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4, tr01 LCD
41
LCD cntl
4.2
= trm tr Olstart.src
=- 'a fzzembly zource file
PR . tr_Mstartzrc car printf2.c
El 'a G source fl|;2 printf scanf
car_printfe.c
In:u:IEJ::: led2.c
tr M LCD
'a Dependencies tr0l.c
------ - [E] ha3048h
...... - [F] ledZh
4.3 tr Ol.c
kit06.c
1: / /
2: /* (kit0o6 ) */
3: /* 2006.08 */
4 / /
5:
6 : /* */
7/ */
8: /* */
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine._h>
12 : #include "h8_3048._h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 :
15 : /* */
16 : /* */
17 = /* */
18 :
19 : /* */
20 : #define TIMER_CYCLE 3071 /* 1ms */
21 : /* @ /8 */
22 : /* ¢ /8 = 325.5[ns] */
23 : /*  TIMER_CYCLE = */
24 : /* 1[ms] 7/ 325.5[ns] */
25 : /* = 3072 */
26 : #define PWM_CYCLE 49151  /* PWM 16ms */
27 : /*  PWM_CYCLE = */
28 : /* 16[ms] /7 325.5[ns] */
29 : /* = 49152 */
30 : #define SERVO_CENTER 5000 /* */
31 : #define HANDLE_STEP 26 /%1 */
32 :
33: /* x ( ) ( ) */
34 - {#define MASK2_2 0x66 /* X 00X Xo0o0X */
35 - #define MASK2_0 0x60 /* X 00 XX XXX */
36 : #define MASKO_2 0x06 /* X X X X X 00 X */
37 - #define MASK3_3 Oxe7 /¥ oooxxo0o00 */
38 : #define MASKO_3 0x07 /* X X X X X 00O0 */
39 : #define MASK3_0 0xe0 /* 000X X XXX */
40 : #define MASK4_0 0xf0 /* 000o0X%X XXX */
41 - #define MASKO_4 0x0f /* X X X X 0000 */
42 - #define MASK4_4 Oxff /*ooooo0o0o00 */
43 :
44 @ /* */
45 : /* */
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496 :
497
498 :
499 :
500 :
501 :
502 :
503 :
504 :
505 :
506 :
507 :
508 :
509 :
510 :
511 :
512 :
513 :
514 :
515 :
516 :
517 :
518 :
519 :
520 :
521 :
522 :
523 :
524 :
525 :
526 :
527 :
528 :
529 :
530 :
531 :
532 :
533 :
534 :
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/* */
void init( void );

void timer( unsigned long timer_set );

int check _crossline( void );

int check_rightline( void );

int check_leftline( void );

unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );
unsigned char dipsw_get( void );

unsigned char pushsw_get( void );

unsigned char startbar_get( void );

void led_out( unsigned char led );

void speed( int accele_l, int accele_r );
void handle( int angle );

char unsigned bit_change( char unsigned in );

/* */
/* */
/* */
unsigned long cnt0; /* timer */
unsigned long cntl; /* main */
int pattern; /* */
/ /
/* */
/ /
void main( void )
int i;
/* */
mnitQ; /* */
set_ccr( 0x00 ); /* */
initled(); /* LCD */
/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0 );
while( 1) {
IcdPosition( 0, 0 );
lcdPrintf( "TrainingBoard®"06" );
IcdPosition( 0, 1);
IcdPrintf( “time = %08I1d ", cntl );
while( 1) {
switch( pattern ) {
/ /
/* H8/3048F-ONE */
/ /
void init( void )
/* 1/0 */
P1DDR = Oxff;
P2DDR = Oxff;
P3DDR = Ox8e; /* EEP-ROM */
P4DDR = Oxff; /* LCD */
P5DDR = Oxff;
P6DDR = 0xf0; /* CPU DIP SW */
P8DDR = Oxff;
PIDDR = Oxe3; /* bit4,2:sw bit3:232c */
PADDR = 0xf7; /* */
PBDR = 0xcO;
PBDDR = Oxfe; /* Vol.3 */
/* p7 */
/* 1TUO 1ms */
ITUO_TCR = 0x23;
ITUO_GRA = TIMER_CYCLE;
ITUO_IER = 0x01;
/* 1TU3,4 PWM */
ITU3_TCR = 0x23;
ITU_FCR = Ox3e;
ITU3_GRA = PWM_CYCLE; /* */
ITU3_GRB = ITU3_BRB = 0; /* PWM */
1TU4_GRA = ITU4_BRA = O; /* PWM */
ITU4_GRB = ITU4_BRB = SERVO_CENTER; /* PWM */
ITU_TOER = 0x38;
/* 1TU */
ITU_STR = 0x09;
}
/ /
/* 1TU0 */
/ /

#pragma interrupt( interrupt_timer0 )
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535 : wvoid interrupt_timer0( void )
536 :
537 : ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
538 : cnt0++;
539 : cntl++;
540 :
541 : /* LCD ims */
542 : IcdShowProcess();
543 : }
4.4
441
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 : #include "h8 3048.h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
10 stdio.h ( )
printf IcdPrintf printf
9 no float.h stdio.h
MOT
MOT
13 Icd2.h LCD lcd2.c
442 lcd2.c Icd2.h
=g tr01 lcd2.c...LCD
Ela fizzembly source file
lcd2.h... tr 0l.c Icd2.c
#include "lcd2.h"
lcd2.c Dependencies
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443 lcd2.c
lcd2.c
int initLcd( void )
initLcd LCD
initLcd();
void IcdPosition(char x ,char y)
. LCD
IcdPosition © 15 (© 1)
IcdPosition( 5, 1);
int lcdPrintf(char *format, ...)
. LCD printf
IedPrintf IcdPosition
IcdPrintf( "time = %081d ", cntl );
void IcdShowProcess( void )
IcdShowProcess LCD 1ms
) lcdShowProcess();
void lcd_position(char tx ,char ty)
LCD
. (0 15 (0 1)
led_position Icd_position( 5, 1 );
IcdPosition
void lcd_put_hex(int cnt)
16 2 LCD
Icd_put hex IcdPosition
Icd_put_hex( 31 );
LCD "1F"
void lcd_put_num(long cnt, int keta)
10 LCD
lcd_put_ num IcdPosition
Icd_put_num( 123, 4 );
LCD "0123"
void lcd_put str(char *str)
I¥Ol
lcd_put str IcdPosition
lcd_put_str( "abcdefg" );
LCD ‘"abcdefg" '¥0'
void setLcdBuff( char *rp )
LCD
setLcdBuff
Icd.h

- 17 -
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444
75 : /* */
76 : initQ); /* */
77 - set_ccr( 0x00 ); /* */
78 : initlcd(Q); /* LCD */
( set_ccr(0x00) LCD
445
84 : while( 1) {
85 : IcdPosition( 0, 0); «~ LCD O 0
86 : IcdPrintf( "TrainingBoard"06" );
87 : IcdPosition( 0, 1 ); ~ LCD O 1
88 : IcdPrintf( "time = %081d ", cntl );
89 : }
IcdPosition IcdPrintf LCD 86 LCD O
88 LCD 1 "time = %081d ", cntl
%
0... 0
8... 8
l... long
d...10
cntl 8 0 10 cntl 12345
kit06.c cntl LCD cntl
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446
494 - /**~k*****************~k*****~k*****~k***************************************/
495 : /* H8/3048F-ONE */
496 @ [rEEkkrkkokkkokokk ok Fkdkkekkk kdkkkdkokokdkkokokdokokeok *kkkk )
497 : void init( void )
498 : {
499 : /* 1/0 */
500 : P1DDR = Oxff;
501 : P2DDR = Oxff;
502 : P3DDR = 0x8e; /* EEP-ROM */
503 : PADDR = OxfT; /* LCD */
504 : P5DDR = Oxff;
505 : P6DDR = 0xfO0; /* CPU DIP SW */
506 : P8DDR = Oxff;
507 : PODDR = Oxe3; /* bit4,2:sw bit3:232c */
508 : PADDR = 0xf7; /* */
509 : PBDR = 0xcO0;
510 : PBDDR = Oxfe; /* Vol.3 */
511 : /* P7 */
EEP-ROM
447 LCD
531 1 [rrEsekkkkokkkkokok ok Fkdkkekokk koo dkkokokdokokeok *kkkk )
532 : /* ITUO */
533 - /**~k*****************~k*****~k*****~k***************************************/
534 : #pragma interrupt( interrupt_timerQ )
535 : wvoid interrupt_timer0( void )
536 : {
537 : ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
538 : cnt0++;
539 : cntl++;
540 :
541 : /* LCD Ims */
542 : IcdShowProcess();
543 : }
IcdPosition IcdPrintf
IcdShowProcess 1ms kit06.c interrupt_timer0 1ms
IcdShowProcess
448 LCD
LCD 10ms 32
320ms 1 320ms
IcdShowProcess LCD
LCD
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449 kit06 kito6  Icd2.c

Eﬁ! kit0& - High—performance Embedded Worl
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[E kitdsstarter  FOPTRRRAFDFERRIEDL.

I;I E Pussembly source file D a ol s

; kitOGztartzsre 3 carprinti2’
EI a C source file 4] kitOBc

car_printf2.c & a Dependencies ?74»03?1‘35%(9
kitD6.c P e (5] he_3043h

EI a Dependencies kitDfitest ShS R
...... . hE 3048"1 EOEErYO
1 kit06 2 -
kit06
OK

e JLOEEND

ZrA DRI L 5 Fa- Z74 JDIEFR O I [ common j = i O
[CSykitOfrec beepc @ i?c_eeprome
< comman [Chsection [E] beeph georomh
x [Chtraining06 El car printize
[ =kit0s [ vy eepromc o)
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Tl B B [eds (IEEIEN
. » —
P LDEET:  [Froject Files R IrMDIERD:  [Project Files = wSEL
[ #EE . EEEEET P

3 c:¥workspace common 4
led2.c [ ] lcd2.h
= @ kitD6 Litlbc =]
= a fzzembly source file é RS HTPAICE 2l
P [£] kitDbstartsre o
El 23 C zource file e
B 14
: : . CarJ:l”ntsz i‘g ltl;u:\ude (man:hme >|
17 finciude "hE_3048.h"
18
19 Ju=
z0 /
z1 J
22
23 | /e EEEE W
24 | Jdefine TIMER_CYCLE W HZDHEA 2 Ins W
L1 a7
5 lcd2.c lcd2.h 6 kit06.c LCD

Dependencies

- 20 -



kit06

5. tr 02

51
LCD +1 -1 +10 -10

5.2

E'@ m tr 02start.src
E'..

: a Azzembly zource file
b tr_02startsrc car_printf2.c
-3 C zource file printf scanf
..... % car_printf2c Icd2.c
..... 9 |.:.:|_2.u: LCD
""" L] switche switch.c
..... E tr 02c |
El'a Dependencies
..... ] ha_2048h troz.c
----- % lzd2 b
----- % awitchh
53 tr 02.c
1: /
A (kito6 )
A 2006.08
4 : /
5:
6 : /* i/
7/ i/
8: /* i
9 : #include <no_float.h> /* stdio */

10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 : #include "h8_3048.h"

13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
69 1 /

70 : /*

71/

72 - void main( void )

73 :

74 : int i, j;

75 :

76 : /* */

77 mnitQ; /* */
78 : set_ccr( 0x00 ); /* */
79 : initlcd(); /* LCD */
80 : initSwitch(); /* */
81 :

82 : /* */

83 : handle( 0 );

84 : speed( 0, 0 );

85 :

86 : j=0;

87 : while( 1) {

88 : /* */

89 : if( getSwFlag(sW_0) ) {

90 : J--:

91 : ) 1f( j < -10000 ) j = -10000;

92 :

93 : 1T( getSwFlag(SW_1) ) {

94 : J++;
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95 : ) if( j > 10000 ) j = 10000;

96 :

97 : if( getSwFlag(sW_2) ) {

98 : J —= 10;

99 : 1f( j < -10000 ) j = -10000;

100 : }

101 : 1T( getSwFlag(SW_3) ) {

102 : j += 10;

103 : if( j > 10000 ) j = 10000;

104 : }

105 : if( getSwFlag(SW_ 4) ) {

106 : j=0;

107 : }

108 : /* LCD */

109 : IcdPosition( 0, 0 );

110 : lcdPrintf( “"getSwNow() = %02x™, getSwNow() );

111 : IcdPosition( 0, 1 );

112 : lcdPrintf( “data = %+06d", j ):

113 : }

114 :

115 : while( 1) {

116 : switch( pattern ) {

555 : / /
556 : /* ITUO */
557 : / /

558 : #pragma

interrupt( interrupt_timer0 )

559 : void interrupt_timer0( void )
{

560 :

561 : ITUO_TSR &= Oxfe; /* */

562 : cntO++;

563 : cntl++;

564 :

565 : /* LCD ims */

566 : IcdShowProcess();

567 : r* ims */

568 : switchProcess();

569 : }

54

541
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 : #include "h8 3048.h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
switch.h switch.c
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5.4.2 switch.c
switch.c
initSwitch void initSwitch( void )
initSwitch() ;
switchProcess void switchProcess( void )
1ms
) switchProcess() ;
getSwNow unsigned char getSwNow( void )

getSwNow 8bit (unsigned char)

bit

47 e

0 O ) 4
l.i .-i i’-"

SW4 SW2 SWO

getSwNow

SWO0 SwW4 bhito 4
SW1 sSw3
getSwNow() = 0x0a

switch.h
#define SW_0 Ox01
#define SW_1 0x02
#define SW 2 0x04
#define SW_3 0x08
#define SW_4 0x10
getSwNow SWx AND

) if( getSwNow() & SW 0 ) {

swo "1
¥} else {
sw.o "o

}
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getSwFlag
unsigned char getSwFlag( unsigned char flag )
SWO0 sSwi4
0=OFF 0 =ON
getSwFlag
ON
OFF
ON
\ ) e
500ms >0ms
ON 0.5
50ms ON 1 20
) if( getSwFlag(sw_1) ) {
SW.1 ON
¥} else {
SW_1 OFF
}
543
76 : /* */
77 : init(); /* */
78 : set_ccr( 0x00 ); /* */
79 : initLcd(); /* LCD */
80 : initSwitch(Q); /* */

( set_ccr(0x00)
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544
86 : j=0;
87 : while( 1) {
88 : /* */
89 : if( getSwFlag(SWw_0) ) {
90 : j--;
91 : if( j < -10000 ) j = -10000;
92 : }
93 : if( getSwFlag(SW_1) ) {
94 : Jtt;
95 : if( j > 10000 ) j = 10000;
96 : }
97 : if( getSwFlag(SW_2) ) {
98 : j -=10;
99 : if( j < -10000 ) j = -10000;
100 : }
101 : if( getSwFlag(SWw_3) ) {
102 : j += 10;
103 : if( j > 10000 ) j = 10000;
104 : }
105 : if( getSwFlag(SW_4) ) {
106 : j =0;
107 : }
108 : /* LCD */
109 : IcdPosition( 0, 0 );
110 : IcdPrintf( "getSwNow() = %02x", getSwNow() );
111 : IcdPosition( 0, 1);
112 : IcdPrintf( "data = %+06d", j );
113 : }
89 107 SWO0 4 i
SWo |j -1
SW1 |j +1
sw2 |j -10
SW3 |j +10
SW4 |j O
109 112 getSwNow
545
567 : /* 1ms
568 : switchProcess();
Ims
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6. tr 03
6.1
6.2
EI@ tr 03 tr_O3start.src
|_:_|.a fizzembly source file
o tr D3startsre car printf2.c
SR | 'Cis:::uru:e file printf scanf
..... % |:|EE|:I.I3. o lcd2.c
----- T car_printtdc LCD
----- 4] led2e )
_____ 5 switchs switch.c
----- El tr_03.c
=3 Dependencies beep.c
----- =] beeph
..... % h3_ 3045 h tr 03.c
----- =] Icd2h
----- % switch.h
6.3 tr 03.c
1: / /
2 /* (kit06 ) */
3 /* 2006.08 */
4 : / /
5:
6 : /* */
70/ */
8 : /* */
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine._h>
12 : #include "'h8_3048._h"
13 @ #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
15 : #include "beep.h" /* */
70 - / /
7/ */
72/ /
73 - void main( void )
74 :
75 : int i;
76 :
77 : /* */
78 : init(); /* */
79 : set_ccr( 0x00 ); /* */
80 : initlcd(); /* LCD */
81 : initSwitch(); /* */
82 : initBeep(); /* */
83 :
84 : /* */
85 : handle( 0 );
86 : speed( 0, 0);
87 :
88 : while( 1) {
89 : /* LCD */
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562 :
563 :
564 :
565 :
566 :
567 :
568 :
569 :
570 :
571 :
572 :
573 :
574 :
575 :
576 :
577 :

6.4

OCoO~NOURWNEF

kit06

IcdPosition( 0, 0 );
IcdPrintf( "beep sample™ );

/* *

if( getSwNow() & SW 4 ) {

beepOut( M_DO );

IcdPosition( 0, 1 );

IcdPrintf( "beep out = do ")
} else if( getSwNow() & SW 3 ) {

beepOut( M_RE );

IcdPosition( 0, 1 );

IcdPrintf( "beep out = re ")
} else if( getSwNow() & SW 2 ) {

beepOut( M_MI );

IcdPosition( 0, 1 );

lcdPrintf( "beep out = mi " );
} else if( getSwNow() & SW.1) {

beepOut( M_FA );

IcdPosition( 0, 1 );

IcdPrintf( "beep out = fa ")
} else if( getSwNow() & SW 0 ) {

beepOut( M_SO );

IcdPosition( 0, 1 );

lcdPrintf( “beep out = so " );
} else {

beepOut( 0 );

IcdPosition( 0, 1 );

lcdPrintf( “beep out = none" );

}
/ /
/* 1TUO */
/ /

#pragma interrupt( interrupt_timer0O )
void interrupt_timer0( void )

RESERVE: .EQU

ITUO_TSR &= Oxfe; /*
cntO++;
cntl++;

/* LCD ms
IcdShowProcess() ;
/*

switchProcess();
/*

beepProcess();

tr O3start.src

tr05_03start.src

H*FFFFFFFF
.IMPORT _main
-IMPORT _INITSCT
.IMPORT _interrupt_timer0
- IMPORT _intTXIO
.SECTION V
.DATA.L RESET_START ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;
.DATA.L RESERVE ;1

H*000000
H"000004
H"000008
H*00000c
H"000010
H"000014
H*000018
H"00001c
H"000020
H*000024
H"000028
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.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L _interrupt_timerQ
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L _intTXIO
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
-DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.DATA.L RESERVE
.SECTION P
RESET_START:
MOV.L  #H"FFF10,ER7
JSR @_INITSCT
JSR @_main
OWARI :
BRA OWARI
-END

54
55
56
57
58
59
60

RAM

H*00002c
H*000030
H*000034
H*000038
H*00003c
H*000040
H*000044
H*000048
H*00004c
H*000050
H*000054
H*000058
H*00005¢
h*000060
H"000064
H*000068
H*00006¢
H*000070
H*000074
H*000078
H*00007c
H*000080
H*000084
H*000088
H*00008c
H*000090
H"000094
H*000098
H*00009c
H*0000a0
H*0000a4
H*0000a8
H*0000ac
H*0000b0
H*0000b4
H*0000b8
H*0000bc
H*0000c0
H*0000c4
H*0000c8
H*0000cc
H*0000d0
H"0000d4
h"0000d8
H*0000dc
H*0000e0
H*0000e4
H"0000e8
H*0000ec
H*0000f0

main()
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WDT MOVI
REF CMI

1TUO IMIAO
ITUO IMIBO
ITUO OVIO

ITUL IMIAL
ITU1 IMIB1
ITU1 OVI1

1TU2 IMIA2
1TU2 IMIB2
1TU2 0VI2

1TU3 IMIA3
ITU3 IMIB3
ITU3 OVI3

1TU4 IMIA4
1TU4 IMIB4
1TU4 0VI14

DMAC DENDOA
DMAC DENDOB
DMAC DEND1A
DMCA DEND1B

SCI0 ERIO
SCI0 RXIO
SCI0 TXIO
SCI0 TEIO
SCI1 ERI1
SCI1 RXI1
SCI1 TXI1
SCI1 TEI1
A/D ADI

1RQO
1RQL
1RQ2
1IR3
1RQ4
1RQ5
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6.5
6.5.1
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 = #include <machine.h>
12 : #include "h8 3048.h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
15 : #include "beep.h" /* */
beep.h beep.c
6.5.2 beep.c
beep.c
initBeep void initBeep( void )
initBeep();
beepOut void beepOut( int )
) beepOut( 1000 );
1000Hz
setBeepPattern void setBeepPattern( unsigned int data )
setBeepPattern 16 1
50 16 0xa000
1010 0000 0000 0000 50ms ON 50ms
OFF 50ms ON OFF
50ms
—»> <4
[T o
OFF
0x8000 50ms ON OFF Oxffff 50msx 16
800ms

setBeepPattern( 0xa800 );
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beepProcess void beepProcess( void )
Ims
) beepProcess();
6.5.3
77 /* */
78 : initQ); /* */
79 : set_ccr( 0x00 ); /* */
80 : initLcd(); /* LCD */
81 : initSwitch(); /* */
82 : initBeep(); /* */
( set_ccr(0x00)
6.5.4
88 : while( 1) {
89 : /* LCD */
90 : IcdPosition( 0, 0 );
91 : IcdPrintf( "beep sample"” );
92 :
93 : /* */
94 : if( getSwNow() & SW 4 ) {
95 : beepOut( M_DO );
96 : IcdPosition( 0, 1);
97 : IcdPrintf( "beep out = do " );
98 : } else if( getSwNow() & SW 3 ) {
99 : beepOut( M_RE );
100 : IcdPosition( 0, 1 );
101 : IcdPrintf( "beep out = re " );
102 : } else if( getSwNow() & SW 2 ) {
103 : beepOut( M_MI );
104 : IcdPosition( 0, 1);
105 : IcdPrintf( "beep out = mi " );
106 : } else if( getSwNow() & SW_ 1) {
107 : beepOut( M_FA );
108 : IcdPosition( 0, 1);
109 : IcdPrintf( "beep out = fa " );
110 : } else if( getSwNow() & SW 0 ) {
111 : beepOut( M_SO );
112 : IcdPosition( 0, 1 );
113 : IcdPrintf( "beep out = so " );
114 : T} else {
115 : beepOut( 0 );
116 : IcdPosition( 0, 1);
117 : IcdPrintf( "beep out = none" );
118 : }
119 : }
getSwNow if
LCD
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SW 4
SW 3
SW 2
SW_1
SWO0
6.5.5
575 : /* 1ms */
576 : beepProcess();
1Ims
6.5.6 tr O3start.src
54 intTXIO
intTXIO
6 :
7 :
8 :
9 : - IMPORT _main
10 : -IMPORT _INITSCT
11 : -IMPORT _interrupt_timer0
12 : -IMPORT _intTXI10
.IMPORT _intTXI0 intTXI0 tr O3start.src
intTXI0 beep.c
54  SCI0 TXIO RESERVE _intTX10
| 72 : .DATA.L RESERVE ; 54 h*0000d8 SCIO TXIO
!
| 72 : .DATA_L _intTXI0 ; 54 h"0000d8 SCIO TXIO0
12 72
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50% PWM
12
261.6[Hz] 2 523.2[Hz]
261.6x 2
X 11
[Hz]

0 261.6x 2012 |1 261.6

1 261.6x 2412 | 277 .2

2 261.6x 2% 1 293 .6

3 261.6x 2¢12  1311.1

4 261.6x 2¢/12 | 329 6

5 261.6x 2612 1 349 2

6 261.6x 2¢12 1.370.0

7 261.6x 20712 13920

8 261.6x 2¢12 1 4153

9 261.6x 2¢12 1 440.0

10 261.6x 2012 | 466.1

11 261.6x 2012 1493 .8

12 261.6x 20#12 | 523 2

beep.h

4 - #define M_DO 262 /* */
5 : #define M_DOU 277 /* */
6 : #define M_RE 294 /* */
7 - #define M_REU 311 /* */
8 : #define M_MI 330 /* */
9 : #define M_FA 349 /* */
10 : #define M_FAU 370 /* */
11 : #define M_SO 392 /* */
12 : #define M_Sou 415 /* */
13 : #define M_RA 440 /* */
14 : #define M_RAU 466 /* */
15 : #define M_SI 494 /* */
16 : #define H1 DO 523 /* */

M Middle( )

beepOut( M_DO );
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7. tr 04
7.1
7.2
ERiE tr 04 tr_ O4start.src
Ela fzzembly zource file
e tr_Odstart.sre car_printf2.c
=3 G source file printf  scanf
""" % beep.c lcd2.c
----- A car_printiZ.c LCD
----- A led2e itch
----- £] switche switen-¢
----- £ trD4c
=53 Dependencies beep.c
..... =] beeph
..... % hE 3048 h tr O4.c
----- =] Icd2h
----- ] switchh
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tr 04.c

