui es
necesario que los relojes de transmisién y recepcién se sincronicen para que

la transmisién sea exitosa.

El Formato de wuna palabra de transmisién se esquematiza a

continuacidn.

start stop

LSB DATO MSB

Fig.1.3 Formato asincrénico dela palabra de transmisiéon

Siendo LSB el bit menos significante o el bit que se transmite primero.

MSB es el bit mas significante, y el tltimo bit en transmitirse.
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La comunicacién con el PC se realiza en formato asincrénico, pero la

forma de accesar al puerto es diferente a la del micro.

El puerto serial del Microcontrolador INTEL 8751 trabaja en modo
full -dtplex lo que significa que el microcontrolador estd en capacidad de
recibir y transmitir informacién simultdneamente. Esta caracteristica es
beneficiosa en el tratamiento de la transmisién de la informacién puesto que
la informacién puede ser captada por la computadora personal y el

microcontrolador ejecutar otra accién a la vez.

1.3.2 REGISTRO DE COMUNICACION SERIAL DEL
MICROCONTROLADOR 8751

Para acceder a la recepcién y transmisién desde y hacia el
microcontrolador se lo hace a través del registro SBUF, éste sirve para las dos
cosas, transmitir datos y recibir datos y en ambos modos trabaja en forma

diferente.

Cuando se escribe en el SBUF se carga el byte a transmitir y leyéndolo

se accede al byte recibido.

1.3.2.1 CONTROL DEL REGISTRO SERIE DE COMUNICACIONES
SCON

Este registro es el que controla el estado y la operacion del Puerto

Serie, y la operacién de cada uno de sus bits se muestra a continuacién.
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SCON
SMoy | SM;z |SMo | REN | TB8 | TR8 | TT | RI
b7 b6 | b5 | b4 | b3 | b2 | bl |b0

Tabla 1.2 Descripcién del Registro SCON

Los bits b6 y b7 son para el seteo de los Modos de operacién y la
velocidad, en el microcontrolador 8751 se tiene 4 modos del Puerto Serie y se

indican a continuacién.

Modo SMO SM1 Modo de Velocidad
operacion
0 0 0 Desplazamiento Reloj/12
de 8 bits
1 0 1 8 bits - UART Variable
2 1 0 9 bits - UART Reloj/64 o
Reloj/12
3 1 1 9 bits - UART Variable

Tabla 1..3 Modos de operacién del Puerto Serie.

a) Modo 0

Los datos que se reciben y se transmiten salen en forma serial , es

decir uno a continuacién del otro a través de las lineas RXD y TXD. La
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palabra de informacién es de 8 bits y el primer dato en salir es el menos

significativo (LSB = bo ).

La velocidad con que los datos ingresan o salen es 1/12 de la

frecuencia del reloj del microcontrolador.

b) Modo 1

En este modo se transmiten 10 bits que se envian a través de TXD y se
reciben a través de la linea RXD. Estos 10 bits estdn distribuidos de la

siguiente forma:

* 1 bit de inicio (por defecto OL)
* 8 bits de datos

*1 bit de parada (por defecto 1L)

La velocidad de transmisién es variable y puede ser ajustado por el

usuario un gran rango.

c) Medo 2

En este modo se transmiten o se reciben 11 bits, los mismos que

pueden estan distribuidos de la siguiente forma:

*7 bit de inicio ( OL Logico)
* 8 bits de datos
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* 1 bit adicional de dato (bits programable RB8 y TB8)
*1 bit de parada (1L l6gico)

Este noveno bit se carga en TB8 .y RB8 para la transmisién y
recepcién respectivamente. Asi por ejemplo en la transmisién puede
cargarse el bit de paridad P que se carga en el registro PSW. En recepcion

este bit de parada es ignorado.

La velocidad en este modo puede configurarse para trabajar en 1/32 o

1/64 de la frecuencia de oscilacién del reloj del microcontrolador.

d) Modo 3

En este modo se transmiten o se reciben 11 bits a través de las lineas

TXD y RXD, y se configura de la siguiente forma:

* ] bit de inicio (OL)

* 8 bits de datos.

*1 bit adicional de dato (TB8, RB3)
*1 bit de parada (1L)

Este modo se diferencia del anterior en la velocidad de transmisién ,
puesto que en Modo 3 la velocidad es variable y puede ser ajustada por el

usuario en un amplio rango.

Una vez terminado con los modos , continuamos con los bits b0 y bl

del registro SCON: Estos bits corresponden a las banderas de interrupcién
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RI y TI para recepcién y transmisién respectivamente. Trabajan de manera
independiente y se activan bajo determinadas circunstancias dependiendo

del Modo en el que el Puerto Serie se encuentre trabajando.

Cuando trabaja en Modo 0, RI o TI se activa al finalizar la recepcion o
transmision del octavo bit. En los otros modos RI se activa a la mitad del
intervalo del bit de parada , y para transmisién se activa al inicio del bit de

parada.

Los bits 2 v 3 corresponden al bit adicional (RB8 y TB8) para recepcién
y transmisién respectivamente, cuando el puerto Serie trabaja en los Modos 2
v 3. Para la recepcién en Modo 1 este bit trabaja como bit de parada si el bit

de SM2 (bb) estd en OL. En el Modo 0 no se utiliza.

El bit 4 del registro SCON, REN corresponde al bit de habilitacién por
software para la recepcién. Si REN es 1L permite la recepcién, caso contratio

no Jo permite.

El bit b5 SM2, esta también relacionado con los modos de operacion.
Cuando se trabaja en el Modo 0, este bit siempre permanece en OL. Si el
puerto Serie se ha configurado para trabajar en modo 1, si SM2 estd en 1L, la
bandera R1 no se activa mientras no se reciba el bit de parada. En los Modos

2y 3, si SM2 es 1L, la bandera R1 no se activa si el noveno bit (RB8) es OL.

1.3.2.2 VELOCIDAD DE COMUNICACION

De la velocidad de la comunicacién, dependerd el tiempo en el que el

dato enviado desde el Codificador llegue hasta el Decodificador, y ademas
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tomando en cuenta la velocidad de separacién, ya que el equipo es capaz de

transmitir informacién hacia el PC pe~ medio de la interfaz a 9600 bps.

Al analizar la velocidad del Microcontrolador, en el registro SCON,
también se puede diferenciar las velocidades, en cada uno de los modos, esto

se describe a continuacién.
a) Modo 0

En este modo la velocidad de comunicacién es en haudios, y estd dada
por la frecuencia de oscilacién del microcontrolador y se expresa en la

siguiente férmula.

Velocidad (baudios en Modo 0) = Frer.uencia del oscilador [1.3]
12

b) Modos1y3

La velocidad de estos Modos estd determinada por la relacién de

overflow de los Timer 1l ¢ 2 o con ambos .

Al usar el Timer 1, los baudios se obtienen por el valor de carga
v de overflow del registroc contador el Timer y por el valor del bit SMOD
(bit 7 del Registro PCON) de acuerdc 2 la siguiente férmula.

Velocidad (Baudios en Modos 1y 3) = 25M9D | OQverflow del Timer 1 [1.2]

32
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En el caso en que el Timer 1 se configure como temporizador en Modo

de autorecarga , la velocidad de comumicacién estd dada por:

SMOD 1, . g
Velocidad(Modos 1y 3) = 2 firecuencia de osczlaczonl 1.3]
32x12 x (256—TH1)

Si se quiere usar el Timer2 como generador de baudios se debe setear
los bits TCLK y RCLK del registro T2CON con 1 L, de esta forma se
consigue variar la velocidad de la transmisién y recepcién segtn se activen
TCLK y/o RCLK respectivamente. La relacién del célculo estd dada por la

siguiente expresion:

Relaciondeoverflowde T2
16 '

Velocidad (baudios Modos 1y 3) = [1.4]

Cuando el Timer 2 trabaja como temporizador comtn, el registro de
conteo se incrementa con cada ciclo de mdquina y cuando trabaja como
generador de baudios se incrementa con cada periodo de estado, es decir a %2
de la frecuencia del oscilador del microcontrolador . La relacién de célculo

estd dada por la siguiente expresién @ :

Velocidad (baudos Modos 1y 3) = Lrecuencia de oscilacion . [1.5]
32 % (65536 — (RCAP2H,RCAP2L))
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¢) Modo 2

En este modo la velocidad de comunicaciones depende del bit SMOD
del registro PCON. De esta forma si SMOD es 0L la velocidad es de 1/64 de
la frecuencia de oscilacién . Si SMOD es 1L la velocidad de comunicacién es
1/32 de la frecuencia de oscilacién del microcontrolador, esto se visualiza en

la siguiente expresién.

SMOD 1, . —
Velocidad (baudos Modos2) = - —lrecuencia de oscilacion 1 o

64/ 32

1.4 DESCRIPCION GENERAIL DEL HARDWARE

La construccién del prototipo que realizard la identificacién
inaldmbrica para controlar el accesc de vehiculos, consta de dos partes, una
llamada sistema mévil que se encuentra en todos los vehiculos y la otra es el
sistema fijo, situado junto al PC el mismo que se encuenira separado de los
sistemas moviles una distancia maxima de 10 metros puesto que un

“garage” no tiene mas que esta distancia.

1.4.1 CIRCUITO DE ACTIVACION

Este circuito, compuesto de dos partes principales, estd ubicado tanto
en el hardware fijo como en el hardware mévil. En la parte fija se origina la

sefial de activacién que en este caso es codificada, la misma que permite

JR.G.A. -ML.P.B./1598



Pagina 25

activar a cualquier circuito moévil que circule por el puesto de control

principal.

La sefial que es enviada desde la estacién fija es la que daré inicio a la

transmisién del cédigo de un “objeto o vehiculo”.

La sefial de activacién es transmitida via radio frecuencia , a una
frecuencia aproximada de 330 MHz, la cual es captada mediante un receptor

v luego decodificada para ser identificada como sefial de activado.

Como receptor de la sefial se incorpora un circuito, el mismo que
utiliza un transistor, circuito tanque, bobinas, condensadores, juego de

resistencias. Una vez recibida la sefial decodificada de activacion, de este

circuito sale una sefial de nivel alto, pero como el pin 14 ( TE ) del

Codificador necesita un nivel bajo para permitir la transmision del codigo de
informacién, es necesario conmutar la sefial al nivel opuesto mediante la

implementacién de un transistor adicional.
En el circuito fijo la sefial a enviarse es modulada y transmitida hacia

cualquier circuito mévil ubicado en un vehiculo que se encuentre en el

perfmetro de accién del sistema.

1.4.2 CIRCUITO DE CODIFICACION

Este circuito de Codificacidon se refiere a la sefial de identificacion

‘propiamente, y constituye la parte mévil del hardware que se encuentra en
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todos los “objetos o vehiculos” existentes para la respectiva identificacion,
éste circuito contiene lo necesario para producir un cédigo o ntimero de
identificacién y ademds el sistema que detecta la sefial de activacién

proveniente del circuito fijo.

Bésicamente este sistema consta de las siguientes partes:

e Circuito de CODIFICACION .

e Circuito de DECODIFICACION ( Activacion).
e Circuito de transmisién

¢ Circuito de recepcién.

o Dip-Switchs

» Juego de resistencias

+ Fuente propia de suministro de voltaje

La codificacién propiamente es implementada mediante el mmtegrado

HT12E de la familia Codificadores/Decodificadores de la casa HOLTEK.

Para escoger el NUMERO DE IDENTIFICACION del vehiculo se
selecciona la direccién especificada mediante el seteo de los pines 1 al 8 y
pines 10 al 13 correspondientes a las direcciones desde AQ hasta la direccién
ATl. (ver capitulo 2, seccién 3 donde se describe completamente la parte del

circuito de Codificacién).

1.4.2.1 METODO DE TRANSMITIR EL CODIGO

La informacién se transmite via radiofrecuencia, en un formato de

cuatro palabras, constituyendo cada palabra un periodo de 24 bits, lo que da
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la certeza de que este sistema es seguro y que el cédigo no puede ser violado

por algtin intrusoe.

La frecuencia de codificacién de los datos en el circuito codificador
puede ser facilmente manipulada por el usuario, con la ayuda de un juego de

resistencias, de acuerdo a las hojas de especificaciones del anexc F.

Debe tomarse en cuenta que la frecuencia de Codificacion estad
intimamente relacionada con la frecuencia de Decodificacion;
aproximadamente 50 veces menor a la frecuencia del Decodificador, puesto

que asi lo recomienda el fabricante para el correcto funcionamiento del

Codificador/Decodificadorl.

Cada dato es representado con tres perfodos del reloj del codificador

dado por la frecuencia de oscilacién

Para la codificacién de las sefiales, tanto el cero l6gico (0) como el
uno légico (1) tienen frecuencias diferentes para ser representados (Ver
capitulo 2, seccién 3.3 Formas de onda de la codificacién). Adicionalmente
se estd usando como método de codificacién la redundancia de los bits
(namero de bits transmitidos superiores a los bits de informacién

propiamente).

Los circuitos o sistemas moviles tienen como alimentacién una fuente
propia (pila de 12 voltios). Esta alimentacién se distribuye entre 12 voltios,
5y 3 voltios, dependiendo del circuito a alimentar, esto es: el receptor del

codigo de activacion (3 voltios), el transmisor del c6digo de identificacién de
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acceso (5 voltios), y el codificador de este mismo cédige ( 12 Voltios ya que es
de tecnologia CMOS). Los circuitos CMOS son ideales debido a su bajo
consumo de potencia que presentan en todos sus elementos, lo que evidencia
una ventaja por las multiples cargas que pueden ser conectadas a los pines

del Codificador sin que éste altere sus parémetros de trabajo.

El sistema fijo en cambio estd disefiado para trabajar con voltajes de la
fuente del computador, esto es 5 voltios para los integrados TTL. vy para el
receptor de la sefial del cédigo de identificacién de acceso, y 12 voltios para
los integrados de tecnologia CMOS. Adicionalmente éste sistema fijo
presenta caracteristicas externas manejables, como son peso, forma vy
tamafio, lo que hace posible su fécil traslado de un sitio a otro para poder

ubicarlo junto a cualquier computador.

CARACTERISTICAS DEL CODIFICADOR HT12E

e Voltaje de operacién: 2.4V _ 12V

» Tecnologia CMOS y bajo consumo de potencia.

» Inmunidad al ruido

» Corriente de consumo baja en estado de stand by.
» Transmisién minima de cuatro palabras.

» Polaridad de codificacién positiva.

¢ Componentes externos minimos.
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APLICACIONES ESPECIALES
e Sistemas de alarmas
¢ Sistemas de alarmas para incendio y fuego.
o Codificacion telefénica
» Otro tipo se sistemas de control remoto.
CARACTERISTICAS ELECTRICAS
Simb. (Pardmetros Condicién de Prueba |Min [Tipi [Maxi |Unida
imo |co |mo d
VDD Condicién
VDD |Voltaje de operacion| --—--—- S 24 5 12|V
ISTB |Corriente en 3V |Osciladorde |- 0,1 1luA.
Stand-By 12V |parada
12V — 2 4luA
IDD [Corriente de 3V [Sincarga |- 40 80(uA
operacién 12V
12 V | frecuencia 3KHz |-~ 150 300juA
IDOUT [Corriente de salida |5V |[VOH=0.9VDD 1) -6 ---—-- mA
(fuente)
VoL =0.1VDD 1 1,6l --—- mA
(SINK)
VIH |Entrada de voltaje |-—--—-| = -——- 0.8 |-—- VDD [V
alto H VDD
VIL [Entrada de voltaje |--—| ~—  —- ] - 0.2 v
bajo L VDD
Fosc |Precuencia de 5V  |Rosc=1.1Mohmio |--—- 3l e |KHz
Oscilacion s
RTE |TE Resistencia en |5V |[VIE=0V |- 15 3Mch
Pull-High mio

Tabla 1.4 Caracteristicas del Codificador HT12E
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RANGOS ABSOLUTOS MAXIMOS

Voltaje de la fuente ......cccviiccciiene, JRU -0.3 Vhastal3 V
Temperatura de trabajo ..., -50° C hasta 125 °C
Voltaje de entrada .........cccoovecinciiiicnis Vss-0.3 hasta VDD

1.4.3 CIRCUITO DE DECODIFICACION

Este circuito de decodificacién consta de el integrade HT12F. El cual
se encarga de comparar las direcciones que se setean a través de los pines 1 al
8 y 10 al 13 ( en este caso barridas por el microcontrolador ) con las
direcciones enviadas por el codificador. Al existir una igualdad entre estas
dos direcciones , se produce una sefial en alto a través del pin VT del

codificador ( pin 17)

La frecuencia de oscilacién del decodificador se puede variar
facilmente colocando resistencia entre los pines 16 y 15 segun las tablas de los

hojas de especificaciones.

El microcontrolador en este caso barre las direcciones del
decodificador a través del pértico P1. En el moinento en que se produce una
igualdad entre las direcciones transmitidas y la dada por el pértico P4, se
produce un pulso en VT, el mismo que produce una interrupcién en el
microcontrolador. Esta interrupcién hace que el dato colocado en el portico
P1 sea transmitido hacia el computador , donde serd guardado y comparado

con una base de datos.
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Bl microcontrolador ademés posee sus respectivos capacitores y un

oscilador a una frecuencia de 7,3728 MHz.

1.4.4 CIRCUITOS DE TRANSMISION

En el prototipo de identificacién inaldmbrica se tiene dos circuitos
transmisores, para esto se hace uso de unas tarjetas existentes en el mercado
que funcionan con sefiales codificadas y los cuales presentan parédmetros de
transmisién compatibles con el microcontrolador INTEL-8751 y la

computadora personal tales como la velocidad de transmisién, a 1200 bps.

Uno de los circuitos de transmisién esta situado en el hardware movil
del prototipo y en este caso se utiliza la tarjeta de transmisién TX-99 V3.0,
la cual viene provista, bobina, condensadores, resistencias, diodos etc. El
otro transmisor se encuentra en el sistema fijo el cual transmite la sefial de
activacion de los sistemas moviles, y éste utiliza otro circuito que consta
bésicamente de un transistor denominade MPSHI10A, un circuito tanque,

condensadores, bobinas y resistencias.

La conexién de la tarjeta TX-99 V3.0 se encuentra en el anexo Z.

1.4.5 CIRCUITOS DE RECEPCION

Los circuitos de recepcién en la construccién del prototipo son dos.

Uno de ellos estd ubicado en el sistema moévil y se encarga de recibir
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correctamente la sefial de activacidn  codificada usando el transistor

MPSHI0A.

El otro circuito de recepcién se encuentra en el sistema fijo y se
encarga de recibir la sefial codificada del ntimero de identificacién para
control de acceso de cada vehiculo u objeto esto es mediante la tarjeta

receptora denominada RE-99V3.0.

Los circuitos receptores de las seflales utilizadas en la construccién
del prototipo de Identificacién Inaldmbrica para Control de Acceso, se

adquieren en el mercado y se hace uso de éstos.

Tanto el circuito receptor de la sefial de activado como el receptor del
cédigo de identificacién de acceso reciben la sefial, luege la demodulan
para su posterior andlisis a una frecuencia aproximada de 330 MHz y 300

MHz respectivamente,

Mayor informacién sobre las tarjeta RE-99 V3.0 se encuentra en el

anexo E.
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CAPITULO 11

PROCESO DE DESARROLLO DEL HARDWARE

21 REQUERIMIENTOS

El objetivo del desarrollo del prototipo es la deteccién e identificacién
del movimiento de vehiculos dentro de una area determinada , lo que
constituye la entrada o salida de vehiculos en un garage, realizada en forma

inaldmbrica via radiofrecuencia.
El prototipo a construirse debe cumplir con lo siguiente:

La deteccién deberd realizarse en forma automatica y de manera
inalambrica . El sistema debe activarse mediante un cédigo , siendo este

coédigo transmitido en forma inaldmbrica.

Debido a que el software del prototipo se va a desarrollar en el

programa computacional VISUAL BASIC 4.0 es necesario disponer de : '

»- Computador 386 o superior compatible con [BM

» Sistema Operativo Windows 95

« Cable de interface entre el computador y el sistema fijo ( especificamente
cuando se realiza la comunicacién serial de los datos con la informacién

del cédigo que identificard a un vehiculo determinado).
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El sistema movil debe estar ubicado en cada uno de los vehiculos a

ser detectados.

El alcance de los circuitos iransmisores y receptores debe ser maximo
10 metros ya que como se indicé en el capitulo I, la distancia entre el
vehiculo y el garage en el momento de cruzar el mismo es menor a 10

metros.
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2.3 DESCRIPCION FUNCIONAL

En esta parte se describe el funcionamiento de cada una de las partes
del prototipo que realizan la identificacién inaldmbrica para el control de
acceso de los vehiculos, indicando paso a paso como estan direccionadas las

sefiales desde que éstas se generan, se transmiten , y se las recibe.

2.3.1. CIRCUITO DE TRANSMISION

El prototipo a disefiarse cuenta con dos sefiales a transmitirse ; una
de ellas es la sefial de activacion que se genera en el Sistema Fijo ubicado
junto al computador personal mientras que la otra sefial es la que contiene
la informacion de identificacién para el control de acceso codificada , esta se

origina en el Sistema Mévil ubicado en todos los vehiculos.

Las tarjetas de los transmisores tienen incorporado un oscilador el
cual genera la sefial de alta frecuencia . La portadora se encuentra en el
orden de los megaherzios: 330 MHz para los circuitos de activacién y 300
MHz para la transmisién del cédigo de identificacién ( tarjeta TX -99 de la
Casa Ming Microsystem )

Las sefiales a ser enviadas en el un caso es la direccién “00000000” para el
sistema de activacién ,mientras que para las sefiales de cédigo de

identificacién es determinada por el valor ubicado en el codificador HT12E

JR.G.A - M.L.P.B. /1998



Pagina 37

TRANSMISOR DE LA SENAL DE ACTIVACION

La implementacién del circuito de activacién se lo hace usando el
integrado  VD5013 ( de la fdbrica Analog Devices ) y el transistor
MPSH10AP los cuales funcionan como Codificador y Oscilador - Modulador
simultdneamente de sefiales pequefias ; esto se encuentra en el mercado por

lo que se aprovecha y se hace uso en la realizacién del prototipo de

identificacién.

Bésicamente esta constituido por un oscilador por lo que se hace

necesario analizar las condiciones requeridas para la oscilacion.

» El circuito debe ser basicamente un amplificador.
» Debe existir realimentacién positiva

» La cantidad de realimentacién debe ser lo suficiente para compensar las

pérdidas del circuito de entrada.

El oscilador utilizado para la transmisién del c6digo de activacién es

del tipo Colpitts, el cual se describe a continuacion.

OSCILADOR DE COLPITTS

El oscilador de Colpitts es un oscilador tipo LC el mismo que utiliza
un circuito tanque para resonar a la frecuencia propia de oscilacién (bobinas
v condensadores) . “ La operacién del circuito tanque involucra un cambio de

energia potencial y cinética,” @) de esta forma se produce una sefial senoidal
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cuando el circuito entra en resonancia, y oscila a una frecuencia

predeterminada por el valor de los elementos, capacitores y bobinas.

Como se puede apreciar en la siguiente figura, ésta corresponde a un
oscilador tipo Colpitts, el mismo que consta de un circuito tanque ( L1, Ceq),
un ftransistor ( para el desarrollo del prototipo, se utiliza el transistor
MPSH10A) el mismo que proporciona la amplificacién necesaria en el
circuito, el capacitor Cr constituye el acoplamiento en ca y ademas
proporciona la ruta de retroalimentacién para el circuito tanque. Czes el

capacitor de bloqueo que evita que aparezca el voltaje continuo en el colector

. L
Rbz2 RFCH

i Q1 — Cia
NPHN ]

b [\‘i _ L

Figura 2.1 Oscilador de COLPITTS

La bobina RECHcomunmente denominada choque se encuentra
abierta para corriente alterna y desacopla las oscilaciones a partir de la fuente

de volfaje en corriente continua cdl.
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Cuando arranca el circuito aparece ruido en el colector de QI y
suministra energia al circuito tanque haciendo que éste empiece a oscilar sin
sefial externa. En este momento se produce un cambio de fase de 180 ° de la
base al colector de Q1 y un cambio de fase adicional de 180° a través de C1.
En consecuencia el cambio total de fase es de 360° y la sefial de
retroalimentacién se regenera nuevamente consiguiéndose asi la oscilacidon

de la sefial.

La relacién de Cia a (Cia + Cip) determina la amplitud de la sefial de

retroalimentacién.

A continuacién se presenta una expresion que se utiliza para obtener

una aproximacion de la frecuencia central de oscilacion del circuito.

donde f, constituye la frecuencia central del oscilador.

L =L; ydonde Ctoma el valor de:

oe Gl [2.2]
Cia +Clb
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FUNCIONAMIENTO DEL CIRCUITO TRANSMISOR

El transistor MPSH10A se polariza cuando recibe sefial en la base a
través de la resistencia Ry, en este momento el circuito oscila y genera una

sefial de alta frecuencia que es fransmitida a través del aire mediante un

modulador.

La frecuencia de la sefial (radio frecuencia ) como es de esperarse esta
dada por el ajuste del circuito tanque en el oscilador tal como se indicé en la
seccién anterior férmula [ 2.1], y esta dada por la variacion del capacitor VG

0 denocminado también Cr.

ESQUEMA DEL CIRCUITO TRANSMISOR

c ANTENA x D1
| ‘I’lpF‘f =l_ LeED
- -

2K -
" :7[
AL
Toorwe bl T |
= ] AKDER 2
<TEHET>—————

VCCi=§V

Fig. 2.2 Circuito TRANSMISOR de la sefial de activacién.
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DATOS DEL TRANSISTOR MPSHI0OA (Modulador-Demodulador v
Oscilador):

V=35V
V=35V
V=4V

Iméx c=50 mA

P=025W
Fin, = 800 MHz
hfe =70

MODULACION IMPLEMENTADA

El tipo de transmisién se implementa con una modulaciéon ASK en
donde la amplitud de la portadora varia entre dos niveles predeterminados

de acuerdo con la sefial binaria de datos.

