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Fichier www.didel.com/dev877/PdRout.doc

Routines

Les programmes téléchargés peuvent appeler les routines suivantes:

	Déclaration
	Appel
	Fonction
	In
	Out
	Mod

	_SndSer = 5
	Call _SndSer 
	Envoie en série  le contenu de W
	W
	_DataSnd=W
	W, _DataSnd

	_SndCR = 6
	Call _SndCR
	Evoie un CRLF
	W
	_DataSnd=W
	W, _DataSnd

	_SndHex = 7
	Call _SndHex
	Envoie en hexa le contenu de W
	
	_HexSnd=W
	W, _HexSnd

	_RecSer = 8
	Call _RecSer
	Met le code du caractère reçu dans W
	
	W =_DataRec
	W,_DataRec

	_RecHex = 9
	Call _RecHex
	Attend des car hexa terminés par un non hexa
	
	W=_HexRec
	W,  _HexRec

	_ClignoIni =16'A
	Call _ClignoIni
	
	W= 0 à 7
	
	

	_Delai100us = 16'B


	Call _Delai100us
	Attend 0-25,5ms
	W= 0 à 255
	
	W etc

	_Delai20ms = 16'C
	Call _Delai20ms
	Attend 0-5,1s 
	W= 0 à 255
	
	

	_FlashRd = 16'D
	Call _FlashRd
	Lit la mémoire Flask
	voir doc
	
	

	_Joue  = 16'E
	Call  _Joue
	Joue des notes codées
	voir doc
	
	

	_DoInt
= 16'F
	Call  _DoInt
	Active les interruptions
	voir doc
	
	

	_I2CWrite =16'1F0
	Cal  _I2CWrite
	Ecrit sur I2C
	voir doc
	
	

	_I2CRead =16'1F1
	Call  _I2CRead
	Lit I2C
	voir doc
	
	

	_EeWrite =16'1F2
	Call  _EeWrite
	Ecrit en EeProm
	voir doc
	
	

	_EeRead =16'1F3
	Call  _EeRead
	Lit l'EeProm
	voir doc
	
	


Ces adresse de routines, de même que les variables utilisées sont définies dans le fichier dev877/fun/_Base.asi qu'il suffit d'importer.

	Sur PortA:

_bPous
= 4

_IniAdCon1 = 2'00000010

_NoAd
= 16'06

_SelAd0
= 2'11000001

_SelAd1
= 2'11001001

_SelAd2
= 2'11010001

_SelAd3
= 2'11011001

_SelAd4
= 2'11100001

Sur PortC:

_bHp
= 2


	_Timer20ms 
= 16'40

_Timer1s  
= 16'41

_DataSnd  
= 16'42

_DataRec  
= 16'43

_HexSnd  
= 16'44

_HexRec  
= 16'45

_Mode    
= 16'46

_bAnaOn    = 0

_bServoOn = 1

_bPwmOn  = 2

_bHexoOn  = 3

_bCheniOn = 5

_TkBuz

= 16'48


	_Pwm1 

= 16'50

_Pwm2 

= 16'51

  _bSens  = 7

_Servo4 
= 16'52

_Servo5 
= 16'53

_Servo6 
= 16'54

_Servo7 
= 16'55

_Ana0 

= 16'56

_Ana1 

= 16'57

_Ana2 

= 16'58

_Ana3 

= 16'59

_Ana4 

= 16'5A

_Ana5 

= 16'5B

_IniAdCon1 = 2

_Flag

= 16'5C

_SavAdi2c
= 16'5D

_SavData
= 16'47



	
	
	


Exemples de programmes 

voir dans les notices "fun" les programmes suivants doivent être redistribués dans de futures notices

PtCligno  Clignote

PtCliN  utilise la routine Delai20ms pour clignoter

PtAlpha Affiche l'alphabet à chaque touche

Tâches par interruptions – notice en préparation
Après un reset, les tâches suivantes sont activées, selon la valeur des bits de la variable mode:

Timers toujours actifs  Timer20ms Timer1s 

bCheniOn: le chenillard est actif (sauf 0.5sec après un ordre Hexo)

bBuzzOn: le beeper accepte des ordres

Les programmes de test 1Z 2Z activent les autres tâches dormantes:

bAnaOn: lecture des 5 entrées analogiques RA0 1 2 3 5

bPmwOn: activation des sorties PWM amplifiées M01 M23

bServoOn: activation des impulsions PPM sur les 4 servos.

Programmes téléchargés

Le chargement est possible entre l'adresse 16'4 et 16'FF. L'exécution se fait à partir de l'adresse 10 à la fin du chargement et si l'on presse RA4 pendant le reset.

A la fin d'un chargement, le processeur est initialisé avec

PortA en entrée logique

PortB en sortie

PortC en sortie, bits 6 et 7 initialisés pour les transfers série

PortD en sortie

Les interruptions sont actives, mais seuls les timers et le buzzer sont en service. Ces interruptions coupent le processeur pour 50 microsecondes toutes les 120 microsecondes (40% de ralentissement moyen du programme exécuté).

Pour mettre en service la lecture des 5 canaux analogiques 8 bits, il faut insérer la macro _AnaOn ou les instructions 

  Bank0to1

; ou Set  Status:#RP0


Move
#IniAdCon1,W


Move
W,AdCon1

 Bank1to0

; ou Clr Status:#RP0


Set
Mode:#bAnaOn

Les valeurs converties sont mises à jour toutes les 20ms sur les variables 


AN0  (adresse 16'56)   à    AN4  (adresse 16'5B)

Pour mettre en service les sorties PWM, il faut insérer la macro _PwmOn ou  l'instruction


Set
Mode:#bPwmOn

On peut alors utiliser les variables Pwm1 (adresse 16'50) et Pwm2  (adresse 16'51) 

Les valeurs 8 bits sont en nombres arithmétiques, 0= stop, 7F max, 80 max en sens inverse.

Pour mettre en service les 4 sorties pour servos, il faut insérer la macro _ServoOn ou l'l'instruction


Set
Mode:#bServoOn

On peut alors utiliser les variables Servo4 (adresse 16'52) à Servo7 (adresse 16'55) 

Les valeurs 8 bits sont entre  0 (0.990 ms), 128 (1.5ms), 255 (2.01ms).

I2C est toujours en service. Pour écrire, il suffit de préparer _SavAdi2C et _SavData puis Call I2CWrite.

Pour lire _SavAdi2C, Call I2CRead, le résultat est dans W

Les sources et le fichier Pk08.hex se trouvent sous http://www.didel.com/dev877/Pk08.zip 

Une documentation plus complète sur la structure du logiciel et la réutilisation des modules sera faite tôt ou tard. Demandez.

Pour pouvoir tester les interruptions, la fonctionnalité suivante a été ajoutée: Si l'adresse 4 n'est pas 16'100, RA4-Reset rétablit les positions 4 à 16'F. Voir http://www.didel.com/dev877/PdTestInter.doc, et www.didel.com/dev877/cours/inter/PdInter.doc (en préparation), 
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