/
/*

/

void main( void )

int
/*

*/

initQ;

set_ccr( 0x00 );
initlcd();
initSwitch();
initBeep();

/*
hand

*/
le( 0 );

speed( 0, 0 );

while( 1) {
/* LCD

*/
IcdPosition( 0, 0 );

IcdPrintf( “beep sample 2" );

if( getSwrlag(Sw_4) ) {

setBeepPattern( 0x8000 );

IcdPosition( 0, 1 );
IcdPrintf( "S4 ON" );

%f( getSwrlag(SWw_3) ) {

setBeepPattern( 0xc000 );

IcdPosition( 0, 1);
lcdPrintf( ""SW3 ON" );

%f( getSwrlag(SW_2) ) {

setBeepPattern( 0xf000 );
lcdPosition( 0, 1 );
lcdPrintf( "SW2 ON" )

}
1T( getSwrlag(SW_1) ) {
setBeepPattern( 0xa000 );

IcdPosition( 0, 1);
lcdPrintf( "SW1 ON" );

1
if( getSwrlag(Sw_0) ) {
setBeepPattern( Oxaaaa );

IcdPosition( 0, 1);
lcdPrintf( ""SWO ON" );

/*
/*
/*

/*

LCD
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74
tr 03 tr 03.c beepOut
setBeepPattern
74.1
88 : while( 1) {
89 : /* LCD */
90 : IcdPosition( 0, 0 );
91 : IcdPrintf( "beep sample 2" );
92 :
93 : if( getSwFlag(SW_4) ) {
9 : setBeepPattern( 0x8000 );
95 : IcdPosition( 0, 1 );
96 : IcdPrintf( "SW4 ON" );
97 : }
98 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
99 : setBeepPattern( 0xc000 );
100 : IcdPosition( 0, 1 );
101 : IcdPrintf( "SW3 ON" );
102 : }
103 : if( getSwFlag(SW_2) ) {
104 : setBeepPattern( 0xf000 );
105 : IcdPosition( 0, 1);
106 : IcdPrintf( "SW2 ON" );
107 : }
108 : if( getSwFlag(SW_1) ) {
109 : setBeepPattern( 0xa000 );
110 : IcdPosition( 0, 1);
111 : IcdPrintf( "SW1 ON" );
112 : }
113 : if( getSwFlag(SW_0) ) {
114 : setBeepPattern( Oxaaaa );
115 : IcdPosition( 0, 1 );
116 : IcdPrintf( "“SWO ON" );
117 }
118 : }
setBeepPattern
2
SW 4 0x8000 1000 0000 0000 0000
SW_3 0xc000 1100 0000 0000 0000
SW 2 0xf000 1111 0000 0000 0000
SW1 0xa000 1010 0000 0000 0000
SW.0 Oxaaaa 1010 1010 1010 1010 8
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8. tr 05 EEP-ROM
8.1
LCD +1 -1 +10 -10
tr 02 tr 02.c
EEP-ROM
8.2
L‘—.l'@ m tr O5start.src
E‘a fzzembly source file
o tr_EIEst-.art.src car printf2.c
Ea %siurce file printf scanf
""" % i o lcd2.c
T car_printf.c LCD
----- Z| eeprom.c .
_____ B switch.c
----- &] switche
..... & tr06e beep.c
=3 Dependencies
----- E] besph eeprom.c
----- E| eepromh EEP-ROM
----- ] haa048h tr 05.c
----- =] led2h
----- =] switchh
8.3 tr 05.c
1: / /
2: /* (kito6 ) */
3: /* 2006.08 */
4 : / /
5:
6: /* */
7/ */
8: /* */
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 @ #include "h8_3048._h"
13 @ #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
15 : #include "beep.h" /* */
16 : #include "eeprom.h" /* EEP-ROM */
71 - /
72 1 /* */
73/
74 - void main( void )
75 :
76 : int i, j;
77 -
78 : /* */
79 : init(); /* */
80 : set_ccr( 0x00 ); /* */

- 36 -



kit06

8l : initlcd(); /* LCD */
82 : initSwitch(); /* */
83 : initBeep(); /* */
84 : initEeprom(); /* EEP-ROM */
85 :
86 : /*EEP-ROM */
87 : if( readEeprom( 0x00 ) = 0x1234 ) {
88 : /*
89 : ID EEP-ROM
90 : 0x00 ID
91 : */
92 : writeEeprom( 0x00, 0x1234 );
93 : whi le( YcheckEeprom() ); /* */
94 : writeEeprom( 0x01, 0);
95 : while( YcheckEeprom() ); /* */
96 : j=0;
97 : } else {
98 : /* 2 */
99 : j = readEeprom( 0x01 );
100 :
101
102 /* */
103 handle( 0 );
104 speed( 0, 0 );
105
106 : while( 1) {
107 /* */
108 if( getSwFlag(SW_0) ) {
109 : Jj--;
110 if( j < -10000 ) j = -10000;
111
112 : if( getSwFlag(SW_1) ) {
113 Jtt;
114 if( j > 10000 ) j = 10000;
115 : }
116 if( getSwFlag(SW_2) ) {
117 j = 10;
118 : 1f( j < -10000 ) j = -10000;
119
120 1T( getSwFlag(SW 3) ) {
121 : J +=10;
122 if( j > 10000 ) j = 10000;
123 }
124 : 1T( getSwrlag(SW_4) ) {
125 writeEeprom( 0x01, j ); /* EEP-ROM */
126 while( YcheckEeprom() ); /* */
127 : setBeepPattern( 0xa000 );
128
129 /* LCD */
130 : IcdPosition( 0, 0 );
131 lcdPrintf( “getSwNow() = %02x ™, getSwNow() );
132 IcdPosition( 0, 1 );
133 : lcdPrintf( "data = %+06d", j );
134 }
8.4
8.4.1
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 : #include "h8 3048.h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 - #include "switch.h" /* */
15 : #include "beep.h" /* */
16 : #include "eeprom.h" /* EEP-ROM */
eeprom.h EEP-ROM eeprom.c
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eeprom.c
initEeprom void initEeprom( void )
EEP-ROM
initEeprom();
readEeprom int readEeprom( unsigned char address )

EEP-ROM
0 127

) i = readEeprom( 0x05 );
0x05 i

writeEeprom

void writeEeprom( unsigned char address, int write )
EEP-ROM

0 127 -32,768 32,767

) writeEeprom( OxOe, 12345 );
EEP-ROM  OxOe 12345

checkEeprom
10ms 10ms

checkEeprom

int checkEeprom( void )

EEP-ROM
1 OK 0
while( !checkkeprom() );
EEP-ROM 10ms
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71 - /************************************************************************/
72/ */
73 1 [FFEERRRkkokok ook Fokddkokodokokookokokokokokokok FRkK [
74 : void main( void )
75 {
76 : int i, J;
77 -
78 : /* */
79 : initQ; /* */
80 : set_ccr( 0x00 ); /* */
81 : initlcd(); /* */
82 : initSwitch(); /* */
83 : initBeep(); /* */
84 : initEeprom(); /* EEP-ROM */
EEP-ROM
8.4.4 EEP-ROM
86 : /*EEP-ROM */
87 : if( readEeprom( 0x00 ) = 0x1234 ) {
88 : /*
89 : ID EEP-ROM
90 : 0x00 ID
91 : */
92 : writeEeprom( 0x00, 0x1234 );
93 : while( !checkEeprom() ); /* */
94 : writeEeprom( 0x01, 0);
95 : while( 'checkEeprom() ); /* */
96 : j=0;
97 : } else {
98 : /* 2 */
99 : J = readEeprom( 0x01 );
100 : }
EEP-ROM
EEP-ROM
EEP-ROM
0x00 0x1234 0x01 0
0x01 i
0x00 EEP-ROM 0x1234
0x1234 EEP-ROM 0x00 0x1234  0x01
0 i 0
0x0000 Oxffff EEP-ROM
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8.45
106 : while( 1) {
107 : /* */
108 : if( getSwFlag(SW 0) ) {
109 : J--;
110 : if( jJ < -10000 ) j = -10000;
111 : }
112 : if( getSwFlag(SW_1) ) {
113 : Jt+t;
114 : if( j > 10000 ) j = 10000;
115 : }
116 : if( getSwFlag(SW_ 2) ) {
117 : j -=10;
118 : if( jJ < -10000 ) j = -10000;
119 : }
120 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
121 : j +=10;
122 : if( j > 10000 ) j = 10000;
123 : }
124 : if( getSwFlag(SW_4) ) {
125 : writeEeprom( 0x01, j ); /* EEP-ROM */
126 : while( !checkEeprom() ): /* */
127 : setBeepPattern( 0xa000 );
128 : }
129 : /* LCD */
130 : IcdPosition( 0, 0 );
131 : IcdPrintf( "getSwNow() = %02x ", getSwNow() );
132 : IcdPosition( 0, 1);
133 : IcdPrintf( "data = %+06d", j );
134 : }
SWO0 4 i
SWo |j -1
SW1i |j +1
Sw2 |j -10
SW3 |j +10
SW 4 i EEP-ROM
j
EEP-ROM 128 128 16
(-32,768 32,767) 128
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8.46 EEP-ROM

EEP-ROM 10ms
writeEeprom readEeprom
(H8 RAM

while( 1) {
IcdPrintf ( "data = %+06d ", readEeprom( 0x01 ) );

}

int j;

J = readEeprom( 0x01 );
while( 1) {

IcdPrintf ( "data = %+06d ", j );
}
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9.3

141 :
142 :

OCoO~NOURWNEF

kit06

tr 11

143 :
144
145 :

kit06 kit06 kit06.c
6 8
m tr 11start.src
Ela fzzembly source file
s e tr_11start.src car_printf2.c
Ea Z zource fil= pnntf scanf
car_printf2c tr1l.c
P tr_11.e
Ela Dependencies
- hia_3048h
tr 11.c
/ /
/* (kit0s ) */
/* 2006.08 */
/ /
/* */
/* */
/* */
#include <machine.h>
#include  "h8_3048.h"
/* */
/* */
/* */
/* */
#define TIMER_CYCLE 3071 /* 1ms */
/* ¢ /8 */
/* @ /8 = 325.5[ns] */
/*  TIMER_CYCLE = */
/* 1[ms] /7 325.5[ns] */
/* = 3072 */
#define PWM_CYCLE 24575 /* PWM 8ms */
/* PWM_CYCLE = */
/* 8[ms] 7 325.5[ns] */
/* = 24576  */
#define SERVO_CENTER 5000 /* */
#define HANDLE_STEP 26 /* 1 */
case 11:
/* */
if( check_crossline() ) { /* */
pattern = 21;
break;
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146 :
147 :
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 :
172
173 :
174 :
175 :
176 :
177 -
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :
212 :
213 :
214
215 :

264 :
265 :
266 :
267 :
268 :
269 :
270 :

317 :
318 :
319 :
320 :
321 :
322 :
323 :
324 :

kit06

}

1f( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;

1

1T( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* - */
handle( 0 );
speed( 100 ,100 );
break;

case 0x04:
* N */

handle( 3 );

speed( 100 ,100 );

break;

case 0x06:
*
handle( 10 );

speed( 80 ,69 );
break;

- */

case 0x07:
/* - */
handle( 15 );
speed( 50 ,40 );
break;

case 0x03:
*

handle( 25 );
speed( 30 ,21);
pattern = 12;
break;

case 0x20:
*
handle( -3 );

speed( 100 ,100 );
break;

- */

case 0x60:
/*

handle( -10 );
speed( 69 ,80 );
break;

*/

case 0xe0:
*

handle( -15 );
speed( 40 ,50 );
break;

case 0xc0:
*

handle( -25 );
speed( 21 ,30 );
pattern = 13;
break;

- */

default:
break;

}
break;

case 22:
/* */
ifCentl >50 ) {
pattern = 23;
cntl = 0;

break;

case 31:
/*

ifCentl >50 ) {
pattern = 32;
cntl = 0;

*/

break;
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325 :
326 :
327 :
328 :
329 :
330 :
331 :
332 :
333 :
334 :
335 :
336 :
337 :
338 :
339 :
340 :
341 :
342
343 :
344 :
345 :
346 :
347 :
348 :
349 :
350 :
351 :
352 :
353 :
354 :
355 :
356 :
357 :
358 :
359 :
360 :
361 :
362 :
363 :
364 :
365 :
366 :
367 :

413 :
414 -
415 :
416 :
417
418 :
419 :
420 :
421 :
422
423 :
424 :
425 :
426 :
427
428 :
429 :

kit06

case 32:
/*
if( sensor_inp(MASK3_3) == 0x60 ) {
led_out( 0x0 );
pattern = 11;
cntl = 0;

break;

case 41:
/*
ifCentl >50 ) {
pattern = 42;
cntl = 0;

}
break;

case 42:
/*

1f( sensor_inp(MASK3_3) == 0x06 ) {
led_out( 0x0 );
pattern = 11;
cntl = 0;

}
break;

case 51:
/*
led_out( Ox2 );
handle( 0 );
speed( 0 ,0 );
pattern = 52;
cntl = 0;
break;

case 52:
*
ifCentl >50 ) {

pattern = 53;
cntl = 0;

*/
}
break;

case 61:
*
led_out( Ox1 );
handle( 0 );
speed( 0 ,0 );
pattern = 62;
cntl = 0;
break;

case 62:
/* */
ifCentl >50 ) {

pattern = 63;
cntl = 0;

break;

*/

*/

*/

*/

*/
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94.1 PWM
23 : #define PWM_CYCLE 24575  /* PWM 8ms */
24 : /* PWM_CYCLE = */
25 : /* 8[ms] /7 325.5[ns] */
26 : /* = 24576 */
PWM 16ms ON
16ms
4m/s 1 4 16ms 64mm 64mm
64mm
8ms
8ms+ ITU3 CNT 325.52ns 24576
PWM CYCLE 24575
am/s 8ms 32mm 32mm
5 6ms
1ms
94.2
141 : case 11:
142 : /* */
155 : switch( sensor_inp(MASK3 3) ) {
156 : case 0x00:
157 : /* - */
158 : handle( 0 );
159 : speed( 100 ,100 );
160 : break;
161 :
162 : case 0x04:
163 : /* - */
164 : handle( 3 );
165 : speed( 100 ,100 );
166 : break;
167 :
187 : case 0x20:
188 : /* - */
189 : handle( -3 );
190 : speed( 100 ,100 );
191 : break;
5 3
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264 :
265 :
266 :
267 :
268 :
269 :
270 :

case 22:
/* */
ifCcntl >50) {
pattern = 23;
cntl = 0;
}

break;

100ms

100ms

50ms

«—100ms f& D7 &
—hH0ms e DAL E
— 7L —% ! — 7L —% !
9.4.4
317 : case 31:
318 : /* */
319 : if(Ccentl >50) {
320 : pattern = 32;
321 : cntl = 0;
322 : }
323 : break;
334 : case 41:
335 : /* */
336 : ifCentl >50) {
337 : pattern = 42;
338 : cntl = 0;
339 : }
340 : break;
200ms 50ms
200ms
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360 : case 52:

361 : /* */

362 : if(Centl >50) {

363 : pattern = 53;

364 : cntl = 0;

365 : }

366 : break;

2 100ms 50ms

100ms
9.4.6

422 - case 62:

423 : /* */

424 : if(entl >50) {

425 : pattern = 63;

426 : cntl = 0;

427 : }

428 : break;

2 100ms 50ms

100ms
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10.

10.1

10.2

kit06

tr 12

o

tr_12start.src

Ella fzzembly zource file
o tr_12ztartsrc car_printf2.c
[—]'a G ozource file pnntf scanf
""" % beep.c Icd2.c
----- % car_printfZ.c LCD
----- =| esprom.c .
switch.c
----- £ Icd2c
----- E switchc
----- E tr 12 beep.c
=3 Dependencies
..... % beeph eeprom.c
..... % Eeprum_h EEP_ROM
..... =] h8_2048h tr 12.c
----- =] Icdzh
----- % switchh
10.3 tr 12.c
tr1l.c
1: / /
2 /* (kit06 ) */
3: /* 2006.08 */
4 : / /
5:
6 : /* */
7/ */
8: /* */
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 = #include "h8_3048._h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 = #include "switch.h" /* */
15 : #include "beep.h" * */
16 : #include "eeprom.h" /* EEP-ROM */
17 :
18 : /* */
19 : /* */
20 = /* */
21 :
22 = /* */
23 : #define TIMER_CYCLE 3071 /* 1ms */
24 : /* @ /8 */
25 : /* @ /8 = 325.5[ns] */
26 : /*  TIMER_CYCLE = */
27 : /* 1[ms] 7/ 325.5[ns] */
28 : /* = 3072 */
29 : #define PWM_CYCLE 24575  /* PWM 8ms */
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/*  PWM_CYCLE = */
/* 8[ms] / 325.5[ns] */
/* = 24576 */
#define SERVO_CENTER 5000 /* */
#define HANDLE_STEP 26 /* 1 */
/* x ( ) o C )™
#define MASK2_2 0x66 /* X 00X Xo0o0X */
#define MASK2_0 0x60 /* X 00 XX XXX */
#define MASKO_2 0x06 /* X X X X X 0o0 X */
#define MASK3_3 Oxe7 /*oooxxo0o00 */
#define MASKO_3 0x07 /¥ X X X X X000 */
#define MASK3_0 0xe0 /* 000 XX XXX */
#define MASK4_0 0xf0 /* 0000X%X XXX */
#define MASKO_4 0x0f /¥ X X XX 0000 */
#define MASK4_4 Oxff /*oooooo0o0o0 */
/* EEP-ROM */
#define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
#define EEPROM_CHECK 0x00  /* EEP-ROM */
#define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
/* */
/* */
/* */
void init( void );
void timer( unsigned long timer_set );
int check_crossline( void );
int check_rightline( void );
int check_leftline( void );
unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );
unsigned char dipsw_get( void );
unsigned char pushsw_get( void );
unsigned char startbar_get( void );
void led_out( unsigned char led );
void speed( int accele_l, int accele_r );
void handle( int angle );
char unsigned bit_change( char unsigned in );
/* */
/* */
/* */
unsigned long cnt0; /* timer */
unsigned long cntl; /* main */
int pattern; /* */
/* EEP-ROM */
int eep_buff[ EEP_ROM_SIZE ];
/ /
/* */
/ /
void main( void )
int i, J;
int lcd_pattern = 1;
/* */
mnitQ; /* */
set_ccr( 0x00 ); /* */
initlcdQ; /* LCD */
initSwitch(); /* */
initBeep(); /* */
initEeprom(); /* EEP-ROM */
/*EEP-ROM */
if( readEeprom( EEPROM_CHECK ) != 0x2006 ) {
/*
1D EEP-ROM
0x00 1D
*/
eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
} else {
/* 2 */

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ i ] = readEeprom( 1 );

}

/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0 );

while( 1) {
switch( pattern ) {

/

0
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122 :
123 :
124
125 :
126 :
127 :
128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142
143 :
144
145 :
146 :
147 :
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 :
172 :
173 :
174 :
175 :
176 :
177 -
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :

kit06

1
11
12
13
21
22
23
31
32
41
42
51
52
53
54
61
62
63
64
/
case 0:
/* */
if( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( i=0; iI<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep buff[ 1 ] );
while( IcheckEeprom() ); /* */
pattern = 1;
cntl = 0;
break;
}
/* */
if( getSwFIag(SW H){
ietBeepPat}ern( 0x8000 );
for( i=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep buff[ 1 ] );
) while( IcheckEeprom() ); /* */
break;
}
/* */
if( getSwFIag(SW A){
lcd_pattern++;
if( lcd_pattern == 2 ) lcd_pattern = 1;
/* */
if( getSwFIag(SW D) {
lcd_pattern—-;
if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 1;
£ */
SWItch( lcd_pattern ) {
case 1
~ */
i = eep_buff[EEPROM_SERVO];
if( getSwFlag(SW_1) ) {
|++
) if( 1 > 10000 ) i = 10000;
IT( getSwFlag(SW_0) ) {
1--;
y if( i <1000 ) i = 1000;
eep_buff[EEPROM_SERVO] =
handle( 0 );
/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );
/* 0123456789a. .ef 1 16 */
lcdPrintf( "1 servo = %05d ", i );
/* 01234567 .8%abcde.f 1° 16 */
lcdPrintf( “sensor=%02x bar=%d *
sensor_inp( Oxff ), startbar_get() ):
break;
}
if( cntl < 100 ) { /* LED */

led out( 0x1 );
} else if( cntl < 200 ) {
led_out( 0x2 );

} else {
cntl = 0;

break;
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213 :
214
215 :
216 :
217 -
218 :
219 :
220 :
221
222 :
223
224
225 :
226 :
227
228 :

572 :
573 :
574 :
575 :
576 :
577 :
578 :
579 :
580 :
581 :
582 :
583 :
584 :
585 :
586 :
587 :
588 :
589 :
590 :
591 :
592 :
593 :
594 :
595 :
596 :
597 :
598 :
599 :
600 :
601 :
602 :
603 :
604 :
605 :
606 :
607 :
608 :
609 :
610 :
611 :
612 :
613 :
614 :
615 :
616 :
617 :
618 :
619 :
620 :
621 :
622 :
623 :
624 :
625 :

799 :
800 :
801 :
802 :
803 :
804 :
805 :
806 :
807 :

kit06

case 1:
/ *
if( Istarthar_get() ) {
/* */

led_out( 0x0 );
pattern = 11;
cntl = 0;
break;

*/

}
if( ontl <50 ) { /* LED

led_out( Ox1 );

} else 1f( cntl < 100 ) {
led_out( 0x2 );

} else {
cntl = 0;

break;

*/

/
/* H8/3048F-ONE

/
void init( void )

/* 1/0 */
P1DDR = Oxff;

P2DDR = Oxff;

P3DDR = Ox8e;

P4DDR = Oxff;

P5DDR = Oxff;

P6DDR = 0xf0;

P8DDR = Oxff;

PODDR = Oxe3;

PADDR = 0xf7;

PBDR 0xc0;

PBDDR = Oxfe;

/* P7

/* 1TU0 1ms */
ITUO_TCR = 0x23;

ITUO_GRA = TIMER_CYCLE;
ITUO_IER = 0x01;

/* 17U3,4 PWM
ITU3_TCR = 0x23;
ITU_FCR 0x3e;
ITU3_GRA = PWM_CYCLE;
ITU3_GRB = ITU3_BRB
1TU4_GRA = ITU4_BRA
ITU4_GRB = 1TU4_BRB
ITU_TOER = 0x38;

/* 11U */
ITU_STR = 0x09;

0;
0;
SERVO_CENTER;

}

/*
/*
/*
/*
/*
/*

/*
/*
/*

/*

EEP-ROM
LCD

CPU DIP SW
bit4,2:sw bit3:232c

Vol.3

*/

PWM
PWM
PWM

*/
*/

*/

*/
*/
*/
*/

/
/* 1TUO

/
#pragma interrupt( interrupt_timer0 )
void interrupt_timerO( void )

ITUO_TSR &= Oxfe;

cntO++;

cntl++;

/* LCD 1ms
IcdShowProcess();
/*

switchProcess();
/*

beepProcess();

/*

*/

*/
*/
*/

/

/*

/* -90 90

/* -90 90 0 90

90

/
void handle( int angle )

ITU4_BRB = eep_buff[EEPROM_SERVO] - angle * HANDLE_STEP;
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104 tr 12start.src
kitO6start.src

1: ;

2:

31

4 : RESERVE: .EQU H*FFFFFFFF

5:

6 : ;

7

8 :

9 : .IMPORT _main
10 : -IMPORT _INITSCT
11 : -IMPORT _interrupt_timer0
12 : - IMPORT _intTXIO
13 :

14 @

15 @

16 @ ;

17 : .SECTION V

18 : .DATA.L RESET_START
19 : .DATA.L RESERVE
20 : .DATA.L RESERVE
21 : .DATA.L RESERVE
22 : -DATA.L RESERVE
23 : .DATA.L RESERVE
24 : .DATA.L RESERVE
25 : .DATA.L RESERVE
26 : .DATA.L RESERVE
27 : .DATA.L RESERVE
28 : .DATA.L RESERVE
29 : .DATA.L RESERVE
30 : .DATA.L RESERVE
31 : .DATA.L RESERVE
32 : .DATA.L RESERVE
33 : .DATA.L RESERVE
34 : .DATA.L RESERVE
35 : .DATA.L RESERVE
36 : .DATA.L RESERVE
37 : .DATA.L RESERVE
38 : .DATA.L RESERVE
39 : .DATA.L RESERVE
40 : .DATA.L RESERVE
41 : .DATA.L RESERVE
42 : .DATA.L _interrupt_timer0
43 : .DATA.L RESERVE
44 .DATA.L RESERVE
45 : .DATA.L RESERVE
46 : .DATA.L RESERVE
47 .DATA.L RESERVE
48 : .DATA.L RESERVE
49 : .DATA.L RESERVE
50 : .DATA.L RESERVE
51 : .DATA.L RESERVE
52 : .DATA.L RESERVE
53 : .DATA.L RESERVE
54 : .DATA.L RESERVE
55 : .DATA.L RESERVE
56 : .DATA.L RESERVE
57 : .DATA.L RESERVE
58 : .DATA.L RESERVE
59 : .DATA.L RESERVE
60 : .DATA.L RESERVE
61 : -DATA.L RESERVE
62 : .DATA.L RESERVE
63 : .DATA.L RESERVE
64 : .DATA.L RESERVE
65 : .DATA.L RESERVE
66 : .DATA.L RESERVE
67 : .DATA.L RESERVE
68 : .DATA.L RESERVE
69 : .DATA.L RESERVE
70 : .DATA.L RESERVE
71 : .DATA.L RESERVE
72 : .DATA.L _intTXIO
73 : -DATA.L RESERVE
74 .DATA.L RESERVE
75 : .DATA.L RESERVE
76 : .DATA.L RESERVE
77 .DATA.L RESERVE
78 : .DATA.L RESERVE
79 :