La modulacién ASK ( Amplitude-shift keying) llamado Conmutador
de Desplazamiento de Amplitud funciona con la amplitud de una sefial
portadora de alta frecuencia la cual alterna entre dos o maés valores en
respuesta al codigo PCM. Pero cuando se trata de una sefial de dos niveles
o sefial binaria se implementa el Conmutador de Encendido- Apagad‘o

(OOK).

La onda de amplitud modulada que se obtiene de esta modulacién,
son pulsos de RF radio frecuencia, llamados marcas y que representan al

binario 1, y espacios que representan al binario 0.
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El ancho de banda basica de la modulacién ASK se duplica como si se

tratara de una modulaciéon BM. @)

La modulacion ASK, corresponde al tipo de modulacién Lineal. En
este caso se utiliza ademas una modulacién equilibrada (Con supresién de
portadora y con indice de modulacién 1) llamada comtnmente Modulacidn

OOK (On Off Keying) o Conmutador de Encendido-Apagado. @)

Asi la salida serial de datos proveniente del Codificador vy
representada por unos y ceros serd la encargada de variar la sefial de la

portadora dependiendo de si el valor a transmitirse es 0 16gico o 1 légico.

Cada vez que se tenga en la salida de datos un uno légico, se
transmitird la sefial, cuando se tenga un cero logico, la sefial a transmitirse se

suspende, de esta manera serd mas facil detectar la sefial en el Demodulador.

A continuacién se indica el siguiente diagrama en el que se muestra

un ejemplo del funcionamiento de la modulacién OOK.

Fig. 2.3 Modulacién OOK
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Generalmente la sefial a transmitirse adquiere la siguiente expresion:
g (1) = Xa (t) * cos (Wet) ) [2.3]

donde :
Xn(t) es la sefial proveniente del Codificador.
cos (W.t) es la sefial producida por el circuito oscilador.

g(t) = constituye la sefial modulada

FUNCIONAMIENTC DEL MODULADOR

La Modulacion Digital que se implementa es del tipo OOK ; para el
efecto se utiliza el transistor MPSH10A el cual , el momento de recibir sefial
en su base, se polariza y se obtiene la sefial modulada:. El momento que no

existe sefial en la base no se produce la portadora y por tanto no hay sefial.

Estd incluido un choque de radio frecuencia para impedir que se

mezclen las sefiales Modulante y Portadora.

TARJETA TRANSMISORA TX-99 V3.0

Con esta tarjeta se realiza la transmisién via radio frecuencia de la
informacién codificada que representa un vehiculo determinado en el

control de acceso, estd ubicada en los sistemas moéviles y trabaja
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conjuntamente con el Codificador HT12E. La tarjeta es de la casa Ming

Microsystem

Responde a  la frecuencia de 300 MHz en el rango de UHF y se

implementa una modulacion AM Amplitud Modulada.

CARACTERISTICAS DE LA TARJETA TX-99V3

« Voltaje de operacién: 5 VDC.

o Tecnologia CMOS y bajo consumo de potencia.
» Corriente de operacién 1.6 mA

» Frecuencia 300 MHz.

* Tipo de circuito: AM regenerativo.

RANGOS ABSOLUTOS MAXIMOS

Temperatura de trabajo ..., 0° C hasta 40 °C

Temperatura de la envoltura. ... -20° C hasta 80 °C

CARACTERISTICAS FISICAS

Dimensiones:
Largo: 1.905 cm
Ancho: 4.445 cm
Altura: 1.27 cm
Peso : {11 gramos

Tabla 2.1 Dimensiones de la tarjeta TX-99
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La tarjeta transmite la informacién en radio frecuencia  con
modulacion AM (Amplitud Modulada ) , esta tarjeta estd disefiada para
trabajar con el Codificador HT12E. La tarjeta acepta entrada de datos
seriales desde el Codificador. La entrada de datos seriales deben estar entre
1.6 Voltios y 5 voltios. La tarjeta necesita de una antena la misma que debe
tener dimensiones de V1 de longitud de onda, lo que significa que para una

frecuencia de 300 MHz la longitud de la antena 23.77 cm.

ESQUEMA DE LA TARJETA TX - 99

L4

10 uH
cis| ¢
== .x_
3 pF 12p =
ANTENA
v D2 R 20
o T
D C—

Fi
Tlaa 47k
BORNERA TN 414
P R21
= 100

Figura 2.4 Tarjeta TX -99 V.30

MODULACION AM

La modulacién de amplitud (AM) es el proceso de cambiar la
amplitud de una portadora de frecuencia alta de acuerdo con la amplitud

de la sefial modulante (informacién). (1)
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En la modulacién AM se produce un traslado del espectro sin alterar

su forma béasica a una zona de alta frecuencia.
MODULADOR AM

El modulador AM es un circuito no lineal con dos sefiales de entrada,
una seflal portadora de amplitud constante y frecuencia sencilla, y la otra es
la sefial de informacion. La informacién actda sobre la portadora y la
modula, de alli procede el nombre de sefial modulante y la sefial que se

genera se denomina modulada..

2.3.2 CIRCUITOS DE RECEPCION

Se tiene dos circuitos de recepcién, el uno recepta el cédige de
activacion de los sistemas moéviles y el otro recepta la informacién de
identificacién para el control de acceso de los vehiculos. Estos circuitos son
tarjetas de recepcién al igual que las tarjetas transmisoras. Para el caso de la
recepcién de la informacién, se usa la tarjeta RE-99V3.0 mientras que para la
recepcion de la sefial de-activacion se usa un circuito conformado por

bobinas, condensadores, resistencias, transistores, etc.
RECEPTOR DE LA SENAL DE ACTIVACION
Esta tarjeta estd constituida por el transistor MPSHI0A , bobinas de

ajuste, y etapas de amplificacién. De la misma manera que en la transmisién,

la recepcién también consta de un circuito tanque que se “sintoniza “ a la
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misma frecuencia que el transmisor y mediante el ajuste de una bobina

variable se recibe el cédigo enviado.

ESQUEMA DEL RECEPTOR DE LA SENAL DE ACTIVACION

-
i
i
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! ~ BRO o’
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’ |
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Figura 2.5 Circuito de RECEPCION de la sefial de activacion

La figura 2.5 muestra el circuito receptor de la sefial de activacion, a

continuacién se describe el mismo.
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El transistor Q4 (MPSHI10A) y el circuito que se encuentra a su
alrededor permiten receptar la sefial de radio frecuencia y la bobina de ajuste
( Ls) permite variar la frecuencia de oscilacion del mismo para que , la
frecuencia en el receptor coincida con la frecuencia enviada desde el

transmisor.

Una vez que el circuito receptor detecta la primera sefial, entra en un
lazo y recupera las oscilaciones durante un perfode de tiempo. Esos tiempos
son los mismos que en el circuito transmisor , los cuales eran entregados por

el Codificador hacia el oscilador.

OSCILADOR DEL RECEPTOR

vCce

56k

Fig. 2.6 Oscilador de! receptor
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Para la recepcion de la sefial se utiliza un oscilador que se asemeja a
uno del tipo Hartley, el mismo que se implementa con bobinas L1 y L2 En la
figura anterior se muestra el oscilador implementado.

En este oscilador , hacen de circuito tanque la bobina Lz y el capacitor
Cs, mientras que la bobina L1 hace las veces de CHRF choque de radio
frecuencia tratando de que cuando ingrese la sefial modulante el circuito se

abra y no se mezcle con la radio frecuencia.

FUNCIONAMIENTO

Una vez que el circuito se sintoniza, (Transmisor y Receptor )
resonando a la misma frecuencia, el transistor amplifica y pasa la sefial y
como se recupera un tren de pulsos muy deforme ya que estd atenuada
debido al ruido, la interferencia, las pérdidas en el aire, etc., es necesario
regenerar la sefial antes de que ésta sea ingresada al circuito decodificador .
Este proceso de obtener una sefial mas pura y en niveles légicos aceptables
se lleva a cabo en la red de inversores como se puede ver en la figura del

esquema del Receptor (Integrado TC4069).

El diodo quita la radio frecuencia y solo deja pasar la sefial modulante
que en el caso del presente trabajo constituye la sefial de activacion

codificada.

En este circuito se usa una polarizaciéon de Vec =3V, ya que es un

valor de bateria comercial.

Como el voltaje con el que se polariza al transistor es relativamente

bajo, la corriente que circula por el colector Ic es minima, aproximadamente
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100 pA. Los valores de corriente y voltaje se encuentran en el capitulo 4

seccion 4- (Resultados y Mediciones de los Circuitos).

TARJETA DE RECEPCION DE LA SENAL DE INFORMACION
CODIFICADA

El receptor constituye la tarjeta denominada RE-99 V3.0 basada en un
circuito LC y demodulador Am. Esta tarjeta presenta una salida de datos
seriales . El voltaje de salida de los datos seriales tiene niveles digitales, es

decir 0 y 5 voltios.

CARACTERISTICAS DE LA TARJETA RE-99V3.0

» Voltaje de operacién: 5 VDC.

» Tecnologia CMOS y bajo consumo de potencia.
» Corriente de operacion 1.6 mA

» Frecuencia 300 MHz.

» Tipo de circuito: Receptor AM basado en el circuito LC.

RANGOS ABSOLUTOS MAXIMOS

Temperatura de trabajo ... 0° Chasta 40 °C

Temperatura se la envoltura...........ccovvnnee. -20° C hasta 80 °C
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Dimensiones:
Largo: 3.016 cn
Ancho: 6.033 cm
Altura : 1.746 cm
Peso 56 gramos

Tabla 2.2 Dimensiones de la tarjeta RE-59

La tarjeta recibe la informacién codificada en radio frecuencia , la
demodula y transmite la informacién hacia el decodificador HT12F para

luego validar el cédigo, y enviar la informacién hacia el PC.

DIAGRAMA DE LA TARJETA RE-99
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Fig. 2.7 Diagrama de la tarjeta receptora RE-99 V3.0
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2.3.3 EL CODIFICADOR

El Codificador constituye el integrado HT12E, en el cual se encuentra
el nimero de identificacién del vehiculo para el control de acceso, este
nimero es seteado a través de dip-switch. El codificador internamente
toma los datos seteados previamente y afiade nuevos bits con un total de 96

bits por cada transmision.

DESCRIPCION GENERAL

Este tipo de  .-codificador es de tecnologia CMOS (LSI) y es un
sistema apropiado para aplicaciones de control remoto. Estos son capaces
de codificar la informacion la cual consiste en N direcciones, siendo N =
12. Cada direcciébn puede ser seteada externamente. Los datos son
transmitidos adicionalmente con bits de cabecera y con una seguridad de

hasta cuatro palabras, via radiofrecuencia.

Previa la transmision se debe obtener la sefial de habilitacién del TE
(triguer) que se activa en bajo, una vez detectada la sefial, la transmisién

de datos se efecttia.

DESCRIPCION DEL FUNCIONAMIENTO

La serie de los codificadores HOLUTEK - 212 hace transmisiones de
cuatro palabras seguidas una vez que se ha habilitado la sefial TE en bajo.

Lste ciclo se repite con una longitud de transmisién mientras TE esta

habilitado.
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Cada vez que una transmisién se inicia, el pulso del pin TE se pasa a
un nivel alto, y alli permanece hasta que nuevamente se inicie la

transmisién.

A continuacién se muestran los diagramas de las formas de tiempo de
los pulsos tanto de los pines TE (habilitacién de la transmisién) como de la

salida de los datos seriales DOUT.

TE 1
< palabra
DOUT J |_

4 palabras «Transmisién -+ 4 palabras -+
P - .
continua

Fig. 2.8 Tiempos de transmisién de las sefiales TE y DOUT

DESCRIPCION DE PINES
Nombre del pin I/O Conexidn Interna Descripcion
AD-A7 I NMOS Transmision Pines de
Gate HT12E entrada para
las direcciones
de AO-A7y
pueden ser
seteados a Vpp
0 Ves.
ADB-AD11 I NMOS Transmuision Pines de
gate entrada
seteados para
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ADS-AD11y
pueden ser
seteados a Vpp
(e] Vss

DOUT O CMOSs OUT Salida de los
datos
transmitidos y
codificados
TE I CMOS IN Pull-Hight | Habilitacion
de la
transmision en
bajo.

10SC1 I |OSCILATOR1 Pin de entrada
del Oscilador
OsC2 O OSCILATOR1 Pin de salida
del oscilador
Vss I — Voltaje de
salicla
negativa.

Vop I - Fuente de
salida

Tabla 2.3 Pines el integrade HT12E

PALABRA DE INFORMACION

Mientras la habilitacién de la transmision es mantenida durante una
transmisidn , el pin de la salida DOUT completa cuatro palabras y luego

se detiene.

Una palabra de informacién consiste de tres periodos de los que se

muestran en la siguiente figura.
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~ i« [1/3 de bit

:  |perfodo piloto de periodo de cédigo de
|12 bits . datos y direcciones

Fig. 2.9 Palabra de informacién

Para codificar, una palabra estd compuesta de aproximadamente 24
bits, lo que significa que la transmision se realiza con 96 bits (4 palabras)

que viajan por el pin DOUT serialmente.

FORMAS DE ONDA DE LA CODIFICACION

Para la codificacion se tiene diferente frecuencia tanto para el cero
como para el uno de acuerdo a la frecuencia del reloj o del oscilador

maestro.

De esta forma cada pin de direcciones puede ser establecido
externamente de acuerdo a la variacidon de la frecuencia asi como el

desplazamiento de la misma como se indica en el siguiente esquema.
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o [T LT

7 Unou

“Cero”:

—+ |Bitde direccién = «—

Fig. 2.10 Formas de ondas de las direcciones

PROGRAMACION DE LAS DIRECCIONES

El status de cada pin de direccién pueden ser individualmente
preestablecidos en un nivel alto o bajo . Si la sefial de la habilitacién de la
transmision es aplicada, el codificador busca y transmite el status de
direcciones de 12 bits serialmente a través del pin DOUT en el orden

desde AQ hasta Aq.

Durante la transmisién de la informaciéon ,a estos bits se les afiade
unos bits de sincronizacién precedente. Pero si la sefial de triguer TE no es
aplicada, el codificador permanece en estado de stand-by esperando la
sefial de activado, durante este estado, el chip consume una corriente
minima de aproximadamente 1 uAmperio para una fuente de

alimentaciéon de 5 Voltios.
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DIAGRAMA DE FLUJO DE LA HABILITACION DE LA TRANSMISION

HT12E

Inicio

Stand -by mode

Tx habilitada?

Si

Tx de 4 palabras

La Tx es habilitada
permanentemente?

Tx continua de cuatro
palabras

Fig. 2.11 Diagrama de flujo del Codificador.
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2.3.4. EL DECODIFICADOR

Para la decodificacién se usa el integrado HT12F el mismo que
se encuentra ubicado en el sistema fijo junto al PC, y es el encargado de
validar el cédigo de identificacién para el control de acceso cuando la
informacién provenga desde el Codificador que se encuentra en el sistema

maovil.

DESCRIPCION GENERAL

Este tipo de decodificador es de tecnologia CMOS (LSI) y es un
sistema apropiado para aplicaciones de control remoto. Estos son capaces
de decodificar la informacion la cual consiste en N direcciones, siendo N =

12. Cada direccidn puede ser seteada externamente.

Si no existe error en el cédigo enviado, la sefial ingresa por el pin de
entrada de datos y son comparados con las direcciones seteadas en el
codificador. En caso de existir similitud, el pin VT presenta un nivel alto

para indicar la validacién de la transmision.

La serie de decodificadores estd en capacidad de decodificar la

informacién consistente en N bits de direcciones y 12 -N bits de datos.
DESCRIPCION DEL FUNCIONAMIENTO
La serie de los decodificadores HOLTEK proveen varias

combinaciones de direcciones y pines de datos en diferentes paquetes . El

decodificador recibe los datos que son transmitidos por el codificador e
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interpreta los primeros N bits de cada periodo de direcciones . La sefial
en el pin DIN activa el oscilador, luego el decodificador tiene que

chequear la direccién recibida en tres tiempos continuamente .

Si el cédigo recibido de direcciones contiene el mismo cédigo de
direcciones del decodificador local, la sefial del pin VT se setea en un
nivel alto indicando una sefial valida recibida. Caso contrario la sefial del

pin VT siempre estard en bajo.

DESCRIPCION DE PINES
NOMBREDEL | J/O | Conexién Interna DESCRIPCION
PIN
Ao-An I |NMOS Transmisién | Pines de entrada para
Gate las direcciones de
Ao-An que pueden
ser seteados a Vpp o
Vss.
EIN I [CMOSIN Entrada de datos
' seriales
VT O |CMOsOoUT Transmisién valida,
nivel alto activo
OSC1 | I |OSCILATOR1 Pin de entrada del
Oscilador
0sC2 O |OSCILATOR1 Pin de salida del
oscilador
Vss I |- Voltaje de
alimentacién
negativa.
Vpp I |- Fuente de
F - | alimentacién

Tabla 2.4 Pines del integrado HT12F
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DIAGRAMA DE TIEMPO DEL CODIFICADOR

R |
-+ « | palabra
DOUT _| . N __
+4 palabras—> ransmisidn
+« continua *l<— 4 palabras -
2" Clock
VI ; ‘ —
+ Chequeo — «—  Chequeo —
Latch
Datos < &
salida ' '
Fig. 2.12 Diagrama de tiempo del Decodificador
SECUENCIA DE DATOS RECIBIDOS
Holtek [0

HTI2F A0 A1 |Az |As (A1 |As |As A7 |As |As |Awn | An

Tabla 2.5 Bits de direcciones recibidas.
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DIAGRAMA DE FLUJO DE LA HABILITACION DE LA TRANSMISION
DEL CODIGO DE INFORMACION (EN CI HT12F)

f Inicio j

J<

Stand -by mode

Deshabilita
vT

Cadigo de
entrada

Bits de
direcciones
ionales

No

Guardan datos

/ |
Son iguales ‘ No
los datos

guardados?

3 tlempos
de chequeo
comnlaetns

| Si

v

Datos en latch , se
activa V

No

Erroren
direcciones ?

Fig. 2. 13 Diagrama de flujo del Decodificador
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2.3.5 SISTEMA MOVIL

El sistema mévil del prototipo de identificacién inaldmbrica para
control de acceso, estard ubicado en los vehiculos u objetos, y basicamente
consta de un circuito de transmisién del codigo de informacién , un circuito

de recepcién de la sefial de activacién, el codificador HT12E, etc.

La alimentacién del circuito es mediante una bateria de 12 voltios, y

las partes de este sistema ,se describe a continuacién.

2.3.51 ACTIVACION DEL CIRCUITO MOVIL

Para activar al circuito, también se utiliza una sefial codificada, usando
el mismo método de Transmisién y Recepcién al igual que la sefial
codificada que permite identificar el vehiculo para realizar el control de
acceso. Dicha sefial se envia desde el circuito fijo y se transmite a todos los
vehiculos u objetos que se encuentren en el perimetro de accién cerca del

garage.

La activacién del circuito se produce cuando se recibe la direccién
codificada “00000000”, la misma que es transmitida desde el circuito fijo. Se
utiliza esta direccién puesto que ningin vehiculo contiene la direccién
especificada como nimero de identificacion y que ingresa en la base de
datos. También de esta forma aseguramos que ningudn otro circuito pueda
interferir con el sistema y que la sefial de activado no sea confundida con el

nuamero de identificacién para control de acceso.
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El circuito mévil se desactivard autométicamente cuando el vehiculo
sale del perimetro de alcance, impuesto por el circuito de Transmisién del
circuito fijo. Este método de desactivacién automatica es implementado para
el ahorro de energia del sistema mdévil, lo que abarata el costo del mismo;
ademaés para que el sistema mévil no active otros sistemas de identificacién

similares.

Una vez detectada la sefial de activado, dicha sefial ingresa a un
temporizador el mismo que mantiene la sefial de activado durante 12
segundos garantizando la transmision del cédige de identificacién para
control de acceso. El diagrama completo del sistema mévil se encuentra en la

figura 2.18

2.3.6 SISTEMA FIJO

El sistema fijo se ubica en el puesto de recepcién de la sefial, que

constituye el centro de control del sistema, junto al PC.

En esta parte del sistema, encontramos el circuito receptor, el
microcontrolador, el decodificador, y la base de datos residente en la
computadora personal, ademas se encuentra el generador de la sefial de

activado de cualquier sistema mévil.

La alimentacién del circuito presenta dos voltajes : se utiliza
una baterfa de 9 voltios para alimentar la tarjeta transmisora del cédigo de
activacién , mientras que *~ para el resto del sistema se utiliza 5 voltios
provenientes del computador. El diagrama completo del sistema fijo se

encuentra en la figura 2.19
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DIAGRAMA DE BLOQUES DEL CIRCUITO FIJO
TRANSMISOR DE LA SENAL CODIFICADOR DE LA SENAL
DE ACTIVACION DE ACTIVADO CIRCUITO DE
CIRCUITO DE ACTIVACION ACTIVACION
bLIMENTACION

RECEPTOR DE
LA

CIRCUITO DECODIFICACION

INFORMACION

MICROCONTROLADOR }—; }

Fig. 2.14 Diagrama de bloques del Sistema fijo
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FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA FIJO

Una vez que se alimenta al circuito, éste permanentemente emite el
cédigo de activacidén en espera de que algtn vehiculo que porte el sistema
movil se encuentre en las inmediaciones del lugar de control y de alli se

inicie la Transmision del cédigo de identificacién .

De la misma manera el microcontrolador barre constantemente las
direcciones del decodificador (HT12F) hasta que la sefial enviada desde el
sistema mévil con la recibida en el decodificador HT12F coincidan y luego la
informacién pasa a formar parte de la base de datos residente en el Programa

de la Computadora Personal, especificamente en la tabla REGISTRO.

Una vez que el vehiculo ha sido detectado y registrado, se aleja del
perimetro de cobertura y automaticamente se apaga y deja de enviar

informacién el vehiculo.

Posteriormente el microcontrolador contintta barriendo las direcciones

del Decodificador HT12F en espera de otro vehiculo.

Simultdneamente se puede ingresar al Programa de Visual Basic 4.0
para realizar algtin reporte o cualquier consulta hacia la base de datos.
Ademas se puede imprimir dicha informacién sin que esto interfiera en el

desenvolvimiento normal del funcionamiento del sistema.
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2.4. PARAMETROS DE LA CODIFICACION

2.41 SETEO DEL CODIGO

Para setear el namero de identificacion que serd codificado una vez
ingresado al “Codificador” , se hace mediante los pines 1 al 8 y 10 al 13 los
mismos que corresponden a las direcciones Ag hasta A respectivamente . Se
usa DIP- switchs para acceder a las direcciones mencionadas, y se coloca a
un voltaje alto Vec o a un nivel bajo como es tierra légica de acuerdo al

nuimero de identificacién deseado para el confrol de acceso.

J 1

l DIP SWITCH J

L O=m, OO0

Fig. 2.15 Seteo de las direcciones a ser codificadas.

242 VALIDACION DEL CODIGO

El proceso de validacion del codigo se da en el circuito fijo , en donde

la sefial recibida de cada vehiculo es comparada con las direcciones del un
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decodificador HT12F, las cuales son barridas mediante el microcontrolador.
Al existir una igualdad de direcciones ( nimero de identificacién ) , se emite
una sefial de nivel alto por el pin VT ( pin 17 ) del decodificador ; esta sefial
es usada para provocar una interrupcién en el microcontrolador y la

Transmisién del nimero de identificacién ( direccién ) hacia el computador

2.5 SENALES DEL MICROCONTROLADOR

El microcontrolador 8751 es usado en el prototipo con dos fines

principales :

» Cambiar ciclicamente el valor del pértico P1 desde 00H hasta FFH.
» Permitir la transmisién serial de un dato especifico hacia el computador

en el momento que se ha validado un cédigo por parte del codificador

HT12E.

Estas dos acciones se realizan debido a que las direcciones del
decodificador HT12F tienen que cambiar hasta enconfrar la direcciéon que es
idéntica a la transmitida por un sistema movil ;Con este fin se conecta los
pines del portico P1 del microcontrolador con los pines de direcciones del
decodificador HT12F y el momento que se valida una direccion el cambio de
nivel producido en el pin 17 del decodificador es usado para producir Ia
transmisién serial de los datos por parte del microcontrolador hacia la

computadora.

Para la interconexién entre el microprocesador 8751 y el decodificador
HT12F ( de la casa HOLTEK ) , se utiliza un buffer 74244 para aumentar la

corriente que presenta las salidas del pértico 1 del microcontrolador; de esta
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forma se conecta el bit menos significativo del puerto con la direccién menos

significativa del decodificador HT12F.

A continuacién se describirda las interconexiones necesarias en el

microcontrolador para su funcionamiento en el sistema . ( Ver figura 2.16)

Entre los pines 18 y 19 del microcontrolador se debe ubicar el cristal
de oscilacion (Y1), que determinaré la frecuencia de trabajo. Para el sistema

se utilizé un reloj de 7,3228 MHz y capacitores de filtrado de 33 pF (C1 y C2)

Para producir un pulso uniforme en el pin reset del microcontrolador (
pin 9 ) se utiliza una compuerta Smith Trigger { 7414 ) , la resistencia R8 { 100
KQ)yel capacitor C10 ( 10 uF ) ; la compuerta se encarga de generar un

pulso cuadrado que permitird inicializar al microprocesador.

