Anexos A. Diagramas de Flujo de
programas y subrutinas
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Figura Al. Diagrama de flujo del médulo de mapeo Vespucci.



[ Habilitar Interrupciones ]

Configurar:
*Reloj interno
*Desactivar COP

Configurar interfaz de
comunicaciones seriales (SCl)
Modulo 1: Micro-Sensor
Modulo 2: PC-Sensor

I
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[ Esperar interrupcion ]

Figura A2. Diagrama de flujo del programa principal del médulo de control del robot
Walling.

Interrupcién por
recepcién

[ Limpiar bandera ]

Configuro ICS, interrupciones

Deshabilitar el cada 0.1 Seg
reloj de tiempo RTCMOD=0x00
(RTC) RTCSC=0x1D

Deshabilita contador [ Configurar PWM ]
TPM (Time Pulse — de cada motor
Width Modulator)

Configurar puertos para
el sentido de giro
“Puerto B2-> Derecho
*Puerto H6—=> lzquierdo

Figura A3. Rutina de atencién a interrupcion por recepcion de datos del puerto serial en el
robot Walling.
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Figura A4. Rutina de atencidn a interrupcién por desbordamiento del reloj de tiempo real.