80 :

OCO~NOUIWNEFO

; 53
; 54 h"0000d8
; 55
; 56
; 57
; 58
; 59
; 60

H"000000
H*000004
H"000008
H"00000c
H*000010
H"000014
H"000018
H*00001c
H"000020
H"000024
H*000028
H"00002c
H"000030
H*000034
H"000038
H"00003c
H*000040
H"000044
H"000048
H*00004c
H"000050
H"000054
H*000058
H"00005¢c
h*000060
H*000064
H"000068
H"00006¢C
H*000070
H"000074
H"000078
H*00007¢c
H"000080
H"000084
H*000088
H"00008c
H"000090
H*000094
H"000098
H"00009c
H*0000a0
H"0000a4
H"0000a8
H*0000ac
H*0000b0
H*0000b4
H*0000b8
H*0000bc
H"0000c0
H*0000c4
H"0000c8
H"0000cc
H*0000d0
H*0000d4

H*0000dc
H"0000e0
H"0000e4
H*0000e8
H"0000ec
H*0000f0
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WDT MOVI
REF CMI

1TUO
1TUO
1TUO

1TU1
1TUl
1TU1

1TU2
1TU2
1TU2

1TU3
1TU3
1TU3

1TU4
1TU4
1TU4

DMAC
DMAC
DMAC
DMCA

SCI0
SCI0

IMIAO
IMIBO
ovIo

IMIAL
IMIB1
ovil

IMIA2
IMIB2
ovi2

IMIA3
IMIB3
ovI3

IMIA4
IMIB4
ovi4

DENDOA
DENDOB
DEND1A
DEND1B

ERIO
RX10

SCI0 TXIO

SCI0
SCI1
SCI1
SCI1
SCI1

TEIO
ERI1
RX11
TXI11
TEI1

A/D ADI

NMI

IRQO
IRQL
IRQ2
IRQ3
IRQ4
IRQ5
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81 :
82 :
83 : .SECTION P
84 : RESET START:
85 : MOV.L  #H"FFF10,ER7 ;
86 : JSR @_INITSCT ; RAM
87 : JSR @ _main ; main()
88 : OWARI:
89 : BRA OWARI
920 :
91 .END
105
105.1
6 : /* */
7: /* */
8: /* */
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 : #include "h8_3048.h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
15 : #include "beep.h" /* */
16 : #include "eeprom.h" /* EEP-ROM */
10.5.2 EEP-ROM
47 : /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
77 - /* EEP-ROM */
78 : int eep_buff[ EEP_ROM_SIZE 7];
EEP-ROM
RAM
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 OxOf
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83 : void main( void )

84 : {

85 : int i, j;

86 : int Icd_pattern = 1;

87 :

88 : /* */

89 : initQ; /* */
90 : set_ccr( 0x00 ); /* */
91 : initlcdQ); /* LCD */
92 : initSwitch(Q; /* */
93 : initBeep(); /* */
9 : initEeprom(); /* EEP-ROM */

10.54 EEP-ROM

96 : /*EEP-ROM */
97 : iT( readEeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
98 : /*
99 : ID EEP-ROM
100 : 0x00 ID
101 : */
102 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
103 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO CENTER;
104 : } else {
105 : /* 2 */
106 : for( i=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
107 : eep_buff[ i ] = readEeprom( i );
108 : }
109 : }
97 EEPROM_CHECK(0x00) 0x2006
EEP-ROM
106 107 0x2006 2 EEP-ROM
48 EEP ROM SIZE 16 0x02
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142 : case 0:
143 : /* */
144 if( pushsw _get() ) {
145 : setBeepPattern( 0xc000 );
146 : /* */
147 : for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
148 : writeEeprom( i, eep buff[ i ] ):
149 : while( !checkEeprom() ); /* */
150 : }
151 : pattern = 1;
152 : cntl = 0;
153 : break;
154 : }
kit06.c pattern 0
145 e
147 150 ... EEP-ROM
151 . 1
156 : /* 4 */
157 : if( getSwFlag(sW_4) ) {
158 : setBeepPattern( 0x8000 );
159 : Vd */
160 : for( 1=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
161 : writeEeprom( i, eep buff[ i ] ):
162 : while( !checkEeprom() ); /* */
163 : }
164 : break;
165 : }
157 Sw 4 Sw 4
166 : /* 3 */
167 : if( getSwFlag(SWw_3) ) {
168 : lcd_pattern++;
169 : if( lcd_pattern == 2 ) lcd_pattern = 1;
170 : }
171 : /* 2 */
172 : if( getSwFlag(sW_2) ) {
173 : lcd_pattern--;
174 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 1;
175 : }
Icd_pattern LCD
Icd pattern SW3 SwW2
169 lcd_pattern 2 1
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174 lcd_pattern 0 1 ( SW3 SW2
lcd_pattern
1
177 : /* */
178 : switch( lcd_pattern ) {
179 : case 1:
180 : Vd */
181 : i = eep_buff[EEPROM_SERVO];
182 : if( getSwFlag(SWw_1) ) {
183 : itt;
184 : if( i > 10000 ) i = 10000;
185 : }
186 : if( getSwFlag(SW_0) ) {
187 : i--;
188 : if( i <1000 ) i = 1000;
189 : }
190 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = i;
191 : handle( 0 );
192 :
193 : /* LCD */
194 : IcdPosition( 0, 0 );
195 : /* 0123456789a..ef 1 16 */
196 : IcdPrintf( "1 servo = %05d ", i );
197 : /* 01234567..89abcde.f 1 16 */
198 : IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ™,
199 : sensor_inp( Oxff ), startbar_get() ):
200 : break;
201 : }
178 lcd_pattern 1 179
181 eep_buff EEPROM_SERVO] i
182 Sw1 i
186 SWoO0 i
190 i eep_buff EEPROM_SERVO] SW1 Sw2
191 0 0 eep_buffEEPROM_SERVO]
194 LCD 2
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10.5.6
572 1 [FFFFERERRdkkkkk *x *x ishaisiieisiaisiaishiaisiaisiaiaiaiale ihaiahaiel 4
573 : /* HB8/3048F-ONE */
574 1 [FFFFERERxEkkkkk *x *x idhaisiiaisiaiaiaiahiaisiaisiaiaiaials ihaiahaiel 4
575 : wvoid init( void )
576 : {
577 : /* 1/0
578 : P1DDR = Oxff;
579 : P2DDR = Oxff;
580 : P3DDR = 0x8e; /* EEP-ROM */
581 : P4DDR = Oxff; /* LCD */
582 : P5DDR = Oxff;
583 : P6DDR = 0xf0; /* CPU DIP SW */
584 : P8DDR = Oxff;
585 : PODDR = 0xe3; /* bit4,2:sw bit3:232¢c */
586 : PADDR = 0xf7; /* */
587 : PBDR = 0xcO0;
588 : PBDDR = Oxfe; /* Vol.3 */
589 : /* p7 */
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105.7
609 o [rrrrrEdekkkkkkk ok kkkkkkk Hkkkkkkkk a4
610 = /* ITUO */
6 1 1 - /************************************************************************/
612 - #pragma interrupt( interrupt_timerQ )
613 : wvoid interrupt_timer0( void )
614 : {
615 : ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
616 : cntO++;
617 : cntl++;
618 :
619 : /* LCD Ims */
620 : IcdShowProcess();
621 : /* Ims */
622 : switchProcess();
623 : r* 1ms */
624 : beepProcess();
625 = }
interrupt_timerQ LCD
10.5.8 handle
804 : void handle( int angle )
805 : {
806 : ITU4_BRB = eep_buff[EEPROM_SERVO] - angle * HANDLE_STEP;
807 : }
SERVO_CENTER eep_buff[EEPROM_SERVO] SW1 SWO0

EEP-ROM
804 : wvoid handle( int angle )
805 : {
806 : ITU4 BRB = readEeprom( EEPROM SERVO ) - angle * HANDLE_STEP;
807 : } 1

X

eep_buff[EEPROM_SERVO] RAM EEP-ROM
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1059 tr 12start.src
54 intTXIO
intTXIO
6 :
7 :
8 :
9 : - IMPORT _main
10 : -IMPORT _INITSCT
11 : .IMPORT _interrupt_timer0
12 : . IMPORT _intTXIO
.IMPORT _intTXI0 intTXI0 tr 12start.src
intTXI0 beep.c
SCI0 TXIO RESERVE _intTXI10
72 : .DATA.L RESERVE ; 54 h"0000d8 SCIO TXIO
!
72 : .DATA.L _intTXIO0 ; 54 h"0000d8 SCIO TXIO0
12
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111

kit06

tr 13

CPU
LCD PWM LCD

0 100% 1%

11.2

11.3

SR tr 13 tr_13start.src

=23 Azzembly source file

e tr 13ztartsre car_printf2.c
-3 © zource file

..... +

% I:-eep.n::. o lcd2.c

..... T car_printf2.c LCD

..... £ eepromc i

..... 5 oo switch.c

----- E snitch.o

----- ] 13 beep.c
El'a Dependencies

..... % bEEp.h eeprom.c

..... = eeprnm.h EEP-ROM

..... 5] he 3045h risc

..... % lzd2.h

----- % anitchh

tr 13.c

/* EEP-ROM */

#define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM
#define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM
#define EEPROM_SERVO 0x01 /*

#define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM

VA */

/* */

/* */

void init( void );

void timer( unsigned long timer_set );

int check_crossline( void );

int check_rightline( void );

int check_leftline( void );

unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );
unsigned char dipsw_get( void );

unsigned char pushsw_get( void );

unsigned char startbar_get( void );

void led_out( unsigned char led );

void speed( int accele_l, int accele_r );
void handle( int angle );

char unsigned bit_change( char unsigned in );

/* */
/* */
/* */
unsigned long cnt0; /* timer
unsigned long cntl; /* main
int pattern; /*

printf
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scanf

*/
*/
*/

*/
*/
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146 :
147 :
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 :
172 :
173 :
174 :
175 :
176 :
177 -
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :

kit06

/* EEP-ROM */

int eep_buff[ EEP_ROM SIZE ];

/ /
/* */
/ /

void main( void )

int i, j

int ch_ﬁattern = 2;
/* */
initQ; /* */
set_ccr( 0x00 ); /* */
initlcd(); /* LCD */
initSwitch(); /* */
initBeep(); /* */
initEeprom(); /* EEP-ROM */
/*EEP-ROM */
if( readEeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {

/*

1D EEP-ROM

0x00 1D

*/

eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;

eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;

eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
} else {

/* 2 */

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ 1 ] = readEeprom( 1 );

}

/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0 );

while( 1) {
switch( pattern ) {

case 0:
/* */
if( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( 1, eep buff[ 1 ] );

while( !checkEeprom() ); /* */
}
pattern = 1;
cntl = 0;
break;
}
/* 4 */

1f( getSwFlag(SW_4) ) {
setBeepPattern( 0x8000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */

break;
3 */
if( getSwFlag(Sw_3) ) {
Icd_pattern++;
if( lcd_pattern == 3 ) lcd_pattern

/* 2 */
1f( getSwFlag(SW_2) ) {
Icd_pattern--;
if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 2;

n
[N
M

/* */
switch( lcd_pattern ) {
case 1:
/* */
i = eep_buff[EEPROM_SERVO];
if( getSwFlag(SW_1) ) {
1++;
if( i > 10000 ) i = 10000;

%f( get?wFIag(SW_O) ) {
:%E'i < 1000 ) i = 1000;
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192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :
212 :
213 :
214 :
215 :
216 :
217 :
218 :
219 :
220 :
221 :
222 :
223 :
224 :
225 :
226 :
227
228 :
229 :
230 :
231 :
232 :
233 :
234

789 :
790 :
791 :
792 :
793 :
794 :
795 :
796 :
797 :
798 :
799 :
800 :
801 :
802 :
803 :
804 :
805 :
806 :
807 :
808 :
809 :
810 :
811 :
812 :
813 :
814 :
815 :
816 :
817 :
818 :
819 :

kit06

eep_buff[EEPROM_SERVO] =
handle( 0 );

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );
/* 0123456789%a..ef 1 16
IcdPrintf( "1 servo = %05d ", i );
/* 01234567..89abcde.f 1
IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ",

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

break;

/PN Y

i = eep_buff[EEPROM_PWM];
if( getSwrlag(SW_1) ) {
I++;

if( 1>100) i = 100;

1
if( getSwFlag(SW_0) ) {

1--;

if(i<0)1i=0;
eep_bufF[EEPROM_PWM] =
/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 012345678 .abcdef 1 16

lcdPrintf( "2 pwm = %03d ", 1);

/* 01234567 .89%abcde. f 1
lcdPrintf( “sensor=%02x bar=%d *

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

*/
16 */

*/
16 */

break;
}
if( entl < 100 ) { /* LED */
led_out( 0x1 );
} else 1f( cntl < 200 ) {
led_out( 0x2 );
} else {
cntl = 0;
}
break;
/ /
/* */
/* :-100 100 , :-100 100 */
/* 0 100 100% -100 100% */
/

/
void speed( int accele_l, int accele_r )

unsigned long  speed_max;

speed_max = (unsigned long) (PWM_CYCLE-1) * eep_buff[EEPROM_PWM] / 100;

/* */
if( accele_l >=0) {

PBDR &= Oxfb;

ITU3_BRB = speed_max * accele_I 7/ 100;
} else {

PBDR |= 0x04;

accele_l = -accele_l;

ITU3_BRB = speed_max * accele_l / 100;

}

/* */
if( acceler >=0) {
PBDR &= Oxf7;
ITU4_BRA = speed_max * accele_r / 100;
else {
PBDR |= 0x08;
accele_r = -accele_r;
ITU4_BRA = speed_max * accele_r / 100;
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1141 EEP-ROM
47 : /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
PWM EEP-ROM 0x01 0x02
EEPROM_PWM
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03  OxOf
1142 EEP-ROM
97 : /*EEP-ROM */
98 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) = 0x2006 ) {
99 : /*
100 : ID EEP-ROM
101 : 0x00 ID
102 : */
103 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
104 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
105 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
106 : } else {
107 : /* 2 */
108 : for( 1=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
109 : eep_buff[ 1 ] = readeeprom( i );
110 : }
111 : }
105 eep_buff[EEPROM_PWM]
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168 : /* 3 */
169 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
170 : Icd_pattern++;
171 : if( lcd_pattern == 3 ) lcd_pattern = 1;
172 : }
173 : /* 2 */
174 if( getSwFlag(SW_ 2) ) {
175 : Icd_pattern--;
176 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 2;
177 : }
SW3 LCD SW 2 Icd pattern=2  PWM
171 Icd_pattern 3 1
176 lcd pattern 0 2

lcd_pattern

1
2 PWM

179 : /* */
180 : switch( lcd_pattern ) {
181 : case 1:
182 : /* */
202 : break;
203 :
204 : case 2:
205 : /* PWM */
206 : i = eep_buff[EEPROM_PWM]:
207 : if( getSwFlag(SWw_1) ) {
208 : itt;
209 : if( i > 100 ) i = 100;
210 : }
211 : if( getSwFlag(SW_0) ) {
212 : i--;
213 : if(i<0)i=0;
214 : }
215 : eep_buff[EEPROM_PWM] = i;
216 :
217 : /* LCD */
218 : IcdPosition( 0, 0 );
219 : /* 012345678. .abcdef 1 16 */
220 : IcdPrintf( "2 pwm = %03d ", 0);
221 : /* 01234567..89abcde.f 1 16 */
222 : IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ™,
223 : sensor_inp( Oxff ), startbar_get() ):
224 : break;
225 : }
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180 lcd_pattern 2 204
206 eep_buff[EEPROM_PWM] i
207 Sw1 i
211 SWO0 i
215 i eep_buff[EEPROM_PWM] SW1 Sw2
218 LCD PWM 2
11.4.4 speed

794 - void speed( int accele_ I, int accele r )

795 @ {
796 : unsigned long speed_max;
797 :
798 : speed_max = (unsigned long)(PWM_CYCLE-1) * eep_buff[EEPROM_PWM] / 100;
kit06.c speed_max
eep_buff[EEPROM_PWM] 0 100 100

eep_bufF[EEPROM_PWM]
100

speed_max  (PWM_CYCLE-1)x

eep_buff[EEPROM PWM] 75

speed_max = (PWM_CYCLE-1) * eep_buff[EEPROM_PWM] / 100
(24575 - 1) * 75 / 100

24574 * 75 / 100

18430
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12.1

) PWM

12.2

kit06

PWM

tr_14start.src

E-—3 Azsembly source file
o tr_1dztartarc car_printf2.c
El'a G ZOUrce fllE pnntf Scanf
..... % |:|EE|:I.C. 0 lcd2.c
----- =] car_printfdc LCD
----- Y eeprome switch.c
----- 4] led2c '
----- & switche b
----- E tr_1d.c eep.c
=23 Dependencies
..... % beeph eeprom.c
% eepromh EEP-ROM
|5 haa0dah tr 14.c
----- g ledZh
----- % switchh
12.3 tr 14.c
54 : /* */
55 @ /* */
56 : /* */
57 : void init( void );
58 : wvoid timer( unsigned long timer_set );
59 : int check_crossline( void );
60 : int check_rightline( void );
61 : int check_leftline( void );
62 : unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );
63 : unsigned char dipsw_get( void );
64 : unsigned char pushsw_get( void );
65 : unsigned char startbar_get( void );
66 : void led_out( unsigned char led );
67 - void speed( int accele_l, int accele_r );
68 : void handle( int angle );
69 : char unsigned bit_change( char unsigned in );
70 = int diff( int pwm );
71 :
72 /* */
73/ */
74 /* */
75 : unsigned long cnt0; /* timer */
76 - unsigned long cntl; /* main */
77 : int pattern; /* */
78 :
79 : /* EEP-ROM */
80 : int eep_buff[ EEP_ROM_SIZE ];
81 :
82 : /* */
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270 :
271
272
273 :
274
275 :
276 :
277 -
278 :
279 :
280 :
281 :
282 :
283 :
284
285 :
286 :
287 :
288 :
289 :
290 :
291 :
292 :
293 :
294 :
295 :
296 :
297 :
298 :
299 :
300 :
301 :
302 :
303 :
304 :
305 :
306 :
307 :
308 :
309 :
310 :
311 :
312 :
313 :
314 :
315 :
316 :
317 :
318 :
319 :
320 :
321 :
322 :
323 :
324 :
325 :
326 :
327 :
328 :
329 :
330 :
331 :
332 :
333 :
334 :
335 :
336 :
337 :
338 :
339 :
340 :
341 :
342 :
343 :
344

kit06

int angle_buff; /*

const revolution_difference[] = { /*
100, 99, 97, 96, 95,
93, 92, 91, 89, 88,
87, 86, 84, 83, 82,

*/

if( check_crossline() ) { /*
pattern = 21;

break;

}

1f( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;

}

1T( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
* N */
handle( 0 );
speed( 100 ,100 );
break;

case 0x04:
*
handle( 3 );
speed( 100 ,100 );
break;

—

case 0x06:
*

- */
handle( 10 );
speed( 80 ,diff(80) );
break;

case 0x07:
*
handle( 15 );

speed( 50 ,diff(50) );
break;

—

case 0x03:
/*
handle( 25 );
speed( 30 ,diff(30) );
pattern = 12;
break;

—

case 0x20:
*
handle( -3 );
speed( 100 ,100 );
break;

case 0x60:
* - */

handle( -10 );

speed( diff(80) ,80 );

break;

case 0xe0:
/*
handle( -15 );

speed( diff(50) ,50 ):
break;

—

case 0xc0:
*
handle( -25 );
speed( diff(30) ,30 );
pattern = 13;
break;

default:
break;

break;

*/

*/

*/

*/

*/

*/
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345 :

401 :
402 :
403 :
404 :
405 :
406 :
407 :
408 :
409 :
410 :
411 -
412
413 :
414
415 :
416 :
417
418 :
419 :
420 :
421
422
423 :
424
425 :
426 :
427
428 :
429 :
430 :
431 :
432 :
433 :
434
435 :
436 :
437 :
438 :
439 :
440 :

497
498 :
499 :
500 :
501 :
502 :
503 :
504 :
505 :
506 :
507 :
508 :
509 :
510 :
511 :
512 :
513 :
514 :
515 :
516 :
517 :
518 :
519 :
520 :
521 :
522 :
523 :
524 :
525 :
526 :
527 :
528 :
529 :
530 :
531 :

559 :
560 :

442 -
443 :
444 -

kit06

case 23:
/*

if( sensor_inp(MASK4_4)==0xf8 ) {
/* - */

*/

led_out( Ox1 );
handle( -38 );
speed( 10 ,50 );
pattern = 31;
cntl = 0;

break;

}
1T( sensor_inp(MASK4_4)==0x1f ) {
/* - */
led_out( 0x2 );
handle( 38 );
speed( 50 ,10 );
pattern = 41;
cntl = 0;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* */
handle( 0 )
speed( 40 ,40 );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/* */
handle( 8 )
speed( 40 ,diff(40) );
break;
case 0x20°
case 0x60:
case 0xe0:
case Och:
*/
handle( —8 );
speed( diff(40) ,40 );
break;

break;

case 53:

/* */
if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {

handle( 15 );

speed( 40 ,diff(40) );

pattern = 54

cntl = 0;

break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* */
handle( 0 )
speed( 40 ,40 );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/* */
handle( 8 )
speed( 40 ,diff(40) );
break;
case 0x20°
case 0x60:
case 0xe0:
case Och:
*/
handle( —8 );
speed( diff(40) ,40 );
break;
default:
break;

break;

case 63:
/* */
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561 :
562 :
563 :
564 :
565 :
566 :
567 :
568 :
569 :
570 :
571 :
572 :
573 :
574 :
575 :
576 :
577 :
578 :
579 :
580 :
581 :
582 :
583 :
584 :
585 :
586 :
587 :
588 :
589 :
590 :
591 :
592 :
593 :

837 :
838 :
839 :
840 :
841 :
842 :
843 :
844 :
845 :
846 :

866 :
867 :
868 :
869 :
870 :
871 :
872 :
873 :
874 :
875 :
876 :
8717 :
878 :
879 :
880 :
881 :
882 :
883 :
884 :
885 :
886 :

kit06

if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {
handle( -15 );
speed( diff(40) ,40 );
pattern = 64;
cntl = 0;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* - */
handle( 0 );
speed( 40 ,40 );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/* */
handle( 8 )
speed( 40 ,diff(40) );
break
case 0x20°
case 0x60:
case 0xe0:
case Och:
*/
handle( —8 );
speed( diff(40) ,40 );
break
default:
break;

}
break;

/

/*

/* -90 90

/* -90 90 0 90 90

*/
*/
*/

/
void handle( int angle )

angle_buff = angle; /*
1TU4_BRB = eep_| buff[EEPROM SERVO] - angle * HANDLE_STEP;

*/

I* * * * * * *

r* PWM PWM
r* PWM
r* PWM

/** Kk Kk Kk Kk Kk Kk

Ent diff( int pwm )
int ret;
if( pim >=0) {
/* PWM */

if( angle buff < 0 ) {
angle_buff = -angle_buff;

}

ret = revolution_difference[angle_buff] * pwm / 100;
} else {

/* PWM */

ret = pwm; /*

return ret;
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124

1241

70 @ int diff( int pwm );

diff diff difference
1242 handle
82 : /* */
83 : int angle_buff; /* */
angle buff
837 - /************************************************************************/
838 : /* */
839 : /* -90 90 */
840 : /* -90 90 0 90 90 */

841 - JrFrx Kkk K%k Kkk Kkk Kkk K%k Kkk KkK Kkk K%k *kFKK [

842 : wvoid handle( int angle )

843 : {

844 : angle_buff = angle; /* */
845 : ITU4_BRB = eep_buff[EEPROM_SERVO] - angle * HANDLE_STEP;