Al momento de validar una direccién por parte del decodificador
HT12F , se produce un nivel alto por el pin 17 como vya se dijo
anteriormente ; este cambio de nivel se debe aprovechar para producir la
transmision serial por parte del microcontrolador hacia el computador
personal , pero debido a que el nivel necesario para producir la subrutina de
transmisién serial en el microprocesador necesita un nivel bajo de voltaje se

utiliza el transistor Q1 ( 2N 3904 ) .

El colector del transistor se conecta con el pin P3.3 ( INT1 ) mientras
que el emisor es conectado a tierra ; la base del transistor es conectada al pin
17 del decodificador HT12F , de tal manera que cuando se valida el cédigo se
satura el transistor , y el colector se coloca a tierra , circulando la corriente
por el led (D1) y la resistencia R3 ( 390 Q2 ), el led se enciende indicando una

validacién del c6digo y que la subrutina de transmision se inicia.
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La transmisién de los datos del microcontrolador hacia el computador
en forma serial se realiza a través del pin 11, ésta sefial es conectada al
integrado MAX 232 ( descrito en 2.6 Interface con el PC) para cambiar los

niveles de voltaje a los establecidos por el computador.
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Figura 2.16 Esquema de Conexiones del Microcontrolader 8751
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2.6. INTERFACE CON EL PC.

En el microcontrolador 8751 el registro de transmision y recepcién  se
denomina SBUF , estando situado enla “pésmen” direccion 99H del SFR

(Registro de Funcion Especial).

Bl puerto serie se puede configurar en cuatro modos seleccionados
utilizando los bits 6 y 7 del registro SCON (Registro de Control del Puerto

Serial) setéando éstos bits de la siguiente manera.

SMO N SM1 j MODO VELOCIDAD |
0 o | 0 Reloj/12
0 1 1 Variable
1 0 2 Reloj/ 64 o Reloj/32
I J 3 Variable
Tabla 2.6 Registro SCON

Bl registro SCON  también  permite tener una gestién de
interrupciones y tener un noveno bit para transmision y recepcién. El flag de
transmisién (TT) se activa cuando se termina la transmision, mientras que el
flag de recepcion (RI) se activa cuando todos los datos son recibidos. Para el
caso de este prototipo se trabaja en el MODO 1 ya que estd mas acorde con
los estdndares habituales. En este modo se transmiten 10 bits que tienen la

siguiente funcién:
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1 bit de inicio.

8 bits de datos

1 bit de parada

Sin paridad.

La velocidad de transmisién puede ser programada dentro de un

amplio rango de acuerdo al valor predeterminado en el Timer 1.

La comunicacion serial se realiza a través de los pines P3.0 y P3.1 del
microcontrolador 8751; para setear la velocidad de la transmisién utilizamos
el Timer 1 como se indicd anteriormente, de esta forma la velocidad de

transmision es de 9600 baudios.

El Timer 1 genera la velocidad en baudios ( velocidad de sefializacién)
por el valor de carga y sobrepasamiento del registro contador del Timer y el

valor del registro SMOD.

Para obtener la velocidad de 9600 baudios con la que se trabaja , se
coloca el Timer 1 en modo 2 (Este modo trabaja con autorecarga de 8 bits), y
se carga el registro TH1 Y TL1 con el valor OFEH en funcién de la velocidad

de baudios . Esto puede visualizarse segtin la siguiente formula:
TH1 = 256 - (Frecuencia oscilador /384) / Velocidad en baudios

La transmisién se inicia con cualquier instruccién que utilice SBUEF
como registro de destino , de esta forma se carga un “uno” 1 en la posicion
del noveno bit del registro de desplazamiento de transmisién y le indica al

bloque de control TX que una peticién de transmisién ha sido solicitada .
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Debido a que los voltajes que maneja el computador son niveles RS -
232 ( -12 Voltios para un 1 légico y 12 voltios para un 0 légico ) se hace
necesario  utilizar un dispositivo para que cambie los niveles TTL
provenientes del microcontrolador por los pines 10 ( Recepcién ) y 11 (

transmisién ) a niveles que el computador pueda manejar .

Para realizar este cambic de niveles légicos se utilizé el integrado
MAX 232; el integrado presenta dos entradas TTL con sus respectivas salidas
de niveles RS 232 y dos entradas de niveles RS 232 con dos salidas de niveles
TTL

La interconexién y los valores de los capacitores, necesarios para el

funcionamiento del integrado , fueron los siguientes:

C3
+
S +
+ \ vCcC
1
C1 —\— L— 2 GND ——ﬂ_ G
3 Tiout — . . Al
+ . R1in Hacia el pin 2 (DB%) | Computador
cz2 ~D__ 5 Rlout il Del pin 3 ( DB9)
H 6 Tlin | Haua.el pin 10 (RXD)) Al Microcontrolador
C4 . i D Del pin 11 (TXD)
—_ in |
+ 8 R2out 9
- MAX 232

Fig 2.17 Conexién del integrado MAX 232
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Los valores de los capacitores recomendados por el fabricante ,para el

correcto funcionamiento del MAX -232, sor:

[ C1 C2 C3 C4 Cs

ll ulF 1 uF 1uF 1 uF 1Tuk J

Tabla 2.7 Valores de condensadores en MAX 232

Para la comunicacién con el computador se usa una interface RS-232;
En el sistema fijo existe un conector DB 9 Hembra mientras que al otro
extremo del cable se encuentra un conector DB 25 , el mismo que serd
conectado al puerto serial del computador { COMMI1, COMM2 o COMMS3 ).

Para las conexiones se usaron los siguientes pines de ambos conectores :

¢ pin2:transmisién de datos
» pind : recepcidn de datos

« pin7:sefial de tierra, nivel de referencia de las sefiales .

Para la correcta transmisién de los datos se conecto el pin 2 con el pin
3 de los conectores DB9 y DB20 respectivamente y viceversa , mientras que
los pines 7 de ambos conectores se unieron para tener un mismo nivel de

referencia.
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CAPITULO III

DESARROLLO DEL SOFTWARE

3.1 TAREAS GENERALES DEL SOFTWARE

El Computador personal se encarga de leer los datos enviados desde
el microcontrolador y compararlos con una base de datos autorizada
residente en el PC, En caso de existir un vehiculo registrado con el ntmero
de identificacién enviado desde el microcontrolador se procede a asignar
la fecha , la hora y la placa del registro del vehiculo, almacen&ndose esta
informacién en otra base de datos. En caso de que un vehiculo determinado
no forme parte del registro de vehiculos fijos, se presentard un mensaje de
alerta. La base de datos en donde se almacena los registros de la salida o
ingreso de vehiculos es utilizada también para poder hacer reportes y

consultas sobre las actividades de 1os vehiculos en diferentes dias.

FL software del microcontrolador en cambio , barre las direcciones del
decodificador , hasta encontrar la direccién correcta o cddigo valido ( sefial
que envia el circuito mévil y que contiene el ntmero de identificacién
codificada ) . Al encontrar la direccién correcta se produce una interrupcion

la misma que se encarga de enviar serialmente los datos hacia el PC.

También el software del microcontrolador se encarga de producir un

retardo entre el cambio de una direccién a otra mientras las barre , debido a
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que la validacién de la seflal codificada necesita un tiempo para ser tomada
como correcta, lo cual depende en cierta medida de la resistencia de

oscilacién del decodificador HT12F.

3.2 ESTRUCTURA DEL PROGRAMA DEL PC

El programa se halla estructurado de tal forma que al iniciar el
mismo se presente una pantalla con varios mentis . Para iniciar la deteccidon

se debe ingresar al Mena Archivo y activar la opcién Iniciar .

Al activar esta opcién , se abre el puerto de comunicaciones seriales
del computador ( este puede ser escogido entre COMM 1, COMM 2 vy

COMM3), v espera la transmision del dato desde el microcontrolador.

Cuando ya ha ingresado  totalmente el dato ( Numero de
identificacién del vehiculc ), éste se guarda en una variable y se compara
con el campo “IDENTIFICACION” de la base de datos CONTROL.mdb (
tabla UNICA ) enla que se encuentran registrados los vehiculos autorizados
. Al encontrarse una identificacién similar al dato ingresado , se coloca las
particularidades del vehiculo ( IDENTIFICACION Y PLACA) en nuevas
variables , mientras que Jla fecha y la hora en la que ingresé o salié el
vehiculo se registran en ese momento. Todos estos pardmetros se almacenan

en la base de datos CONTROL.mdb ( de la tabla REGISTROS ) .

Luego de terminado este proceso, el programa retorna nuevamente a
esperar la transmisién de otros 8 bits que representen el ingresc o salida de
otro vehiculo. Durante todo este ciclo se puede acceder a los otros subments

del programa para su ejecucion.
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En caso de existir un usuario no autorizado se presenta un mensaje de

" Usuario No Autorizado” enla pantalla.

La pantalla principal del programa contiene dos mentis para un
mejor desenvolvimiento del mismo y que hacen que éste muestre una
pantalla amigable a la persona que se encargue de realizar un informe del

movimiento de los vehiculos. Existen dos mentis: ARCHIVO y CONSULTAS.

e EL Mentt ARCHIVO, contiene los submeniis : Iniciar, Puerto, Imprimir (
Actual y Reporte dentro de el submentt Imprimir) , Ver listado de
Usuarios, Borrar Registros y Salir . Este ment  permite realizar
impresiones de los reportes realizados , asi como guardar los mismos con
un nombre especifico ; ademds se puede borrar registros que ya no sean
atiles de la Tabla KE‘.GISTRQS , asi como también la opcién de salir del

programa.

e EL Mentt CONSULTAS , el mismo que presenta los submentis : Actual ,
Reporte Diario , Por Usuario, Reporte Semanal y Reporte Mensual . Este
ment permitird hacer reportes sobre las fechas, horas y tipo de vehiculos
que ingresaron o salieron dependiendo si el reporte es actual, un dia

especiﬁco, una semana cualquiera o mensual.

La programacién en Visual BASIC usa objetos que pueden ser
programados ; estos objetos son escogidos de una barra de herramientas ,
denomindndose a un objeto y sus respectivas propiedades un OCX, para
setear los parametros de la transmision utilizamos el OCX llamado “Comm
Control ” mediante el cual se puede cambiar los pardmetros de transmision
como son: la velocidad, lineas de handshake, paridad, bits de parada y

nimero de bits .
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3.3 BASES DE DATOS

Para comprender mejor el uso de las Bases de Datos se presenta una
pequefia introduccién de lo que es una Base de Datos y sus clases mas
comunes, puesto que en la actualidad las bases de datos han llegado a ser

parte esencial en ciencias de la Computacion.

Un sistema de gestién de base de datos consiste en una coleccién de
datos interrelacionados y un conjunto de programas para acceder a estos
datos. La coleccion de datos generalmente se denomina BASE DE DATOS la
cual contiene informacién acerca de una empresa determinada o sistema

como es el caso de la presente tesis.

El objetivo primordial de una base de datos es proporcionar un
entorno gue sea a la vez conveniente y eficiente para extraer y almacenar
informacién. Los sistemas de bases de datos se diseflan para almacenar
grandes bloques de informacién y por lo tanto deben mantener la seguridad
respectiva de esta informacién asi como considerar la posibilidad de que los

datos sean compartidos por varios usuarios (multiusuario).

Otro de los objetivos de una base de datos es proporcionar una visién
abstracta de estos datos. Es decir el sistema esconde varios detalles de como
se almacenan y mantienen los datos; sin embargo para que el sistema pueda
ser manejado los datos deben extraerse eficientemente . Desde este punto de
vista existen tres niveles de abstraccién que se pueden apreciar en una base

de datos.

NIVEL FISICO.- Es el nivel mas bajo y se encarga de describir como se

almacenan realmente los datos .

JRGA-MLPB/1998



Pégina 80

NIVEL CONCEPTUAL.- Este nivel describe que datos son realmente
almacenados en la base y las relaciones que existen enfre los datos. Este nivel
es usado por los administradores de las bases quienes deciden que

informacién se va a guardar en la base.

NIVEL DE VISION.- Es el nivel mas alto de abstraccién y solo permite ver
una parte de la base de datos completa. Este nivel se implementa ya que la
mayoria de usuarios necesitan solo una parte de la base de datos por lo que

se puede crear varias visiones de la misma base de datos.

A continuacién , se muestra un esquema en el que se indica la

interrelacion de los niveles de los cuales consta una base de datos.

VISTA 1 VISTA2Z ey VISTA n

NIVEL
CONCEPTUAL

NIVEL
FISICO

Fig. 3.1 Esquema de los niveles de una base de datos

Existen muchos esquemas para escribir la base de datos pero los

modelos mas difundidos son los siguientes:
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e Modelo entidad - relacién
¢ Modelo orientado a objetos
¢ Modelo binario

¢ Modelo semantico de datos
+ Modelo infol6gico

e Modelo funcional de datos

Los modelos de entidad - relacién y el de orientado a objetos son los

mas representativos ya que se los utiliza en la préctica.

MODELO ENTIDAD - RELACION.-

Este modelo se basa en la percepcién del mundo real y es una
coleccién de objetos basicos llamados entidades y relaciones entre éstos

objetos.

Ademas de las entidades y relaciones el modelo presenta ciertas

restricciones a las que deben ajustarse los contenidos de las bases de datos.

La estructira l6gica de éste sistema presenta diagramas que tienen los

siguientes componentes.

¢ Rectdngulos : Son conjuntos de entidades.
 FElipses: Representan atributos a las entidades

e Rombos: Representa relaciones entre entidades
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e Lineas: Conectan atributos a conjunto de entidades y conjunto de

entidades a relaciones.

Este modelo es con el cual se trabaja en la presente tesis, puesto que
se utiliza, entidades de una base , atributos y las relaciones que pueden

sucederse en la misma.

A continuacién se muestra el esquema, de un ejemplo de una

estructura de base de datos, bajo el modelo E-R( Entidad - Relacién).

( Calle )

=

Cliente Cuenta

Fig. 3.2 Estructura de base de datos modelo E-R

MODELO ORIENTADO A OBJETOS.

Este método se basa en una coleccién de objetos. Un objeto contiene
valores almacenados en variables “instancia” dentro del objeto es decir que los

valores de la base son objetos por si mismo por lo que un objeto puede

JRGA-MLPB/1998



s ]

Pagina 83

contener a otro objeto y también partes del c6digo que opera sobre el objeto;

estas partes se llaman métodos.

Los objetos que contienen los mismos tipos de valores y los mismos
métodos se agrupan en clases . Una clase puede ser vista como una
definicién de tipo para objetos. Esta combinacién de datos y cédigo en una
definicién de tipo es parecida al concepto de tipos de datos abstractos en

lenguajes de programacion.

La tnica forma en la que un objeto puede acceder a los datos de otro
objeto es invocando a un método de ese otro objeto , esto generalmente se

llama envio de un mensaje al objeto.

Lds bases de datos fueron creadas en el programa Acces y sirven para
guardar los datos de los usuarios autorizados y de los registros que se

generan cuando los vehiculos entran o salen del perimetro de revision.

3.3.1 BASE DE DATOS PRINCIPAL

La base de datos principal cuyo nombre es CONTROL.mdb es creada
mediante una Tabla en el programa Acces 2.0, la misma gue contienen varias
tablas, las mismas que serdn de gran ayuda para la presentacién de este

programa.

La tabla principal contiene la informacién referente al nimero de
usuarios que estdn autorizados al ingreso del local, la identificacién de los

mismos, y la posibilidad de agregar nuevos usuarios.
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Una vez registrados los datos provenientes del microcontrolador, el
vehiculo que ingresa por el estacionamiento, es detectado por el hardware

descrito en el capitulo L

Quién sea encargado de administrar el movimiento de los
vehiculos, podrd ingresar a esta tabla y asighar un nimero de identificacién
a cualquier vehiculo nuevo o cambiar un nimero ya existente, asi mismo
puede atribuir caracteristicas nuevas a los vehiculos como por ejemplo las

placas.

Esto puede apreciarse en la tabla 3.1, en la cual se  muestra los
registros de la tabla principal “UNICA” , con el nimero de identificacién y

sus respectivas caracteristicas atribuidas.

3.3.2 BASE DE DATOS DE REGISTROS

Esta base se presenta en la tabla 3.2, en la cual se guardan los registros
de los vehiculos u objetos que ingresan o salen , con su respectiva fecha y
hora. Mediante esta Base de Datos es posible realizar reportes sobre los
registros de vehiculos de varios dias o de un dia especifico como también de
un usuario determinado. En la Base, la informacién se encuentra almacenada
en campos que contienen la identificacién del vehiculo su fecha y hora de

ingreso .

Como puede apreciarse en esta tabla, el momento que se detecta un
vehiculo, se registra en el tiempo esperado (6,5 segundos) , la placa, la hora

y lafecha actual .
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1D | CODIGO | IDENTIFICACION | PLACA
1 | 00000001 MAZDA AAA-001
2 | 00000010 TOYOTA BBB-002
3 | 00000011 MERCEDEZ CCC-0003
4 | 00000100 LUV DDD-004
5 | 00000101 GEMINI EEE-005
6 | 00000110 SUZUKI FFF-006
7 | 00000111 CORSA GGG-007
8 | 00001000 VOLSWAGEN HHH-008
9 | 00001001 LAND CRUSIER AAA-002
10 | 00001010 RENAULT AAA-003
11| 00001011 DAEWOO AAA-004
12 | 00001100 HYUNDAI BBB-003
13 | 00001101 FORD BBB-004
14 | 00001110 FESTIVA BBB-005
15 | 00001111 FIAT DDD-005
16 | 00010000 LADA DDD-006
17 | 00010001 MONZA DDD-007
18 | 00010010 VITARA DDD-008
19| 00010011 DATSUN DDD-009
20 | 00010100 EXCEL FFF-007
21| 00010101 HONDA FFF-008
22 | 00010110 MITSUBISHI FFE-009
23 | 00010111 TOYOTA FFE-0010
24 | 00011000 SWIFT GGG-008
25 | 00011001 CIELO GGG-009

Tabla 3.1 Base de datos principal
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ID | IDENTIFICACION | PLACA | FECHA | HORA
1 FIAT DDD-005 | 2/10/97 | 21:16:18
2 MAZDA DDD-006 | 20/10/97 | 21:16:19
3 JREAY DDD-007 | 1/11/97 | 16:18:22
4 MERCEDEZ DDD-008 | 2/11/97 | 16:18:26
5 CORSA DDD-009 | 6/11/97 | 16:34:15
6 FESTIVA FFF-007 | 3/11/97 | 16:34:18
7 TROOPER FFF-008 | 6/11/97 | 16:47:59
8 CORSA FFF-009 | 6/11/97 | 16:48:02
9 RENAULT FFE-0010 | 7/10/97 16:48:05
10 DAEIWOO AAJ-111 | 7/10/97 | 16:48:08
11 HYUNDAI AAK-IIT | 7/10/97 | 16:48:12
12 CORSA AAL-111 | 10/11/97 | 13:48:15
13 FIAT AAM-111 | 10/11/97 |  14:48:18
14 FORD AAN-111 | 10/11/97 | 14:48:22
15 HYUNDAI AAN-111 | 10/11/97 | 14:48:25
16 FORD AAO-111 | 10/11/97 | 14:48:28
17 FESTIVA AAP-111 | 10/11/97 | 14:48:31
18 JREAY AAQ-T11 | 10/11/97 | 14:48:35
19 MERCEDEZ AAR-111 [ 10/11/97 | 14:48:38
20 FIAT AAS-111 | 11/11/97 | 17:05:40
21 TROOPER AAT-T11 | 11/11/97 | 17:05:43
22 HONDA AAU-11L | 11/11/97 | 17:05:47

Tabla 3.2 Ejemplo de como se almacena la informacién en la tabla de datos.
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3.4 DIAGRAMA DE FLUJO DEL PROGRAMA DEL IPC

Inicio

A

Esperando datos que
sean recibidos en el
buffer

(o]
N Existen 1 dato

en el buffer

No No existe en la Base
, mensaje de
Retorno

Comparaci6n del
data :recibido con la
base de datos Unica

Registro de  nombre
,fecha y hora del vehiculo
segtin el dato recibido

Guarda dato en la
base segin mes
respectiyo
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3.5 EJEMPLOS DEL PROGRAMA DE VISUAL BASIC

Para presentar ejemplos del programa de Visual BASIC se hicieron
varios reportes de registros segtin un dia ,varios dfas y un mes . Ademés se

incluye como luce la pantalla principal .

A continuacién se describen los reportes. Enla figura 3.3 se muestra la
presentacién de la pantalla principal, en la parte central se encuentra la base
de datos propiamente con cuatro columnas. La primera columna es la
numeracién (orden), la segunda columna representa el nombre del vehiculo
u objeto identificado, en la tercera colummna, estd el nimero de placa en caso
de ser un vehiculo, caso contrario en esta colummna se describiria lo maéas
relevante del objeto a identificarse como el namerc de cédula de identidad si
se trata de identificar a personas, la cuarta columna corresponde a la fecha, y

la tiltima columna indica la hora (horas/minutos/segundos).

En la parte superior de la pantalla en el lado izquierdo, se encuentra
dos menus: ARCHIVO y CONSULTAS. En estos menis internamente se

encuentran los subments con las opciones anteriormente indicadas.

Se incluye una pantalla con cada uno de los subments
mencionados, el formato de la presentacién en alguna de ellas se muestra

parecida, no asfla informacion.
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3.6 ESTRUCTURA DEL PROGRAMA DEL
MICROCONTROLADOR

El programa almacenado en el microcontrolador 8751, realiza dos
funciones principales: la una es cambiar el valor que se almacena en el
poértico P1 constantemente y poder realizar la transmisién serial hacia el

computador medijante la interrupcién 1 del microcontrolador.

El programa que tiene formato hexadecimal , trabaja de tal forma
que el valor del pértico P1 se incremente constantemente hasta llegar al valor
FF hexadecimal momento en el cual el pértico toma el valor 00h nuevamente
y su valor se incrementa nuevamente formando un ciclo. Debido a que los
pines del portico P1 estdn conectados a las direcciones del decodificador
HT12F ( mediante un LATCH ) se necesita que entre cada cambio de valor
del dato en el pértico P1, transcurra un tiempo para que el dato pueda ser
validado por el decodificador ; con este fin se implementa una subrutina de
retador de tiempo ( Subrutina Tiempo ) , la misma que deja transcurrir el
tiempo necesario entre cada cambio de valor para que , en caso de coincidir

el valor, se pueda validar el cédigo por parte del decodificador.

Cuando coincide el valor ubicado en el pértico P1 ( también el valor
de las direcciones del decodificador HT12F ) , con la direccién recibida de
cualquier sistema mévil en el pin 14, se produce un nivel alto por el pin 17
del decodificador . Este cambio de nivel es usado para producir la

interrupcién en el micro.

Esta seflal activara , mediante un transistor ( debidoe a los niveles de
voltaje existentes ) la interrupcién 1 del microcontrolador, provocando que

éste ejecute la subrutina de interrupcién, la misma que transmite el dato que
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en ese momento se encuentra en el pértico P1 que es el cédigo transmitido

desde un sistema maévil.

Entonces el pértico Pi contendrad la informacién del ntmero de
identificacién del vehiculo. Una vez tomado el dato del puerto se lo
transfiere al acumulador y luego al registro SBUF , de esta forma se inicia la

transmision.

Se debe recordar que la transmisién se realiza en coédigo ASCII, por lo
que los datos deberdn ser tomados bita bit para pésteriormente sumadrsele
el wvalor 30H que convierte el bit en su cédigo ASCII respectivo, de esta
forma son transmitidos los ocho datos y receptados por el computador

personal.
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3.6.1 DIAGRAMA DE FLUJO DEL PROGRAMA DEL
MICROCONTROLADOR

I reset

Si

N
p!

Inicializo pc’)rtico
y Timers

Incremento valor
en el portico P1

Retardo de
tiempo

pinP3.2en1
logico '

Valor FF en
P1?

Subrutina que

Transmite datos al PC
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3.7 SETEO INICIAL DE LOS PARAMETROS DEL
MICROCONTROLADOR

Para dar inicio al programa que se encuentra en el microcontrolador y
que éste responda en forma adecuada es necesario setear varios de los
registros del SEFR (Registros de Funcién Especial). A continuacién se indica

los valores de los registros utilizados.

3.7.1 REGISTRO SCON

Como este registro es el encargado del estado en que se encuentra el
Puerto Serial del Microcontrolador ,aquf se define el ntimero de datos a

transmitir, y la velocidad a la que se desea hacerlo.

En este caso se trabaja en el Modo 1 (SMO, SM1) seteando SM1 al
valor 1 Légico, con 10 bits de transmision UART, y a una velocidad de 9600

baudios.

SMO SM1 |.SM2 REN TB8 RB8 TI RI

Tabla 3.3 Seteo del registro SCON
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3.7.2 REGISTRO PCON
Este registro, como anteriormente se indicé, (Power Control Register)

da el modo de operacién en bajo consumo de potencia y para el propdsito

del presente trabajo, se setea al valor 0 binario.

=% bs bs by bs b2 b1 bo
SMOD - - - GF1 GFO PD DL
Tabla 3.4 Registro PCON

Donde el bit by SMOD es el duplicador de baudios, los bits bs, bs, v
by estdn reservados, el bit bs GF1 y el bit b GF0 son flags de propdsito
general, el bit by activa el modo de bajo consumo de potencia, y el bit b

activa a éste modo de operacién.

A continuacién se muestra la tabla con el valor cargado en el registro

PCON.

SMOD | b6 b5 bd | GF1 | GFO | PD | IDL
0 0 0 0 0 0 0 0

Tabla 3.5 Seteo del registro PCON
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3.7.3 REGISTRO IE
El valor de este registro estd seteado en el programa del micro bit por

bit, de tal forma de habilitar las interrupciones existentes EA y en especial la

interrupcién externa 1 INT1 que es la que se usa en el programa.