846 : }

844 angle_buff diff
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85 : const revolution_difference[] = { /* */
86 : 100, 99, 97, 96, 95,
87 : 93, 92, 91, 89, 88,
88 : 87, 86, 84, 83, 82,
89 : 81, 79, 78, 77, 76,
90 : 75, 73, 72, 71, 70,
91 : 69, 67, 66, 65, 64,
92 : 62, 61, 60, 59, 58,
93 : 56, 55, 54, 52, 51,
94 : 50, 48, 47, 46, 44,
95 : 43 };
revolution_difference const
RAM const ROM
H8/3048F-ONE ROM 128KB RAM 4KB RAM
RAM const
revolution_difference [] []
0
revolution_difference[ 0] = 100
revolution_difference[ 1] = 99
revolution_difference[ 2] = 97
revolution_difference[45] = 43
46
46
100
2 97 100 2
97 0 45
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1244 diff
866 - /************************************************************************ /
867 : /* PWM PWM */
868 : /* PWM */
869 : /* PWM */
870 - /************************************************************************ /
871 : int diff( int pwm )
872 : {
873 : int ret;
874 :
875 : if(pwm>=0) {
876 : /* PWM */
877 : if( angle_ buff < 0) {
878 : angle_buff = -angle_buff;
879 : }
880 : ret = revolution_difference[angle_buff] * pwm / 100;
881 : } else {
882 : /* PWM */
883 : ret = pwm; /* */
884 : }
885 : return ret;
886 : 1}
diff ( ) PWM ( ) PWM
angle buff
-25 PWM 60
875 -25 878
100
ret = revolution_difference[angle buff]
= revolution_difference[ 25 ]
= 69
100
ret = 69 * PWM 7/ 100
=69 * 60 / 100
=41

-25 () PWM 60 () PWM 41
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1245
handle( 15 );
handle 15
speed PWM 50% 50 diff(50)
diff
speed( 50 ,diff(50) );
1 1
diff(50)
revolution_difference[angle buff] * pwm / 100
= revolution_difference[15] * 50 / 100
=81 * 50 / 100
= 40
PWM
1246

23
Xls

] 2710 E) REE T FAD BR0 VLD F-RD) IO ANFH Ao

IDsd| SR | 4BBS - o- @ = £ 851 1P 00w
[MsPEwh < Bz uU|lE==EH9 %, @8 =E] O
Al =] =
A B o B[ B F =

1 W 01 75|m —F 4 — I — 2% A AL TS
Bl T 014]m <k Lok EA LTS

3

4 E rad 2 B i3 H /P31 00

5 0 0 100

f 1 007 | 10031 5 061 10101 59

7 2 0.035 5014 4944 5.084 57

8 3 0.052 3.341 3271 3411 96 < T >
s 4 0.070 2 504 2434 2574 g5

10 5 0.087 2. 001 1.531 2 071 93 T

11 & 0105 1.666 1,596 1.736 97

12 7 0122 1426 1.356 1.496 51

i3 g 0140 1046 1176 1316 89

14 5 0157 1105 1.035 1175 85 w

15 10 0174 0.593 0523 1.063 87

W T
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W=0.15m T=0.15m 0 45
al B C oD | E | F R
B w 045|m <4 — L —AFEA LTS
2 T 015|m —FLwF#EAALTIEN
=ik e
L = rad r2 r r3 1 /r3% 00
EES ] ] 100
et 1 07 5.558 8523 8673 =15)
L 2 0.035 4.258 4223 4373 a7
L 3 0.052 2.864 2.789 2.939 g5
8 4 0.070 2146 2.071 2.221 3
10 5 0.087 1.716 1.640 1.750 a2
ik G 0105 1.428 1.353 1.503 [=10]
R 7 0122 1.222 1147 1.257 [=15]
&3 5] 0140 1.068 05993 1143 a7
14 e 0157 05948 0873 1.023 a5
Eln 10 0174 0.851 0778 0928 a4
IHRE 11 0182 0772 0697 0847 82
E 12 0208 0708 0631 0781 81
BliEs 13 0.227 0650 0575 0725 78
ke 14 0.244 Q602 0527 0677 Fa
g 15 0.262 0560 0485 0635 76
2 16 0.27g 0523 0448 0598 75
22 17 0.257 0.4 0416 05668 #3
250 18 0314 0462 0387 0537 72
= 15 0.331 0436 0,361 0511 71
s 20 0,348 0412 0337 0487 A5
2k 21 0.366 0.3 03168 04668 a5}
Ea 22 0.384 037 0.298 0446 s}
2 23 0.401 0.354 0278 0429 65
28 | 24 0419 0.337 0.262 0412 64
50 25 12 0322 0.247 0.397 62
PIERCAL SE-LTEHIAFRS |
|ERoERe . [ B T nw- N OO EHE 48 &-2-A -
b vl
(@]
| WS 8RR 1 - B 7 E==EE9 %, ¥
1 _vj = - "BROUNDIGS0.01E" L
A B | © | b | E | F
1 |econet revolution differencel] { ft BE AP, HigEEZEFTE +/
2 \om, &8, 87, 4b, 43,
3 92, 80, 85, 87, 85,
4 24, 8%, 81, 74, 78,
5 e R
] 69, BB, BR, B5, B4,
= g i5).
7 B2, 61, 58, 68, b7, RARRLTHON
g B, hd 52, 51, 50, FAD,
9 43, 47, 45, 44, 4%, BIFR(DD..
10 41, 38, 38, 36, 35, SR {EDS N
11 33 1
12 L3 25 bOFE A )
HLE EIDETEREEL.
5 2 bSO
15 W A U
16
Al All -
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tr 14.c revolution_difference CTRL+M

COBILRE FHDr EFEEG VD oM e L7 =] x|

B Sl & R ||| S E e X oo = ®
revolution_difference
79 J# EEP-ROMEESE #f :I
g0 int eep_buff [ EEP_ROM_SIZE 1; =
51
B2 St B EEE i
g3 int angle_buff: Fe IRWAEN L F L Ao
54 —
g5 const revolution_differencel] = f AEAAEE. HERDIEESE
56 100, 98, 97, 95, 93,
57 92, 90, 88, 87, 85,
g5 84, 82, 81, 79, 78,
59 T, TH, T4, T, 71,
20 £9. B8, BE. B5. B4,
a1 £2. B1, 59, B8, 57,
oz 55, 54, 52, 51, &D,
23 48, 47, 45, 44, 42,
o4 41, 39, 38, 36, 25,
as a3 1
=1 1
a7 f*********HHH**HHH**HHH**HHH***HHH********************************************;’
95 LE Gl i e e WY f
a9 ,I‘IHHHGHHHHHHGHHH{HGHHH!HHHH!H!HHHH!H!HHHH!H?HHHH!HH{HGHHH?HHHH!HHﬂHHH!HHﬂHHH!HHGHHHHHHGHHHHHHGHGHHHHGHEHHHHH}H!HHH}H!HHHHHHHX
100 void main( woid )
101 {
102 int i, I: -
43 irmt led mratdtorn = 2=
] _"|_I
ol tr 4ok l
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13.1

13.2

SRk 15

Elﬁ

13.3

346 :
347 :
348 :
349 :
350 :
351 :
352 :
353 :
354 :
355 :
356 :
357 :
358 :
359 :
360 :
361 :
362 :
363 :
364 :
365 :
366 :
367 :
368 :
369 :
370 :
371 :
372 :
373 :
374 :
375 :
376 :
317

H-23 © source file

kit06

tr 15

25 PWM30%

tr_15start.src
fzzembly source file

car_printf2.c

T
; I:'EEF'":, Icd2.c
& car printiZ.c

LCD
4] eepromc itch
3 led2c switch.c
2] switchc
2] tr_15.c beep.c
Dependencies
=] besph eeprom.c
=] espromh EEP-ROM
=] h8_3048h tr 15.c
=] ledzh

% switchh

tr 15.c

case 12:
/* */
if( check_crossline() ) { /*
pattern = 21;
break;

}

1f( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;

1

1T( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3 3) ) {
case 0x06:
pattern = 11;
break;
case 0x03:
handle( 20 );
speed( 60, diff(60) );
break;
case 0x81:
handle( 25 );
speed( 50, diff(50) );
break;
case 0xcl:
case 0xc0:
handle( 30 );
speed( 40, diff(40) );
break;
case 0x60:
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printf

scanf

*/

*/

*/
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378 :
379 :
380 :
381 :
382 :
383 :
384 :
385 :
386 :
387 :
388 :
389 :
390 :
391 :
392 :
393 :
394 :
395 :
396 :
397 :
398 :
399 :
400 :
401 :
402 :
403 :
404 :
405 :
406 :
407 :
408 :
409 :
410 :
411 :
412 :
413 :
414 :
415 :
416 :
417 :
418 :
419 :
420 :

kit06

handle( 35 );
speed( 0, 0 );
break;

break;
case 13:
/*

if( check_crossline() ) {
pattern = 21;
break;

}
1T( check_rightline() ) {
pattern = 51;
break;

}

if( check_leftline() ) {
pattern = 61;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3 3) ) {

case 0x60:
pattern = 11;
break;
case 0xc0:
handle( -20 );
speed( diff(60), 60 );
break;
case 0x81:
handle( -25 );
speed( diff(50), 50 );
break;
case 0x83:
case 0x03:
handle( -30 );
speed( diff(40), 40 );
break;
case 0x06:
handle( -35 );
speed( 0, 0 );
break;

}
break;

*/

/*

/*
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134
134.1 12
PWM
PWM
O
0x06 y o5 8 11
O
0x03 20 60%
O &
. l 25 50%
oxcl 2
XC
0,
0x60 l 35 0%
0x03 1 4
0x60 PWM 0% 0x60 PWM
0% 0x60
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13.4.2 13
PWM
PWM
0x60 11
0xc0 -20 60%
0x81 -25 50%
0x83
- 0
0x03 30 40%
0x06 -35 0%
OxcO 1 4
0x06 PWM 0% 0x06 PWM
0% 0x06



kit06

14, tr 16 PWM
141
PWM
142
EI@ tr_16 tr 16start.src
Ella fizzembly source file
o tr_18startsre car_printf2.c
= Cls::uuru:e file printf scanf
..... % bEED.C. o lcd2.c
----- T car_printtdc LCD
""" 2] eeprome switch.c
----- 4] led2e '
----- E switch.c
----- £ tr16ic beep.c
=23 Dependencies
..... % beeph eeprom.c
..... % eepromh EEP-ROM
----- =] h8_3048h tr 16.c
----- =] Iledzh
----- % switchh
143 tr 16.c
47 /* EEP-ROM */
48 #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49
50 #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_PWM 0x03  /* PWM */
98 : / /
99 : /* */
100 : / /
101 : void main( void )
102 :
103 : int i, J;
104 : int Icd_pattern = 2;
105 :
106 : /* */
107 : init(); /* */
108 : set_ccr( 0x00 ); /* */
109 : initlcd(); /* LCD */
110 : initSwitch(); /* */
111 : initBeep(); /* */
112 : initEeprom(); /* EEP-ROM */
113 :
114 : /*EEP-ROM */
115 : 1T( readeeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
116 : /*
117 : 1D EEP-ROM
118 : 0x00 1D
119 : */
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120 :
121 :
122 :
123 :
124 :
125 :
126 :
127 :
128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142 :
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 -
172 :
173 :
174
175 :
176 :
177
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :

220 :
221 :
222
223 :

242
243 :

kit06

eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
eep_bufF[EEPROM_CURVE_PWM] = 50;
} else {
/* 2 */
for( 1=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ i ] = readEeprom( i );
}
/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0);
while( 1) {
switch( pattern ) {
/
0
1
11
12
13
21
22
23
31
32
41
42
51
52
53
54
61
62
63
64
/
case 0:
/* */
if( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */
}
pattern = 1;
cntl = 0;
break;
}
/* 4 */
1T( getSwrlag(sW_4) ) {
setBeepPattern( 0x8000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( 1, eep buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */
break;
3
/* 3 */
1f( getSwFlag(SW_3) ) {
Icd_pattern++;
if( lcd_pattern == 4 ) lcd_pattern = 1;
}
/* 2 */
1T( getSwrlag(SW_2) ) {
Icd_pattern--;
if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 3;
}
/* */
switch( lcd_pattern ) {
case 1:
/* */
break;
case 2:
/* PWM */
break;
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244 :
245 :
246 :
247 :
248 :
249 :
250 :
251 :
252 :
253 :
254 :
255 :
256 :
257 :
258 :
259 :
260 :
261 :
262 :
263 :
264 :
265 :
266 :
267 :
268 :
269 :
270 :
271 :
272 :
273 :
274

370 :
371 :
372 :
373 :
374 :
375 :
376 :
377 :
378 :
379 :
380 :
381 :
382 :
383 :
384 :
385 :
386 :
387 :
388 :
389 :
390 :
391 :
392 :
393 :
394 :
395 :
396 :
397 :
398 :
399 :
400 :
401 :
402 :
403 :
404 :
405 :
406 :
407 :
408 :
409 :
410 :
411 -
412 :
413 :
414 -
415 :
416 :
417
418 :
419 :
420 :
421 :
422
423 :
424
425 :
426 :

case 12:
/*

case 13:
/*

kit06

case 3:
/* PWM */

i = eep_bUFF[EEPROM_CURVE_PWM];

if( getSwFlag(SW_1) ) {
1+t
if( 1 >100 ) i = 100;

}
if( getSwFlag(SW_0) ) {

l__

if(i<0)i=0;
eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] =

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 0123456789ab. .def 1 16 */

lcdPrintf( "3 curve = %03d ",

i);

/* 01234567. .89abcde.f 1 16 */

lcdPrintf( “sensor=%02x bar=%d *

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

break;

}

if( cntl < 100 ) { /* LED */

led_out( 0x1 );
} else 1f( cntl < 200 ) {
led_out( 0x2 );

} else {
cntl = 0;
break;
*/
if( check_crossline() ) { /*
pattern = 21;
break;
i1T( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;
}
1T( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x06:
pattern = 11;
break;
case 0x03:
handle( 20 );
i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] ;
speed( i, diff(Q) );
break;
case 0x81:
handle( 25);
i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
speed( 1, diff(i) );
break;
case Oxcl:
case 0xc0:
handle( 30 );
i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
speed( 1, diff(i) );
break;
case 0x60:
handle( 35 );
speed( 0, 0);

break;
break;
*/
if( check_crossline() ) { /*
pattern = 21;
break;
}
1T( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;
iT( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x60:

*/

*/

*/

*/
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427 pattern = 11;
428 break;
429 case 0xc0:
430 handle( -20 );
431 i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
432 speed( diff(i), i );
433 break;
434 case 0x81:
435 handle( -25 );
436 i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] ;
437 : speed( diff(i), i );
438 break;
439 case Ox83:
440 case 0x03:
441 handle( -30 );
442 i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] ;
443 speed( diff(i), i );
444 break;
445 case 0x06:
446 handle( -35 );
447 speed( 0, 0);
448 break
449 }
450 break;
144
1441 EEP-ROM
47 : /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_PWM 0x03 /* PWM */
PWM EEP-ROM 0x02 0x03
EEPROM _CURVE_PWM
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03 EEPROM_CURVE_PWM PWM 50
0x04 OxOf
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114 : /*EEP-ROM */
115 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) != 0x2006 ) {
116 : /*
117 : ID EEP-ROM
118 : 0x00 ID
119 : */
120 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
121 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
122 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
123 : eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] = 50;
124 : } else {
125 : /* 2 */
126 : for( 1=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
127 : eep_buff[ 1 ] = readeeprom( i );
128 : }
129 : }
123 eep_buffEEPROM_CURVE_PWM]
1443
186 : /* 3 */
187 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
188 : Icd_pattern++;
189 : if( lcd_pattern == 4 ) lcd_pattern = 1;
190 : }
191 : /* 2 */
192 : if( getSwFlag(SW_ 2) ) {
193 : Icd_pattern--;
194 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 3;
195 : }
SW3 LCD SW 2 Icd pattern=3 PWM
189 lcd_pattern 4
194 lcd pattern 0
Icd_pattern

1

2 PWM

3 PWM
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197 : /* */

198 : switch( lcd_pattern ) {

244 : case 3:

245 : /* PWM */

246 : i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];

247 : if( getSwFlag(sw_1) ) {

248 : it++;

249 : if( i > 100 ) i = 100;

250 : }

251 : if( getSwFlag(Sw_0) ) {

252 : i—-;

253 : if(i<0)i=0;

254 : }

255 : eep_bufF[EEPROM_CURVE_PWM] = i;

256 :

257 : /* LCD */

258 : IcdPosition( 0, 0 );

259 : /* 0123456789ab..def 1 16 */
260 : IcdPrintf( "3 curve = %03d ", i );

261 : /* 01234567..89abcde.f 1 16 */
262 : IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ™,

263 : sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );
264 : break;

265 : }

198 lcd_pattern 3 244

246 eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] i

247 SW.1 i

251 SW.0 i

255 i eep_buffEEPROM_CURVE_PWM] SW1 SW2
258 LCD PWM 2
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1444 12
370 : case 12:
371 : /* */
372 : if( check crossline() ) { /* */
373 : pattern = 21;
374 : break;
375 : }
376 : if( check_rightline() ) { /* */
377 : pattern = 51;
378 : break;
379 : }
380 : if( check_leftline() ) { /* */
381 : pattern = 61;
382 : break;
383 : }
384 : switch( sensor_inp(MASK3 3) ) {
385 : case 0x06:
386 : pattern = 11;
387 : break;
388 : case 0x03:
389 : handle( 20 );
390 : i = eep buff[EEPROM_CURVE_PWM]:
391 : speed( i, diff(i) );
392 : break;
393 : case 0x81:
394 : handle( 25 );
395 : i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
396 : speed( i, diff(i) );
397 : break;
398 : case 0Oxcl:
399 : case 0xc0:
400 : handle( 30 );
401 : i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
402 : speed( i, diff(i) );
403 : break;
404 : case 0x60:
405 : handle( 35 );
406 : speed( 0, 0 );
407 : break;
408 : }
409 : break;
PWM eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] PWM
i speed
diff(i)
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1445
411 : case 13:
412 : /* */
413 : if( check crossline() ) { /* */
414 - pattern = 21;
415 : break;
416 : }
417 : if( check_rightline() ) { /* */
418 : pattern = 51;
419 : break;
420 : }
421 : if( check_leftline() ) { /* */
422 : pattern = 61;
423 : break;
424 }
425 : switch( sensor_inp(MASK3 3) ) {
426 : case 0x60:
427 pattern = 11;
428 : break;
429 : case 0xc0:
430 : handle( -20 );
431 : i = eep buff[EEPROM_CURVE_PWM]:
432 : speed( diff(i), i );
433 : break;
434 : case 0x81:
435 : handle( -25 );
436 : i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
437 : speed( diff(i), i );
438 : break;
439 : case 0x83:
440 : case 0x03:
441 : handle( -30 );
442 : i = eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM];
443 : speed( diff(i), i );
444 break;
445 : case 0x06:
446 : handle( -35 );
447 : speed( 0, 0 );
448 : break;
449 : }
450 : break;
PWM eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] PWM
i speed
diff(i) i
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15.1

15.2

T 17

tr 17

E-3 Azsembly source file

kit06

PWM

tr_17start.src

e tr 17start.src car_printf2.c
= G source file printf
""" % ':'EEF'-':_ lcd2.c
----- Q car_printf2.c LCD
""" 4] esprome switch.c
----- & lcd2c '
----- E switch.c
----- E tr 17 beep.c
=3 Dependencies
..... Eﬂ beeph eeprom.c
----- E] eepromh EEP-ROM
- |E] ha3048h tr17.c
----- =] Iledzh
----- % switchh
153 tr 17.c
47 : /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /*
52 : {#define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM
53 : #define EEPROM_CURVE_PWM 0x03 /* PWM
54 : #define EEPROM_CRANK_PWM 0x04 /* PWM
115 : /*EEP-ROM */
116 : 1T( readeeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
117 : /*
118 : 1D EEP-ROM
119 : 0x00 1D
120 : */
121 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
122 : eep_buFF[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
123 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
124 : eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] = 50;
125 : eep_buFF[EEPROM_CRANK_PWM] = 40:
126 : } else {
127 : /* 2 */
128 : for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
129 : eep_buff[ i ] = readEeprom( 1 );
130 :
131 : 3
132 :
133 : /* */
134 : handle( 0 );
135 : speed( 0, 0);
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136 :

137 : while( 1) {

138 : switch( pattern ) {

139 :

164 : case 0O:

165 : /* */

166 : if( pushsw_get() ) {

167 : setBeepPattern( 0xc000 );

168 : /* */

169 : for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
170 : writeEeprom( 1, eep buff[ 1 ] );
171 : while( !checkEeprom() ); /*
172 :

173 : pattern = 1;

174 : cntl = 0;

175 : break;

176 : }

177

178 : /* 4 */

179 : 1f( getSwFlag(SW_4) ) {

180 : setBeepPattern( 0x8000 );

181 : /* */

182 : for( i=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
183 : writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
184 : while( !checkEeprom() ); /*
185 : }

186 : break;

187 : }

188 : /* 3 */

189 : 1T( getSwrlag(SW_3) ) {

190 : Icd_pattern++;

191 : if( led_pattern == 5 ) lcd_pattern = 1;
192 : }

193 : /* 2 */

194 : 1f( getSwFlag(SW_2) ) {

195 : Icd_pattern--;

196 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 4;
197 : }

198 :

199 : /* */

200 : switch( lcd_pattern ) {

201 : case 1:

202 : /* */

222 : break;

223 :

224 : case 2:

225 : /* PWM */

244 : break;

245 :

246 : case 3:

247 : /* PWM */

266 : break;

267 :

268 : case 4:

269 : /* */
270 : i = eep_buff[EEPROM CRANK _PWMI;

271 : if( getSwFlag(SW_1) ) {

272 : 1++;

273 : if( i >100 ) i = 100;

274 : }

275 : 1f( getSwFIag(SW 0){

276 :

277 : |f(|<0)|—0

278 :

279 : eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] =

280 :

281 : /* LCD */

282 : IcdPosition( 0, 0 );

283 : /* 0123456789abcd. .f 1 16 */
284 : lcdPrintf( "4 crankpwm = %03d", i );
285 : /* 01234567 .8%abcde.f 1 ~16 */
286 : lcdPrintf( “sensor=%02x bar=%d *
287 : sensor_inp( Oxff ), startbar get() ):;
288 : break;

289 : }

290 :

291 : if( cntl < 100 ) { /* LED
292 : led out( 0x1 );

293 : } else if( cntl < 200 ) {

294 : led_out( 0x2 );

295 : } else {

296 : cntl = 0;

297 : }

298 : break;
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493 :
494
495 :
496 :
497
498 :
499 :
500 :
501 :
502 :
503 :
504 :
505 :
506 :
507 :
508 :
509 :
510 :
511 :
512 :
513 :
514 :
515 :
516 :
517 :
518 :
519 :
520 :
521 :
522 :
523 :
524 :
525 :
526 :
527 :
528 :
529 :
530 :
531 :
532 :
533 :
534 :
535 :
536 :
537 :

590 :
591 :
592 :
593 :
594 :
595 :
596 :
597 :
598 :
599 :
600 :
601 :
602 :
603 :
604 :
605 :
606 :
607 :
608 :
609 :
610 :
611 :
612 :
613 :
614 :
615 :
616 :
617 :
618 :
619 :
620 :
621 :
622 :
623 :
624 :
625 :
626 :

653 :
654 :
655 :

kit06

case 23:

/* */

i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] ;

if( sensor_inp(MASK4_4)==0xf8 ) {
/* - */
led_out( Ox1 );
handle( -38 );
speed( 10 ,50 );

pattern = 31;
cntl = 0;
break;
}
1T( sensor_inp(MASK4_4)==0x1f ) {
/* - */

led_out( 0x2 );
handle( 38 );
speed( 50 ,10 );
pattern = 41;
cntl = 0;

break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
* N */
handle( 0 );
speed( i ,I );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
* N */
handle( 8 );
speed( i ,diff(i) );
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
/*

handle( -8 ):
speed( diff(i) ,i );
break;

*/

break;

case 53:
/* */
if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {
handle( 15 );
speed( 40 ,diff(40) );
pattern = 54;
cntl = 0;
break;
}
i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
* N */
handle( 0 );
speed( i ,1 );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
* N */
handle( 8 );
speed( i ,diff(i) );
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
*

handle( -8 );
speed( diff(i) ,i );
break;

default:
break;

*/

break;

case 63:
/* */
if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {
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656 :
657 :
658 :
659 :
660 :
661 :
662 :
663 :
664 :
665 :
666 :
667 :
668 :
669 :
670 :
671 :
672 :
673 :
674 :
675 :
676 :
677 :
678 :
679 :
680 :
681 :
682 :
683 :
684 :
685 :
686 :
687 :
688 :

154

kit06

handle( -15 );

speed( diff(40) ,40 );
pattern = 64;

cntl = 0;

break;

}
i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
* N */
handle( 0 );
speed( i ,1 );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
* N */
handle( 8 );
speed( i ,diff(i) );
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
*

handle( -8 );
speed( diff(i) ,i );
break;

default:
break;

*/

}
break;

154.1 EEP-ROM

47 : /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_PWM 0x03 /* PWM */
54 : #define EEPROM_CRANK_PWM 0x04 /* PWM */
PWM EEP-ROM 0x03 0x04
EEPROM_CRANK PWM
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03 EEPROM_CURVE_PWM PWM 50
0x04 EEPROM_CRANK_PWM PWM 40
0x05 OxOf
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15.4.2 EEP-ROM

115 : /*EEP-ROM */
116 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) = 0x2006 ) {
117 - /*
118 : ID EEP-ROM
119 : 0x00 ID
120 : */
121 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
122 : eep_bufF[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
123 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
124 : eep_buff[EEPROM_CURVE_PWM] = 50;
125 : eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] = 40;
126 : } else {
127 : /* 2 */
128 : for( i=0; 1<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
129 : eep_buff[ 1 ] = readEeprom( i );
130 : }
131 : }
125 eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM]
15.4.3
188 : /* 3 */
189 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
190 : Icd_pattern++;
191 : if( lcd_pattern == 5 ) lcd_pattern = 1;
192 : }
193 : /* 2 */
194 : if( getSwFlag(SW_2) ) {
195 : Icd_pattern--;
196 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 4;
197 : }
SW3 LCD SW_2 Icd_pattern=4 PWM
191 Icd_pattern 5 1
196 lcd pattern 0
Icd_pattern

1

2 PWM

3 PWM

4 PWM
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199 : /* */

200 : switch( lcd_pattern ) {

268 : case 4:

269 : /* PWM */

270 : i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];

271 : if( getSwFlag(sW_1) ) {

272 : i++;

273 : if( i > 100 ) i = 100;

274 : }

275 : if( getSwFlag(SWw_0) ) {

276 : i--;

277 : ifCi<0)i=0;

278 : H

279 : eep_bufF[EEPROM_CRANK_PWM] = i;

280 :

281 : /* LCD */

282 : IcdPosition( 0, 0 );

283 : /* 0123456789abcd..f 1 16 */
284 : IcdPrintf( "4 crankpwm = %03d", i );

285 : /* 01234567..89abcde.f 1 16 */
286 : IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ™,

287 : sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );
288 : break;

289 : }

200 lcd_pattern 4 268

270 eep_buff[EEPROM_CRANK PWM] i

271 SW 1 i

275 SW0 i

279 i eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] SW1 SW2
282 LCD PWM 2
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1544 23
493 : case 23:
494 : /* */
495 : i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];
496 : if( sensor_inp(MASK4_4)==0xf8 ) {
497 : /* . */
498 : led out( Ox1 );
499 : handle( -38 );
500 : speed( 10 ,50 );
501 : pattern = 31;
502 : cntl = 0;
503 : break;
504 : }
505 : if( sensor_inp(MASK4 4)==0x1f ) {
506 : /* - */
507 : led_out( Ox2 );
508 : handle( 38 );
509 : speed( 50 ,10 );
510 : pattern = 41;
511 : cntl = 0;
512 : break;
513 : }
514 : switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
515 : case 0x00:
516 : /* - */
517 : handle( 0 );
518 : speed( 1 ,i );
519 : break;
520 : case 0x04:
521 : case 0x06:
522 : case 0x07:
523 : case 0x03:
524 : /* - */
525 : handle( 8 );
526 : speed( i ,diff(i) );
527 : break;
528 : case 0x20:
529 : case 0x60:
530 : case 0xe0:
531 : case 0xcO:
532 : /* - */
533 : handle( -8 );
534 : speed( diff(i) ,i );
535 : break;
536 : }
537 : break;
PWM eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] PWM
i speed PWM i
speed 40 eep_buff EEPROM_CRANK PWM]
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1545 53
590 : case 53:
591 : /* */
592 : if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {
593 : handle( 15 );
594 : speed( 40 ,diff(40) );
595 : pattern = 54;
596 : cntl = 0;
597 : break;
598 : }
599 : i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];
600 : switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
601 : case 0x00:
602 : /* - */
603 : handle( 0 );
604 : speed( i ,i );
605 : break;
606 : case 0x04:
607 : case 0x06:
608 : case 0x07:
609 : case 0x03:
610 : /* - */
611 : handle( 8 );
612 : speed( i ,diff(i) );
613 : break;
614 : case 0x20:
615 : case 0x60:
616 : case 0xe0:
617 : case 0xcO0:
618 : /* - */
619 : handle( -8 );
620 : speed( diff(i) ,i );
621 : break;
622 : default:
623 : break;
624 : }
625 : break;
PWM eep_bufffEEPROM_CRANK PWM] PWM
i speed PWM i
speed 40 eep_buff[EEPROM_CRANK PWM]
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15.4.6 63
653 : case 63:
654 : /* */
655 : if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {
656 : handle( -15 );
657 : speed( diff(40) ,40 );
658 : pattern = 64;
659 : cntl = 0;
660 : break;
661 : }
662 : i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];
663 : switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
664 : case 0x00:
665 : /* - */
666 : handle( 0 );
667 : speed( i ,i );
668 : break;
669 : case 0x04:
670 : case 0x06:
671 : case 0x07:
672 : case 0x03:
673 : /* - */
674 : handle( 8 );
675 : speed( i ,diff(i) );
676 : break;
677 : case 0x20:
678 : case 0x60:
679 : case 0xe0:
680 : case 0xcO0:
681 : /* - */
682 : handle( -8 );
683 : speed( diff(i) ,i );
684 : break;
685 : default:
686 : break;
687 : }
688 : break;
PWM eep_bufffEEPROM_CRANK PWM] PWM
i speed PWM i
speed 40 eep buff [ EEPROM_CRANK PWM]
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16. tr 21 10cm
16.1
PWM PWM
50ms
50ms
10cm
10cm 10cm ) 23
16.2
SR tr 21 tr 21start.src
=-id Aszembly source file
- tr Z1startsre car _printf2.c
253 O gource file printf scanf
""" Bl beep.c Icd2.c
----- ] car_printf2c
- LCD
----- Q EEOram.C .
_____ 3 led2c switch.c
----- ] switch.c
..... H tr e beep.c
=53 Dependencies
..... =] beeph eeprom.c
..... % eepramh EEP-ROM
----- E] ha2048h tr21.c
----- ] led2h
----- =] switchh
16.3 tr 21.c
99 : /* */
100 : int iTimerl0; /* */
101 : long IEncoderTotal ; /* */
102 : int iEncoderMax; /* */
103 : int iEncoder; /* */
104 : unsigned int uEncoderBuff; /* */
105 : long IEncoderLine; /* */
308 : case 1:
309 : /* */
310 : if( Istartbar_get() ) {
311 : /* */
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312 : iTimerl0 =0;

313 : IEncoderTotal = 0;

314 : iEncoderMax =0;

315 : iEncoder =0;

316 : led_out( 0x0 );

317 : pattern = 11;

318 : cntl = 0;

319 : break;

320 : }

321 : if(entl <50 ) { /* LED */
322 : led_out( Ox1 );

323 : } else 1f( cntl < 100 ) {

324 : led_out( 0x2 );

325 : } else {

326 : cntl = 0;

327 : }

328 : break;

488 : case 21:

489 : /* */
490 : IEncoderLine = IEncoderTotal;

491 : led_out( 0x3 );

492 : handle( 0 );

493 : speed( 0 ,0 );

494 : pattern = 22;

495 : cntl = 0;

496 : break;

497 :

498 : case 22:

499 : /* */

500 : if( IEncoderTotal-1EncoderLine >= 97 ) { /* 10cm */
501 : pattern = 23;

502 : cntl = 0;

503 : }

504 : break;

586 : case 51:

587 : /* */
588 : IEncoderLine = IEncoderTotal;

589 : led_out( Ox2 );

590 : handle( 0 );

591 : speed( 0 ,0 );

592 : pattern = 52;

593 : cntl = 0;

594 : break;

595 :

596 : case 52:

597 : /* */

598 : if( IEncoderTotal-1EncoderLine >= 97 ) { /* 10cm */
599 : pattern = 53;

600 : cntl = 0;

601 : }

602 : break;

650 : case 61:

651 : /* */
652 : IEncoderLine = IEncoderTotal;

653 : led_out( Ox1 );

654 : handle( 0 );

655 : speed( 0 ,0 );

656 : pattern = 62;

657 : cntl = 0;

658 : break;

659 :

660 : case 62:

661 : /* */

662 : if( IEncoderTotal-1EncoderLine >= 97 ) { /* 10cm */
663 : pattern = 63;

664 : cntl = 0;

665 : }

666 : break;

722 =/

723 : /* H8/3048F-ONE

724 1/

725 : void init( void )

726 1 {

727 /* 1/0 */

728 : P1DDR = Oxff;

729 : P2DDR = Oxff;

730 : P3DDR = 0x8e; /* EEP-ROM */
731 : P4DDR = Oxff; /* LCD */
732 : P5DDR = Oxff;
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733 :
734 :
735 :
736 :
737 :
738 :
739 :
740 :
741 :
742
743 :
744
745 :
746 :
747 :
748 :
749 :
750 :
751 :
752 :
753 :
754 :
755 :
756 :
757 :
758 :
759 :
760 :
761 :
762 :
763 :
764 :
765 :
766 :
767 :
768 :
769 :
770 :
771 -
772
773 :
774
775 :
776 :
777 -
778 :
779 :
780 :
781 :
782 :
783 :
784 :
785 :
786 :
787 :
788 :
789 :
790 :
791 :
792 :
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P6DDR
P8DDR
PODDR
PADDR
PBDR 0xc0;

PBDDR = Oxfe;

/* P7

0xf0;
Oxff;
0xe3;
0xf6;

/* 1TU0 1ms */
ITUO_TCR = O0x23;

ITUO_GRA = TIMER_CYCLE;
ITUO_IER = Ox01;

/* 1102 */
ITU2_TCR = 0x04;

/* 1TU3,4 PWM
ITU3_TCR = 0x23;

ITU_FCR 0x3e;

ITU3_GRA = PWM_CYCLE;
ITU3_GRB = ITU3_BRB
ITU4_GRA = ITU4_BRA
1TU4_GRB = ITU4_BRB
ITU_TOER = 0x38;

/* 1TV */
ITU_STR = 0x0d;

0;

}

/* CPU DIP SW

/* bit4,2:sw bit3:232c

/* 3:bar 0:

/*

/* PAO
*/
/*

r/* PWM
/* PWM

0;
SERVO_CENTER; /* PWM

Vol.3

*/

*/
*/

*/
*/

*/

*/
*/

*/

/
/* 1TU0

/
#pragma interrupt( interrupt_timer0 )
void interrupt_timer0( void )

unsigned int i;

ITUO_TSR &= Oxfe;
cntO++;
cntl++;

/* LCD 1ms
IcdShowProcess() ;
/*

switchProcess();
/*
beepProcess();

/* */
iTimerl0++;
if( iTimerl0 >= 10 ) {
iTimer10 = 0;
i = ITU2_CNT;

/*

iEncoder = i - uEncoderBuff;

IEncoderTotal += iEncoder;
if( iEncoder > iEncoderMax )

iEncoderMax = iEncoder;

uEncoderBuff = i;
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16.4
100
33mm
21 33x 3.14 103.62mm
100
103.62mm 100
Im
100 103.62mm 1000mm
965
1m/s 965
1m/s 10ms
1 965 0.01
9.65
im 965
im/s 10ms 0.65
1m/s 10ms 10
2m/s 19 3m/s 29
10ms
10ms
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16.5
16.5.1
99 : /* */
100 : int iTimerl0; /* */
101 : long IEncoderTotal ; /* */
102 : int iEncoderMax; /* */
103 : int iEncoder; /* */
104 : unsigned int uEncoderBuff; /* */
105 : long IEncoderLine; /* */
interrupt_timer0
I interrupt_timer0 1ms
iTimerl0 10ms L0ms 1ms 10
I1EncoderTotal long 21
iEncoderMax 10ms 10ms
iEncoder 10ms 10ms
uEncoderBuff ITU2 CNT main
IEncoderLine
16.5.2
308 : case 1:
309 : /* */
310 : if( Istartbar get() ) {
311 : /* */
312 : iTimerl0 = 0;
313 : IEncoderTotal = 0;
314 : iEncoderMax = 0;
315 : iEncoder = 0;
316 : led out( Ox0 );
317 : pattern = 11;
318 : cntl = 0;
319 : break;
320 : }
312 315
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16.5.3 21
488 : case 21:
489 : /* */
490 : IEncoderLine = IEncoderTotal;
491 : led_out( 0x3 );
492 : handle( 0 );
493 : speed( 0 ,0 );
494 : pattern = 22;
495 : cntl = 0;
496 : break;

IEncoderTotal IEncoderLine
IEncoderTotal |EncoderLine

rEncoderTotaI IEncoderLine

000RBRYOO O =

— [EncoderTotal

IEncoderLine — IEncoderTotal
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16.5.4 22
498 : case 22:
499 : /*
500 : if( 1EncoderTotal-1EncoderLine >= 97 ) { /* 10cm */
501 : pattern = 23;
502 : cntl = 0;
503 : }
504 : break;
500 10cm 1 2cm 3cm 2 2cm
7cm 10cm
IEncoderTotal- IEncoderLine >= 10cm
!
- >= 10cm
l
( >= 10cm
Im 965 10cm
Im 965 0.1m x
X 96.5
97 ( )
97 10cm 23

1 1
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16.55 51
586 : case 51:
587 : /* */
588 : IEncoderLine = IEncoderTotal;
589 : led_out( 0x2 );
590 : handle( 0 );
591 : speed( 0 ,0 );
592 : pattern = 52;
5903 : cntl = 0;
594 : break;

IEncoderTotal IEncoderLine
IEncoderTotal |EncoderLine

=

o

o

q—

IEncoderTotal [1EncoderLine

=

N

—

=

o — IEncoderTotal
o

S N I

, IEncoderLine — IEncoderTotal
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16.5.6 52
596 : case 52:
597 : /*
598 : if( 1EncoderTotal-1EncoderLine >= 97 ) { /* 10cm */
599 : pattern = 53;
600 : cntl = 0;
601 : }
602 : break;
598 10cm 1 2cm 3cm 2 2cm
7cm 10cm
IEncoderTotal- IEncoderLine >= 10cm
!
- >= 10cm
!
) >= 10cm
Im 965 10cm
Im 965 0.1m x
X 96.5
97
97 10cm 53
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16.5.7 61 62
650 : case 61:
651 : /* */
652 : IEncoderLine = IEncoderTotal;
653 : led_out( Ox1 );
654 : handle( 0 );
655 : speed( 0 ,0 );
656 : pattern = 62;
657 : cntl = 0;
658 : break;
659 :
660 : case 62:
661 : /* */
662 : if( 1EncoderTotal-1EncoderLine >= 97 ) { /* 10cm */
663 : pattern = 63;
664 : cntl = 0;
665 : }
666 : break;
61 62 51 52
652 62
662 10cm 63
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16.5.8 ITU
7 2 2 - /********************~k***************************************************/
723 : /* HB/3048F-0ONE */
T24 1 [FEEFERERKRkRkk ishaisiiaisiaisiaiahiaisiaisiaiaiaials ishaisiiaisiaiaiaishiaisiaisiaiaiaials ihaisiaiel 4
725 : void init( void )
726 - {
727 : /* 1/0 */
728 : P1DDR = Oxff;
729 : P2DDR = Oxff;
730 : P3DDR = 0x8e; /* EEP-ROM */
731 : P4DDR = Oxff; /* LCD */
732 : P5DDR = Oxff;
733 : P6DDR = 0xf0; /* CPU DIP SW */
734 : P8DDR = Oxff;
735 : PIODDR = 0xe3; /* bit4,2:sw bit3:232c */
736 : PADDR = 0xf6; /* 3:bar 0: */
737 : PBDR = 0xc0;
738 : PBDDR = Oxfe; /* Vol.3 */
739 : /* p7 */
740 :
741 : /* ITUO 1ms */
742 ITUO_TCR = 0x23;
743 : ITUO_GRA = TIMER_CYCLE;
744 ITUO_IER = 0x01;
745 :
746 : /* 1TU2 */
747 : ITU2_TCR = 0x04; /* PAO */
748 :
749 : /* 1TU3,4 PWM */
750 : ITU3_TCR = 0x23;
751 : ITU FCR = 0x3e;
752 : ITU3 GRA = PWM CYCLE; /* */
753 : ITU3 GRB = ITU3 BRB = 0; /* PWM */
754 ITU4 GRA = 1TU4 BRA = 0; /* PWM */
755 : ITU4 GRB = ITU4 BRB = SERVO_CENTER; /* PWM */
756 : ITU TOER = 0x38;
757 :
758 : /* 1TU */
759 : ITU_STR = 0x0d;
760 : }
736 A A  bit0
bit0 "o
A
7 6 5 4 3 2 1
A
PADDR " "o
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7 6 5 4 1
A
1111 0110 - Oxf6
747 ITU2 ITU2 TCR
ITU2.CNT
TCLKA (PAO)
PAO
ITU2 CNT ITU2 TCR 0x14
2
759 ITU ITU2
1659
762 1 [rFEERkkkkokkkkook koo koo dokokeok *kkkk )
763 : /* ITUO */
764 - /********~k***********~k*****~k*****************~k***************************/
765 - #pragma interrupt( interrupt_timerQ )
766 - void interrupt_timerO( void )
767 - {
768 : unsigned int i;
769 :
770 : ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
771 : cntO++;
772 : cntl++;
773 :
774 : /* LCD 1ms */
775 : IcdShowProcess();
776 : /* 1ms */
777 switchProcess();
778 : /* 1ms */
779 : beepProcess();
780 :
781 : /* */
782 : iTimerlO++;
783 : if( iTimerl0 >= 10 ) {
784 : iTimerl0 = 0;
785 : i = ITU2_CNT;
786 : iEncoder = i1 - uEncoderBuff;
787 : IEncoderTotal += iEncoder;
788 : if( iEncoder > iEncoderMax )
789 : iEncoderMax = iEncoder;
790 : uEncoderBuff = i;
791 : }
792 - }
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100 33mm
10cm
> o )16 21mm 24
10cm
o o )16 21mm 24
10cm
%o o )16 21mm 24
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17.1

17.2

R 22|

E-3 Azsembly source file
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tr 22tart.src

e tr_223tart.sru: car printfz_c
H-23 © source file printf
..... 4
%beel:'":_ - Icd2.c
----- T car_printtsc LCD
""" 2] eeprome switch.c
----- & led2c :
----- E switch.c
..... & tr22e beep.c
=3 Dependencies
..... % beeph eeprom.c
- |E] eepramh EEP-ROM
5] ha3048h tr 22.c
----- =] ledzh
----- % switchh
17.3 tr 22.c
47 - /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /*
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM
53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /*
54 : #define EEPROM_CRANK_PWM 0x04 /* PWM
55 :
56 = /* */
57 = /* */
58 : [/* */

59 : void init( void );

60 : void timer( unsigned long timer_set );

61 : int check _crossline( void );
62 : int check_rightline( void );
63 : int check_leftline( void );

64 : unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );
65 : unsigned char dipsw_get( void );

66 : unsigned char pushsw_get( void );

67 - unsigned char startbar_get( void );

68 : void led_out( unsigned char led );

69 : void speed( int accele_l, int accele_r );

70 = void speed2( int accele_l, int accele_r );

71 : void handle( int angle );

72 : char unsigned bit_change( char unsigned in );

73 : int diff( int pwm );
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108 :
109 :
110 :
111 :
112 :
113 :
114 :
115 :
116 :
117
118 :
119 :
120 :
121 :
122 :
123 :
124 :
125 :
126 :
127 :
128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142 :
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 :
172 :
173 :
174
175 :
176 :
177
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
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/
/*

/
void main( void )

int i, J;
int Icd_pattern = 2;
/* */
mnitQ; /* */
set_ccr( 0x00 ); /* */
initlcd(); /* LCD */
initSwitch(); /* */
initBeep(); /* */
initEeprom(); /* EEP-ROM */
/*EEP-ROM */
if( readEeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
/*
1D EEP-ROM
0x00 1D
*/
eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] = 40;
} else {
/* 2 */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ i ] = readEeprom( 1 );
}
/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0 );
while( 1) {
switch( pattern ) {
/
0
1
11
12
13
21
22
23
31
32
41
42
51
52
53
54
61
62
63
64
/
case 0:
/* */
1f( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( IcheckEeprom() ); /* */
}
pattern = 1;
cntl = 0;
break;
}
/* 4 */
1T( getSwrlag(SW_4) ) {
setBeepPattern( 0x8000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */

}
break;

A 3
if( getSwFlag(Sw_3) ) {

*/
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199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :
212 :
213 :
214
215 :
216 :
217
218 :
219 :
220 :
221 :
222
223
224 :
225 :
226 :
227 :
228 :
229 :
230 :
231 :
232 :
233 :
234
235 :
236 :
237
238 :
239 :
240 :
241
242 :
243 :
244
245 :
246 :
247
248 :
249 :
250 :
251 :
252 :
253 :
254 :
255 :
256 :
257 :
258 :
259 :
260 :
261 :
262 :
263 :
264 :
265 :
266 :
267 :
268 :
269 :
270 :
271 :
272 :
273 :
274 :
275 :
276 :
277 -
278 :
279 :
280 :
281 :
282 :
283 :
284 :
285 :
286 :
287 :
288 :
289 :
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Icd_patternt+;

if( lcd_pattern == 5 ) lcd_pattern = 1;
3
/* 2 */
1f( getSwFlag(SW_2) ) {

Icd_pattern--;

if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 4;
/* */
switch( lcd_pattern ) {
case 1:

/* */

i = eep_buff[EEPROM_SERVO];
if( getSwFlag(SW_1) ) {

1++;

if( i > 10000 ) i = 10000;

%f( getSwFIag(SW 0)){
|f( 1 <1000 ) i = 1000;

eep_bufF[EEPROM_SERVO] =
handle( 0 );

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 0123456789%a. .ef 1 16 */
IcdPrintf( "1 servo = %05d ", i1 );

/* 01234567 .8%abcde.f 17 16 */

IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d "'

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

break;

/<P %/

i = eep_buff[EEPROM_PWM];

if( getSwFlag(SW_1) ) {
1++;

if( 1 > 100 ) 1 = 100;

%f( getSwFlag(SW_0) ) {
:EE.<0)|_0

}
eep_buFF[EEPROM_PWN] =

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 012345678 .abcdef 1 16 */
IcdPrintf( "2 pwm = %03d |

i);
/* 01234567. .89abcde. T 1 16 */

IcdPrintf( “sensor=%02x bar=%d "

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

break;

case 3:

/* */
i = eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC];
if( getSwrlag(SW_1) ) {

i++;

if( i >100 ) i = 100;

}
1f( getSwFIag(SW 0){

|f( i<0)i=0;
eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] =

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 0123456789abcd. . 1 16 */
lcdPrintf( "3 curve enc =%03d", i );

/*0..234..678...f1 16 */
IcdPrintf( "%03d %03d %081d",

iEncoder, iEncoderMax,

break;

case 4:
/* PWM */
i = eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM];
if( getSwrlag(SW_1) ) {
1++;
if( 1 > 100 ) 1 = 100;
if( getSwFlag(SW_0) ) {
Fa
if(i<0)1=0;

}
eep_buFF[EEPROM_CRANK_PWM] =
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290 :
291 :
292 :
293 :
294 :
295 :
296 :
297 :
298 :
299 :
300 :
301 :
302 :
303 :
304 :
305 :
306 :
307 :

407 :
408 :
409 :
410 :
411 :
412
413 :
414 :
415 :
416 :
417
418 :
419 :
420 :
421 :
422 :
423 :
424 :
425 :
426 :
427 :
428 :
429 :
430 :
431 :
432 :
433 :
434 :
435 :
436 :
437
438 :
439 :
440 :
441 :
442

444
445
446
447
448 :
449
450 :
451 :
452
453 :
454
455 :
456 :
457
458 :
459 :
460 :
461 :
462 :
463 :
464
465 :
466 :
467 :
468 :
469 :
470 :
471
472 :
473
474
475
476 :

case 12:
/*

case 13:
/*

kit06

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 0123456789abcd..f 1 16 */
IcdPrintf( "4 crankpwm = %03d", i );

/* 01234567..89abcde.f 1 16 */
IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ",

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

break;

}

if( entl < 100 ) { /* LED
led_out( Ox1 );

} else if( cntl < 200 ) {
led_out( 0x2 );