“BA | X [ ET2 | ES | ETl | BX1| ET0 | EXO
1T | X 0] o0 0] 1 0 0

Tabla 3.6 Seteo del Registro IE

Donde EA habilita todas las interrupciones de este registro al poner el
valor a 1 Légico y EXI1 habilita la interrupcion externa 1 cuando se pone el

bit EX1 al valor 1 L.

3.7.4 REGISTRO TMOD

En este registro se setea el modo de operacion de los Timer 0 y 1, asi
como la forma de trabajar como contador o como timer. El valor cargado en

este registro es 21H.

Tl | o TO
G | o] M1 | MO | G | CT | ML ]| MO

Tabla 3.7 Seteo del Registro TMOD
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Bl timer 1 T1 trabaja en modo 2 esto es 8 bits con autorecarga, (M1,

M0), seteado como temporizador C/T =0 conlos pulsos del reloj interno.

Como el timer est4 configurado en modo de autorecarga, los registros
TH1 v TL1 deben cargarse con el mismo valor asi: TH1 y TL1 se cargan con el
valor OFEH Una vez que se ejecuta la subrutina, TH1 carga el valor a TL1

para inicializar el tiempo transcurrido.

El timer 0 TO trabaja en modo 1, como temporizadoer de 16 bits (M1,
M0) y actda como temporizador con los pulsos del reloj C/T = 0. Como este
timer es el que realiza el conteo del tiempo en el que el microprocesador
barre las direcciones del decodificador , los registros THO y TLO se cargan

con valores diferentes.

El registro THO con el valor OEAH, mientras que el registro TL0 con el
valor 17H.

A continuacién se indica el programa grabado en el microcontrolador

8751 que realiza las tareas anteriormente mencicnadas.

ORG 000H

LiMP INICIO

ORG  0030H

INICIO:

MOV  SP#30H

MOV  SCON,#50H ;INICILIAZO TX SERIAL

MOV  PCON#00H
MOV  IE#10000000B
MOV  TMOD#21H
MOV  THI1#0FEH
MOV  TL1,#0FEH
SETB TRI1

CONTAR:
MOV  R5#0FFH
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MOV  A#01H
MOV  P1#00H
;INICTALIZO PUNTEROS Y CONT

LAZO:

MOV PlLA

LCALL TIEMPO

LCALL TIEMPO

NOP .
NOP ;CHEQUE INTERUPCION 1
INB P33, INTERRUP

retorno:

INC A

DINZ R5,LAZO

SIMP CONTAR

TIEMPO: ;RUTINA DE RETARDODE T

MOV THO#0E4H
MOV TLO#10H
SETB TR0
ESPERA:

MOV C,TF0

INC ESPERA
CLR ~ TFO
RET _ ,
; ¥ PROGRAMA DE TX SERIAL DE DATOS A LA PC **
INTERRUP:

MOV SBUF,A
INB TLS

CLR TI

SIMP  retorno

END
O
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CAPITULO 1V

PRUEBAS Y RESULTADQOS

4.1 LIMITACIONESY ALCANCES

LIMITACIONES

Una de las limitaciones técnicas principales en el desarrollo de la teéis
es el tiempo de respuesta que el decodificador HT12F (de la casa HOLTEK),
necesita para validar un cddigo, puesto que su tiempo de respuesta estd en
el orden de los milisegundos, mientras que el microcontrolador 8751
responde en microsegundos y como es éste el encargado de barrer las ocho
direcciones del decodificador, la diferencia en el tiempo de respuesta es

importante.

Esta particularidad hace que el tiempo de deteccion de un vehiculo
aumente debido a que se necesita un tiempo de barrido de las direcciones
por parte del microcontrolador para identificar el vehiculo que ingresé o

salié del recinto de prueba.

Para este efecto se realizé una subrutina de retardo en el programa
residente del microcontrolador para lograr que transcurra el suficiente
tiempo entre el cambio de una direccién a otra y pueda validar el cédigo

por parte del decodificador y asi reducir el tiempo a un minimo.
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Como el tiempo de validacién del cédigo debia ser el menor posible,
fue necesario variar la resistencia entre los pines 15 y 16 tanto del
Codificador (HT12E) y del Decodificador (HT12F) de la casa HOLTEK. De
esta forma se pudo cambiar facilmente el valor de la frecuencia de Ila
Codificacién y Decodificacién del cédigo para poder obtener un menor
tiempo de validacién de éste y también disminuir el tiempo de la

codificacién.

Con estas mejoras, el tiempo de validacién del cédigo fue de 3
segundos para el vehiculo 255 en promedio a un voltaje de polarizacién de
12 voltios (Posteriormente cambiado a 5 voltios), lo que significa que
vehiculos con un menor nimero de identificacién tendrian menores tiempos
o en su defecto serfa el mayor de los tiempos. Este tiempo fue tomado sin

implementarse la parte inaldémbrica de transmisién de las sefiales.

Otro de los problemas en el desarrollo del hardware fue la
transmisién inalambrica, especialmente en lo que se refiere al alcance ‘de la
sefial de activacién, ya que la cobertura del sistema deberia tener una
distancia de 10 metros para la activacién de los sistemas de identificacién de
un vehiculo u objeto  y los transmisores de los cuales se disponfa para la
activacién del sisterma, en su momento no se encontraban calibrados

adecuadamente y dicha distancia no podia cubrnse.

Andlogamente al problema de la transmisién, se presenté una
dificultad de tiempo en la transmisién inaldmbrica de la sefial codificada de
identificacién de cada vehiculo, debido al voltaje de alimentacién de las
tarjetas transmisora TX-99 V3.0 y receptora RE-99 V3.0 que es 5 voltios por lo
que el nuevo tiempo de validacién de un codigo es 6,5 segundos. Esto no es

conveniente ya que se requiere que el tiempo de identificacién sea minimo
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para que el proyecto sea eficiente. Este problema se podria superar
cambiando los tarjetas transmisora y receptora por otras que respondan a

una mayor velocidad y puedan alimentarse con 12 Voltios.

En el desarrollo del software el mayor problema es el tiempo de acceso
hacia la base de datos UNICA en la que se encuentran las caracteristicas que
identifican un vehiculo u objeto. Para la solucién de este problema se

necesita un ordenador de mayor capacidad y velocidad.

ALCANCES

Uno de los principales alcances del sistema es ampliarlo para que sea
utilizado en la identificacién de personal. Debido a que el personal de una
empresa , fabrica. etc. es considerable en mimero, se hace necesaria la
ufilizacién de todas las direcciones (12) o pines disponibles del
CODIFICADOR /DECODIFICADOR de la casa HOLTEK , alcanzandose asi
un total de 4095 posibles nimeros de identificacién, las mismas que pueden

identificar a un total de 4095 empleados.

Para implementar esta nueva alternativa, debemos utilizar el
decodificador con denominacién HT12D de la misma familia HOLTEK, y
grabar en la memoria del Microcontrolador MCS 8751 el Programa B que se
encuentra en el anexo C y conectando los pines 10, 11, 12 y 13 del
decodificador HT12D hacia el pértico Py del microcontrolador (pines Too,

Poa, Poz, Pos).
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El decodificador HT12F puede ser cambijado facilmente por el
decodificador HT12D ya que los dos circuitos integrados disponen del
mismo numero de pines y el decodificador se encuentra instalado sobre un
z6calo en la tarjeta del sistema fijo, lo que permite su versatilidad en el
cambio. Con este nuevo decodificador se puede registrar hasta 4095 objetos

en el mismo tiempo de 6,5 segundos.

Otro de los principales alcances de este sistema es el drea de cobertura
.ya que se puede alcanzar mayor distancia utilizando tarjetas

transmisoras/receptoras de mayor potencia.

Considerando el software, éste puede ser ampliado afiadiendo nuevas
propiedades a las bases de datos, como son reportes remotos del movimiento

de los vehiculos a través de unared de computadoras.

4.2 ERRORES SUSCITADOS

En la construccién del prototipe que realiza la identificacién
inaldmbrica para el control de acceso de vehiculos, se presentan errores y

entre los més representativos se pueden mencionar los siguientes:

Fallas en la transmisién serial del dato (8 bits) provenientes de la
direccién especificada desde el microcontrolador hacia el Computador
Personal, debido a la falta de precision de las velocidades de transmision del
PC y del microcontrolador ya que el cristal de oscilacion del

microcontrolador no presentaba el valor exacto necesario (7,3728 MFHz.)
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La transmisién inalambrica es uno de los circuitos mas dificiles de
calibrar y sintonizar, debido a la alta frecuencia (en el orden de los
megaherzios) ya que se maneja valores cercanos de frecuencia ( Ver figura
4.1 espectro de la frecuencia de las dos sefiales 330,2 MHz y 297,2 MHz)
entre las sefiales receptora del c6digo de activacién y transmisor del cédigo
de identificacién para el control de acceso, las mismas que generan

interferencia.

La seflal que activa la subrutina de transmisién serial del
microcontrolador (Pin  P3.%) proviene del decodificador HT12F ( pin 17,
sefial VT). La sefial VT .. 7w presenta- un nivel alto (5 voltios) cuando un
cédigo es valido ; por lo cual es preciso utilizar un transistor (2N3904) que
conmute de un nivel alto a un nivel bajo de voltaje y se produzca la

ejecucién de la subrutina .

4.3 PRUEBAS DE LA TRANSMISION

En el sistema se tienen algunas transmisiones: transmisién de la sefial
de activacién, transmisién de la informacién hacia el Micro y la transmisién

de la sefial del Micro hacia el IPC.

En la transmisién del cédigo de activacién y la transmisién del coddigo
de identificaciéon del vehicule se realizaron varias pruebas, principalmente
para sintonizar los circuitos de transmisién y recepcién a una misma
frecuencia. Para estas pruebas se utilizd el Analizador de Espectros el cual

ayuda a precisar la frecuencia de trabajo y potencia de la sefial.
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Para verificar que la transmisién de la sefial de activacién es la
correcta, se encuentra un LED junto a la bobina de choque de RF, el cual se

enciende intermitentemente cuando la sefial es transmitida.

En la parte de recepcion de la sefial de activacién, se conectd un LED
en el pin 17 del decodificador VD5013. Como es de esperarse aparece un
voltaje de nivel alto en el pin 17 del decodificador por lo que el LED se

enciende una vez que se recepta la sefial de activacién.

De manera andloga se procedié con las tarjetas: TX-99 V3.0 y RE-99
V3.0 que transmiten y reciben la sefial de informacién que servird para el

control de acceso de vehiculos.

Para determinar la madxima frecuencia de oscilacién del codificador
HT12E y el decodificador HT12F, se manipulé las resistencias de los pines
15 y 16 en los dos circuitos integrados , para obtener el menor tiempo de

respuesta. Los valores se encuentran en la tabla 4.1.

Como se puede observar en la tabla, el valor méaximo de frecuencia a
la que responde el Decodificador es 788 KHz con un valor de resistencia de
4.7 KQ, mientras que el Codificador responde a la frecuencia de 13.95 KHz
con un valor de resistencia de 200 kQ. para un tiempo de barrido de cada
direccién del decodificador de 3 segundos y para un voltaje de 12 voltios.
Con el valor de resistencia de 4.3 kQ a una frecuencia de 804 KHz en el
Decodificador HT12F , el Codificador HT12E no responde, debiéndose tomar

un valor menor a la resistencia 4.3 kQ en el Decodificador,
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12 VOLTIOS
Decodificador Codificador
#  TResistencia | Frecuencia Resistencia Frecuencia
(ko) | (k1) | (K@) (KHz)
1 12 458 490 6,09
2 10,8 480 470 6.3
8 9,5 524 458 6,47
4 8,5 550 400 7,5
5 7,5 600 330 8,45
6 6,97 627 230 12
7 6,2 619 300 9,74
8 6,56 639 280 10,3
9 6,09 667 256 9,9
10 5,6 700 232 12,18
11 5 760 217 12,68
12 4,7 788 200 13,95
13 4,3 804

Tabla 4.1 Valores de resistencias y su respectiva frecuencia.
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La tabla 4.2 que se muestra a continuacién muestra el tiempo que se

demora el Decodificador HT12F en validar un cédigo dado el mismo que es

enviado desde el Codificador HT12E. Estas pruebas se realizaron con un

voltaje de alimentacién de 12 voltios y sin afiadirse la transmisiéon
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inalambrica. Como puede apreciarse el tiempo de validacion del cédigo de
identificacién para control de acceso de una de las direcciones mas altas es

aproximadamente gssegundos.

DIRECCION TIEMPO (seg)

11111 05
00111111 1

00L11100 0.9
00111110 0.92
00001111 039
11111110 3.48
11110000 337
1111000 532
11111007 3.45
00111000 0.96
11001000 14
10010010 2.1

Tabla 4.2 Prueba No 1 de tiempo de respuesta del Codificador/Decodificador, Voltaje de

alimentacién : 12 Voltos

Luego de los ajustes necesarios, tanto en el hardware como en el
software el tiempo de deteccién de un cédigo de informacién desde el
Codificador hasta el Decodificador se reduce notablemente. Es asi como la
maxima direccién a detectarse , correspondiente al nimero 254 en decimal,

se demora 7.0 segundos, como se puede apreciar en la tabla 4.3 que se
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encuentra a continuacién. Este tiempo es afiadiendo la transmisién

inaldmbrica y a un voltaje de alimentacién de 5 voltios.

DIRECCION | TIEMPO (seg)
1111 2
111111 2.96
1111111 56
1111111 5.7
11111110 6.67
1111000 6.4
11111071 6,41
11111100 6.42
11111101 6.87
11111101 6.7
11001111 6.13

Tabla 4.3 Prueba No 2 de iempo de respuesta del Codificador/Decodificador, Voltaje de

alimentacién : 5 Voltios

Para el correcto funcionamiento de las tarjetas receptora RE-99 V3.0 y
transmisora TX-99 V3.0 se sigui¢ el diagramas del anexo E ; la antena

utilizada en el receptor RE-99 tuvo una longitud de 25 cm.

De las pruebas realizadas, la sefial de activacién del circuito se
presenta en el rango de frecuencia de UHF 330.2 MHz con una potencia de

24mW, la misma que tiene un ancho de banda aproximado de 10 MHz. En
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cambio la sefial de la informacién del cédigo de identificacion, tiene una

portadora en 297.2 MHz con un ancho de banda de 4.8 MIHz.

TLa tabla 4.4 muestra diferentes valores de frecuencia de oscilacién,
para un voltaje de alimentacién de 5 voltios esto depende del valor de
resistencia colocada en los pines 15 y 16 tanto del Codificador vy
Decodificador , con el valor de 8,38 KQ en el Decodificador es la maxima
frecuencia que se alcanza, sin embargo la recepcién del cédigo no es

eficiente, razén por la cual no se toma esta frecuencia de 736 KHz como

maxima.
Resistencia Resistencia Frecuencia (Hz) Frecuencia (Hz)
Decodif Codificador Decodificador Codificador
() (9)

51k 1,2M 156.1 K 2,616 K
27 k 470 k 256 k 56k
15k 470 k 352 k 6,72 k
10k 330 k 453 k 8,82k
92k 330k 468 k 8.83 k

8.38 k 200 k 736 k 14,38 k

Tabla 4.4 Tiempo de respuesta del Decodificador vs resistencias de oscilacién a 5 voltios

implementada la transmisién inaldmbrica.

En lo que se refiere a la transmisién de datos de las sefiales que
maneja el microcontrolador 8751 cuando se trata de transferir los datos
hacia el PC, se realizaron varias pruebas de enlace y deteccién del cédigo de

identificacion del objeto o vehiculo en el tiempo determinado.

JR.GA. -M.L.P.B./1998



Pégina 109

Se hizo la comprobacién que la direccién en la que se detiene el
microcontrolador , luego de hacer el barrido de direcciones del
decodificador, sea la misma que se tiene en el Codificador, esto garantiza la
deteccién acertada sin confusiones del vehicule u objeto a detectarse,
verificindose este particular en la interrupcién INT1 del microcontrolador
8751, mediante un cambic de nivel de voltaje enel pin Pss de un valor alto

(5 Voltios) a un valor bajo (0 Voltios).

En el desarrollo de la subrutina residente en el micro, es preciso tomar
ciertos datos del tiempo en que se detectaba el cédigo valido , para realizar

los ajustes necesarios y reducir al minimo el tiempo de deteccién vélida.

Las pruebas realizadas en la base de datos, tienen lugar en el
Computador Personal, verificando que el cédigo de 8 bits detectado en el PC,
pertenezca a algtin vehiculo en particular que esté contenido en la base de
datos, caso contrario el programa debia retornar un mensaje de no
autorizado o no identificado y que la fecha y hora sean las correctas y exista
un solo registro por cada ingreso o salida del objeto o vehiculo sin que se

produzcan duplicaciones.

4.4 VERIFICACIONES DEL CODIGO TRANSMITIDO

Para verificar que el nimero de identificacién, que se transmite entre
el sistema mévil y el sistema fijo es el correcto, se utiliza los integrados que
Codifican y Decodifican {(de la casa HOLTEK), seteados a una misma

direccion.
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En el pin 17 (VT) del Decodificador se ubica un LED, el mismo que se
enciende cuando el cédigo es recibido correctamente, a través de un cable
que sale del pin 17 (DOUT)del Codificador e ingresa directamente al pin 14
(DIN) del Decodificador.

Las pruebas en las tarjetas transmisora del cédigo de informacién TX-
99 V3.0 y receptora RE-99 V3.0 se realizaron colocando una direccién fija en
el codificador HT12E y la misma direccién en el decodificador HTI12E sin
utilizar el micro, y colocando un LED en la salida (DATA) de la tarjeta
receptora, el cual se enciende una vez que el cédigo es validado y recibido
correctamente. Esta tarjeta no necesitd de antena durante las pruebas

realizadas.

PRUEBAS DEL PROGRAMA EN EL KIT DE LABORATORIO
“MICROLAB”

Para probar el programa realizado en lenguaje ASSEMBLER, se hace
uso del kit de Laboratorio "MICROLAB” , el cual tiene incorporado el
microcontrolador INTEL 8751. Este kit nos permitié modificar varias veces
el programa del microcontrolador hasta obtener la versién final,
consiguiéndose un ahorro de tiempo.

Para probar la transmisién serial del dato entre el microcontrolador y
el computador pérsonal se hizo primeramente un programa que transmitiera
solo el dato en forma serial , sin la influencia de la validacién del cédigo y
sin la implementacién de la transmisién inaldmbrica del cédigo de

identificacién, mediante el siguiente programa:
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ORG 0000H
SIMP INICIO
ORG 0030H
MOV TMOD,#21H
MOV THI1,#0FEH
MOV TL1#0FEH
SETB TR1

MOV SCON,#50H
SETB IT1

SETB EXI1

SETB EA

MOV SP#30H
INICIO:

MOV RS,#0FFH
MOV A#O0CH
MOV P1,#00H
LAZO:

MOV P1,A
LCALL TIEMPO

B P3.3,ESPERA

INC A
DINZ R5,LAZO
SIMP INICIO

TIEMPO:

MOV THO,#0D3H
MOV TLO,#0DFH
SETB TRO
ESPERA:

MOV C,TFO

Pégina 111

;Activacion del modo de control de los Timer

;Habilitacion temporizador/contador 1
;Inicializo Transmision Serial

;Control de la interrupcidn externa 1

;Habilitacién individual de las interrupciones

;Inicializacidn del punterc del Stack.

; Esperando hasta que un dato se valide

;Rutina de retardo de tiempo
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JNC ESPERA
CLR  TFO

RET

BSPERE:
MOV APl
MOV SBUF,A
NB  TL$

CLR T1
SIMP INICIO

END
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; espera desbordamiento de bandera del timer 0

; Cargael dato en SBUF y empieza transmisién

; Espera que cambie de nivel , la bandera T1 de
transmision

; Borra bandera de transmisioén.

Regresa a inicio de conteo de direcciones

PROGRAMA VALIDO EN EL SISTEMA FIJO DEL
PROTOTIPO DE IDENTIFICACION

El programa residente en la memoria EPROM del microcontrolador

8751 , es el que se encuentra a continuacién, a diferencia del programa que

funciond en el KIT de laboratorio “ Microlab” la subrutina de transmision

serial

se produce almomento de validarse un cédigo . Ademas presenta

algunos retardos de tiempo mientras se valida un cédigo , con el fin de que el

namero enviado hacia el computador sea el correcto.

ORG 000H

LIvP INICIO

ORG 0030H
INICIO:

MOV  SP#30H
MOV  SCON#50H
MOV  PCON,#00H
MOV TMOD,#21H
MOV  THI1,#0FEH

; Inicializo timer 0 y 1
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MOV  TLI1,#0FEH
SETB TRI1
CLR EA

CONTAR:

MOV  RS5,#0FFH
MOV  A#01H
MOV  P1#00H

LAZO:

MOV  PLA
LCALL TIEMPO
LCALL TIEMPO
NOP

NOP

NOP

NOP

; Arranco timer 1

Pégina

, Deshabilito interrupciones

; Inicializo punteros y registros

; llamado a subrutina de tiempo

NOP ;CHEQUE INTERUPCION 1

NOP

NOP

JNB  P3.3 INTERRUP
retorno: :

INC A

DINZ RS5,LAZO
SIMP CONTAR

TIEMPO:

MOV  THO,#0E4H
MOV  TLO#13H
SETB TRO
ESPERA:

MOV C,TFO

JNC ESPERA
CLR TFO

RET

INTERRUP:
MOV  SBUF,A
JNB TLS

CLR TI

SIMP retorno

END

;Subrutina de retardo de tiempo

; arranca Timer 0

; Chequea desbordamiento de bandera TFO

; Programa de Tx Serial de datos a la Pc

:Inicio tx ,cargando SBUF

; lazo de espera hasta que TI cambie de nivel

; retorno a barrer la siguiente direccion

113
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RESULTADOS Y MEDICIONES DE LOS CIRCUITOS

De los circuitos que forman parte del prototipo de identificacién, se

tomaron valores de corriente, voltaje, potencia para el correcto

funcionamiento de los circuitos.

MEDICIONES EN EL CIRCUITO TRANSMISOR DEL CODIGO

DE ACTIVACION
vGe
)
R
> b &
‘L 1uH
— C]
15 oF
Rl Mo
%% Vanrewn 1
—<VCCT >
De pin 17 —— 4
VD5012 VCCi=8V :I: 0.01 uF

Fig. 4.1 Valores de elementos del circuito de Activacién (Transmisor)

En este circuito, se tomaron las siguientes mediciones de voltaje y
corriente.

» Voltajes de Polarizacién

Ve=6.81V
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Ve=07V
Ve=0V
Veg=6.77V

Ademads sobre la resistencia de 33 KQ cae un voltaje de 2.034 Voltios.
Ll voltaje en la base resulta negativo, por cuanto se tiene una entrada de

1.7834 Voltios proveniente de la informacién del cédigo de activacion.
+ Voltaje En Ac Real

Ve=193mV = Vo

Vsobre el cap C1 =6.79V

V sobre efcap Cr =190 mV

» Valores de Corriente

Iz =60.6 uA
Je=216 mA
=215 mA

DATOS EN EL RECEPTOR DE LA SENAL DE ACTIVACION

La figura a continuaciéon muestra el circuito del receptor de la sefial de

activacidn de los sistema moviles con los valore de sus elementos.
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Circuits Aateptor da penal da Aciwecion

Fig. 4.2 Valores de elementos del circuito de Activacién (Receptor)

a) SIN RECIBIR SENAL

« Voltajes de Polarizacién

V=129V
Ve=0.69V
V=219V
Ve =156V
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e Corriente de Polarizacién

Ic=015mA
Is = 0.08 (LA
Ige =0.15mA

Como no se recibe sefial, el transistor practicamente no trabaja, eso se
puede comprobar por el valor bajo de corriente que estd en la base del
mismo.

e« Valores de los elementos

f, = 3302MHz  Frecuencia central de trabajo (frecuencia de

portadora).

R2 60 K
R3 47K
R4 5.6 K
R5 10M
R6 1K

R7 470K
R8 2M

R9 470K
Rag 200K
Rn 43 K
Riz 470 K

Tabla 4.5 Valores de resistencias en el Receptor de la Seiial de Activacién
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Cb 150 p
Cé 33u
C7 150 p
C8 33u
C9 150p
Cio 0.01uk

Tabla 4.6 Valores de los capacitores del circuito Receptor

b) CUANDO EL RECEPTOR RECIBE SENAL

« Voltajes de Polarizacién

V=127V
Ve=217V
VE=0.66V
Vee=139V
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Corriente de Polarizacion

lc=215mA
Is =50 pA  (Tomada sobre la resistencia de base de 60 KQ)
I =215 mA

MEDICIONES GENERALES EN EL PROTOTIPO

El tempo de validacién del cédigo de identificacién inaldmbrica para el

control de acceso de un vehiculo es 6,7 segundos.

El voltaje de alimentacién de los sistemas mdviles es de 9 voltios y 3
voltios, mientras que en los circuitos fijos, la alimentacién es de 9 Voltios y

5 Voltios, los que se obtiene de una bateria de 9 voltios.

El voltaje de salida de los datos del Codificador es 3,4 voltios para un 1

l6gico y 13 mV para un 0 1égico.

El modulador digital para la sefial de activacién se implementa en base al
aprovechamiento de las caracteristicas de wun transistor de corte vy
saturacion. En presencia de sefial Modulante (informacién) el transistor se
polariza y deja pasar la sefial (informacién), en cambio cuando la

informacién es un cero, el transistor no se polariza y no pasa la senal.