} else {
cntl = 0;
break;
*/
if( check_crossline() ) { /*
pattern = 21;
break;
}
1f( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;
1T( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;
}
if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] ) {
/* PWM
setBeepPattern( 0xc000 );
i=0;
} else {
i = 60;
}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x06:
pattern = 11;
break;
case 0x03:
handle( 20 );
speed2( i, diff(i) );
break;
case 0x81:
handle( 25 );
speed2( i, diff(i) );
break;
case Oxcl:
case 0xc0:
handle( 30 );
speed2( i, diff(i) );
break;
case 0x60:
handle( 35 );
speed2( 0, 0 );
break;
break;
*/
if( check_crossline() ) { /*
pattern = 21;
break;
}
1f( check_rightline() ) { /*
pattern = 51;
break;
1T( check_leftline() ) { /*
pattern = 61;
break;
}
if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] ) {
/* PWM

setBeepPattern( 0xc000 );
i=0;
} else {

i = 60;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x60:

pattern = 11;

break;
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477
478 :
479 :
480 :
481 :
482 :
483 :
484 :
485 :
486 :
487 :
488 :
489 :
490 :
491 :
492
493 :
494
495 :

973 :
974 :
975 :
976 :
977 :
978 :
979 :
980 :
981 :
982 :
983 :
984 :
985 :
986 :
987 :
988 :
989 :
990 :
991 :
992 :
993 :
994 :
995 :
996 :
997 :
998 :
999 :
1000 :
1001 :
1002 :
1003 :
1004 :
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case 0xc0:
handle( -20 );
speed2( diff(i), i );
break;

case 0x81:
handle( -25 );
speed2( diff(i), i );
break;

case 0x83:

case 0x03:
handle( -30 );
speed2( diff(i), i );
break;

case 0x06:
handle( -35 );
speed2( 0, 0 );
break;

break;

/*

2

:-100 100 , :-100 100
0 100 100% -100 100%

[

Kk Kk Kk Kk

void speed2( int accele_l, int accele_r )
{

}

unsigned long speed_max;

speed_max = PWM_CYCLE - 1;

/*

*/

if( accele_ 1 >=0) {

PBDR &= Oxfb;
ITU3_BRB = speed max * accele_l /7 100;

} else

}
/*

PBDR |= Ox04;
accele_l = -accele_I;
ITU3_BRB = speed max * accele_l 7/ 100;

*/

ifCacceler >=0) {

PBDR &= Oxf7;
1TU4 BRA = speed max * accele_r / 100;

} else

}

PBDR |= 0x08;
accele_r = -accele_r;
1TU4 BRA = speed max * accele_r / 100;

- 115 -



kit06

174
1741 EEP-ROM
47 : /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */
54 : #define EEPROM_CRANK_PWM 0x04 /* PWM */
PWM EEP-ROM 0x03 PWM
EEPROM_CURVE_PWM
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03 EEPROM_CURVE_ENC 10
0x04 EEPROM_CRANK_PWM PWM 40
0x05 OxOf
1742 EEP-ROM
124 : /*EEP-ROM */
125 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) = 0x2006 ) {
126 : /*
127 : ID EEP-ROM
128 : 0x00 ID
129 : */
130 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
131 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
132 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
133 : eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
134 : eep_buff[EEPROM_CRANK_PWM] = 40;
135 : } else {
136 : /* 2 */
137 : for( 1=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
138 : eep_buff[ 1 ] = readeeprom( i );
139 : }
140 : }
133 eep_buff[EEPROM_CURVE _ENC]
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1743
197 : /* 3 */
198 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
199 : Icd_pattern++;
200 : if( lcd_pattern == 5 ) lcd pattern = 1;
201 : }
202 : /* 2 */
203 : if( getSwFlag(SW_ 2) ) {
204 : Icd_pattern--;
205 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd pattern = 4;
206 : }
SW 3 SW 2 Icd_pattern=3 PWM
lcd_pattern
1
2 PWM
3
4 PWM
208 : /* */
209 : switch( lcd_pattern ) {
210 : case 1:
211 : /* */
231 : break;
232 :
233 : case 2:
234 : /* PWM */
253 : break;
254 :
255 : case 3:
256 : /* */
257 : i = eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC];
258 : if( getSwFlag(SWw_1) ) {
259 : itt;
260 : if(i>100) i = 100;
261 : }
262 : if( getSwFlag(SW_0) ) {
263 : i—-;
264 : if(i<0)i=0;
265 : }
266 : eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 1i;
267 :
268 : /* LCD */
269 : IcdPosition( 0, 0 );
270 : /* 0123456789abcd..f 1 16 */
271 : IcdPrintf( "3 curve enc =%03d", i );
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272 : /*0..234..678...f1 16 */

273 : IcdPrintf( "%03d %03d %081d",

274 : iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
275 : break;

276 :

277 - case 4:

297 : break;
298 : }

209 lcd pattern 3 255

257 eep_buff[EEPROM_CURVE ENC] i

258 SW 1 i

262 SW 0 i

266 i eep_buff[EEPROM_CURVE _ENC] SW1 SW2

269 LCD 2

lcd_pattern 3

SW1 SWO
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1744 12
407 : case 12:
408 : /* */
409 : if( check crossline() ) { /* */
410 : pattern = 21;
411 : break;
412 : }
413 : if( check_rightline() ) { /* */
414 : pattern = 51;
415 : break;
416 : }
417 : if( check_leftline() ) { /* */
418 : pattern = 61;
419 : break;
420 : }
421 : if( iEncoder >= eep_ buff[EEPROM_CURVE_ENC] ) {
422 : /* PWM */
423 : setBeepPattern( 0xc000 );
424 : i=0;
425 : } else {
426 : i =60;
427 : }
428 : switch( sensor_inp(MASK3 3) ) {
429 : case 0x06:
430 : pattern = 11;
431 : break;
432 : case 0x03:
433 : handle( 20 );
434 : speed2( i, diff(i) );
435 : break;
436 : case 0x81:
437 : handle( 25 );
438 : speed2( i, diff(i) );
439 : break;
440 : case 0Oxcl:
441 : case 0xcO:
442 : handle( 30 );
443 : speed2( i, diff(i) );
444 break;
445 : case 0x60:
446 : handle( 35 );
447 : speed2( 0, 0 );
448 : break;
449 : }
450 : break;
421 iEncoder eep_buff EEPROM_CURVE_ENC]
PWM 0% (424
) PWM 60% (426 ) speed
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eep_buffEEPROM_CURVE_PWM]
10ms 9.65
eep buff EEPROM CURVE PWM] 10 9.65
60%
im/s  9.65 2m/s X
19.30 19

10ms

2m/s

19

1m/s

1m/s

PWM

0%

1m/s
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17.45 speed2

973 - /************************************************************************/
974 = /* 2 */
975 = /* :-100 100 , :-100 100 */
976 : /* 0 100 100% -100 100% */
977 = /* */
978 - /************************************************************************/

979 : wvoid speed2( int accele_I, int accele r )

980 : {

981 : unsigned long speed_max;

982 :

983 : speed_max = PWM_CYCLE - 1;

984 :

985 : /* */

986 : if( accele 1 >=0) {

987 : PBDR &= Oxfb;

988 : ITU3 BRB = speed_max * accele_l / 100;

989 : ¥} else {

990 : PBDR |= 0x04;

991 : accele 1 = -accele I;

992 : ITU3 BRB = speed_max * accele_1 / 100;

993 : }

994 :

995 : /* */

996 : if( accele r >=0) {

997 : PBDR &= 0xf7;

998 : ITU4 BRA = speed_max * accele_r / 100;

999 : ¥} else {

1000 : PBDR |= 0x08;

1001 : accele r = -accele_r;

1002 : ITU4 BRA = speed_max * accele_r / 100;

1003 : }

1004 : }

speed ... Speed?2 2

speed
speed x eep_buff[EEPROM PWM] + 100 PWM

eep_buff[EEPROM_PWM]
eep_buff[EEPROM_PWM] speed
PWM speed?2 983 PWM
eep_bufffEEPROM_PWM]
speed2 PWM
speed2

70
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1746 13
452 : case 13:
453 : /* */
454 : if( check_crossline() ) { /* */
455 : pattern = 21;
456 : break;
457 }
458 : if( check_rightline() ) { /* */
459 : pattern = 51;
460 : break;
461 : }
462 : if( check_leftline() ) { /* */
463 : pattern = 61;
464 : break;
465 : }
466 : if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] ) {
467 : /* PWM */
468 : setBeepPattern( 0xc000 );
469 : i=0;
470 : } else {
471 : i = 60;
472 : }
473 : switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
474 - case 0x60:
475 : pattern = 11;
476 : break;
477 : case 0xcO:
478 : handle( -20 );
479 : speed2( diff(i), i );
480 : break;
481 : case 0x81:
482 : handle( -25 );
483 : speed2( diff(i), i );
484 : break;
485 : case 0x83:
486 : case 0x03:
487 : handle( -30 );
488 : speed2( diff(i), i );
489 : break;
490 : case 0x06:
491 : handle( -35 );
492 : speed2( 0, 0 );
493 : break;
494 : }
495 : break;
466 iEncoder eep_buff EEPROM_CURVE_ENC]
PWM 0% (469
) PWM 60% 471 ) i speed?2
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175
100 33mm

10cm

> o )16 21mm 24
10cm

o7 o )16 21mm 24
10cm

o v )16 21mm 24
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18.

18.1

18.2

tr 23
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tr 23tart.src

Ela fzzembly zource file
s tr_23startsrc car_printf2.c
[—]'a C =ource file pnntf scanf
""" % ':'EEF'-':_ lcd2.c
----- Q car_printfZc LCD
""" 4] esprome switch.c
----- & Icd2c '
----- E switch.c
..... 3 w23 beep.c
=23 Dependencies
..... % beeph eeprom.c
..... % eepramh EEP-ROM
..... =] h8_3048h tr 23.c
----- =] Iedzh
----- % switchh
18.3 tr 23.c
47 - /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : {#define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */
54 : #define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /* */
108 : / /
109 : /* */
110 = / /
111 : void main( void )
112 : {
113 : int i, J;
114 : int Icd_pattern = 2;
115 :
116 : /* */
117 - initQ); /* */
118 : set_ccr( 0x00 ); /* */
119 : initlcdQ; /* LCD */
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120 :
121 :
122 :
123 :
124 :
125 :
126 :
127 :
128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142 :
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 -
172 :
173 :
174
175 :
176 :
177
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :

initSwit
initBeep
initEepr

/*EEP-RO
if( read
/*

eep_buff[EEPROM_CHECK]
eep_buff[EEPROV_SERVO]
eep_bufF[EEPROM_PWM]
eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC]
eep_bufF[EEPROM_CRANK_ENC]

} else {
/* 2
for(

}

/*
handle(
speed( 0

kit06

chQ; /* */
(); /* */
onQ); /* EEP-ROM */
M */
Eeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
EEP-ROM
1D

0x2006;
SERVO_CENTER;
10:

10;

*/
1=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ 1 ] = readEeprom( 1 );

*/
0);
» 0);

while( 1) {

switch(

pattern ) {

case 0:
/*
if(

/*
if(

/*

*/
pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */

}

pattern = 1;
cntl = 0;
break;

4 */
getSwFlag(SWw_4) ) {
setBeepPattern( 0x8000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkkeprom() ); /* */

break;
3 */
getSwFlag(SWw_3) ) {

Icd_pattern++;
if( lcd_pattern == 5 ) lcd_pattern

1"
[N

2 */
getSwFlag(SW_2) ) {
Icd_pattern--;
if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern

"
N

*/

switch( lcd_pattern ) {
case 1:
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211 :
212 :
213 :
214
215 :
216 :
217 :
218 :
219 :
220 :
221 :
222
223 :
224 :
225 :
226 :
227 :
228 :
229 :
230 :
231 :
232 :
233 :
234
235 :
236 :
237
238 :
239 :
240 :
241
242 :
243 :
244
245 :
246 :
247
248 :
249 :
250 :
251 :
252 :
253 :
254 :
255 :
256 :
257 :
258 :
259 :
260 :
261 :
262 :
263 :
264 :
265 :
266 :
267 :
268 :
269 :
270 :
271 :
272 :
273 :
274
275 :
276 :
277 :
278 :
279 :
280 :
281 :
282 :
283 :
284 :
285 :
286 :
287 :
288 :
289 :
290 :
291 :
292 :
293 :
294 :
295 :
296 :
297 :
298 :
299 :
300 :
301 :

kit06

/* */
i = eep_buff[EEPROM_SERVO];
|f( getSwFlag(sw_1) ) {
1++;
if( i > 10000 ) i = 10000;

%f( getSwFIag(SW 0)){
|f( 1 <1000 ) i = 1000;

}
eep_bufF[EEPROM_SERVO] =
handle( 0 );

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 0123456789%a. .ef 116 */
IcdPrintf( "1 servo = %05d ", i );

/* 01234567..89abcde.f 1 16 */
IcdPrintf( "sensor=%02x bar=%d ",

sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

break;

/<P %/

i = eep_buff[EEPROM_PWM];
if( getSwFlag(SW_1) ) {
14+

if( 1 > 100 ) 1 = 100;

%f( getSwFlag(SW_0) ) {
iFCi<0)i=o;

}
eep_buFF[EEPROM_PWN] =

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 012345678. .abcdef 1 16 */
IcdPrintf( "2 pwm = %03d Y,1);

/* 01234567 .89abcde . 116 */
chPrlntf( 'sensor=%02x bar=%d "
break sensor_inp( Oxff ), startbar_get() );

reak;

case 3:

case 4:
/*

if(

/* */
i = eep_buFF[EEPROM_CURVE_ENC];
if( getSwFlag(SW_1)") {

14+

if(i > 100 ) i = 100;

%f( getSwFlag(sW_0) ) {
:%E i<0)i=o;

eep_bufF[EEPROM_CURVE_ENC] =

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );

/* 0123456789abed. . 1 16 */
IcdPrintf( "3 curve enc =%03d", i );

/* 0..234..678...f1 16 */
IcdPrintf( "%03d %03d %081d",

iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );

break;

*/
i = eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC];

if( getSwrlag(SW_1) ) {

1++;

if( 1 >100 ) i = 100;

1
1f( getSwFlag(SW_0) ) {

i--:

ifCi<0)i=0;
eep_bufF[EEPROM_CRANK_ENC] =

/* LCD */
IcdPosition( 0, 0 );
/* 0123456789abcd f1 16 */
IcdPrintf( "4 crank enc =%03d", i );
/* 0..234..678...F1 16 */
chPrlntf( "%03d %03d %08Id"
break iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
reak;

cntl < 100 ) { /* LED */
led_out( 0x1 );
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303 :
304 :
305 :
306 :
307 :

515 :
516 :
517 :
518 :
519 :
520 :
521 :
522 :
523 :
524 :
525 :
526 :
527 :
528 :
529 :
530 :
531 :
532 :
533 :
534 :
535 :
536 :
537 :
538 :
539 :
540 :
541 :
542 :
543 :
544 :
545 :
546 :
547 :
548 :
549 :
550 :
551 :
552 :
553 :
554 :
555 :
556 :
557 :
558 :
559 :
560 :
561 :
562 :
563 :

617 :
618 :
619 :
620 :
621 :
622 :
623 :
624 :
625 :
626 :
627 :
628 :
629 :
630 :
631 :
632 :
633 :
634 :
635 :
636 :
637 :
638 :
639 :
640 :
641 :
642 :
643 :
644 :
645 :
646 :
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} else if( cntl < 200 ) {
led_out( 0x2 );

}
break;

case 23:
/* */
if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {
iz=o0:

_0’
} else {
i=170;

}

1T( sensor_inp(MASK4_4)==0xf8 ) {
/* - */

led_out( 0x1 );

handle( -38 );

speed( 10 ,50 );

pattern = 31;

cntl = 0;

break;

}
1T( sensor_inp(MASK4_4)==0x1f ) {
/* - */
led_out( 0x2 );
handle( 38 );
speed( 50 ,10 );
pattern = 41;
cntl = 0;
break;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:

/* - */
handle( 0 );
speed2( i ,i );

break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/* - */
handle( 8 );
speed2( i ,diff(i) );
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
* N */
handle( -8 );
speed2( diff(i) ,i );
break;

break;

case 53:

/* */
if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {

handle( 15 );

speed( 40 ,diff(40) );

pattern = 54;

cntl = 0;

break;

1
if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {
i=0;

} else_{ ’
i=70;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* - */
handle( 0 )
speed2( i ,
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/*
handle(
speed2(
break;
case 0x20:
case 0x60:

%);

. */
8);
i Ldiff(i) );
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648 :
649 :
650 :
651 :
652 :
653 :
654 :
655 :
656 :

685 :
686 :
687 :
688 :
689 :
690 :
691 :
692 :
693 :
694 :
695 :
696 :
697 :
698 :
699 :
700 :
701 :
702 :
703 :
704 :
705 :
706 :
707
708 :
709 :
710 :
711 :
712 :
713
714
715 :
716 :
717
718 :
719 :
720 :
721 :
722
723
724 :
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case 0xe0:

case 0xc0:
/* - */
handle( -8 );
speed2( diff(i) ,i );
break;

default:
break;

break;

case 63:

/* */
if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {

handle( -15 );

speed( diff(40) ,40 );

pattern = 64;

cntl = 0;

break;

1
if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {
i=0;

} else { ’
i=70;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* - */
handle( 0 );
speed2( i ,i );
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/*
handle(
speed2(
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
*

R */
8);
i Ldiff(i) );

N */
handle( -8 );
speed2( diff(i) ,i );
break;

default:
break;

break;
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184
18.41 EEP-ROM
47 - /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */
54 : #define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /* */
0x04 EEPROM_CRANK_PWM PWM
0x04
EEPROM_CRANK_ENC
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03 EEPROM_CURVE_ENC 10
0x04 EEPROM_CRANK_ENC 10
0x05  OxOf
18.4.2 EEP-ROM
124 : /*EEP-ROM */
125 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) = 0x2006 ) {
126 : /*
127 : ID EEP-ROM
128 : 0x00 ID
129 : */
130 : eep_bufF[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
131 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
132 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
133 : eep_bufF[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
134 : eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] = 10;
135 : ¥} else {
136 : /* 2 */
137 : for( i=0; 1<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
138 : eep_buff[ 1 ] = readEeprom( i );
139 : }
140 : }
134 eep_bufffEEPROM_CRNAK_PWM] eep_bufffEEPROM_CRANK _ENC]
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18.4.3
Icd pattern 4 PWM
Icd_pattern
1
2 PWM
3
4 PWM
208 : /* */
209 : switch( lcd_pattern ) {
277 : case 4:
278 : /* */
279 : i = eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC];
280 : if( getSwFlag(sW_1) ) {
281 : i++;
282 : if( i > 100 ) i = 100;
283 : H
284 : if( getSwFlag(SWw_0) ) {
285 : i--;
286 : ifCi<0)i=0;
287 : }
288 : eep_bufF[EEPROM_CRANK_ENC] = i;
289 :
290 : /* LCD */
291 : IcdPosition( 0, 0 );
292 : /* 0123456789abcd..f 1 16 */
293 : IcdPrintf( "4 crank enc =%03d", i );
294 : /*0..234..678...f1 16 */
295 : IcdPrintf( "%03d %03d %081d",
296 : iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
297 : break;
298 : }
209 lcd_pattern 4 277
279 eep_bufffEEPROM_CRANK _ENC] i
280 SW 1 i
284 SW 0 i
288 i eep_buff[EEPROM_CRANK _ENC] SW1 SW2
291 LCD 2
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1844 23
515 : case 23:
516 : /* */
517 : if( iEncoder >= eep_ buff[EEPROM_CRANK ENC] ) {
518 : i=0;
519 : } else {
520 : i =70;
521 : }
522 : if( sensor_inp(MASK4_4)==0xf8 ) {
523 : /* - */
524 : led out( Ox1 );
525 : handle( -38 );
526 : speed( 10 ,50 );
527 : pattern = 31;
528 : cntl = 0;
529 : break;
530 : }
531 : if( sensor_inp(MASK4 4)==0x1f ) {
532 : /* - */
533 : led_out( Ox2 );
534 : handle( 38 );
535 : speed( 50 ,10 );
536 : pattern = 41;
537 : cntl = 0;
538 : break;
539 : }
540 : switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
541 : case 0x00:
542 : /* - */
543 : handle( 0 );
544 : speed2( i ,i );
545 : break;
546 : case 0x04:
547 : case 0x06:
548 : case 0x07:
549 : case 0x03:
550 : /* . */
551 : handle( 8 );
552 : speed2( i ,diff(Q) );
553 : break;
554 : case 0x20:
555 : case 0x60:
556 : case 0xe0:
557 : case 0xcO:
558 : /* - */
559 : handle( -8 );
560 : speed2( diff(i) ,i);
561 : break;
562 : }
563 : break;
517 iEncoder eep_buff[EEPROM_CRANK _ENC]
518 i 0 520 i 70
i speed PWM 0%
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PWM 70%
im/s 10ms 9.75
10 im/s PWM 0% m/s PWM 70%
speed PWM speed?
18.4.5 53
23
18.4.6 63
23
185
100 33mm
10cm
509 o1 )16 21mm 24
10cm
611 o1 )16 21mm 24
10cm
679 o )16 21mm 24
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19.1

19.2

tr 24

tr 23.c

- gma

kit06

tr_ 24tart.src

=43 Assembly zource file
e tr_2dztartsrc car_printf2.c
[—:l'a G Z0OUrce fllE pnntf Scanf
""" % beep.c Icd2.c
----- & car printfZc LCD
----- Y eeprome switch.c
----- & led2c '
----- &) switche
----- E tr_2.e beep.c
=3 Dependencies
..... % beeph eeprom.c
- |E] eepromh EEP-ROM
5] haa0dah tr 24.c
----- ] Ied2h
----- % switchh
19.3 tr 24.c
47 - /* EEP-ROM */
48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */
54 : #define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /* */
55 : #define EEPROM_CRANK2_ENC  0x05 /* 2*/
109 = / /
110 = /* */
111 =/ /
112 : void main( void )
113 :
114 : int i, j;
115 : int Icd_pattern = 2;
116 :
117 : /* */
118 : initQ; /* */
119 : set_ccr( 0x00 ); /* */
120 : initlcd(); /* LCD */
121 : initSwitchQ; /* */
122 : initBeep(); /* */
123 : initEeprom(); /* EEP-ROM */
124 :
125 : /*EEP-ROM */
126 : 1T( readeeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
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128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 -
172
173 :
174
175 :
176 :
177
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :

301 :
302 :
303 :
304 :
305 :

kit06

/*

1D EEP-ROM
0x00 1D

*/

eep_buff[EEPROM_CHECK]

eep_buff[EEPROM_SERVO]

eep_buff[EEPROM_PWM]

eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC]

eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC]

eep_bufF[EEPROM_CRANK2_ENC]
} else {

/* 2

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {

eep_buff[ i ] = readEeprom( i );

10:
10;
15;

}

/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0);

while( 1) {
switch( pattern ) {

0x2006;
SERVO_CENTER;

*/

case 0:
/* */
if( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {

writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );

while( !checkEeprom() ); /*

}

pattern = 1;
cntl = 0;
break;

/* 4 */

1T( getSwrlag(SW_4) ) {
setBeepPattern( 0x8000 );
/* */

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {

writeEeprom( 1, eep buff[ 1 ] );

while( !checkEeprom() ); /*
break;
/* 3 */

1f( getSwFlag(SW_3) ) {
Icd_pattern++;

if( lcd_pattern == 6 ) lcd_pattern

2 */
1T( getSwrlag(SW_2) ) {
Icd_pattern--;

if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern

* */

switch( lcd_pattern ) {

case 5:
/*
i = eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC];
if( getSwFlag(SW_1) ) {
i++;

1"
[N

1"
a1
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306 : if( 1 >100 ) i = 100;

307 : }

308 : if( getSwFlag(SW_0) ) {

309 : 1--;

310 : ifCi<0)i=0;

311 : }

312 : eep_bufFF[EEPROM_CRANK2_ENC] = i

313 :

314 : /* LCD */

315 : IcdPosition( 0, 0 );

316 : /* 0123456789abcd. . f 1 16 */
317 : lcdPrintf( "5 crank enc2=%03d", i );

318 : /* 0..234..678...F1 16 */
319 : chPrlntf( "%03d %03d %08Id"

320 : iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
321 : break;

322 : }

323 :

324 : if( entl < 100 ) { /* LED */
325 : led_out( Ox1 );

326 : } else 1f( cntl < 200 ) {

327 : led_out( 0x2 );

328 : } else {

329 : cntl = 0;

330 : }

331 : break;

539 : case 23:

540 : /* */
541 : if( |Encoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC] ) {
542 : i=-70;

543 : } else |f( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {
544 : i=0;

545 : } else {

546 : i=170;

547 : }

548 : 1T( sensor_inp(MASK4_4)==0xf8 ) {

549 : /* - */
550 : led_out( Ox1 );

551 : handle( -38 );

552 : speed( 10 ,50 );

553 : pattern = 31;

554 : cntl = 0;

555 : break;

556 : }

557 : 1T( sensor_inp(MASK4_4)==0x1f ) {

558 : /* - */
559 : led_out( 0x2 );

560 : handle( 38 );

561 : speed( 50 ,10 );