La distancia alcanzada por el sistema mévil desde donde se transmite el

codigo de identificacion fue de aproximadamente 11 metros.
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4.5 ANALISIS ECONOMICO

Se hace necesario el analisis econémico del prototipo, debido a que se
debe tomar en cuenta el costo para la futura comercializacion (produccion en

serie) de los prototipos de identificacién inaldmbrica.

A continuacién se presenta dos tablas con la respectiva cotizacién de
los elementos utilizados en la construccidén del prototipo, la cantidad de

elementos y el costo total.

La columna denominada elementos varios, corresponde a elementos

como resistencias, condensadores, leds, compuertas, etc.

En las tablas 4.7 v 4.8 no se incluyen : el costo de disefio, mano de
obra y las cajas en la que se encuentran tanto el sistema maévil como el fijo,
sino que incluye unicamente el costo de los materiales. La fuente de voltaje
que alimenta este sistema se obtiene de la misma computadora (5 Voltios) ,
mientras que los voltajes de 3 y 5 voltios en el sistema mévil son
proporcionados por dos pilas AA (3 voltios ) y por una baterfa de 9 Voltios (

se utiliza un regulador integrado 7805 para el cambio de voltaje a 5 voltios.

SISTEMA FITO

Segtin la tabla 4.7 el costo de implementacidn unitaria del sistema fijo
es $48,74 ddlares ( precio FOB )} ; en el Ecuador el precio seria de § 277.208
sucres . Si se realiza una proyeccién de 100 dispositivos, solo debera

tomarse en cuenta el costo unitario puesto que para utilizar este sistema de
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identificacién, es necesario construir un solo sistema fijo, en cuyo caso el

costo de produccién se reduce.

El tiempo que se demora en construir un sistema fijo, es
aproximadamente 4 horas sin tomar en cuenta el tiempo de las respectivas
pruebas que garantizan el correcto funcionamiento. Previamente se deberd

tomar un tiempo adicional para grabar el programa en el Micro.

DESCRIPCION PRECIO UNITARIO | CANTIDAD | TOTAL
usD UusD

Receptor RE-99V3.0 11,68 1 11,68
Codificador VDD5012 1 1 1
Decodificador HT12F |1,71 1 1,71
MAX 232 4 1 4
Microcontrolador 8751 (18 1 18
Buffer 741.5244 0,65 1 0,65
Transistor 2N 3904 0,25 1 0,25
Transistor MPSH10A  |0,75 1 0,75
Cristal 7.3728 MHz 1.10 1 1,1
Cable de interface 1,6 1 1,6
Cable de alimentacidén |2 1 2
Elementos varios 5 1 5
Bateria 1 1 1
Total en dolares 48,74

Tabla 4.7 Andlisis Econémico del Sistema Fijo.
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A continuacién se presenta la tabla en la que se detalla el costo de la

implementacién del sistema modvil con las baterias. Este sistema esta ubicado

en cada vehiculo por lo que se debe producir en mayor cantidad.

El precio de cada sistema moévil es de § 24,22 délares ( precio en

Miami ) mientras que el precio en Ecuador serfa de $ 137751 sucres

En caso de implementarse 100 sistemas moéviles el costo unitario de

cada sistema moévil disminuiria a

$ 1574 doélares ( precio en Miami )y

en BEcuador seria de $ 89.521 sucres.

DESCRIPCION PRECIO UNITARIO | CANTIDAD | TOTAL
UusD UsD
Transmisor TX-99 V3.0 10,00 1 10
Codificador HT12E 1,71 1 1,71
Decodificador VD5013 1 1 1
TC4069 1 1 1
LiviI555 0,75 1 0,75
Elementos varios 7 1 7
Baterias 2,76 1 2,76
2422

Tabla 4.8 Andlisis Econdmico del Sistema Mdavil
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DESCRIPCION CANTIDAD TOTAL
| USD
Transmisor TX-99 V3.0 100 6(6,9
Codificador HT12E 100 103,7
Decodificador VD5013 100 95
TC4069 100 90
LM555 100 85
Elementos varios 100 480
Bateria 100 110
TOTAL 1570,6

Tabla 4.10 Andlisis Econémico de 100 dispositivos Méviles.

4.6 DETALLES CONSTRUCTIVOS

Como el prototipo estd disefiado para vehiculos, es preciso describir

los sitios en los cuales puede ser colocado el sistema mdvil ( el mismo se

encuentra dentro de una caja plastica para su proteccién ) y en los sitios en

los que esté restringido ubicarle por alguna razén especifica.
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UBICACION DEL PROTOTIPO DE IDENTIFICACION DENTRO
DEL VEHICULO

Considerando que en un vehiculo, el prototipo desarrollado puede ser
ubicado dentro y fuera de él, se presenta, algunos LUGARES TENTATIVOS A
SER UBICADO.

Entre los principales sitos se encuentra: El panel del wvehiculo , por
cuanto técnicamente es el lugar donde existe menor interferencia con otras
sefiales, ya que el material del que estd hecho este Panel es basicamente

acrilico.

En el mismo panel pero en la parte externa, juntc al parabrisas del
vehiculo, encontrandose con una linea de vista para la transmisién de las

sefiales puesto que la sefial atraviesa el vidrio.

Otro de los sitios es junto al Saldén de Luz, que también es propicio para

enviar o recibir la informacién codificada.

Dentro del vehiculo, situado entre la puerta delantera derecha y la puerta
posterior del mismo lado o en la puerta delantera izquierda y la puerta posterior

del mismo lado.

SITIOS EN LOS QUE NO PUEDE SER UBICADO

Los sitios en los cuales no puede ser ubicado el prototipo, debido a la
interferencia de sefiales es en el chasis o lugar donde se encuentra montado el

motor del vehiculo.
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Tangue de combustible , ya que este sitio estd demasiado oculto, vy el
medio htimedo en el que se encuentra puede afectar el funcionamiento del

prototipo.
Neumiticos, éste es el lugar menos apropiado, por cuanto el momento

que el vehiculo se traslada de un sitic a otro puede sufrir averias fisicas y

dafiarse el prototipo, entorpeciendo el funcionamiento.

FORMA Y DIMENSIONES DEL PROTOTIPO

Tanto la forma del sistema fijo como del sistema movil, en su
construccién final es de tipo rectangular, pero las dimensiones y el peso son

diferentes.

El SISTEMA FIJO , se encuentra en una caja pldstica de color negro
con perforaciones para: una antena, el conector DB9, la bornera para conectar
los voltajes provenientes de la computadora y un botén de reset que permite
inicializar el microprocesador 8751 . [Esta caja tiene las siguientes

dimensiones:

Caja del Sistema Fijo
Largo 12.8 cm
Ancho 78 cm
tAltura 3.8 cm
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La tarjeta que constituye este sistema fijo, utiliza entre otras cosas lo

siguiente:

¢ Un pértico de comunicacién serial RS-232 (Conector DB9)
¢ Un circuito de RESET interno mediante un pulsador.
» Conectores de voltaje de 5 voltios, 12 voltios y tierra.

¢ Un pértico bidireccional de 8 bits.

El SISTEMA MOVIL , se encuentra en unas cajas de pldstico de color
blanco y cubierta de acrilico color café, con perforaciones para una antena y

para cambiar las baterfas o pilas. Esta caja tiene las siguientes dimensiones:

Caja Sistema Movil

Largo 8.72 cm
Ancho 6.49 cm.
Altura 4.0 cm,

En las fotograffas siguientes se puede apreciar la presentacién final del

prototipo con sus respectivas cajas.
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Fotografia 1 : Sistema Fijo y Tx de Cédigo de Activaciérn.- Circuito Impreso

Fotografia 2: Sistemas Méviles .- Circuito Impreso
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Fotografia 4: Presentacién final del Sistema
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CAPITULO V

CONCLUSIONES

L

La problemaética de resolver el conirol de acceso de vehiculos, objetos
y personal que ingresan o salen de un sitio determinado , permite sugerir
soluciones como es el de construir un sistema en el que cada ente a ser

registrado no tenga que realizar ninguna actividad.

Una vez terminada la construccién del prototipo que realiza la
identificacion inaldmbrica de vehiculos, es preciso realzar las principales
ideas de este trabajo y  hacer un andlisis técnico para futuras
implementaciones del sistema de identificacién, mejorar su uso y reducir el

costo de su produccién,

51 ANALISIS TECNICO

El control de acceso en forma inaldmbrica como tal, conlleva al
desarrollo de nuevas tecnologias, puesto que los entes a ser identificados no
necesariamente deberdn realizar alguna tarea para concretar este objetivo,
sino que el mismo sistema tiene incorporado tareas que se encargan de

registrar el ingreso o salida de estos entes.
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El avance de la tecnologia nos permite desarrollar innovadores
sistemas de identificacién con una muy buena seguridad. Una de las formas
de asegurar que la informacién no sea viclada esla CODIFICACION, la
cual permite alterar la informacién y mostrarla en un formato diferente solo

entendible por el Decodificador.

El uso de elementos integrados constituyen sin duda alguna un
ahorro de espacio y optimizacién del sistema, por lo cual la mayor parte de
los circuitos armados en este prototipo de identificacién , se realizé en base a

circuitos integrados o tarjetas previamente construidas.

Bl utilizar un Microcontrolador para realizar el manejo y control de
las direcciones del decodificador es una ventaja, ya que el programa
residente en el Micro puede ser cambiado con mucha facilidad y ejecutar
tareas adicionales a las propuestas en este trabajo. Se utilizdo el

Microcontrolador 8751 por su facilidad de encontrarlo en el mercado.

La realizacién del programa en un Computador Personal y en un
lenguaje amigable al usuario, garantiza que su uso sea claro y de facil
manejo. Ademds que de acuerdo a los requerimientos de los usuarios , el

programa puede incluir nuevas opciones de trabajo.

El tamario pequefio, la forma v el peso liviano del sistema mévil a
implementarse, es una ventaja ya que éste puede ser transportado con
facilidad a cualquier sitio y ser ubicado en el vehiculo sin que esto cause

algtn problema.

Un limitante importante , no necesariamente de tipo técnico,

constituye la falta de elementos y equipos disponibles en nuestro pais, lo cual
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implica que la mayor parte de los circuitos integrados utilizados en la
realizacién de esta tesis, tengan que ser importados de Estados Unidos , lo
que involucra tiempo de demora en la realizacién del prototipo e incremento

de los costos.

5.2 VENTAJAS DE LA UTILIZACION DEL CODIGO

Una de las principales ventajas de utilizar sefiales codificadas para el
desarrollo del presente trabajo, es la seguridad que nos proporciona al

recibir correctamente la sefial que se envia y que esta sefial no se interfiera.

El utilizar circuitos integrados que realizan la tarea de “Codificar”, nos

faculta la siguientes tareas:

» Se asegura que el vehiculo que ingresa , transmnita al PC un ndmerc de
identificacién dnico para cada vehiculo ; la transmisién de la informacién
se realiza una vez que se ha decodificador el nimero de identificacién |
(ocho bits los cuales pueden ser seteados a 0 o 1 l6gico), garantizando
que el sistemna no reciba una sefial extrafia y evitando un error en la

deteccidén de un usuario autorizado.

» La facil asignacién de un cédigo a cada vehiculo y su posterior cambio
hacia otro ntimero de identificacién ; esto se logra cambiando el valor en
las direcciones del decodificador mediante Ja colocacién de jumpers en el
codificador del sistemna mévil y cambiar el registro en la PC al nuevo

vehiculo que se quiera asignar el nuevo codigo.
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¢ La Activaciéon del Sistema Mo6vil se realiza anicamente mediante una sefial
de 8 bits lo que constituye un cédigo que se obtiene del integrado
VD5012, dicha sefial es transmitida desde el sistema fijo. Esto garantiza
que el circuito mévil se activard solamente con nuestro sistema, ya que
la sefial de activado debe ser receptada por el decodificador respectivo

VD5013.

5.3 CONCLUSIONES

De los resultados y pruebas realizadas al terminar el prototipo de

identificacién, se obtuvo las siguientes conclusiones :

 El sistema construido en el presente trabajo cumple con el objetivo
planteado que es el control de acceso de vehiculos en un lugar
determinado en forma inaldmbrica ,variando su distancia de deteccién

segin la activacién del Sistema Moévil.

¢ TLa activacién del prototipo mediante un cédigo no es necesaria puesto
que el vehiculo a ser identificado para el control de acceso puede enviar

directamente el codigo de informacién y ser detectado.

e En caso de futuras aplicaciones del prototipo utilizando una sefial de
activacion, ésta debe ser implementada con una frecuencia muy diferente
a la frecuencia de transmisién de la informacion evitando asi futuras

interferencias entre las dos sefiales.

e De las pruebas realizadas se concluye que la Recepcién del cédigo de

identificacién  se dificulta el momento que dos Sistemas Mobviles
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transmiten su informacién simultdneamente. Esto se debe a que los
cédigos de identificacién provenientes de  los dos Sistemas Méviles se
mezclan provocando que ninguna de las sefiales sea recibida

correctamente .

Por esta razén deberia haber un pequefio desfase de tiempo en el

ingreso o salida de los vehiculos para la correcta deteccién de los mismos.

e La validacién del cédigo de transmisién de la informacién, es segura por
cuanto de los resultados obtenidos anteriormente no se encontrd falla
alguna, recomendando el uso de los Codificadores/Decodificadores de la

casa HOLTEX.

» El sistema es un buen medio de control del movimiento de los vehiculos
para una empresa , pudiéndose tener control de las horas y fechas de

acceso de los vehiculos de dicha empresa.

* Al concluir este trabajo, una de las principales ideas es que no se debe
restringir en distancia en lo que se refiere a la captacién del céddigo desde
el vehiculo hasta el sistema fijo, ya que es suficiente que el vehiculo
atraviese muy cerca del sistema fijo para que la captacién del cédigo sea

exitosa.

e Del trabajo realizado se concluye que no se debe incluir un transmisor y
un receptor en una misma tarjeta o circuito que trabajen a frecuencias
similares por cuanto las sefial que se transmite (Transmisor) se introduce

en el receptor (Recepta sefial diferente a la del Transmisor) y causa fallas
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en la recepcién de la verdadera sefial para la cual estd disefiado el receptor

que se encuentra en la tarjeta.

¢ El costo del sistema se eleva debido a la seguridad que presenta en lo
referente a que el sistema no se active por otro medio y no se detecte un
vehiculo por equivocacién, esto es implementando el circuito de

activacidn.

e Se debe tratar de implementar un nuevo prototipo de control de acceso
que funcione con un tnico voltaje de alimentacién y que el mismo provea
de la suficiente corriente para alimentar a todos los elementos del circuito
que se frate. Asi por ejempio, en la parte del sistema mévil este particular
reducirfa espacio lo que permite que el sistema se vuelva mas versatil. En
la parte del sistema fijo se debe implementar un voltaje de 12 voltios del

cual se derivan el resto de valores de voltaje.

e El tiempo que toma el Sistema en realizar una identificacion desde el
momento en que un vehiculo atraviesa el lugar de recepcién hasta cuando
los datos son registrados en la base de datos del PC es 6,5 segundos , este
tiempo es susceptible de cambiar y ser reducido para aplicaciones futuras

de control de acceso de personal.

Se tienen varias formas de cambiar el tiempo de deteccién , una de
ellas es disminuir el tempo que el decodificador se toma en validar un
cédigo enviado desde el codificador. Para ello se debe aumentar Ia
frecuencia de oscilacién de los integrados codificador y decodificador ;
esto se consigue disminuyendo la resistencia de oscilacién tanto del

Decodificador HT12F como del Codificador HT12E.
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Otra de las formas de disminuir el tiempo es utilizar las mismas
tarjetas de transmisién / recepcién con la cuales se trabaja en esta tesis ,

pero cambiando el decodificador HT12F por el decodificador HT12D.

Otra opcién es dejar que el microcontrolador maneje las direcciones
de otro decodificador HTI2F por un puerto adicional que puede ser PO,

Asi se podria reducir el tiempo a la mitad de lo necesario.

» La transmisién inalambrica implementada en la construccién del prototipo
presenta algunas desventajas entre ellas se puede citar la absorcién de la
sefial por parte de algunos metales o presencia de tejidos vives lo que
causa disminucién del alcance de la transmisién . Sin embargo debe

anotarse que la informacién no se altera por estas causas.

» Se permite la ampliacién del sistema para control de personal debido a
que se podria identificar hasta 4095 personas u objetos , siendo necesario
utilizar las 12 direcciones del decodificador , y grabar otro programa en

el microcontrolador 8751.

» El sistema desarrollado en la parte del software, tiene la posibilidad de
transmitir sefiales desde el microcontrolador a la PC y viceversa para tener
una linea abierta de recibir informacién desde el PC hasta el
microcontrolador que se encuentra en el sistema fijo, quedando el micro

habilitado para ejecutar cualquier tarea adicional.
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APLICACIONES POSIBLES

El prototipo desarrollado en el presente trabajo, puede ser utilizado en
otras dreas o con otros fines como las aplicaciones que se mencionan a

continuacion:

» Una vez detectado el vehiculo u objeto, mediante un programa diferente
adicional grabado en el micro, se puede abrir o cerrar las puertas del
garage o del sitio por donde ingresen o salgan los objetos a ser
identificados dependiendo de si éstos vehiculos estén registrados en la

tabla UNICA y que pertenezcan a la empresa.

« También podria implementarse en el caso de que este sistema sea puesto a
ciertos objetos de una empresa que no deban salir de la misma y en el
caso de atravesar dichos objetos por el sitio de recepcién, el micro ejecuta
algtin programa que comanda una alarma y esto da aviso que algunos

objetos que no pueden salir del lugar estdn siendo forzados a salir.

e Bl prototipo desarrollado puede ser utilizado en sitios o eventos de
méxima seguridad, en lo que se refiere a tener un caso en el que sean las
personas las portadoras del sistema y las mismas necesiten ingresar o salir
a un local de acceso restringido, como la informacién de identificacién esta
codificada, el momento de comparar con la base de datos UNICA, desde el
PC se envia informacién al microcontrolador y éste puede comandar la
seguridad de una “puerta “es decir abrirla o cerrarla dependiendo si la

persona a ingTesar estd © no autorizada.

JR.G.A-MLP.B./1998



Péagina 137

5.4 RECOMENDACIONES

Para futuras implementaciones se recomienda usar el prototipo sin el
sistemna de activacién puesto que con ello se abarata el costo total de
produccién y se obtiene el mismo resultado de realizar un control de acceso

de vehiculos.

Se recomienda el uso de los codificadores/decodificadores de la casa
HOLTEK por su seguridad en validar un cédigo y por sus excelentes
condiciones técnicas de trabajo; se sugiere adicionalmente que para
determinar la frecuencia de oscilacién de los codificadores/decodificadores,
la frecuencia del decodificador utilizado en esta tesis sea aproximadamente
50 veces el valor de la frecuencia del codificador para una correcta

validacién del cédigo.

Ademds se sugiere ampliar el programa del microcontrolador y del
PC para realizar tareas adicionales a las establecida en esta tesis, pudiendo

ser control de puertas, alarmas, etc.

Para el correcto funcionamiento del prototipo construido en esta tesis

se debe tomar en cuenta los siguiente aspectos:

Se debe setear los pines del Codificador del sistema movil a una
clireccién fija, para ser asignado el nombre de un vehiculo antes de sellar el
médulo que constituye el sistema mévil de identificacién, puesto que esto no

puede ser manipulado por el usuario, para mantener seguridad en el sistema
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Se sugiere que la ubicacién del circuito que transmite la sefial de
activacion (lo que forma parte del sistema fijo) se encuentre a cierta distancia
y no junto al médulo en el que estd el receptor de la sefial de la informacién

codificada evitando asi la interferencia de estas dos sefiales.

Se recomienda no excederse del namero especificado de 255 vehiculos
u objetos , con el fin de no tener un tiempo muy alto de deteccion de los
vehiculos. in caso de necesitarse mayor ntimero de vehiculos , serd necesario
la utilizacién de un mayor nimero de decodificadores en el circuito fijo asi
como los deméds puertos del microcontrolador , para asi tener un tiempo
aceptable de verificacién del cédigo . Otra opcidén es como ya se indicé
anteriormente usar el codificador HT12D, el cual nos permite controlar hasta

4095 vehiculos en el mismo tiempo.

Primero se debe encender el sistema fijo, con todas las tarjetas
incluidas y luego ejecutar el programa IDENTIFIC  que realiza la

identificacion inaldmbrica para el control de acceso a un sitio determinado.

Para realizar el registro de identificacién se hace necesario que el
vehiculo a ser detectade para el control de acceso se encuentre por lo menos
a una distancia de 2,5 metros del sistema fijo, el cual esté situado en el sitio

de recepcién de la informacién.

In el programa IDENTIFIC se tiene la posibilidad de escoger el puerto
de comunicaciones seriales (COMM1, COMM2, COMMS3); mientras que la
velocidad de transmisién serial de los datos permanece fija a 9600 bps. Se
podria ampliar el programa del microcontrolador con el fin de que se acepte
otras velocidades de transmision serial de los datos , como 1200, 2400 y 4800

bps.
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ANEXO A : MANUAL DE OPERACION DE L
PROGRAMA DE LA PC

Se presenta un manual para la operacién del programa desarrollade

en Visual Basic , para una buena operacién del sistema.

Una vez que se ha ingresado a la pantalla principal del programa
TDENTIFIC, se tiene algunas opciones por parte de los usuarios.

1. Para ejecutar el programa en el modo principal en el cual esta
desarrollado la presente tesis, el cual realiza régistros de control de acceso
de vehiculos, primero se debe ingresar al Menu ARCHIVO ; si se desea
escoger el puerto serial de comunicacién se debe ingresar al submenu

Puerto (el puerto serial por defecto es COMM 2 )

2. Como segundo paso se ingresa en el mismo ment ,al subment Inicio el
cual inicializa el programa y espera la transmisién del dato ; previo a este
paso se debe conectar el sistema fijo y resetear el microcontrolador

mediante el pulsante dispuesto para el efecto.

3. Si se desea realizar alguna consulta adicional , se debe ingresar a el menua
CONSULTAS y escoger la opcion deseada. Luego de ingresar los datos
solicitados correctamente como son la identificacion y fechas del vehiculo
a consultar , el resultado se presenta en una tabla adjunta a la pantalla

principal.

4. EL programa permite imprimir el reporte realizado escogiendo el
subment Imprimir enviindose directamente la informacién hacia la

impresora del computador
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5. Se recomienda borrar los registros que ya no se utilizan { de fechas
pasadas ) para que la base de datos no se llene excesivamente ; para esto

se ingresa al mend Borrar Registro y se ingresa el dato solicitado.

6. Para salir del programa de lo puede hacer mediante la opcién Salir del
Mena ARCHIVO o simplemente del botén dispuesto par el efecto en la
ventana principal. Cuando se quiere trabajar otro programa , basta con

minimizar la pantalla principal ya que el programa seguira corriendo.

7. Si se desea modificar o afiadir un nuevo Usuario al Sistema se debe
ingresar a Mend Archivo y escoger la opcién Ver Listado de Usuarios ;
Luego de ingresar la clave correcta ( HOLTEK ) se puede modificar la
tabla y actualizarla mediante el Botén dispuesto para el efecto . Para salir
de la tabla se debe hacer un click con el botén izquierdo del ratén en

cualquier lugar de la pantalla principal del programa.

8. El programa requiere que el Computador tenga Sistema Operativo
Windows 95, 12 Mb en RAM , 12 Mb disponibles en el disco duro y un

procesador 486 o superior.
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ANEXO B: LISTADO DEL PROGRAMA DI VISUAL
BASIC

Dim aumentafil As Integer : Dim datomes As String
Dim nexo(100) : Dim INGRESO As String

Dim verifi(6) : Dim Puerio As Integer

Dim FINAL As Variant : Dim FECHAOQ! As Variant
Dim FECHAQ2 As Variant : Dim Control As Infeper

Sub ancho10()

DBLISTADQ.Visible = False

Repordia,Cols =4

Repordia.Col Width(0) = Repordia. Width * 2 / 24

Repordia,Col Width(l) = Repordia, Width * 8 /24 '
Repordia.Col Width(2) = Repordia, Width * 5/24
Repordia.ColWidth(3) = Repordia. Width * 6 /24

End Sub

Sub datos100)

verifi(0) = aumentafil

verin(l) = Diasemana.Recordset.Fields("NOMBRE")
verifi(2) = Dinsemana.Recordset.Fields("PLACA")
verifi(3) = Diasemana.Recordset, Fields("FECHA")
verifi(4) = Diasemana.Recordset. Fields("HORA™)
End Sub

4

)

Sub FECHAS(

FECHAOI = InputBox("Fecha de inicio ( dd/mum/aa) 7 )
ICFECHAGY ="" Then

GoSub SALIRI '
Else ‘
End If

FECHHAOQ2 = InputBox("Fecha final del reporie (dd/mm/aa) ?") .
IFFECIAD2 ="" Then

Control = |,

Else

End If

GoSub SALIR2

SALIRI:

Control = |

SALIR2:

End Sub

Sub id()

Diasemana.Recordset.Movel.ast

FINAL = Diasemana.Recordset. Fields("1D")
Diasemana. Recordset.MoveFirst

End Sub

Sub texto 100

Repordia.Col Width(0) = Repordia. Width * 2 /24
Repordia.ColWidth(1) = Repordia, Width * 9 /32
Repordia.Col Width(2) = Repordia. Width * 6 / 32
Repordia.Col Width(3) = Repordio. Width * 6 /32



Repordia.ColWidth(4) = Repordia. Width * 6 / 32
Repordia.Row =0

Repordia.Col =35

Repordia. Text = "FECHA"

Repordia,Col =4

Repordia. Text = "[1ORA"

End Sub

Sub VISIBILIDAD(
Labfinicio.Visible = False
Labifin.Visible = IFalse
Labmes.Visible = False
LabFecha.Visible = True
Fechareportel.Visible = False
Fechareporle2, Visible = False
Fecharcporte.Visible = True
End Sub

Private Sub Actualizar_Click()
DBRLISTADO.Visible = False
Actualizar,Visible = False

End Sub

Private Sub Borrar_Click()

Borrara = InputBox{" DIA A BORRAR ")

[ Borrara ="" Then :
GoSub fuera
Else
ict

siga: <
DoEvents

borrarl = Diasemana.Recordset.Fields("FECHA")

[f Borrara < borrar! Then
sallebien:
Dolvents
FINAL] = Diasemana,Recordset.Fields("1D")

IFFINAL = FINALI Then
GoSub FIN
Else
Endif
Diasemana.Recordset.MoveNext
GoSub siga
Else
Dinsemana.Recordset.Delete
Diasemana.Refresh
GoSub saliebien
End If
End If
FIN:
fuera:
End Sub

Private Sub Command2_Click()
Framel.Visible = False
l.abmes.Visible = False
Fechareporte.Visible = True
End Sub
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Private Sub Command!_Click(Index As Integer)
aumentafil = !

DBLISTADO,Visible = False
Repordia.Cols =3
textal0
datomes = Val(Index)

id
lab(Inicio, Visible = False
Labffin.Visible = False
LablFecha.Visible = False
Labmes. Visible = True
Fechareportel.Visible = False
Fechareporte2.Visible = False
Fechareporte. Visible = True .
Fechareporte. Text = Command ! (Index).Caption
siga:
mestablal = Diasemana.Recordset.Fields("FECHA™)
mestabla2 = Right(mestablal, 3)
mestabla = Val(Lefi(mestahla2, 2))

Il datomes <> meslabla Then
sallebien;

FINALI = Diasemana,Recordset.Fields("(D")
IFFINAL = FINAL1 Then
GoSub FIN
Clse
End IT
Diasemana.Recordset.MoveNext
GoaSub siga
Else
Repordia.Visible = True
datos10
Repordia.Rows =2 + aumentafil
'‘ponieniendo los datos
Repordia.Row = aumentafil
For!=0To4
Repordia.Col =1
Repordia. Text = verifi(l)

g.

Next |

aumentalil = aumentalil + |

GoSub saltebien -
End If

FIN:

[I"'aumentafil < | Then
GoSub SALIR
Else

Repordia.Visible = False

MsgBox "NO EXISTE NINGUN REGISTRO EN ESTE MES"

End If

SALIR:
Frame|.Visible = False
End Sub

Private Sub Form_Click()
Actualizar.Visible = False
Repordia.Visible = False
Fechareparte . Visible = False
Fechareporte2.Visible = False
Lablinicio. Visible = False
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Labffin.Visible = False
Fechareporte. Visible = False
Labmes.Visible = False
LabFecha.Visible = False
End Sub

Private Sub Form_Load()

GActual.Cols =4

Puerto =2 .
GActual.ColWidth(0) = GActual. Width * 2 / 24
GActual.ColWidth(1) = GActual. Width * 10/ 24
GActual.ColWidth(2) = GActual. Width * 6 / 24
GActual.ColWidth(3) = GActual.Width * 5/24
GActual.Col =0

GActual.Row =0

GActual. Text = "#"

GActual.Col =1

GActual. Text = "IDENTIFICACION"
GActual.Col =2

GActual, Text ="PLACA"

GActual.Col =3

GActual. Text = "HORA"

Repordia.Cols =4

Repordia.Col =0

Repordia.Row =10

Repordia. Text ="#"

Repordia.Col = 1

Repordia.Text = "IDENTIFIC."

Repordia.Col =2

Repordia. Text = "PLACA"

Repordia.Col =3

Repordia.Text="HORA"

End Sub

Private Sub Impreporte Click()

X1 = Printer.ScaleWidth / 6

Y | = Printer.ScaleHeight / 17

X2 = Printer.ScaleWidth * 0.9

Y2 = Printer.ScaleHeight * 0.8

'"Printer.Line (X1, Y1)-{X2, ¥2),,B

LARGO = Printer.ScaleHeight / 30

ANCHOQ = Printer.ScaleWidth / (Repordia.Cols + 1)
msg = "REPORTE DE ACCESO EN LA FECHA SOLICITADA"
Printer.CurrentX = Printer.ScaleWidth /3
Printer.CurrentY = Printer.ScaleHeight / 15
Printer.Print msg

For I =0 To aumentafil

For f=0 To (Repordia.Cols - 1)
Printer.CurrentX = ANCHO + ANCHO * f
Printer.CurrentY = (LARGO * 1) + 2 * LARGO
Repordia.Row =1

Repordia.Col = f

msg = Repordia. Text

Printer.Print msg

Next [

Next |

Printer.EndDoc

End Sub
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Private Sub LISTADC Click()
Password = "HOLTEK"

clave = InputBox("Ingresar clave")
If clave = Password Then
Actualizar.Visible = True
DBLISTADO.Width = 4335
DBLISTADO.Height = 30135
DBLISTADO.Top = 1440
DBLISTADO.Left = 4680
DBLISTADO.Visible = True
Else

End If

End Sub

Private Sub mnuACTUAL,_Click()
anchol0: id: VISIBILIDAD
FECHAOQ4 = Str(Date)
Fechareporte. Text = FECHAQ4
siga:
verific = Diasemana,Recordset. Fields("FECHA")
verificl = Str{verific)
If FECHAO4 = verificl Then
Repordia.Visible = True
datos10
verifi(3) = Diasemana.Recordset.Fields("HORA")
Repordia.Rows =2 + aumentafil
Repordia.Row = aumentafil
Fori=0To3
Repordia.Col =1
Repordia. Text = verifi(I)
Next [
aumentafil = aumentafi] + |
GoSub saltebien
Else
saltebien:
FINAL! = Diasemana.Recordset.Fields("1D")
[f FINAL = FINALI Then
GoSub FIN
Else
End If
Diasemana.Recordset.MoveNext
GoSub siga
End [f
FIN:
[f aumentafil <> [ Then
GoSub SALIR
Else
Repordia.Visible = False
MsgBox "NO HAY REGISTROS HOVY"
End If
SALIR:
End Sub

Private Sub mnuCONMMI1_Click()
Puerto = |

End Sub

Private Sub mnuCOMMZ2_Click(}
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Puerto =2

Bnd Sub

Private Sub mnuCOMM3_Click()
Puerto =3

End Sub

Private Sub mnulnicio_Click()
Campofecha.Text = Date
aumentafill =1
inicio:
aumenta = 1
DoEvents
Comml.CommPort = Puerto
Comm].Settings = "9600,n,8,1*
Comml.InputLen=10
Comm].PortOpen = True
Do
DoEvents
Loop Until Comm!.InBufferCount = 1
DATOQ13 = Comml.Input
Comm1.PortOpen = False
INGRESO = Asc(DATOQG1$)
UNICA.Recordset. MoveLast
FINAL = UNICA.Recordset.Fields("#")
UNICA.Recordset.MoveFirst
lazo:
lectura = UNICA.Recordset.Fields("CODIGO™)
[f INGRESO <> lectura Then
FINAL1 = UNICA.Recordset.Fields("#")
If FINAL = FINAL] Then
GoSub FIN
Else
End 11
UNICA.Recordset.IMoveNext
GoSub lazo
Else
aumenia = aumenta + |
RESULTADO = UNICA.Recordset.Fields("[DENTIFICACION")
PLACA = UNICA.Recordset.Fields("PLACA™)
End I
Diasemana.Recordset. AddNew
Diasemana.Recordset.Figlds("NOMBRE") = RESULTADO
Diasemana.Recordset.Fields("FECHA") = Date
Diasemana.Recordset.Fields(" HORA") = Time
Diasemana.Recordset.Fields("PLACA™) = PLACA
Tiempo = Time
Diasemana.Recordset. Update
Diasemana.Recordset.MovelLast
GActual.Visible = True
GActual.Rows = 2 + aumentafil|
G Actual.Row = aumentafil |
GActual.Col =0
GActual. Text = aumentafil |
GActual,Col =1
GAclual.Text= RESULTADO
Camponombre.Text = RESULTADO
GActual.Col =2
GActual.Text = PLACA
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GActual.Col =3
GActual. Text = Tiempo
Campohora. Text = Tiempo
aumentafil | = aumentafill + 1
FIN:

If aumenta < | Then
GoSub inicio
Else
ForX=1To20
Beep
Next X

MsgBox "NO EXISTE VEHICULO ,CON ESTE REGISTRO"
End If
GoSub inicio
End Sub

Private Sub MnuPrintactual Click()

X1 = Printer,ScaleWidth / 6

Y1 = Printer.ScaleHeight / 17

X2 = Printer.ScaleWidth * 0.9

Y2 = Printer.ScaleHeight * 0.8

Printer.Line (X1, Y1)-(X2, Y2),,B

LARGO = Printer.ScaleHeight / 20

ANCHO = Printer.ScaleWidth / (GActual.Cols + 1)
msg ="REPORTE DE ACCESO EN LA FECHA SOLICITADA™"
Printer.CurrentX = Printer.ScaleWidth / 3
Printer.CurrentY = Printer.ScaleHeight / 15
Printer.Print msg

For T =0 To aumentafil

For f=0 To (GActual.Cols - 1)
Printer,CurrentX = ANCHO + ANCHO *
Printer.CurrentY = (LARGO * [} + 2 * LARGO
GActual.Row =1

GActual.Col =T

msg = GActual. Text

Printer.Print msg

Next f

Next 1

Printer.EndDoc

End Sub

Private Sub mnuUsuario_Click()
DBLISTADO.Visible = False

Repordia.Cols =5

aumentafi] = 1
texto 10 'SUBRUTINA
id 'SUBRUTINA

USUARIO = InputBox(" Ingrese la identificacion del Usuario")
[f USUARIO = "" Then

GoSub SALIR

Else

End If

FECHAS

If Control = | Then

GoSub SALIR

End If

ATOINICIO = Right(FECHAOQT, 2)
Afiofin = Right(FECHA(2, 2
mesaux = Right(FECHAOQI, 5)
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MESINICIO = Left(mesaux, 2)
mesaux] = Right{FECHA02, 5)
MESFIN = Left(mesauxl, 2)
inferior] = Left((FECHAOQI, 2)
aux = Right(inferiorl, 1)
If aux = "/" Then
diainicic = Left(FECHAO]1, 1)
Else
diainicip = Left(FECHAOI, 2)
End If
superiorl = Left(RECHAQ2, 2)
aux] = Right(superiorl, 1)
If aux1 ="/" Then
DIAFIN = Left(FECHA02, 1)
Eise
DIAFIN = Left(FECHAQ2, 2)
End If
Labfinicio.Visible = True
Labffin.Visible = True
Fechareporte.Visible = False
Labmes.Visible = False
LabFecha.Visible = False
Fechareportel.Visible = True
Fechareporte2.Visible = True
Fechareportel.Text = FECHAOQ1
Fechareporte2. Text = FECHAOQ2
siga:
FINAL1 = Diasemana.Recordset.Fields("*ID')
VARFECHAQ1 = Diasemana.Recordset. Fields("FECHA")
USUARIOVAR = Diasemana.Recordset. Fields("NOMBRE")

I[fFINAL =FINALI Then

GoSub FIN

Else

End If
AfioVAR = Right{t VARFECHAO(1, 2)
mesaux2 = Right(VARFECHAQ]1, 3)
MESVAR = Left(mesaux2, 2
inferior2 = Left(VARFECHAOI, 2)
aux = Right(inferior2, 1)

[faux = "/" Then

DIAVAR = Lefi(fVARFECHAOI, 1)

Else

DIAVAR = Left(VARFECHAOQL, 2

End If

[f Afiofin = ANOINICIO Then
If MESINICIO = MESFIN Then

Anexo B

If Val(MESVAR) >= Val{(MESINICIO) And Val(MESVAR) <= Val(MESFIN)

Then

If Val(DIAVAR) >= Val(diainicio) And Val(DIAVAR) <= Val(

DTAFIN) Then
GoSub IMPRIMO
Else
End If
Else
End IT

Else
If Val(MESVAR) = Val(MESINICIO) Then
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If Val(DIAVAR) >= Val(diainicio) Then
GoSub IMPRIMO
End If
Else
If Val[(MESVAR) = Val(MESFIN) Then
If Val(DTAVAR) <= Val(DIAFIN) Then
GoSub IMPRIMO
End If
Else
If Val(MESVAR) > Val(MESINICIO) And Val(MESVAR) < Val(
MESFIN) Then
GoSub IMPRIMO
End If
End If
End If
End If
'caso de datos entre dos aDRO|OROos

Else
If Val(ANOVAR) = Val(ANOINICIO) Then

If Val(MESVAR) = Val(MESINICIO) Then
[f Val(DIAVAR) >= Val(diainicio) Then
GoSub [MPRIMO
End If

Else
If Val(MESVAR) > Val(MESINICIO) Then
GoSub [MPRIMO
End If

] End If
Else

[f Val(MESVAR) < Val(MESFIN) Then
GoSub TMPRIMO

Else

If Val{MESVAR) = Val(MESFIN) Then
If Val(DIAVAR) <= Val(DIAFIN) Then
GoSub IMPRIMO
Bnd If
End If
End If
End If
End If

RETORNO:
Diasemana.Recordset.MoveNext
GoSub siga
INMPRIMO:
[f USUARIOVAR = USUARIO Then
Repordia.Visible = True
datos10
Repordia.Rows = 2 + aumentafii
'ponieniendo los datos
Repordia.Row = aumentafil
For[=0To4
Repordia.Col = [
Repordia. Text = verifi{l}
Next [
aumentalil = aumentalil + |
GoSub RETORNO



Else
GoSub RETORNO
End [T
FIN:
If aumentafil <= 1 Then
GoSub SALIR
Else
Repordia.Visible = False
. MsgBox "NO EXISTE NINGUN REGISTRO DENTRO DE LLAS FECHAS"
End If
SALIR:
End Sub

Private Sub REPDIARIO_Click()
Dim FECHAO3 As String
aumentafil = 1
anchol0
id
FECHAO3 = InputBox("Ingresa |a fecha del reporte (dd/mm/aa)")
If FECHAO3 ="" Then
GoSub SALIR:
Else
End If
VISIBILIDAD
Rechareporte. Text = FECHAQ3
siga:
verific = Diasemana.Recordset.Fields("FECHA")
verificl = Str{verific)
[f (FECHAO03) = (verific) Then
Repordia.Visible = True
datos10
verifi(3) = Diasemana.Recordset.Fields("HORA")
Repordia.Rows =2 + aumentafil
'ponieniendo los dafos
Repordia.Row = aumentafil
ForI1=0To3
Repordia.Col =
Repordia.Text = verifi(l)
Next [
aumentafil = aumentafil + |
GoSub saltebien
Else
saltebien:
FINALI = Diasemana.Recordset.Fields("ID")
[f FINAL = FINALI Then
GoSub FIN
Else
End if
Diasemana.Recordset.MoveNext
GoSub siga
End If
FIN:
If aumentafil <> | Then
GoSub SALIR
Else
Repordia.Visible = False
MsgBox "NO EXISTE NINGUN REGISTRO EN ESTA FECHA"
End [T
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SALIR:
End Sub

Private Sub REPMENSUAL Click()
Framel.Visible = True
Framel.Width = 4094

Framel .Height = 1695

Framel.Top = 1600
Framel.Left=4800
DBLISTADO.Visible = False
Repordia. Visible = False

End Sub

Private Sub REPSEMANAL,_Click(}
DBLISTADO.Visible = False
Repordia.Cols =5

aumentafil = ]

texto10 'SUBRUTINA
id 'SUBRUTINA
FECHAS

If Control =1 Then

GoSub SALIR

End If

ANOINICIO = Right(FECHAO1, 2)
Afiofin = Right{FECHAQ02, 2)
mesaux = Right(FECHAQ], 5)
MESINICIO = Lefi{mesaux, 2)
mesaux1 = Right{FECHAQ02, 5)
MESFIN = Left(mesaux!, 2)
inferior] = Left(FECHAO]1, 2)
aux = Right(inferfor1, 1)
Ifaux="/" Then

diainicio = Left{FECHAOI, 1)
Else

diainicio = Left(FECHAOT, 2)
End If

superiorl = Lefti(FECHAOQ2, 2)
aux1 = Right(superiorl, 1)
[fauxl ="/" Then

DIAFIN = Left(FECHAO0Z, 1)
Else

DIAFIN = Left(FECHAO02, 2)
Bnd If

Labfinicio.Visible = True
Labffin.Visible = True
Fechareporte, Visible = False
Labmes.Visible = False
LabFecha.Visible = False
Fechareportel.Visible = True
Fechareporte2.Visible = True
Fechareportel. Text = FECHAO!
Fechareporte2.Text = FECHAO02
siga:

FINALI1 = Diasemana.Recordset.Fields("TD")
VARFECHAOI = Diasemana.Recordset. Fields("FECHA")

IFFINAL = FINAL! Then
GoSub FIN
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Else

End If
ANOVAR = Right(VARFECHAG1, 2)
mesaux2 = Right{tVARFECHAQOI, 5)
MESVAR = Left(mesaux2, 2)

inferior2 = Lefi{VARFECHAU01, 2)
aux = Right(inferior2, 1)
Ifaux ="/" Then
DIAVAR = Left(VARFECHAOL, 1)
Else
DIAVAR = Left(VARFECHAO1, 2)
End If
If Afiofin = ANOINICIO Then
If ANOVAR = ANOINICIO Then
If MESINICIO = MESFIN Then
If Val(MESVAR) >= Val(MESINICIO) And Val(MESVAR) <= Val(MESFIN)
Then
If Val{DIAVAR) >= Val(diainicio) And Val(DIAVAR) <= Val(
DIAFIN) Then
GoSub IMPRIMO
Else
End If
Else
End If

Else
[f Val(MESVAR) = Val(MESINICIO) Then
If Val(DIAVAR) >= Val(diainicio) Then
GoSub IMPRIMO
End If

Gise
If Val(MESVAR) = Val{MESFIN) Then
If Val(DIAVAR) <= Val(DIAFIN) Then
GoSub IMPRIMO
EndIf
Else
If Val(MESVAR) > Val(MESINICIO) And Val(MESVAR) < Val(
MESFIN) Then
GoSub IMPRIMO
End If

End If
End If

End If
'saso de datos entre dos afios
Else
End If
Else
If Val(ANOVAR) = Val(ANOINIC10) Then
If Val(MESVAR) = Val(MESINICIO) Then
If Val(DIAVAR) >= Val(diainicio) Then
GoSub IMPRIMO
End If
Else



If Val(MESVAR) > Val(MESINICIO) Then
GoSub IMPRIMO
End If
End If
Else
If Val(MESVAR) < Val(MESFIN) Then
GoSub IMPRIMO
Else
If Val(MESVAR) = Val(MESFIN) Then
If Val(DIAVAR) <= Val(DIAFIN) Then
GoSub IMPRIMO
End If
End If
End If

End If
End I

RETORNO:
Diasemana.Recordset.MoveNext
GoSub siga
IMPRIMO:
Repordia. Visible = True
datos10
Repordia.Rows = 2 + aumentafil
'monieniende los datos
Repordia.Row = aumentafil
For[=0To4
Repordia.Col = [
Repordia.Text = verifi(l)
Next [
aumentafil = aumentafil -+ 1
GoSub RETORNO:
FIN:

Ifaumentafil << | Then
GoSub SALIR
Eise

Repordia.Visible = False

MsgBox "NO EXISTE NINGUN REGISTRO DENTRO DE LAS FECHAS"

End If
SALIR:
End Sub

Private Sub SALIR_Click()

Mens = "Va a salir del programa ahora?"
Javier = MsgBox(Mens, 36, "CONTROL")
If Javier =6 Then

Unload Me

Else

End IT

End Sub
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ANEXO C : LISTADO DEL. PROGRAMA DEL

MICROCONTROLADOR

Programa A ( cargado en el microcontrolador 8751 )

ORG 000H
LIMP INICIO

ORG  0030H
INICIO:

MOV  SP#30H
MOV SCON,#50H
MOV  PCON,#00H
MOV TMOD,#21H
MOV  THLHOFEH
MOV TLI#0FEH
SETB TRI

CLR EA
CONTAR:

MOV RS,H#0FFH
MOV AH#01H
MOV P1,H00H

LAZO:

MOV PLA
LCALL TIEMPO
LCALL TIEMPO
NOP

NOP

NOP

NOP

JNB  P3.3,INTERRUP
retorno:

INC A

DINZ RS5,LAZO
SIMP CONTAR

TIEMPO:

MOV  R3,#00000001B
MOV THOHOEAH
MOV  TLOH#I3H
SETB TRO
ESPERA:

MOV C,TFO

JNC  ESPERA
CLR TFO

DINZ R3,ESPERA
RET

; Seteo Timer Q0 y |

; Arranco timer 1

;Inicializo punteros y contadores

; llamo a subrutina de tiempo

; chequeo validacidn del cddigo

;:Subrutina de retardo de tiempo

; arranco Timer 0

1 ¥¥ PROGRAMA DE TX SERIAL DE DATOS A LA PC **

INTERRUP:

mov  A,PI
MOV  SBUF,A
JNB TLS

CLR TI

SIMP retorno

END

: [nicio tx serial

; chequeo el fina Ide la tx



El programa B se implementa a su vez para que sea grabado en el microcntrolador 8751 y exista
la posibilidad de contorlar hasta 4095 objetos o personal. De esta manera se amplia la tesis para un
control de persona inalambirco.

PROGRAMA B:

ORG 000H

LIMP  INICIO

ORG 0030H

INICIO;

MOV  SP,#30H

MOV  SCON,#50H

MOV  PCON,#00H

MOV TMOD,#21H ; Seteo Timewr 0 y 1
MOV  THI,HOFEH

MOV  TLI,#0FEH

SETB TRI : Arranco timer 1
CLR EA

CONTAR:

MOV  R5#0FFH

MOV  A#01H :

MOV  PL#00H ;Inicializo punteros y contadores

LAZO:

MOV PLA

LCALL TIEMPO ; llamo a subrutina de tiempo
LCALL TIEMPO

NOP

NOP

JNB  P3.3,INTERRUP ; chequeo validacion del cédigo
REGRESE:

INC A

DINZ R35,LAZO

SIMP  INICIO

TIEMPO: :RUTINA DE RETARDODET
MOV  THO,#0E4H

MOV TLO#I3H

SETBE TRO

ESPERA: ; lazo de tiempo

MQV  C,TFO

JNC ESPERA ; Espera desbordamiento de bandera TFO
CLR TFO

RET

INTERRUP: : Subrutina de tx de datos al PC
MOV B,A

MOV  SBUF,A « Transmisién de tx al PC

JNB  TIS '

CLR TI

MOV AP0

MOV  SBUF.A : tx de portico 0 al PC

INB  TL3

CLR Ti

MOV A,B

SIMP  REGRESE

END
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ANEXO D: CIRCUITOS IMPRESOS
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CIRCUITO IMPRESO

SISTEMA FIJO
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CIRCUITO IMPRESO

SISTEMA MOVIL
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CIRCUITO IMPRESO

SISTEMA MOVIL
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TX-99 v3 _o
300 MHzZAM:

Super-i?egeneraﬂve‘

RF Transmitter

OTHER AVAILABLE PRODUCTS

RECEIVER DAUGHTERBOARD
RE-66

N wareed IOMHZ AM
RE-99 v1.0 viaareen JOOMHZ AM
DECODER MOTHEREOARD
(21T 4] P HT=-120 & HT-12F

TRANSMITTER DAUGHTERBOARD
TX-44

reee - 3 10MHT AM
TX-99V], .JGJMHZAM
ENCODER M R
TK-Q e vessnssririnesensens M.J{T I'ZE :

ENCODER/TRANSMITTER .
TX-99K.... HT-IZE........JOOMH!AM “wm

"

. FOANA .

Cacument Nao: TE#8-03 Rev.C1 (WW.07/24/93)

.2 SPECIFICATIONS

ELECTRICAL

Operating Voltage: 5vVDC

Opecoting Current: 1.6 mA.

Frequency: 300 MHz

Clcult type: Super-Regenerative AM

ENVIRONMENTAL :

Opercting Temps:ature: 0*Ciloa0PC

Storage Temparoture: -20°C 1o 80°C

PHYSICAL -

Dimensions: Langth: 3/a Oe.05mm)
Wiath: 1-374° (44.45¢nm)
Helght: - 1/2° (12.70mm)

Waelght: 0.3 oz (0.011 groma)

TX-99 TRANSMITTER
INSTRUCTIONS

The ‘TX-‘W K o Supor—Rogomrcﬂvc AM RF (Radio Fre-

quency) lrorumlnor It b deslgned 1o wok with a

MING ENCODER MOTHERBOARD. The TX-99°s lnput

accepts seral dato sent from an encodaermodule and
. Jrarsmits it to the mating recelver spachilec.

Tho'D(—99 has one anuf me “Serial Dota Input.” which
. ‘K10 coled becouss itk tne type of dota that the TX-99
uses far tracumitting. The input requires standord DIGI-
TAL levels (SQUARE WAVE. 1.8V and +5V).

vl

As 3000 as power kappledto the TX-89. I will begin
to continuously transmit untll the powaer ks removed.

f ™
- MING RF products are desipned tor expardmaentol
use only and are not FCC approved. Iris the
responsibllity of the purchaserto obtalnon FCC
oopmvolruxrt;ortmttwﬁxdoro&:cfcsoslonw\lcn
bk to be marketed.
Normat ronge between a Tronsmitier ond Roc-lver
set ls obout S0°. WIith 0 proper ontenno. range
- could possibly be Increasred up fo 100°, Youroc-
tual range may vary due ta your linkshed clicult
d«_uloncndonvtmhtdca\dmom.