562 : pattern = 41;

563 : cntl = 0;

564 : break;

565 : }

566 : switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {

567 : case 0x00:

568 : /* - */

569 : handle( 0 )

570 : speed2( 1 ,1);

571 : break;

572 : case 0x04:

573 : case 0x06:

574 : case 0x07:

575 : case 0x03:

576 : /* - */

577 : handle( 8 );

578 : speed2( 1 ,diff(i) );

579 : break;

580 : case 0x20:

581 : case 0x60:

582 : case Oxe0:

583 : case 0xc0:

584 : /* - */

585 : handle( -8 );

586 : speed2( diff(i) ,i);

587 : break;

588 : }

589 : break;

643 : case 53:

644 : /* */
645 : if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {

646 : handle( 15 );

647 : speed( 40 ,diff(40) );

648 : pattern = 54;

649 : cntl = 0;

650 : break;
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651 :
652 :
653 :
654 :
655 :
656 :
657 :
658 :
659 :
660 :
661 :
662 :
663 :
664 :
665 :
666 :
667 :
668 :
669 :
670 :
671 :
672 :
673 :
674 :
675 :
676 :
677 :
678 :
679 :
680 :
681 :
682 :
683 :
684 :

713 :
714
715 :
716 :
717
718 :
719 :
720 :
721
722 :
723 :
724 :
725 :
726 :
727 :
728 :
729
730 :
731 :
732
733 :
734 :
735 :
736 :
737 :
738 :
739 :
740 :
741
742
743 :
744
745
746 :
747
748
749 :
750 :
751
752 :
753 :
754
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1
if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC] ) {

i=-70;
} else |f( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {
i=0;
} else {
= 70;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* -
handle( 0 )
speed2( 1 ,
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/* - */
handle( 8 );
speed2( i, diff(i) );
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
*

*/
i);

N */
handle( -8 );
speed2( diff(i) ,i);
break;

default:
break;

}
break;

case 63:

* */

if( sensor_inp(MASK4_4) == 0x00 ) {
handle( -15 );
speed( diff(40) ,40 );
pattern = 64;
cntl = 0;
break;

1
if( |Encoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC] ) {

i=-70;
} else if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {
i=0;
} else {
= 70;

}
switch( sensor_inp(MASK3_3) ) {
case 0x00:
/* -
handle( 0 )
speed2( 1 ,
break;
case 0x04:
case 0x06:
case 0x07:
case 0x03:
/* - */
handle( 8 );
speed2( i, diff(i) );
break;
case 0x20:
case 0x60:
case 0xe0:
case 0xc0:
*

*/
i);

N */
handle( -8 );
speed2( diff(i) ,i);
break;

default:
break;

}
break;
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19.41 EEP-ROM

kit06

47 : /* EEP-ROM */

48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49 :
50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */
54 : #define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /* */
55 : #define EEPROM_CRANK2_ENC ~ 0x05 /* 2*/
EEP-ROM 0x04
0x05 EEPROM_CRANK2 ENC
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03 EEPROM_CURVE_ENC 10
0x04 EEPROM_CRANK_ENC 10
0x05 EEPROM_CRANK2_ENC 2 15
0x06 OxOf
19.4.2 EEP-ROM
125 : /*EEP-ROM */
126 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) = 0x2006 ) {
127 : /*
128 : ID EEP-ROM
129 : 0x00 ID
130 : */
131 : eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
132 : eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
133 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
134 : eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
135 : eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] = 10;
136 : eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC] = 15;
137 : } else {
138 : /* 2 */
139 : for( 1=0; I<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
140 : eep_buff[ 1 ] = readEeprom( i );
141 : }
142 : }
136 eep_buff[EEPROM_CRANK2 ENC]
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19.4.3
199 : /* 3 */
200 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
201 : Icd_pattern++;
202 : if( lcd_pattern == 6 ) lcd_pattern = 1;
203 : }
204 : /* 2 */
205 : if( getSwFlag(SW_ 2) ) {
206 : Icd_pattern--;
207 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 5;
208 : }
SW3 LCD SW 2 lcd_pattern=5
202 Icd_pattern 6 1
207 Icd_pattern 0 5
Icd_pattern
1
2 PWM
3
4
5 2
210 : /* */
211 : switch( lcd_pattern ) {
301 : case 5:
302 : /* */
303 : i = eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC];
304 : if( getSwFlag(SW_1) ) {
305 : it++;
306 : if( i > 100 ) i = 100;
307 : }
308 : if( getSwFlag(Sw_0) ) {
309 : i--;
310 : if(Ci<0)i=0;
311 : }
312 : eep_buffF[EEPROM_CRANK2_ENC] = i;
313 :
314 : /* LCD */
315 : IcdPosition( 0, 0 );
316 : /* 0123456789abcd..f 1 16 */
317 : IcdPrintf( "5 crank enc2=%03d", i );
318 : /*0..234..678...f1 16 */
319 : IcdPrintf( "%03d %03d %081d",
320 : iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
321 : break;
322 : }
211 lcd_pattern 5 301
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303 eep_buff[EEPROM_CRANK2 ENC] i

304 SW 1 i

308 SW 0 i

312 i eep_buff[EEPROM_CRANK2 ENC] SW1 Sw2

315 LCD 2 2

eep_buffF[EEPROM_CRANK2_ENC] eep_bufF[EEPROM_CRANK_ENC]
194.4 23 2

539 : case 23:

540 : /* */

541 : if( iEncoder >= eep buff[EEPROM_CRANK2 ENC] ) {

542 : i=-70;

543 : } else if( iEncoder >= eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] ) {

544 : i=0;

545 : } else {

546 : i =70;

547 : }

541 547

iEncoder >= eep buff[EEPROM_CRANK2 ENC] PWM-70% -
iEncoder >= eep_bufffEEPROM_CRANK ENC] PWMO0% -

PWM70% 5
1945 53 2
23
19.4.6 63 2
23
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195
100 33mm

10cm

o3 o )16 21mm 24
10cm

o o )16 21mm 24
10cm

o v )16 21mm 24
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20. tr 25
20.1
20.2
E-IE tr 25 tr_25tart.src
E-H Aszembly source file
o tr_EESt-.art.src car printf2.c
Ea %siurce file printf scanf
""" E =eRe o Icd2.c
----- 2] car_printfZc
= =7F LCD
----- Z] eepromc oh.c
----- Y led2o Switeh.
----- &] switche
..... ERT beep.c
=23 Dependencies
----- =] beeph eeprom.c
----- E| eepromh EEP-ROM
----- ] haa048h tr 25.c
----- =] led2h
E] awitchh
20.3 tr 25.c
47 /* EEP-ROM */
48 #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */
49
50 #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */
51 #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */
52 #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */
53 #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */
54 : #define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /* */
55 : #define EEPROM_CRANK2_ENC ~ 0x05 /* 2%/
56 : #define EEPROM_STOP_DISTANCE Ox06 /* */
110 = / /
111 = /* */
112 =/ /
113 : void main( void )
114 :
115 : int i, J;
116 : int Icd_pattern = 2;
117 :
118 : /* */
119 : init(); /* */
120 : set_ccr( 0x00 ); /* */
121 : initlcd(); /* LCD */
122 : initSwitch(); /* */
123 : initBeep(); /* */
124 : initEeprom(); /* EEP-ROM */
125 :
126 : /*EEP-ROM */
127 : 1T( readeeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
128 : /*
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129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142 :
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 :
172 :
173 :
174
175 :
176 :
177
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :
212 :
213 :

kit06

1D EEP-ROM
0x00 1D
*

/
eep_buff[EEPROM_CHECK]
eep_buff[EEPROM_SERVO]

0x2006;

eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] = 10;
eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC] = 15;
eep_bufF[EEPROM_STOP_DISTANCE] = 100;

} else {
/* 2 */

for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ i ] = readEeprom( i );

}

/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0);

while( 1) {
switch( pattern ) {

SERVO_CENTER;

0
1
11
12
13
21
22
23
31
32
41
42
51
52
53
54
61
62
63
64
/
case 0:
/* */
if( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( 1=0; i1<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */
}
pattern = 1;
cntl = 0;
break;
}
/* 4 */
1T( getSwrlag(SW_4) ) {
setBeepPattern( 0x8000 );
/* */
for( 1=0; i1<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( 1, eep buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */

break;

/* 3 */
1f( getSwFlag(SW_3) ) {
Icd_pattern++;

if( lcd_pattern == 7 ) lcd_pattern = 1;
}
/* 2 */
1T( getSwrlag(SW_2) ) {

Icd_pattern--;

if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 6;
}
* */

switch( lcd_pattern ) {
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325 : case 6:

326 : /* */

327 : i = eep_bufF[EEPROM_STOP_DISTANCE];

328 : if( getSwFlag(SW_1) ) {

329 : i+

330 : if( i > 100 ) i = 100;

331 : }

332 : 1T( getSwFlag(SW_0) ) {

333 : 1-—-;

334 : if(i<0)i=0;

335 :

336 : eep_bufFF[EEPROM_STOP_DISTANCE] = i;

337 :

338 : /* LCD */

339 : IcdPosition( 0, 0 );

340 : /* 0123456789abc..ef 1 16 */
341 : lcdPrintf( "6 stop dis =%03dm™, i );

342 : /* 0..234..678...F1 16 */
343 : IcdPrintf( "%03d %03d %081d",

344 : iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
345 : break;

346 : }

347 :

348 : if( cntl < 100 ) { /* LED */
349 : led_out( 0x1 );

350 : } else 1f( cntl < 200 ) {

351 : led_out( 0x2 );

352 : } else {

353 : cntl = 0;

354 : }

355 : break;

379 : case 11:

380 : /* */

381 :

382 : /* */
383 : if( IEncoderTotal >=

384 : (long)eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] * 965 ) {
385 : speed( 0 ,0 );

386 : pattern = 0;

387 : setBeepPattern( OxcccO );

388 : break;

389 : }
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47 = /* EEP-ROM */

48 : #define EEP_ROM_SIZE 16 /* EEP-ROM */

49 :

50 : #define EEPROM_CHECK 0x00 /* EEP-ROM */

51 : #define EEPROM_SERVO 0x01 /* */

52 : #define EEPROM_PWM 0x02 /* PWM */

53 : #define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /* */

54 : #define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /* */

55 : #define EEPROM_CRANK2_ENC ~ 0x05 /* 2*/

56 : #define EEPROM_STOP_DISTANCE 0x06 /* */

EEP-ROM 0x05 0x06
EEPROM_STOP_DISTANCE
EEP-ROM
0x00 EEPROM_CHECK 0x2006 0x2006
0x01 EEPROM_SERVO 5000
0x02 EEPROM_PWM PWM 50
0x03 EEPROM_CURVE_ENC 10
0x04 EEPROM_CRANK_ENC 10
0x05 EEPROM_CRANK2_ENC 15
0x06 EEPROM_STOP_DISTANCE 100
0x07  OxOf
204.2 EEP-ROM

126 : /*EEP-ROM */

127 : if( readeeprom( EEPROM_CHECK ) = 0x2006 ) {

128 : /*

129 : ID EEP-ROM

130 : 0x00 ID

131 : */

132 : eep_bufF[EEPROM_CHECK] = 0x2006;

133 : eep_bufF[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;

134 : eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;

135 : eep_bufF[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;

136 : eep_bufF[EEPROM_CRANK_ENC] = 10;

137 : eep_bufF[EEPROM_CRANK2_ENC] = 15;

138 : eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] = 100;

139 : } else {

140 : /* 2 */

141 : for( 1=0; i1<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {

142 : eep_buff[ 1 ] = readEeprom( i );

143 : }

144 : }
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138 eep_buff[EEPROM STOP_DISTANCE]
204.3
201 : /* 3 */
202 : if( getSwFlag(SW_3) ) {
203 : Icd_pattern++;
204 : if( lcd_pattern == 7 ) lcd_pattern = 1;
205 : }
206 : /* 2 */
207 : if( getSwFlag(SW_2) ) {
208 : Icd_pattern--;
209 : if( lcd_pattern == 0 ) lcd_pattern = 6;
210 : }
SW3 LCD SW 2 lcd pattern=6
204 lcd pattern 7
209 lcd pattern 0
Icd_pattern
1
2 PWM
3 PWM
4
5 2
6
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212 : /* */
213 : switch( lcd_pattern ) {
325 : case 6:
326 : /* */
327 : i = eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE];
328 : if( getSwFlag(sw_1) ) {
329 : it++;
330 : if( i > 100 ) i = 100;
331 : }
332 : if( getSwFlag(Sw_0) ) {
333 : i—-;
334 : if(i<0)i=0;
335 : }
336 : eep_bufF[EEPROM_STOP_DISTANCE] = i;
337 :
338 : /* LCD */
339 : IcdPosition( 0, 0 );
340 : /* 0123456789abc..ef 1 16 */
341 : IcdPrintf( "6 stop dis =%03dm™, i );
342 : /*0..234..678...f1 16 */
343 : IcdPrintf( "%03d %03d %081d",
344 : iEncoder, iEncoderMax, IEncoderTotal );
345 : break;
346 : }
213 lcd_pattern 6 325
327 eep_buff[EEPROM_STOP _DISTANCE] [
328 SW.1 i
332 SW.0 i
336 i eep buff EEPROM STOP_DISTANCE] SW1 SW2
339 LCD 2
Icd pattern 6
/ 1
SW1 SWO 100m
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2044 11
379 : case 11:
380 : /* */
381 :
382 : /* */
383 : if( 1EncoderTotal >=
384 : (long)eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] * 965 ) {
385 : speed( 0 ,0 );
386 : pattern = 0;
387 : setBeepPattern( OxcccO );
388 : break;
389 : }
383 384

IEncoderTotal >=

i

eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] * 965

>= [m] * 1m
!
« )= [m] * 1m
eep_bufffEEPROM STOP _DISTANCE]
eep_bufffEEPROM STOP _DISTANCE] 386 0
int long
eep_bufff[EEPROM STOP _DISTANCE] 34
34x 965 32,810
int
205
100 33mm
100cm
384 965 )16 21mm 242
10cm
567 7 )16 21mm 24
10cm
671 o )16 21mm 24
10cm
74l o7 )16 21mm 24
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21. tr 31 ( RAM
21.1
RAM
21.2
=I5 tr 31 tr 31tart.src
Ella fizzembly source file
o tr_E'Istart.sru: car printfz_c
= Cls::uuru:e file printf scanf
..... % bEED.D. o lcd2.c
----- T car_printtdc LCD
""" 2] eeprome switch.c
----- & led2c :
----- E switche
..... & trale beep.c
=53 Dependencies
..... E] beeph eeprom.c
|5 eepromh EEP-ROM
----- =] h8_3048h tr 31.c
----- =] Iledzh
- | E] swmitchh
21.3 tr 31.c
1: / /
2 /* (kit06 ) */
3: /* 2006.08 */
4 : / /
5:
6 : /* */
7 /* */
8 : /* */
9 : #include <no_float.h> /* stdio */
10 : #include <stdio.h>
11 : #include <machine.h>
12 @ #include "h8_3048._h"
13 : #include "lcd2.h" /* LCD */
14 : #include "switch.h" /* */
15 @ #include "beep.h" /* */
16 : #include "eeprom.h" /* EEP-ROM */
17 :
18 : /* */
19 : /* */
20 - /% */
21 :
22 /* */
23 : #define TIMER_CYCLE 3071 /* 1ms */
24 : /* @ /8 */
25 : /* @ /8 = 325.5[ns] */
26 : /*  TIMER_CYCLE = */
27 : /* 1[ms] 7/ 325.5[ns] */
28 : /* = 3072 */
29 : #define PWM_CYCLE 24575 /* PWM 8ms */
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/*

/*

/*
#define SERVO_CENTER 5000 /*
#define HANDLE_STEP 26 /*
/* x ( ) o
#define MASK2_2 0x66 /*
#define MASK2_0 0x60 /*
#define MASKO_2 0x06 /*
#define MASK3_3 Oxe7 /*
#define MASKO_3 0x07 /*
#define MASK3_0 0xe0 /*
#define MASK4_0 0xf0 /*
#define MASKO_4 0xof /*
#define MASK4_4 OxFf /*
/* EEP-ROM */
#define EEP_ROM_SIZE 16 /*
#define EEPROM_CHECK 0x00 /*
#define EEPROM_SERVO 0x01 /*
#define EEPROM_PWM 0x02 /*
#define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /*
#define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /*
#define EEPROM_CRANK2_ENC ~ 0x05 /*
#define EEPROM_STOP_DISTANCE 0x06  /*
/* */
#define SAVE_SIZE 800 /*
/* */
/* */
/* */

void init( void );

void timer( unsigned long timer_set );
int check_crossline( void );

int check_rightline( void );

int check_leftline( void );

PWM_CYCLE =

8[ms] / 325.5[ns]
= 24576

O X OO0 XO X X X
O X OO XO XO0O
O X OO XO XO O
O X O X X X X X X
OO0 X X X X X X X
OO0 X XOO0OO0 X O
OO0 X XO0OO0OO0 XO

EEP-ROM
EEP-ROM
PWM

unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );

unsigned char dipsw_get( void );

unsigned char pushsw_get( void );

unsigned char startbar_get( void );

void led_out( unsigned char led );

void speed( int accele_l, int accele_r );
void speed2( int accele_l, int accele_r );
void handle( int angle );

char unsigned bit_change( char unsigned in
int diff( int pwm );

111 :
112 :
113 :
114 :
115 :
116 :
117 :
118 :
119 :
120 :

/* */
/* */
/* */
unsigned long cnt0; /*
unsigned long cntl; /*
int pattern; /*
/* EEP-ROM */
int eep_buff[ EEP_ROM_SIZE ];
/* */
int angle_buff; /*
const revolution_difference[] = { /*

100, 99, 97, 96, 95,

93, 92, 91, 89, 88,

87, 86, 84, 83, 82,

81, 79, 78, 77, 76,

75, 73, 72, 71, 70,

69, 67, 66, 65, 64,

62, 61, 60, 59, 58,

56, 55, 54, 52, 51,

50, 48, 47, 46, 44,

43 };
/* */
int iTimer10; /*
/* */
long IEncoderTotal ; /*
int iEncoderMax; /*
int iEncoder; /*
unsigned int uEncoderBuff; /*
long IEncoderLine; /*
/*

unsigned char
int
int
int

2.5KB
saveData[SAVE_SIZE][3]:

savelndex;
saveSendIndex;
saveFlag;

/*

timer
main

*/
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121 :
122 :
123 :
124
125 :
126 :
127 :
128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171
172
173 :
174
175 :
176 :
177
178 :
179 :
180 :
181 :
182 :
183 :
184 :
185 :
186 :
187 :
188 :
189 :
190 :
191 :
192 :
193 :
194 :
195 :
196 :
197 :
198 :
199 :
200 :
201 :

369 :
370 :
371 :
372 :
373 :
374 :
375 :

kit06

/

/
/* */
/ /
void main( void )
int i, J;
int Icd_pattern = 2;
/* */
initQ; /* */
init_scil( 0x00, 79 ); /* SCI1 */
set_ccr( 0x00 ); /* */
initlcd(); /* LCD */
initSwitch(); /* */
initBeep(); /* */
initEeprom(); /* EEP-ROM */
/*EEP-ROM */
if( readEeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
/*
1D EEP-ROM
0x00 1D
*/
eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] = 10;
eep_bufF[EEPROM_CRANK2_ENC] = 15;
eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] = 100;
} else {
/* 2 */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ 1 ] = readEeprom( 1 );
}
/* */
handle( 0 );
speed( 0, 0 );
while( 1) {

switch( pattern ) {

0
1
11
12
13
21
22
23
31
32
41
42
51
52
53
54
61
62
63
64
/
case 0:
/* */
1f( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /* */
}
pattern = 1;
cntl = 0;
break;
}
case 1:
/* */
if( Istartbar_get() ) {
/* */
iTimerl0 =0;
IEncoderTotal = 0;
iEncoderMax =0;
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376 : iEncoder = 0;

377 : led_out( 0x0 );

378 : pattern = 11;

379 : cntl = 0;

380 : savelndex = 0;

381 : saveFlag = 1;

382 : break;

383 : }

384 : if(centl <50) { /* LED
385 : led_out( Ox1 );

386 : } else 1f( cntl < 100 ) {

387 : led_out( 0x2 );

388 : } else {

389 : cntl = 0;

390 : }

391 : break;

392 :

393 : case 11:

394 : /* */

395 :

396 : if( pushsw_get() ) {

397 : pattern = 71; /*
398 : break;

399 : }

400 :

401 : /* */
402 : if( IEncoderTotal >=

403 : (long)eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] * 965 ) {
404 : speed( 0 ,0 );

405 : pattern = 71;

406 : setBeepPattern( Oxccc0 );

407 : break;

408 : }

818 : case 71:

819 : /* */

820 : handle( 0 );

821 : speed( 0, 0 );

822 : saveSendindex = 0;

823 : saveFlag = 0;

824 : pattern = 72;

825 : cntl = 0;

826 : break;

827 :

828 : case 72:

829 : /* 1s */

830 : if( cntl > 1000 ) {

831 : pattern = 73;

832 : cntl = 0;

833 : }

834 : break;

835 :

836 : case 73:

837 : /* */
838 : if( Ypushsw get() ) {

839 : IcdPosition( 0, 0 );

840 : /* 0123456789abcdef 1 16 */
841 : lcdPrintf( "waitting..