1N B 1
Y A e = C e - e
2 T= S
HEACCR—3 . T
-~ e o3 ) R I) ..
oATR oUT e j : ;{ oy : l - Qle R . '
@ | o PeY3 B Hie .
T . Loaakony) et 1 N . .
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ANTENNA INFORMATION

The TX-99 hos 0 LOOP TRACE ANTENNA, this 5 0 copper iroce on the TX-#9 Pdnted Clrcult Baord. Thli loop

is very effective tor applicotions thot connot have on externcl ontenna, such as on AUTOMOBILE ALARM

KEY CHAIN ACTIVATOR/DEACTIVATOR. Forclose ronge operctlons this methoa ks ideol. For longerronge
you should use o wire ontenna.
A wlre antenna is o plece of Insuloted or non-insticled wire cut 1o o speacliic length and sclcorec fo the
ontenno connaction of the transmitter ond or receivar.

The langth of the wire ks the most importont focior of the ontenna. The most popular type o( ontenno for
these products s o quorter wave antenna, becausse it knot very bong. Howevar, the half wave ond fuli wove

ontennas give better pertormance. To achleve aptimum performance you should cefer to an antenna
ageslgn book for detall antenna design Informotlon. .

WIRE ANTENNA LENGTH CHART FOR TX-99 (300 MHz)

USING A 22 GAUGE WIRE Softom View of TX-#9 v3.0
G D sve
Antenna Lnngth Contlgurttlons [ e e

AF MODULE Trace Ananna 14 Wave

TX-99 300MHz | YES $£.38" . . I_

RE-99 300MHz | NO £.36°

LIMITED WARRANTY

The RE-¢9 it worrante d ogalnst monufccturing defects In marterial ano workmanshlp for slx (8) months
from the adte ol purchase. Within this perlod. MING will, at Its optlon, repalr or reploce the proguct
or any porf thereo! withaut charge for ports ond labor, To exercise the worranly, the product and
originol invalce must be reiumed 1o MING. {relght prepold ond Insured,

This wanonty does nat cpply n the following cases: Improper lns:ollotlon misuse, lolluro 10 1ollow
Instoliction ond operating Instructions, alteration, abuse. accigent, artamparing.

MING i not responsitie or Hoble for Indirect. special, or contequential damaQes arsing out of arin”
connection with the use or perormance of the product or other domaoQe wilh respect to any
economilc loss, Ioss ol properly. 1035 of revenues or protit, of costs of removal, uulouonon or relnsiatl-
lation, e IR L TP LR T | b

Except os oroﬂdad hereln, MING makes no [ Fiet{ 314 wcmontlax ond onylmpllag worrcm ot merchant-
abilty or fItnass for o particular purpose s I-mllnd inits du:ollon to Iho durollon of the wf‘lh-n I-lmltod
worrantlies set torth hereln. e el Totewdal %

. e etz g e
There will be chorges rendered repalrs to the p(oducl made after the -xplmtton at m- aforesald ux'
. monlmworromvpedod .

P

FRCE R £ 41

-This worronty inos You tpoclnc kgol dchts ond vo? moy huvo other riqm: which vory trom :toio to
s

‘stote.” MM ‘ &

. ]
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Erginoering & Prodrx, Ine,

RE-99 v3.0A
300 MHz AM

RF Receiver

OTHER AVAILABLE PRODUCTS

RECEIVER DAUGHTERBOARD
o 31OMHZ AM

RE-99 v3.0... veones o JOOMHZ AM
DECOOER MOTHERBOARD
RE-Dleveeecererirnrrrivnseennens HT-120 & HT-12F

TRANSMITIER DAUGHTERBOARD
T A10MHz AM

TX-99 V3. o 300MHZ AM
ENCODER MOTHE BOARD .
R o SO X T . _ +

ENCODER/TRANSMITTER ..
TX-99K......HT-12E,.......300MHZ AM (ter Crain nousing)

Documaent No: RI9-03 Rev. DI(FW 01724/96)

ANTENNA INFORMATION

' e N\

MING RF products are designed for experimen- The RE-99 requires you tc 0dd ¢ wire antenna. A wire ontenno s o plece of i
tol usa anly ond are not FCC opproved. Itk the wire cut to a specific length ond soldered 10 tha ontenna connaction of the trd
raspansibllity of the purchaser 1o obtalnon FCC .

opproval number Tor the final product deslgn The length of the wire Is the most kmpodont foctor of the ontenno, The mos
.which Is to be maorketed. recommanced fof thase products s 0 quorer wave ontenna, becousa it Is n
Normnol ronge between a Transmitter ond Re- optimum pertormonce you should refer to on dntenno design book for ¢
celver sat is obaut 50°. With o proper ontanna, Infermation.

range could possibly be Increased up to 100

yYour octual ronge moy vory dua to your (in- WIRE ANTENNA LENGTH CHART FOR RE-99 {300 MHz) Antenna Crou

ishad circult dasign ond environmentol conal- USING 22 GAUGE WIRE

tions. y o V’ [ e

~ Antanna Langth Contigurations
g . N+ DG
RF MODULE Trace Antenna 1/4 Wave oy
TX-99 J00MHz YES 9.367 Bottorn View of RE-§% v2
RE-99 J00MHz NO 9.36" -
SPECIFICATIONS :
LIMITED WARRANTY
ELECTRICAL : ) . .
Operaling Voltage: SVOC i . - ' j
Operating Current; 1.6 maA, ’ T '
Frequency: ° . T o0 MKz Tha RE-¥9 i womanted ¢goinst monufocturing defects In moterdol ond w
Circuil type: LC Based AM Rncaiv« montns from the oote of purchasa. Within this perod. MING wIill. ot ts opHor
product or ony part theraol without charge for parts and labor, To exer
ENVIRONMENTAL product and orginal invakce must be retumad 10 MING., frelght prepald on
Operating Temperaiure: 0°C to 40°C ’
Storage Temperature: -20°C 10 80°C This worranty does not apply In the following cases: Innproper Installation. n
Instaliotion ond operoting lnstructions. alteration. obuse. occldent. of tamg
PHYSICAL
Dimensions: MING Is not responsible or lioble for Ingdirect, spaclor or consequential dcmc
Length: 1-3M16" {30.16mm) conneclian with the use or performance of the product or other dcmoo
Width: 2-3/8" (60.33mum) economic loss, loss of property, loss of revenues or Protlt, or costs of ¢
Height: 11/167 (17.46mm) ’ relnstaliation.
Weight: 1.6 oz {0.056 grams)
Except 03 provided hdareln. MING moOkes no express worrantles. ond a
i marchantoblitty ar fitnaess for o ponlcullor purpose Is limited In Its dwation
wi mit W ties sat torth heraln.
RE-99 ver 3.0A RECEIVER fion limited worton
INSTRUCTIONS , There will ba charges rendered rapclr; to the product mede afiar the expl
L. she monins warronty perod.
The RE-99 k on LC Based AM Rf (Rodlo Frequency) This warranty Qives you specific legal dgnis ond you moy have other rights w|
raceiver. It ik designed only 10 Intertoce whh a MING stote.
DECCOODER MOTHERBOARD. The RE-99°s Serial Data Out-
put connacts 1o ¢ decodar modula’s Serkal DG1o Input.
Tha RE-99 raceives the *CODED SIGNAL® (modulcted RF
aato) trom the mating  TX-99 or TX-99K transmitter.

Thae RE-9Q has ona oulput, Tha ~Sedol Data Output,”
which s so cotied because It is tha type of data that the
RE-99 usas for recetving. The output supplies standorg
DIGITAL lavels (SQUARE WAVE, OV ond +5V).

Once powed & appiiad to the RE-PD, It wil begin 16 ;
contnuciusty recetye tha dato sent romits mating rons- .
mitter. i

1



HOLTEK

21‘2 Series of Encoders

Features

+  QOperating voltage:
- 2.4V ~5V for the HT12A/B/C
- 2.4V~12V for the HT12E
« Low power and high noise immunity CMOS
technology
»  Low stand-by current
*  Minimum transmission word:
- Four words for the HT12E
- One word for the HT12A/B/C

Applications

*  Burglar alarm system

+  Smoke and fire alarm system
+  (Garage door controllers

* Car door controllers

General Description

The 2 encoders are a series of CMOS LSIs for
remote control system applications. They are
capable of encoding information which consists
of N address bits and 12—-N data bits. Each
address/data input can be set to one of the two
logic states. The programmed addresses/data
are transmitted together with the header bits

Selection Table

* A built-in oscillator with only a 5% resistor
* HT12A/B/C with a 38KHz carrier for Infra-
Red transmission medium

Data code polarity:

- HT12A/C/E: Positive polarity

- HT12B: Negative polarity

* Minimal external components

¢+ (Car alarm system

+  Security system

+ Cordless telephones

* QOther remote control systems

via an RF or an Infra-Red transmission me-
dium upon receipt of a trigger signal. The capa-
bility to select a TE trigger on the HT12E or a
DATA trigger on the HT12A/B/C further en-
hances the application flexibility of the 212 se.
ries of encoders. The HT12A/B/C additionally
provides a 38KHz carrier for Infra-Red systems.

Function| pAddress | Address/| Data illat : Carrier | Negative
Ttem No. Data No.| No. Oscillator| Trigger | Package Output | Polarity
455K Hz 18 DIP/
HT12A 8 0 4 resonator D8~-D11 20 SOP 38K Hz No
455K Hz 18 DIP/
HT12B 3 0 4 resonator | 28~P11 | 59 s0p 38K Hz Yes
0 455K H 16 ]sjgg
Z 16
HT12C 0 10 | Leconator D2~-D11 38K H=z No
2 18 DIP
RC — 14/18 DIP
HT12E 8 4 0 oscillator TE 15/%3 ﬁggp No No

Note: Address/Data represents pins that can be address or data according the decoder requirement.

8 L1 SIETRAA L T L oRcaie
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HOLTEK i ;

212 Series of Encoders

Block Diagram

TE trigger
HT12E

* DATA trigger
HT12A/B/C

>
3

uMe

Address

Note: The address data pins are available in various combinations

0sC2 QSCt

Oscillator H -+ 3 Divider j-—h Dzk%S;lect
uffer

O DouT

12 Transmission
Gate Circuit

| +12 Counter &

1 of 12 Decoder

5yne,
Circuit

Binary Detector

X2 X1

PN Fan

t 3

Y.

[ Osciliator H +576 Div@——h Data Select
& Buffer

Saa® DdUT

h

12 Transmission
Gate Circuit

+12 Counter &

1 of 12 Decoder Circuit

Syne,

Binary Detector

-

Data

vDD VSS

{refer to the address/data table).

©orusne




HDLTEK#

212 Series of Encoders

Pin Description

. Internal
T —

Pin Name | /O Connection Description

CMOS IN

Pull-High
AO-AT I (HT12A/B/C) Input pins for address AO~A7 setting
: NMOS They can be externally set to VDD or VSS.

TRANSMISSION
GATE (HT12E)
NMOS Input pins for address/data AD8-AD11 setting

AD8~ADI11 | I | TRANSMISSION | They can be externally set to VDD or V3S (only for the

GATE (HT12E)

HT12E).

Input pins fer data D2-D11 setting and transmission

D2-D11 I gg{fﬁllﬁ enable, active low
g They can be externally set to V3S or left apen (see Note).
DOUT 0 CMOS OUT Encoder data serial transmission output
CMOS IN Latchﬂ\rome.ntary transmission format selection pin:
L/NMB I . Latch: Floating or VDD
Pull-High
© Momentary: V83
TE I CMOS.IN Transmission enable, active low (see Note).
Pull-High
i
0SC1 [ | OSCILLATOR 1 | Oscillator input pin
0SC2 O | OSCILLATOR 1 | Oscillator output pin
X1 I | OSCILLATOR 2 |455KHz resonator oscillator input
X2 0O | OSCILLATOR 2 | 455KHz resonator oscillator output
vss . I — Negative power supply (GIND)
Y VDD I — Positive power supply

Note: D2-~D11 are all data input and transinission enable pins of the HT12A/B/C.

TE is a transmission enable pin of the HT12E.




HDLTEK#

212 Series of Encoders

Approximate internal connection circuits

NMOS
TRANSMISSION
GATE

CMOS IN
Pull-High

1

CMOS OUT

_

OSCILLATOR 1

OSCILLATOR 2

X1 [ X2

i

Absolute Maximum Ratings
....... —0.3V to 5.5V

Supply Voltage (HT12A/B/C)
Input Voltage..coemeinenneenne Vss-0.3

Operating Temperature.......c..ec..

Electrical Characteristics

to Vop+0.3V

—20°C to 75°C

Supply Voltage (HT12E)................ —0.3V to 13V

Storage Temperature

HT12A/B/C (Ta=25°C)
17 Test Condition .
Symbol Parameter Min. | Typ.| Max. |Unit
Vop Condition
VoD Operating Voltage —_ — 2.4 3 5 v
3v . — 0.1 1 LA
IsTB Stand-by Current Oscillator stops. —
5V - 0.1 1 PA.
. 3V | Noload - 200 400 pA
lop Operating Current v | FosceA55KHz r——J_ 200 500 "
Vor=0.9VpD (Source) -1 -1.6 — mA.
Ipout | Output Drive Current 5V |——
Vor=0.1Vpp (Sink) 2 3.2 -— mA
Vi "H" Input Voltage — — 0.8Vpp | — VDD Y
ViIL "L" Input Voltage — — ¢] — O.ZV% AY
D2~D11 Pull-High e
Rpata |po o o | 5V J VDaTA=0Y J 153 300 | K0

1-6




HOLTEK i ;

212 Series of Encoders

HT12E (Ta=25°C)
ﬁ Test Condition r
Symbol Parameter Min. | Typ. | Max. | Unit
| Voo Condition
Vbbb Operating Voltage [ — — 2.4 J 5 12 Vv
3V : — | o1 LA
IsTe Stand-by Current Oscillator stops.
12V | J — 2 4 LA
, : 3V I Noload —[ — 40 80 | pA
Iop Operating Current F 3
12v | Fosc=3KHz — | 150 | 300 | pA
Vou=0.9Vpp (Source) -1 —~1.8 — [ mA
JIpout | Output Drive Current 5V ‘ N i
Vor=0.1Vpp (Sink) 1 1.6 —_ mA
Vig "H" Input Voltage — — 0.8Vpp| — VDD AY
ViL "L" Input Voltage —_ —_ 0 | — 02Vpp| V
Fosc Oscillator Frequency 5V | Rosc=1.1MQ — 3 — KHz
R¥s | TE Pull-High Resistance | 5V | Vig=0V — | 15| 3 |mMa




HOLTEK ; g 272 series of Encoders

Functional Description

Op_eration

The 2'2 series of encoders begins a 4 word transmission cycle upon receipt of a transmission enable
(TE for the HT12E or D2~D11 for the HT12A/B/C, active low). This cycle will repeat itself as long as
the transmission enable (TE or D2~D11) is held low Once the transmission enable returns high the
encoder output completes its final cycle and then stops as shown in Fig,1 for the HT'12E and in Fig.2,3
for the HT12A/B/C.

=1 | N

Lowmr-]

—» |4— <1 word
Encoder
DouUT )
l4— 4 words —» je— Transmitted _ _plu— 4 words —»

Continuously

Fig.l Transmission timing for the HT12E

e . 1

—pf |e— <1 word
Erg:g%e_lf mﬂﬂ ” ’ | ' | ” l “ ” l E with 38KHz carrier
—» =1 word Fe— Jgﬁ'ﬁﬁﬁ‘étﬁ%?y —> |« 1word
Fig.2 Transmission timing for the HT12A/B/C (L/MB=Floating or VDD)
08~-D11
Key-in } J (all data=1)
—p] |4— <1 word |47 words —>{
Encoder
pouTt
T
—»] |7 words—»] céﬁﬂiﬁé%%?y —>»| |41 word

1 word (all data=1)

Fig.3 Transmission timing for the HT12A/B/C (L/MB=VS58)

Information word

L/MB is the Latch/Momentary type selection pin. If L/MB=1 the device is in the latch mode (for use

with the latch type of data decoders). When the transmission enable is removed during a transmission,

the DOUT pin outputs a complete word and then stops. On the other hand, if L/MB=0 the device is in

the momentary mode (for use with the momentary type of data decoders). When the transmission
enable is removed during a transmission, the DOUT outputs a complete word and then adds 7 words

all with the "1" data code.

An information word consists of 3 periods as illustrated in Fig.4,

> 13 bit

! i ‘
;*4——— pilot period (12 bits) ———»«— address code period —>!4-— dapl:r::ggﬁe_*

Fig.4 Composition of information

1-8
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212 Series of Encoders

| HOLTE

Address/data waveform

Each programmable address/data pin can be externally set to one of the following two logic states as
shown in Fig.5 (for the HT12E} and Fig.6,7 (for the HT12A/B/C):

== U UUUUTULUL I
T T T

g S U L L

-y Address/
* Dala Bit

Fig.5 Address/Data bit waveform for the HT12E

Fosc |

R e e L
g 111 1

~—»i DalaBil

Awmmf““ [/ —
S 111111

—» Address Bil 4
Fig.6 Address/Data bit waveform for the HT'12A/C

The HT'12B data code polarity is inverted:

Fosc v L
Mw{@w__Mwmpmwm_ﬂmmmmwwmggz__
oo | W WA

—»i Data Bit 31—

o Ll W
i

—»! Address Bil e

Fig.7 Address/Data bit waveform for the HT12B

The address/data bits of the HT12A/B/C are transmitted with a 38(Hz carrier for Infra-Red remote
controller (lexibility.
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HOLTEK i ; 272 series of Encoders

Address/data programming (preset)

The status of each address/data pin can be individually pre-set to logic "high" or "low". If a
transmission enable signal is applied, the encoder scans and transmits the status of the 12 bits of
address/data serially in the order AQ to AD11 for the HT12E encoder and A0 to D11 for the.
HT12A/B/C encoder.

During information transmission these bits are transmitted with a preceding synchronization bit.
But if the trigger signal is not applied, the chip enters the stand-by mode and consumes a reduced
current which is less than 1pA for a supply voltage of 5V.

Usual applications preset the address pins with individual security codes by the DIP switches or PCB
wiring, while the data is selected by the push button or electronic switches.

The following figure shows an application using the HT12E:

S

QsC1  0sCz2

Transmission

DouT .
medium

VDD A0 Al A2 A3 A4 A5 AB A7 VSS TE ADB ADY AD10 ADT1

The transmitted information is as shown:

Pilot AD Al A2 A3 A4 A5 AbB A7 | AD8 | ADS | AD10 ]| AD11
&
Synec. 1 0 1 0 0 0 1 1 1 1 1 0

Address/Data sequence

The following provides a table of the address/data sequence for various models of the 22 series encoders.

A correct device should be selected according to the requirements of individual address and data.

HOLTEK Address/Data Bits '

PartNo. | g Jz 3 4 fs 6 r 7 8? 9 10 | 11
HT124 | A0 | Al | A2 | A3 | a¢ | A5 | a6 | A7 | D8 | Do | D10 | D11
HT128 | A0 | Al | A2 | A3 | A4 | A5 | A6 | A7 | D8 | D8 | D10 | D11
HT12C | A0 | Al | D2 | D3 | D4 | D5 | D6 | D7 | D8 | Ds | D10 | D11
HT12E | 40 | A1 | A2 | A3 | A4 | A5 | A6 | A7 | aD8 | AD9 |aD10]ADLL




HOLTEK i ; 212 Series of Encoders'

Transmission enable

For the HT12E encoder, transmission is enabled by applying a low signal to the TR pin. But for the
HT12A/B/C encoders transmission it is enabled by applying a low signal to one of the data pins
D2-D11.

Flowchart
HT12A/B/C HT12E
Poweron I Power on I
. A
Stand-by mode Stand-by mode

No Transmission
Data enable? enabled 7
Yes [« Yes i
4 4 dala words i
Data with carrer lransmitted

serial output

Data slill enabled 7

Ty R TR

Transmission
still enable

4 data words
transmitted
continuously

|

A 4
Send the Send 7 fimes "1™ for
-| last code all of the data code

Note: D2-~D11 are transmission enables of the
HT12A/B/C.

TE is the transmission enable of the
HT12E.




HOLTEK 212 Series of Encoders

Oscillato;’ frequency chart of the HT12E

Fosc .
(Scale) Fosc vs supply voltage

Rosc {1)
7.00

6.00

5.00

4,00

{3KHz)3.00

1.00

2 3 4 5 & 7 8 @ 10 11 12 13 VvDD(VDO)

The recommended oscillator frequency is Foscp (decoder) = 50 Fosce (HT12E)

- | =2 Fosce (HT12A/B/C).

TR -




HOLTEK 272 series of Encoders

Package Information

8 Address 8 Address 8 Address
4 Data 4 Data 4 Data
U
- NC1 20[NC -
ADCH 183 VDD A0l 2 19[3IVDD A0 i8vDD
A1z 17 JDouT atll3 18[JDOUT all]2 17 [ DouUT
A2 3 163 X1 A2l 4 17[3%1 ' A2(]3 1671 x1
Az 4 15[ X2 A3[]s 16[1x%2 A3ll4 15[ %2
A4lCl 5 14 [JuivB A4l 6 15 JLvB A45 14 umMB
AsCl6 13011 A7 14 [JD11 AS[] 6 130D1
As]7 12 D10 A8 B 13[0D10 a6 7 120 D10
A7(]8 11 D9 A7) 9 12 1D9 AT 8 11 []Dg :
VvsSs([9 1W0[0Ds VSs{] 10 11[3JD8 vss( 9 103Ds8 l
HT12A HT12A HT12B i
_18 DIP —20 S0P -18DIP é\
8 Address 0 Address 2 Address ] :
4 Data 10 Data 10 Data 1 L
nedlt  20[INe , - 1 ;
AQQ2 193 VDD = A0 18[JVDD :§ '
A1) 3 18[JDOUT vDD ] 1 16 [JDOUT A2 . 170pouT 3 ;
A2 4 17 X1 D24 2 15 [dX1 D23 16 X1 | !
‘a3l]s 16[0x%2 D3] 3 14 X2 pa]4 1512 R
Adlls 15[ JL/MB D41 4 13 [JuMB DaLC]5 1471 U/MB i ﬁ l
ASO7 14 D11 psO s 12 b1 D56 13011 - -
a8 130010 Dl & 11 [@JD10 oe[]7 127 D10 y 1;
A7l 9 12[J09 ovd 7 10 [ D9 p7C]B 110Ds i
vss(] 10 11bD8 vss[l B g[8 vss(ig 1008 '
HT12B HT12C HT12C
—20 S0P —16 DIP/SOP —18 DIP i
-




HOLTEK

8 Address

HT12E
~14DIP

8 Address
4 Address/Data

NC
AD
Al
AZ
A3
Ad
A5
AB
A7

@ N @ bW N -

IvDD
M oouT
D osch
osc?
MTE
vss

DAT

p NG
Voo
b pouT
osci
goscz
[JTE
AD11

AD10
FJ ADS

212 Series of Encoders

8 Address
2 Address/Data

1
2
3
4
5
6
7
8

D vop

Hbout
N osci
T oscz
OTE

1 AD11
[7AD10

(Jvss

B Address
4 Address/Data
J

Ao 18 VDD
a1d]2 17 (2 DOUT
az2C]3 16 3 0SCH
A3 4 1571 0sc2
a4lds 14 3T
A58 i3[JAD11
A7 121 AD10
A7C]s 11[3JADg
vssl9 101 ADS
HT12E
-18 DIP
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HOLTEIK ; ; 212 Series of Encoders

Application Circuits

Application circuit 1 Application circuit 2

VoD 100Q VDD 1000

N P vop 18 a\oso —o~o—ao
- ~o2{a1  pouTPZ A oop p-o~o—2 a1
o032 Az xi |18 b-o~o-2{az
455K T3 S10M 455K S10M
$-o~o-2a3 x2 13 = | ~o—t A3 xa {18
5~ a4 ume Ao~ 1%, |_5~o-2l a4 ume 4 oo 10
$~o-2las o2 s 4 L 5ol As o113 e
L-5~o—"| A6 o102 2= | 5~o—"{a6 polle_—2m |
-5 ~o-2] A7 po [t =% -~ 8l a7 pglil g |
2 vss ps 12876 ’ 2vss ps 12275
i« HT12A 7 e HT12B 77
Application circuit 3 . Application circuit 4

i

1000 Wansminer Circult
—5~o-2{A0 VOD :; goso A0 vop 18
l-o~o-=2la1  pout A1 pouTpZ

|35 3o X1 100P Az osci8
455K 1%% 45 ROSC
i %215 A3 OsC2 -

o L 25 5o ume|! mOP Ad TEN4-E"6
|25 6lps D11 —13—0'.-'0——- A5 aD11 3o :
L2505 o102 3% AB ADi0 2o
3= 8oy po [l 3= A7 apgfl—o

S vss pe &3 vss  aps[%o
7 HT12C 77 HT12E

Note: Typical infrared diode: EL-1L2 (KODENSHI CORP.)
Typical RF transmitter;: JR-220 (JUWA CORP.)
TX-99 (MING MICROSYSTEM, U.S.A.)
FD-493TX (FISCHER-OLSEN, GERMANY).
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212 Series of Decoders

-

Features

Operating voltage: 2.4V~12V

Low power and high noise immunity CMOS
technology

Low stand-by current

Capable of decoding 12 bltS of information
Pairs with HOLTEK’s 2'? series of encoders
Binary address setting

Three times of receiving check

Applications

Burglar alarm system
Smoke and fire alarm system
Garage door controllers

Car door controllers

General Description

The 22 decoders are a series of CMOS LSIs for
remote control system ap Ighcations. They are
paired with HOLTEK’s 2
(refer to the encoder/decoder cross reference ta-
ble). For proper operation a pair of encoder/de-
coder with the same number of addresses and
data format should be chosen.

series of encoders

The decoders receive serial addresses and data
from a programmed ol
are transmitted by a carrier using an RF or an
IR transmission medium. They compare the
serial input data three times continuously with

series of encoders that

Selection Table

« Address/Data number combination:
- HT12D: 8 address bits and 4 data bits
- HT12F: 12 address bits and 0 data bit
* A built-in oscillator with only a 5% resistor
+ A valid transmission indicator
+ Easy interface with an RF or an Infra-Red
transmission medium
»  Minimal external components

+  Caralarm system

+  Security system

+  Cordless telephones

- Other remote control systems

their local addresses. If np error 6r unmatched

codes have been found, the input data codes are
decoded and then transferred to the output
pins. The VT pin also goes high to indicate a
valid transmission.

The 2'% series of decoders is capable of decoding
information that corisists of N bits of address
and 12-N bits of data. Of this series, the HT12D
is arranged to provide 8 address bits and 4 data
bits, and the HT12F is used to decode 12 bits of
address information.

Function Data
Add‘ress VT | Oscillator Trigger Package
Ttem . No. No. | -Type
HT12D 8 4 L 7 | RC oscillator | DIN active “Hi” | 18 DIP/20 SOP
HT12F 12 0 — v | RC oscillator | DIN active “Hi” | 18 DIP/20 SOP

Note: Data type — M represents the momentary type of data output

— L represents the latch type of data output

VT can be used as a momentary data output
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272 Series of Decoders !

Block Diagram

0sC2 0sC1
o ~

DIN Ck%

Oscillator

Divider

Data Shift : PR ' ::g
Register Latch Circuit | ¢ i Dala

T; Data Detectorh

¥ ’

l;ync. DetectorJ

Comparalor [

ﬂr Comparator Controt Logic |

L +

Transmission Gate Circuit

Butter PO VT

Note: The address/data pins are available in various combinations (see the étddress{data table).

Pin Description

Address

O
vDD .VSS

Pin Nalnej /0 ccﬁﬁiﬁn ( Description

Aot | 1 |TRANSMISSTON TP e o addres A0-AL sing |

GATE

Dg-D11 | O CMOS QUT Qutput data pins

DIN | I CMOSIN | Serial data input pin

vT | 0| CMOSOUT |Valid transmission, active high N
0SC1 I | OSCILLATOR |Oscillator input pin

0sc2 O | OSCILLATOR |Oscillator output pin

V85 | I — | Negative power supply (GND)

VDD J I | — J Positive power supply

Approximate internal connecticn circuits

NMOS
TRANSMISSION
GATE

.

CMOS QUT

CMOS IN OSCILLATOR

EN
D——-[>O——--- osc1TlLDWD osc2
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212 Series of Decoders

Absolute Maximum Ratings

Supply Voltage ...eeeevrsnsreisnsennriannae -0.3V 1013V Storage Temperature.....cu........ ~50°C to 125°C
Input Voltage.....cviceierenn. Vs5-0.3 to Vpp+0.3V Operating Temperature............... —20°C to 75°C
Electrical Characteristics (Ta=25°C)
Test Condition |
Symbol Parameter Min. | Typ. | Max. | Unit
Vb Condition
VoD Qperating Voltage — — 2.4 J 5 12 v
5V ] — o1 1 WA
IsTR Stand-by Current Oscillator stops.
12V — 2 4 | pA
. No load F
Inp Operating Current 5V Fosc=150KHz —_ 200 400 pA
Data Output Source 4 B
: Current (D8~D11) 5V Vonu=4.5% -1 1.6 — mA
Q
Data Output Sink r _ :
Current {D8-D11) o 5% VoL=0.5v ! 1.6 - mA
VT Qutput Source Current Vou=4.5V ~1 ~1.6 — mA.
Tvr 5V
VT Qutput Sink Current { VoL=0.5V 1 1.6 —_ mA
Vs “H” Input Voltage SVJ — 3.5 — 5. v
Vi, “L" Input Voltage 5V { — 0 — 1 v
Fosc B Oscillator Frequency 5V | Rosc=51KQ —_ 150 — KHz

e
Ay b |-




212 Series of Decoc

Functional Description

Operation

The 2*? series of decoders provides various com-
binations of addresses and data pins in differ-
ent packages 50 as to pair with the 212 series of
encoders.

The decoders receive data that are transmitted
by an encoder and interpret the first N bits of
code period as addresses and the last 12-N bits
as data, wliere N is the address code number. A
signal on the DIN pin activates the oscillator
which in turn decodes the incoming address and
data. The decoders will then check the received
address three times continuously. I the re-
ceived address codes all match the contents of
the decoder’s local address, the 12-N bits of
data are decoded to activate the output pins and
the VT pin is set high to indicate a valid trans-
mission. This will last unless the address code
is incorrect or no signal is received.

The output of the VT pin is high only when the
transmission is valid. Otherwise it is always
low,

Output type

Of the 2% series of decoders, the HT12F has no
data output pin but its VT pin can be used as a
momentary data output. The HT12D, on the
other hand, provides 4 latch type data pins
whose data remain unchanged until new data
are received.

1
Part |Data|Address| Output| Operating
No. |Pins| Pins Type Voltage

HT12D| 4 8 Latch | 2.4V-12V

HT12F| 0O 12 — 24V-12V

Flowchart

The oscillator is disabled in the stand-by
and activated when a logic “high” signal ap
to the DIN pin. That is to say, the DIN sk
be kept low if there is no signal input.

Power on
. »le

Stand-by mode

Disable VT &
ignore the rest:
this word

Agdress hits
maiched ?

Match
pravious stored
data 2

Latch data
10 ouiput &
activaie VT~

Address or
data arror ?
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Decoder timing diagram

Encodar T
Transmisslon —-I_J \ H

212 Series of Decoders

!
Enabe_’t |~ <1 word
Encoder B
DOUT .
Transmitled
je— 4words —»| y ft— ooty —>{4— 4 words —»] y
fe»] 2" clocks be>{ 2" clocks
Decoder VT T
la— check —»] |%~ check —»

Latched x
Data Out f

Encoder/Decoder cross reference table

X

17 Package
Decoders Data Pins | Address Pins | VT | Pair Encoder \ Encoder Decoder
Part No. : Sl
DIP | SOP | DIr | SOP
HT12A/B 18 20
HT12D 4 8 ¥ 18 20
- HT12E 18 20
' HT12A/B 18 20
HT12F 0 12 + ; 18 20
HT12E 18 20

Address/Data sequerice

The following table provides a address/data sequence for various models of the 2'2 series of decoders.
A correct device should be chosen according to the requirements of individual addresses and data.

HOLTE; Address/Data Bits g

Part No. | g 1 x 2 3 4 5 6 7 8 9]10 11
HT12D | A0 | Al | A2 | A3 | A4 | A5 | A6 | A7 | D8 | D9 | D10 | D11
HT12F | A0 | AL | A2 | A3 | Ae | A5 | a6 | A7 | a8 | ae [ a10 | Al

.
LR
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Oscillator frequency vs. supply voltage

Fose

(Scale) Fase vs supply voltage

4.00

(100KH2)1.00

2 3 4 5 6 7 8 8 10 i1 12 13 VDD (V DOC)

The recommended oscillator frequency is Foscp (Decoder) = 50 Fosge (HT12E)
E% Fosce (HT12A/B/C).
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212 Series of Decoders

Package Information

8 Address
4 Data
A0 ~ 18
Aard2 17
A2(]3 16
A3[] 4 15
A405 14
As‘éﬁ 13
A7 12
A7[]8 11
VSSI:B 10
HT12D
—-18 DIP

8 Address
4 Data

Application Circuits

Application circuit 1

v

12 Address
0 Data

[ o B T o B & 4 B e I N R

HT12F
~18 DIP

Application circuit 2

12 Address
0 Data

5
2
3
4
5
6
-
8
9

[INC
DVDD
v

M 0SC1
M0sC2

DIN
gAn

A10
A9
[J A8

N — ]
—o™~o—lag oo % R P VDD‘—B—?
o2 a1 vr -0 1 ~o-2] a1 vr=0
. [:\0—3 Az oscii8 A [:\0—3 A2 0SCi mj/\:l
Qs5C Rosc
ot L Y }-o~o—Ha3  oscel2

605 g oIN R P oo — ]
; to oL as o1 o8 a5 A1t [P o—
y }-o~oLlas o100 0oLl g a10 & —c~o—
i‘ ,r K -0 oS a7 pg o »—o\o—a-l A7 agfl o
P 3 vss pa%-0 2vss A0 oy
Gy T 7 Saw 7
4 ¥ Note: Typical infrared receiver: PIC-12043T/PIC-12043S (KODESHI CORP.)
}‘ K or LTM9052 (LITEON CORP.)
po Typical RF receiver: JR-200 (JUWA CORP.)

haaier oy

-

RE-9% (MING MICROSYSTEM, U.S.A))
FO-493RX (FISCHER-OLSEN, GERMANY)

= — g - -
\,'.'. : - .«r..-; .
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ANEXO F

INTRODUCCION A LOS
MICROCONTROLADORES



INTRODUCCION A LOS MICROCONTROLADORES

Con el aparecimiento del primer microcontrolador en el afio 1971,
comienza un verdadero desarrollo en cuanto a la técnica de disefio para
control de diferentes sistemas tomando en cuenta que ayudo a esto el
aparecimiento de varios circuitos integrados como son los temporizadores,

memorias, etc

Con el tiempo, todos estos elementos, se han ido integrando en uno
solo, esto ha sido sin duda alguna un ahorro en espacio, en energia y sobre

todo la tarea que éstos ejecutan, estd mas garantizada.

Gracias a esto, en 1976 se fabrica el primer ordenador en un solo chip,
esto se consiguié integrando el microprocesador, una unidad de control, y

otros dispositivos adicionales, el producto final se llamé microcontrolador.

En la actualidad los microcontroladeores han ido evolucionando
tendiendo siempre a que éstos ejecuten mayor numero de tareas en un
tiempo cada vez mas corto. Hoy en dia los microcontroladores son usados en
varios campos, no solo para control de acceso como es el caso del presente
trabajo sino que se usa en el campo dela informética, la medicina, la

industria, etc.

Pertenecientes a la gran familia de microcontroladores se encuentra la
de los microcontroladores 51 como es el INTEL 8751, el cual es utilizado para

resolver varios propésitos de la tesis.

En estas familias existen dos tipos bien marcados como lo son el 8XX1
y el 8XX2 cuyas diferencias bésicas son sus capacidades de memoria ROM y

RAM, sus temporizadores, cristales de oscilacién y su tecnologia de



fabricacion. Pero a pesar de éstas diferencias el microcontrolador 8X51 es
compatible con el otro microcontrolador 8X52 ya que cualquier programa
funcionara correctamente puesto que el 8X52 es una versién mas ampliada

del 8X51.

VISION GENERAL DEL MICROCONTROTADOR 8751/8752

Los microcontroladores INTEL 8751/8752 contienen un CPU
orientado a control, con un procesador de palabras de & bits, es un chip de 40
pines, con tecnologia HMOS canal N se alimenta con fuente de voltaje de +5

voltios.
CARACTERISTICAS ELECTRICAS

» Alta inmunidad al ruido eléctrico

» Bajo consumo de potencia, tecnologia CHMOS

» Proteccién de la memoria de programas

» Watchdog que vigila el correcto funcionamiento de la CPU

» Comunicacién estdndar con otros sistemas como lo son los full-diiplex

s Multiples puertos de entrada /salida programables.

» Conversores A/D 'integ"rados en el mismo chip.

» Salida de modulacién de ancho de pulso (PWM) para conversién D/ A
(digital /analégica)

» Circuito de reloj incorporado.

Poseen memorias RAM y la memoria EPROM interna, programable
por el usuario, lo que facilita en el futuro para hacer los cambios necesarios,
posee Timers de 16 bits,( 2 Timers el 8751 y 3 el 8752), comunicacién

sincrénica full-diplex, fuentes de interrupciones con niveles de prioridad (5



fuentes de interrupcién para el 8751 y 6 para el 8752), 2 interrupciones
externas, 3 interrupciones de los Timers para el 8752 y 2 para el 8751 y una
interrupcién de la comunicacién serial. Tiene cuatro puertos de 8 bits
bidireccionales (PO, 1, P2 v P3), que pueden programarse como puertos de

entrada o salida.

PATILLAJE DE LOS MICROCONTROLADORES 8751/8752

En la figura 3.1 se muestra la identificacién de los pines de los
microcontroladores en mencién. Los pines de los integrados corresponden a

las siguierites funciones:

Vee: Alimentacién positiva de + 5 voltios,

Vss: Conexion a tierra o 0 voltios.

Puertos: Los dos microcontroladores el 8751 como el 8752 tienen 4 puertos
bidireccionales de 8 bits cada uno (PO, 1, P2, 3) . Son bidireccionales ya que

todos ellos porticos de entrada/salida.

ALE (Adress Latch Enable)/PROG : Es un pin que constituye un pulso que
el microcontrolador genera a una frecuencia de 1/6 de la frecuencia de
oscilacion del reloj para enclavar el “byte bajo” del bus de direcciones en el
acceso a la memoria externa.

PROG es la patilla de entrada de pulsos durante la programacion de la
mermoria EPROM-

PSEN (Program Store Enable):Es la sefial de habilitacién para leer en la

memoria de “programa externo “. Esta sefial realiza la diferenciacién entre la



memoria EPROM y RAM externa (de programa y de datos) y no se activa

cuando se ejecuta el programa de la EPROM interna.

EA (External Acces)/Vpp: A través de la sefial EA se discrimina la ejecucién
del programa desde la memoria EPROM interna o de externa. Si EA se
mantiene a nivel alto (1 légico), se ejecuta que el programa que contiene la
EPROM interna a menos que el contador de programa exceda la direcciéon

1FFF ( 8K) para el 8752 y O0FF (4K para el 8751.

Si EA se mantiene a nivel bajo (0 légico), se ejecuta en el programa
contenido en la EPROM externa independientemente de la direccién que

sefiale el contador del programa.

Valor de EA EPROM Actuacion del chip
1 Interna Microcontrolador
0 Externa Microprocesador

Ver Es el voltaje de programacién, de la memoria del programa EPROM que
dependeria del chip que se esté programando, asi para el 8752 es de 12
voltios y para el 8751 es de 21 voltios. Estos valores de voltaje los proveeré el
equipo programador una vez que se ha seleccionado el chip dentro del menu

de opciones.

T2: Entrada externa del temporizador/con’cadér del Timer 2, solo para el
8752.

T2EX: Captura y recarga el disparo del Timer 2 (solo para el 8752.)

RXD: Constituye la entrada del Puerto Serial (recepcion).

TXD: Constituye la salida del Puerto Serial (Transmisién)



INTQ: Entrada de la interrupcién externa 0.
INT1: Entrada de la interrupcion externa 1
TO: Entrada externa del temporizador /contador del Timer 0

T1: Entrada externa del temporizador /contador del Timer 1

WIR: Sefial de escritura para dispositivos externos a través de los puertos .
RD: Sefial de lectura para dispositivos externos a través de los puertos.
XTALL y XTAL2: Son la entrada y la salida respectivamente de un
amplificador inversor que puede ser configurado para ser usado como
oscilador.

RESET: Sefial de inicializacién del sistema. Un Reset interno al sistema se
produce cuando se pone el pin RST a nivel alto durante dos ciclos de

maquina por lo menos.

254 DISTRIBUCION DE MEMORIA EN EL
MICROCONTROLADOR

En lo que se refiere a memoria el microcontrolador posee dos areas
bien definidas que son: la memoria de programa y memoria de datos. Puede
direccionar hasta 64 KB de memoria de programa y 64 KB de memoria de
datos. En memoria interna sabemos que existen diferencias entere el 8751 y el
8752. Asi mientras que el primero tiene 4 KB de memoria EPROM y 256 bytes
en RAM, el 8752 duplica su capacidad a 8 KB para EPROM y 384 bytes de

memoria interna de datos (Memoria RAM).

Microcontrolador RAM Interna "RAM EPROM | * EPROM

Extema . Interma . |  Exterma,

o,




8751 256 bytes |64 KBytes |4 KBytes 64 KBytes

8752 PSLL Bytes 64 KBytes & KBytes 64 KBytes

En la memoria del programa se han de considerar la sefial EA que
determina si las lectura se esta realizando a una memoria interna o externa
de acuerdo a la tabla 3.2 y PSEN que es la sefial de autorizacién de lectura de

la memoria externa del programa.

Cuando se trabaja con memoria externa se datos, las sefiales
RD(Read) y WR(Write) determinan el proceso de lectura o escritura en la

memoria .

MEMORIA DE PROGRAMA ROM

La memoria EPROM para el microcontrolador 8751 es de 4 Kbyte y
comprende localidades con direcciones entre- 0000H y OFFFH, cuyo
programa serd ejecutado siempre que la sefial de acceso externo EA se
mantenga a 1 Légico (Vcc)- Se ejecuta el programa desde ROM interna si la
sefial interna EA se mantiene a 0 légico (Vss).y el contador del programa PC
sefiala una direccién de memoria infericr a OFFFH. De igual forma se
considera para el 8752 tomando en cuenta que este maneja 8 KBytes entre

0000H y 1FFFH de acuerdo a la siguiente figura.

FFFF MEMORIA A FFFF
EXTERNA
2000H MEMORI
A
g EXTERNA
(8752)| FFFH 64 KB

MEMORIA
INTERNA
(4B 8751)

87510FFFh




0000H < 0000

En la parte baja de la memoria EPROM se asigna a las localidades
para el tratamiento de las rutinas de interrupcién. A continuacion se detalla

las direcciones de las rutinas de servicio a las interrupciones.

Interrupcién Bandera Posicién de memoria
Reset - 0000H
Exterior( [EO 0003H
Timer 0 TEO 000BH
Exterior 1 IE1 0013H
Timer 1 TF1 | 001BH
PuertoSerie Rly Tl 0023H
Timer 2 TE2 y EXE2 002BH

Posicidn de direccién de las interrupciones.

El intervalo fisico entre dos interrupciones es de 8 bytes.En caso de no ser
suficiente espacio para una subrutina, simplemente se enviard el PC a la

zona amplia de memoria de programa con una instruccién de salto.

Para que el microcontrolador funcione como microprocesador, debe

seguirse la siguiente configuracion.

8051/875 EPROM




PO < > [nstruc
<—_> Pl
_\/ LATC —__1\/
H Direcc
AL > .
P2 >
| PSEN | o 5

Manejo de memoria ROM externa

- En este gréfico el bus de direcciones corresponde a las 16 lineas de los
puertos P0,P2, debido a esto se tiene la posibilidad de direccionar hasta 64

Kbytes de memoria externa.

‘En este diagrama el puerto PO funciona como bus de datos y bus de
direcciones multiplexado en el tiemp de la siguiénte manera: el puerto PO
emite el byte bajo de la Palabra del Contador del Programa (PCL), entonces
la seflal ALE habilita el latch conectado a la salida del puerto PO,
introduciendo estos datos que apuntan a la direccién en la memoria externa

del programa junto con el byte alto dado por el puerto P2..

Todo lo anterior sucede en el primer ciclo de reloj, permitiendo
direccionar durante todo el ciclo de la instruccidén, aidn cuando esas mismas

lineas son utilizadas como bus de datos.

La sefial de PSEN (Program Store Enable) autoriza la lectura al
microcontrolador del cédigo de instrucciones a través del puerto PO, esta

sefial se activa dos veces por ciclo de méquina para autorizar la lectura de



memoria. La sefial de PSEN nc se emite cuando se accede a memoria de

datos.

Si el programa se ejecuta desdde memoria externa la sefial PSEN no
se activa y las direcciones no se emiten por los puertos, sin embargo la sefial
ALE se emite dos veces por ciclo de méaquina siempre que no se esté
realizando una instruccién de lectura o escritura a memoria de datos con la

instruccion MOVX.

La lectura es realizada cuando la sefial PSEN se mantiene en bajo,
mientras que las lineas de direccién definen de manera exacta la posicién de

memoria del byte de instrucciones que va a se leido.

MEMORIA DE DATOS RAM

La memoria de datos, RAM permite operaciones de lectura y escritura
a traviies de las seflales WR (Write) RD (read) las mismas que produce el

microcontrolador.

La memoria de datos estd formada por memoria interna y memoria
externa: el espacio de memoria interna es de 256 bytes (8751) y de 384 bytes
para el 8752. En memoria externa puede direccionarse hasta 64 KBytes, la

cual se accede mediante el uso de la instrucciones MOVX.

Solo 8732 l
- FFH
D. Dirtecto
FFFFH
FFH SFR !
: 1
Directo N A
80H
: EXTERNA
Pwec. (64 KB)
Directo e
indirecto




7FH
0000H

00H

Distribucién de memoria RAM

a) Memoria RAM Interna

Para el microcontrolador INTEL 8751 La RAM interna se divide en
dos partes: 128 bytes de direcciones altas donde se encuentran los registros
de funcion especial SER ,Cuyo direccionamiento es directo y los 128 bytes
bajos (254 ‘bytes para el 8752 ),que constituye el drea de datos, con

direccicnamiento directo e indirecto.

En la figura se muestra que tanto la zona del SFR como la de
direccionamiento indirecto en el 8752 tienen las mismas direcciones, sin
embargo la forma de acceso a ellas son diferentes, y esto estd dado por el
modo de direccionamiento. En la RAM ™ interna, las 32 primeras localidades
de memoria (O0H hasta 1FH) estdn ocupadas por 4 bancos de 8 registros cada
uno de (RO,R1,R2,R3,R4,R5,R6,R7) y para habilitar uno de estos bancos , se
utiliza la palabra de estado del programa PSW (Registro de dos bytes). El

banco operativo inicial es el Banco 0.

7F _’ AREA PARA
— DATOS
30 A
SEGMENTO
28 2F] | DIRECCIONABLE
20 57 BIT A BIT




18§ Banco 3 1
10 Banco? 17
08  Banco | OF
00 _Banco 0 07

— BANCO DE
REGISTROS

- y

Distribucion de los 128 Bytes bajos de RAM interna.

Los 16 bytes siguientes ( 20H hasta 2FH) constituyen 128 bits
direccionables bit a bit con direccionamientc directo entre 00H y 7FH. Sin

embargo, cualquiera de los 16 bytes puede también direccionarse con tal.

El area para datos solo limita el espacio comprendido entre 30H y
7FH, en la que se debe establecer el STACK, ésta area se entiende como una

memoria de rdpido acceso pero con baja capacidad.

En el drea de SFR se encuentran todos los registros, excepto los bancos

de registros y el contador del programa.

En el espacio correspondiente al SFR estan incluidos punteros,
registros aritméticos, puertos de E/S entrada/salida, contadores,
temporizadores, puerto serial y registros de interrupcién totalizando 20
registros de funciones especiales, los mismos que se detallan en la tabla a

continuacion.

i 7 SIMBOLO - o  DIRECCION
—Aace Acumulador TOROH
B Registro B OFOH
PSW* Palabra de estado de programa 0DGOH
SP Puntero de la memoria de PILA 8IH
DPTR Puntero de datos -
- DPL Byte bajo del DPTR 82H




OPH Byte alto del DPTR 83H

PO~ Puerto 0 SOH
PI* Puerto | S0H
p2* Puerto 2 0AOH
P53~ Puerto3 0BOH
[p- Control de prioridad de interrupciones 0BS8H
[E* Control  de  autorizacion de las 0A8H

interrupciones

TMOD Control Modo Temporizador /Contador 89H
TCON* Control Temporizador/Contador 88H
T2CON*+ Control temporizador/Contador2 0C8H

THO Byte alto Temporizador/Contad 0 SCH
TLO Byte bajo Tiempo/Cont 0 SAH
THi Byte alto Temporizador/Contador | SDH
TL1 Byte bajo Temporizador/Contador] SBH
TH2 Byte alto Temporizader/Contador2 0CDH
TL2 Byte bajo Temporiza/Contador2 0CCH
RCAP2H+ Byte alto Reg.de Caprura Temp./Cont. 2 0CBH
RCAP2L+ Byte bajo Reg. Temp/Cont.2 0CAH
SCON Control de comunicacién serie 98H
SBUF Buffer de datos Comunicaciones- Serial 99H
PCON Control de consumo de Potencia 87H

* Direccionable bit a bit

+ Solo para el 8052

Registros de SFR.

Acumulador (Acc): Es un registro de propésito general. Es el registro mas
usado, principalmente en instrucciones especificas que trabajan dnicamente

con éste.

Registro B: Es un registro de propdsito general y es usado en instrucciones

de multiplicacién y divisién principalmente.



Palabra de Estado del Programa (PSW): Contiene informacién respecto al
estado del microcontrolador en cada ciclo de instruccidn, y estd compuesto

por varias banderas.

Bit Nombre Funcién

bo P Bandera . de paridad del
Acumulador

bl - Bandera disponible y que

puede ser definida _pbr el

usuario.

b2 ov Bandera overflow
(sobrepasamiento)

b3 RS0 Seleccién del Banco de Registro
0

b4 ‘ RS1 Seleccion del Bance de Registro
1

b5 FO Bandera 0 de propdsito general,

disponible por el usuario.

b6 AC Bandera de Carry auxiliar.

Operaciones en BCD.

b7 C Bandera de Carry

Bits de la palabra de estado del programa (PS¥W)

El bit 0 representa la paridad del Acumulador de la siguiente manera:

P Tipo de paridad

| El ntimero de unos del Acumulador es

impar

0 El numero de unos del Acurmulador es par