842 : /* 0123456789abcdef 1 16 */
843 : ledPrintf( " ");
844 :

845 : pattern = 74;

846 : cntl = 0;

847 : }

848 : break;

849 :

850 : case 74:

851 : /* */
852 : led_out( (cntl/500) % 2 + 1 );

853 : if( pushsw_get() ) {

854 : pattern = 75;

855 : cntl = 0;

856 : }

857 : break;

858 :

859 : case 75:

860 : /* */

861 : printf( "¥n" );

862 : printf( "tr_31 Data Out¥n" );

863 : printf( “Encoder Max = %d¥n", iEncoderMax );
864 : printf( "Pattern, Sensor, Encoder¥n" );
865 : pattern = 76;

866 : break;

867 :

868 : case 76:

869 : /* */

870 :

871 : /* */

872 : if( savelndex <= saveSendindex ) {
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873 :
874 :
875 :
876 :
877 :
878 :
879 :
880 :
881 :
882 :
883 :
884 :
885 :
886 :
887 :
888 :
889 :
890 :
891 :
892 :
893 :
894 :
895 :
896 :
897 :
898 :
899 :
900 :
901 :
902 :
903 :
904 :

946 :
947 :
948 :
949 :
950 :
951 :
952 :
953 :
954 :
955 :
956 :
957 :
958 :
959 :
960 :
961 :
962 :
963 :
964 :
965 :
966 :
967 :
968 :
969 :
970 :
971 :
972 :
973 :
974 :
975 :
976 :
977 :
978 :
979 :
980 :
981 :
982 :
983 :
984 :
985 :

case 77:
/*

kit06

pattern = 77;

cntl = 0;
/* */
printf( "%d,%02x,%d¥n",
saveData[saveSendIndex][01, /* */
saveData[saveSendindex][11, /* */
saveData[saveSendIndex][2] ); /* */
/* */

IcdPosition( 0, 0 );
/* 012345..9ab.. T 1 16 */
lcdPrintf( "data %05d/%05d", saveSendindex, savelndex );

led_out( (saveSendIndex/8) % 2 + 1 ); /* LED */

saveSend Index++; /* */
break;

*/
led_out( 0x3 );
break;

default:

[

/* */
pattern = 0;
break;

/
/* 1TU0

/

#pragma interrupt( interrupt_timer0O )
void interrupt_timer0( void )

unsigned int i;

ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
cnt0++;
cntl++;

/* LCD 1ms */

IcdShowProcess() ;
/*

switchProcess();
/*

1ms */

beepProcess();

/*

*/

iTimerl0++;
if( iTimerl0 >= 10 ) {

iTimerl0 = 0;

i = ITU2_CNT;

iEncoder = 1 - uEncoderBuff;

IEncoderTotal += iEncoder;

if( iEncoder > iEncoderMax )
iEncoderMax = iEncoder;

uEncoderBuff = i;

* */

if( saveFlag ) {
saveData[savelndex][0] = pattern;
saveData[savelndex][1] = sensor_inp(0xff);
saveData[savelndex][2] = iEncoder;
saveIndex++;
if( savelndex >= SAVE_SIZE ) saveFlag = 0;
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214
2141
3
10ms
21472
59 : #define SAVE_SIZE 800 /* */
800 10ms
10msx 800=8.00
8
2143
115 : /* 2.5KB */
116 : unsigned char saveData[SAVE_SIZE][3];
117 : int savelndex; /* */
118 : int saveSendIndex; /* */
119 : int saveFlag; /* */
saveData 2 SAVE SIZE
saveData  unsigned char 1 1
saveData[SAVE_SIZE][3] 1
3 H8/3048F-ONE  RAM 4KB
saveData
2.5KB
2500+ 3 833 850
850
savelndex
saveSendIndex
saveFlag ! 0 10ms
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2144
129 : /* */
130 : init(); /* */
131 : init_scil( 0x00, 79 ); /* SCI1 */
132 : set_ccr( 0x00 ); /* */
133 : initLcd(); /* LCD */
134 : initSwitch(); /* */
135 : initBeep(); /* */
136 : initEeprom(); /* EEP-ROM */
H8/3048F-ONE SCI1 car _printf2.c
SCI1 init_scil
H8/3048F-ONE sio
2145 1
369 : case 1:
370 : /* */
371 : if( Istartbar _get() ) {
372 : /* */
373 : iTimerl0 = 0;
374 : IEncoderTotal = 0;
375 : iEncoderMax = 0;
376 : iEncoder = 0;
377 : led_out( Ox0 );
378 : pattern = 11;
379 : cntl = 0;
380 : savelndex = 0;
381 : saveFlag = 1;
382 : break;
383 : }
384 : ifCcentl <50 ) { /* LED */
385 : led_out( Ox1 );
386 : } else if( entl < 100 ) {
387 : led out( Ox2 );
388 : } else {
389 : cntl = 0;
390 : }
391 : break;
savelndex O saveData
saveFlag 1
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2146 11
393 : case 11:
394 : /* */
395 :
396 : if( pushsw_get() ) {
397 : pattern = 71; /* */
398 : break;
399 : }
400 :
401 : /* */
402 : if( IEncoderTotal >=
403 : (long)eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] * 965 ) {
404 : speed( 0 ,0 );
405 : pattern = 71;
406 : setBeepPattern( OxcccO );
407 : break;
408 : }
11 71 396 399
71 405
2147 71
818 : case 71:
819 : /* */
820 : handle( 0 );
821 : speed( 0, 0 );
822 : saveSendindex = 0;
823 : saveFlag = 0;
824 : pattern = 72;
825 : cntl = 0;
826 : break;
saveFlag 0 saveSendindex 0
0
21438 72
828 : case 72:
829 : /* 1s */
830 : if( cntl > 1000 ) {
831 : pattern = 73;
832 : cntl = 0;
833 : }
834 : break;
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2149 73
836 : case 73:
837 : /* */
838 : if( Ypushsw_get() ) {
839 : IcdPosition( 0, 0 );
840 : /* 0123456789abcdef 1 16 */
841 : IcdPrintf( "waitting... ");
842 : /* 0123456789abcdef 1 16 */
843 : IcdPrintf( " ")s;
844 :
845 : pattern = 74;
846 : cntl = 0;
847 : }
848 : break;
21.4.10 74
850 : case 74:
851 : /* */
852 : led_out( (cntl/500) % 2 + 1 );
853 : if( pushsw_get() ) {
854 : pattern = 75;
855 : cntl = 0;
856 : }
857 : break;
Tera Term Pro
21411 75
859 : case 75:
860 : /* */
861 : printf( "¥n" );
862 : printf( "tr_31 Data Out¥n™ );
863 : printf( “"Encoder Max = %d¥n", iEncoderMax );
864 : printf( "Pattern, Sensor, Encoder¥n" );
865 : pattern = 76;
866 : break;
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Pattern,

tr_31 Data Out
Encoder Max = 26

Sensor, Encoder

21.4.12 76
868 : case 76:
869 : /* */
870 :
871 : /* */
872 : if( savelndex <= saveSendlndex ) {
873 : pattern = 77;
874 : cntl = 0;
875 : }
876 :
877 : /* */
878 : printf( "%d,%02x,%d¥n",
879 : saveData[saveSendIndex][0], /* */
880 : saveData[saveSendIndex][1], /* */
881 : saveData[saveSendIndex][2] ); /* */
882 :
883 : /* */
884 : IcdPosition( 0, 0 );
885 : /* 012345..9ab. . f1 16 */
886 : IcdPrintf( "data %05d/%05d", saveSendIndex, savelndex );
887 :
888 : led_out( (saveSendIndex/8) % 2 + 1 ); /* LED */
889 :
890 : saveSendIndex++; /* */
891 : break;
890 872
13,c0,12 11,1c,12
13,e0,11 11,1c,11
11,60,11 11,0c,13
11,60,10 11,0c,13
11,30,11 11,0c,12
11,30,11 11,06,13
11,38,10 11,06,13
11,18,12 11,07,14
11,18,13 11,07,13
11,18,12 12,03,14
11,18,13 12,03,13
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21413 77
893 : case 77:
894 : /* */
895 : led_out( 0x3 );
896 : break;

LED 2

21414
946 @ [rrrkkkak *x koo koo dokokeok kdkekkekok *kkkk )
947 : /* ITUO */
948 1 [rrrdkkkak *x koo dokokok Hkdkkkkkk *kkkk )
949 : #pragma interrupt( interrupt_timerQ )
950 : wvoid interrupt_timer0( void )
951 : {
952 : unsigned int i;
953 :
954 : ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
955 : cntO++;
956 : cntl++;
957 :
958 : /* LCD 1ms */
959 : IcdShowProcess();
960 : /* 1ms */
961 : switchProcess();
962 : /* Ims */
963 : beepProcess();
964 :
965 : /* */
966 : iTimerl0++;
967 : if( iTimerl0 >= 10 ) {
968 : iTimerl0 = 0;
969 : i = ITU2_CNT;
970 : iEncoder = 1 - uEncoderBuff;
971 : IEncoderTotal += iEncoder;
972 : if( iEncoder > iEncoderMax )
973 : iEncoderMax = iEncoder;
974 : uEncoderBuff = i;
975 :
976 : /* */
977 : if( saveFlag ) {
978 : saveData[savelndex][0] = pattern;
979 : saveData[savelndex][1] = sensor_inp(0xff);
980 : saveData[savelndex][2] = iEncoder;
981 : savelndex++;
982 : if( savelndex >= SAVE_SIZE ) saveFlag = 0;
983 : }
984 : }
985 : }

10ms 10ms
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10ms
977 saveFlag 0
978
979 Oxff
980
981
982 saveFlag 0
978 980
215
100 33mm
100cm
403 965 )16 21mm 242
10cm
586 o )16 21mm 24
10cm
690 o )16 21mm 24
10cm
760 o )16 21mm 24
21.6
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& Tera Term - GOMI WT IE Tera Term
Eile Edit Setup Control Window Help Eile Edit Setup GControl indow Help
ﬂ Hew connection. Al ﬂ
iransfer 3
Change directory.
Frint... Alt+P
Dizconnect
Exit A+
3. Tera Term Pro 4. File-Log

Tera Term: Log

et i (EEREE

I Ters Term 5 o s 5
) = 5 ¥ B File Edit Setup Confrol Window Help

T
Frd IR0 et ) C mo )

FrAIWDESRT:  [an =l )l &

AJLEHY
Option
’V [ Binamy v Append

11
11
11
11
11
11
11
11
11
11
11,
11.18,16
11,
11
11
11
11
11
11
11
11
11
11
1

5. 6.

log.txt [ ]

TeraTermPro

BEE FTO) oL PO =T AT
DS H| & % BER| o o @
m...|....W...|....|2u...|....|su...|....|4u..ﬂ
114
2 1tr_ 31 Data Outs
3 |Encoder Max = 84
4 |Pattern, Sensor, Encodert
5111,0e,04
E111,0e,04
T111,0e,04
8111,0c, 14
9111,18,04
10111,18, 14
11111, 18,00
12111,18, 14
13111,18,24 =
‘I 14 111 - 1. I :
| 1T 14T | 2% | [B0] [ 815 [GRLF
7. TeraPad
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5 EILE) el
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B

ELTEE,

AR5 HBANETTR: [T =

Zr )l E¥Documents and Settines¥shimazu¥T A4 by F¥loe . OF P2 —

ttr 31 Data Out
Encoder Max = 8
Fattern, Zensor, Encoder

g i
wevtn | Erel e ) ETE

== = =

FrANDBFD: [GF 5 AmroT ] = |G K oo

A

Wef T2
D71 Pk
M= Fub T

2] log tet

P L

7= IrLOTER

FATOIrA I k) ’

=)

QN IFRIEE
Bhismrendd.

log.txt

I3y
¥ 55T ™ oo
[T 2A=26) [T ZOfhiox

T ER LR INTFE 1 FeLTRS R
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Et-EBeORDT - M EERL T . D7 —SHEE
o« GAERG)
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© HFER 0
SERE (4.
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GAEHE :’
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-
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Fattern Sensor | Encoder

|
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st | <FrE (o)) =TE
11.

12.
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ol EOMPEETTIIRNE | ey o
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SHRBGA) |
F =507 -
ThES HE:
r_a1 Data Qut j
Encoder Max = &
Fattern Encoder ;I
[ 3
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FEADo o 0RDT — SRt mER L T, 'l@f'**?ﬁéfﬁ 1
e R D G {Encodor Max s
PRLSS F. PER =
7. "fMD - ncoder Max =
:  HEREZD 4 |Pattern Senszor Encoder
By | 5 11 0e 0
fi 11 0e I
F BT LE1- i 11 Oe 0
B E 8 11 0c 1
ii 9 1118 0
tr_31 Data UEI{ 10 11118 1
Encoder Max = 8
Pattern Encoder ;I 11 1113 ]
| o 12 1118 1
. _ : = 13 1118 2
sl | <E3@ | o | xETE 14 11 e 1
16 11 0c 1
14. 15.
A | B | 6 | b ] [
1 Y= TR Pt AsOLTHHY Acrobat(B)
2 tr 31 Data Out —
3 |Encoder Max = 8 g e % E & %l E }’ 100% = @ =
4 |Pattern Senszor Encoder R = = - e
5 100 0 E=E 9 %, W00k b
i} 11 Oe 1]
1 11 Oe 1]
8 11 e 1 e ey
a 1118 0
10 1118 1
11 1118 1]
12 1118 1
13 1118 2
14 11 0c 1
15 11 0c 1
16. 17.
A= - =
1= l J-H—8E I Encoder
HI2MIEEAC) 30
25 l
20
s ‘ w*,r N
Tt
I LW
0
5T - BRORECEST —SOMRTE PR
L3, 2

FANEETIE |
st | =i (e ) =76 |
18.

19.
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Encoder

30
25
20
I 15 Ercaoder |1
10 =
h
1]
T O M -~ oo w = o3 o — |20 O 20 M- A0 | WD
o or— o B r— M0 ;| O O o 00| =
—— N 02 = =H WD w0 - - 00O 00|
0.5m/s
26 2.6m/s
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22.1

tr31

tr 31.c
22.2

5 7 [
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tr 32

RAM

RAM

EEP-ROM

RAM EEP-ROM

tr_32tart.src

E-=3 Azsembly source file

=23 C source file

..... g beep.c

----- E car_printf2.c
----- E EEpFOIm.G

----- E i20_eeprom.s
..... g led? o

----- E switch.c

----- E tr_32c
Dependencies
..... % beeph

E| eepromh
----- ] ha_2048h

E] iZc_eepromh
----- =] led2h

----- % switchh

car_printf2.c
printf
lcd2.c
LCD
switch.c

beep.c

eeprom.c
EEP-ROM
EEP-ROM
tr 32.c

i2c_eeprom.c
EEP-ROM

EEP-ROM  24C256
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224
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A EEP-ROM A
EEP-ROM 10
EEP-ROM [ o— =|]
EEP-ROM 10
@)
O \J
O e AR PB
: - 5V
O T
> Ny
O 3 I}'j
O
CPU
o[ i v
o) 5V
5V 5V
CPU
tr 32.c
24C256
/ /
/* (kitoé ) */
/* 2006.08 */
/ /
/* */
/* */
/* */
#include <no_float.h> /* stdio */
#include <stdio.h>
#include <machine.h>
#include "h8_3048.h"
#include "lcd2.h" /* LCD */
#include "switch.h" /* */
#include "beep.h" /* */
#include "eeprom.h" /* EEP-ROM ( ) */
#include "i2c_eeprom.h" /* EEP-ROM ( ) M
/* */
/* */
/* */
/* */
#define TIMER_CYCLE 3071 /* 1ms */
/* @ /8 */
/* @ /8 = 325.5[ns] */
/*  TIMER_CYCLE = */
/* 1[ms] 7/ 325.5[ns] */
/* = 3072 */
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#define PWM_CYCLE 24575 /*
*
2
/*
#define SERVO_CENTER 5000 /*
#define HANDLE_STEP 26 /*
/* X ( ) o
#define MASK2_2 0x66 /*
#define MASK2_0 0x60 /*
#define MASKO_2 0x06 /*
#define MASK3 3 Oxe7 /*
#define MASKO_3 0x07 /*
#define MASK3_0 Oxe0 /*
#define MASK4_0 0xfo /*
#define MASKO_4 oxof /*
#define MASK4_4 Oxff /*
/* EEP-ROM */
#define EEP_ROM_SIZE 16 /*
#define EEPROM_CHECK 0x00 /*
#define EEPROM_SERVO 0x01 /*
#define EEPROM_PWM 0x02 /*
#define EEPROM_CURVE_ENC 0x03 /*
#define EEPROM_CRANK_ENC 0x04 /*
#define EEPROM_CRANK2_ENC ~ 0x05 /*
#define EEPROM_STOP_DISTANCE 0x06  /*
/* */
/* */
/* */

void init( void );

void timer( unsigned long timer_set );
int check_crossline( void );

int check_rightline( void );

int check_leftline( void );

8[ms] / 325.5[ns]
= 24576

PWM

PWM_CYCLE =
1

(

X 00X XO0O0
X 00X X X X
X X X X X 00
00O0XXO0O0
X X X XXO0O0
000 XX XX
0000XXX
XXX X000
0000000
EEP-ROM
EEP-ROM
PWM

unsigned char sensor_inp( unsigned char mask );

unsigned char dipsw_get( void );

unsigned char pushsw_get( void );

unsigned char startbar_get( void );

void led_out( unsigned char led );

void speed( int accele_l, int accele_r );
void speed2( int accele_l, int accele_r );
void handle( int angle );

111 :
112 :
113 :
114 :
115 :
116 :
117 :
118 :
119 :
120 :

char unsigned bit_change( char unsigned in );
int diff( int pwm );
/* */
/* */
/* */
unsigned long cnt0; /* timer
unsigned long cntl; /* main
int pattern; /*
/* EEP-ROM */
int eep_buff[ EEP_ROM_SIZE ];
/* */
int angle_buff; /*
const revolution_difference[] = { /*

100, 99, 97, 96, 95,

93, 92, 91, 89, 88,

87, 86, 84, 83, 82,

81, 79, 78, 77, 76,

75, 73, 72, 71, 70,

69, 67, 66, 65, 64,

62, 61, 60, 59, 58,

56, 55, 54, 52, 51,

50, 48, 47, 46, 44,

43 };
/* */
int iTimer10; /*
/* */
long IEncoderTotal ; /*
int iEncoderMax; /*
int iEncoder; /*
unsigned int uEncoderBuff; /*
long IEncoderLine; /*
/* */
int savelndex; /*
int saveSendIndex; /*
int saveFlag; /*
char saveData[8]; /*
/*
O:pattern 1:Sensor 2:handle 3:motor_I
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121 :
122 :
123 :
124
125 :
126 :
127 :
128 :
129 :
130 :
131 :
132 :
133 :
134 :
135 :
136 :
137 :
138 :
139 :
140 :
141 :
142
143 :
144
145 :
146 :
147
148 :
149 :
150 :
151 :
152 :
153 :
154 :
155 :
156 :
157 :
158 :
159 :
160 :
161 :
162 :
163 :
164 :
165 :
166 :
167 :
168 :
169 :
170 :
171 :
172
173 :
174 :
175 :
176 :
177 -
202 :
203 :
204 :
205 :
206 :
207 :
208 :
209 :
210 :
211 :
212 :
213 :
214 :
215 :

872 :
873 :
874 :
875 :
876 :
877 :
878 :
879 :
880 :
881 :
882 :
883 :
884 :
885 :
886 :
887 :
888 :

kit06

4:motor_r 5:encoder 6: 7:

*/

/ /
/* */
/ /

void main( void )

int i, J;
int Icd_pattern = 2;
/* */
initQ; /*
init_scil( 0x00, 79 ); /* SCI1
set_ccr( 0x00 ); /*
initlcd(); /* LCD
initSwitch(); /*
initBeep(); /*
initEeprom(); /* EEP-ROM (
initl2CEeprom( &PADDR, &PADR, 0x56, 7, 5); /* EEP-ROM
/*EEP-ROM */
1T( readeeprom( EEPROM_CHECK ) 1= 0x2006 ) {
/*
1D EEP-ROM
0x00 1D
*/
eep_buff[EEPROM_CHECK] = 0x2006;
eep_buff[EEPROM_SERVO] = SERVO_CENTER;
eep_buff[EEPROM_PWM] = 50;
eep_buff[EEPROM_CURVE_ENC] = 10;
eep_buff[EEPROM_CRANK_ENC] = 10;

eep_buff[EEPROM_CRANK2_ENC] = 15;
eep_buff[EEPROM_STOP_DISTANCE] = 100;
} else {
/* 2 */
for( 1=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
eep_buff[ i ] = readEeprom( i );

}

/* */
handle( 0 );

speed( 0, 0);

/*

1f( pushsw_get() ) {
pattern = 71;
cntl = 0;

}
while( 1) {

12CEepromProcess(); /* 12C EEP-ROM

switch( pattern ) {

case 0:
/* */
if( pushsw_get() ) {
setBeepPattern( 0xc000 );
/* */
for( i=0; i<EEP_ROM_SIZE; i++ ) {
writeEeprom( i, eep_buff[ 1 ] );
while( !checkEeprom() ); /*

}
clearl2CEeprom() ; /*
pattern = 1;
cntl = 0;
break;

}

case 75:
/* */

printf( "¥n" );

printf( "tr_32 Data Out¥n" );

printf( "Encoder Max = %d¥n", iEncoderMax );
printf( "Pattern, Sensor, ");
printf( " .
pattern = 76;

break;

. Encodér¥n“');

case 76:
/* */
/* */

if( (readl2CEeprom( saveSendIndex )==0)

I
(saveSendIndex >= 0x8000)

pattern = 77;
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889 :
890 :
891 :
892 :
893 :
894 :
895 :
896 :
897 :
898 :
899 :
900 :
901 :
902 :
903 :
904 :
905 :
906 :
907 :
908 :
909 :
910 :
911 :
912 :
913 :
914 :
915 :
916 :
917 :
918 :
919 :
920 :
921 :
922 :
923 :
924 :

966 :
967 :
968 :
969 :
970 :
971 :
972 :
973 :
974 :
975 :
976 :
977 :
978 :
979 :
980 :
981 :
982 :
983 :
984 :
985 :
986 :
987 :
988 :
989 :
990 :
991 :
992 :
993 :
994 :
995 :
996 :
997 :
998 :
999 :
1000 :
1001 :
1002 :
1003 :
1004 :
1005 :
1006 :
1007 :
1008 :
1009 :
1010 :
1011 :

kit06

cntl = 0;
break;

/* */
printf( "%d,%02x,%d,%d,%d, %d¥n",

(char)readl2CEeprom( saveSendIndex+0 ), /* */
(unsigned char)readl2CEeprom( saveSendIndex+l ), /* */
(char)readl2CEeprom( saveSendIndex+2 ), /* */
(char)readl2CEeprom( saveSendIndex+3 ), /* */
(char)readl2CEeprom( saveSendIndex+4 ), /* */
(char)readl2CEeprom( saveSendIndex+5 ) /* */
/* */
IcdPosition( 0, 0 );
/* 012345..9ab..f 1 16 */
IcdPrintf( "data %05d/%05d", saveSendlIndex, savelndex );
led_out( (saveSendIndex/32) % 2 + 1 ); /* LED */
saveSendIndex += 8; /* */
break;
case 77:
* */
led_out( 0x3 );
break;
default:
/* */
pattern = 0;
break;
}
}
}
/ /
/* 1TU0 */
/ /
#pragma interrupt( interrupt_timer0O )
void interrupt_timerO( void )
unsigned int i;
ITUO_TSR &= Oxfe; /* */
cntO++;
cntl++;
/* LCD 1ms */
IcdShowProcess();
/* 1ms */
switchProcess();
/* 1ms */
beepProcess();
/* */
1Timer10++;
if( 1Timer10 >= 10 ) {
iTimerl0 = 0;
1 = ITU2_CNT;
iEncoder = i - UEncoderBuff;
IEncoderTotal += iEncoder;
if( iEncoder > iEncoderMax )
iEncoderMax = iEncoder;
uEncoderBuff = i;
/* */
if( saveFlag ) {
saveData[0] = pattern;
saveData[1] = sensor_inp( Oxff );
/* 2 */
/* 3 PWM */
/* 4 PWM */
saveData[5] = iEncoder;
saveData[6] = O; /* */
saveData[7] = O; /* */

setPageWritel2CEeprom( savelndex, 8, saveData );
savelndex += 8;
if( savelndex >= 0x8000 ) saveFlag = 0;
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22.5
EEP-ROM
2251
PWM
PWM
8 2 n 6 2
8 10ms

2252 EEP-ROM

132 : /*

133 : init(); /* */

134 : init_scil( 0x00, 79 ); /* SCI1 */

135 : set_ccr( 0x00 ); /* */

136 : initLcd(); /* LCD */

137 : initSwitch(); /* */

138 : initBeep(); /* */

139 : initEeprom(); /* EEP-ROM ( ) */

140 : initl2CEeprom( &PADDR, &PADR, 0x56, 7, 5); /* EEP-ROM */

140 24C256 EEP-ROM EEP-ROM 2

93C56 EEP-ROM( 128
initEeprom eeprom.c )
1 =16bit
A 24C256 EEP-ROM
initl2CEeprom i2c_eeprom.c 32KB)
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2253
tr31
tr_32 Data Out 52,1¢,0,0,0,11
Encoder Max = 0 52,1f,0,0,0,11
Pattern, Sensor, , , Encoder |52,1f,0,0,0,10
11,18,0,50,50,0 53,1f,8,0,0,11
11,18,0,50,50,1 53,1c¢,8,0,0,10
11,18,0,50,50,0 53,1c¢,8,0,0,10
11,18,0,50,50,1 53,1¢,8,0,0,9
11,18,0,50,50,1 53,1¢,8,0,0,9
11,18,0,50,50,2 53,18,0,70,70,9
11,18,0,50,50,1 53,18,0,0,0,9
11,18,0,50,50,2 53,18,0,0,0,10
11,18,0,50,50,3 53,18,0,0,0,9
11,18,0,50,50,3 53,18,0,0,0,9
11,18,0,50,50,2 53,1¢,8,70,62,9
11,18,0,50,50,2 53,1¢,8,0,0,10
11,18,0,50,50,4 53,1¢,8,0,0,10
11,18,0,50,50,6 53,1¢,8,0,0,9
11,18,0,50,50,6 53,1c¢,8,70,62,10
11,18,0,50,50,7 53,1c¢,8,0,0,10
11,18,0,50,50,8 53,1¢,8,0,0,10
11,18,0,50,50,8 53,1¢,8,0,0,9
11,18,0,50,50,9 53,1¢,8,70,62,9
11,18,0,50,50,10 53,1¢,8,70,62,9
11,18,0,50,50,9 53,18,0,70,70,9
11,18,0,50,50,10 53,18,0,70,70,9
11,18,0,50,50,10 53,18,0,70,70,9
52,1f¢,0,0,0,11 53,18,0,70,70,9
52,1f¢,0,0,0,11 53,18,0,70,70,9
52,1f,0,0,0,11 53,18,0,70,70,9
52,1¢,0,0,0,11 53,1¢,8,70,62,10
52,1¢,0,0,0,10 53,1¢,8,0,0,9
22.6
100 33mm
10cm
4Lt 965 )16 21mm 242
10cm
600 o )16 21mm 24
10cm
704 o )16 21mm 24
10cm
74 o1 )16 21mm 24
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23.
23.1 2WD
M)
) A
W=0.175m
v 6 30 m/6
T=0.14m < rl
<
r2
<
r3
T 0.14[m]
w 0.175[m]
r2 w 0
tan@ W r2

6 W r2
r2 W tan6@ 0.175 tan(rt /6) 0.303[m]

rl r2 T/2 0.303-0.07 0.233[m]

r3 r2 T/2 0.303+0.07 0.373[m]

100
ri r3x 100 0.233 0.373x 100 62
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30° 100 62
handle( -30 );
speed( 62, 100 );
0 45
al B 5 o | E | E [
1 iy 0175|m —H - — N —AF A DL TSN
2 i 014m kLo EAALTIEEN
3
4 = rad r2 rl r3 r1/¥3%1 00
5 0 0 100
] 1 0017 10.031 5.061 10101 oo
7 2 0.035 5.014 4544 £.084 57
g 3 0.052 3.341 227 2411 95
5 4 0.070 2,504 2.434 2574 95
10 5 0,087 2.001 1.831 2.071 93
11 & 0105 1,666 1.596 1.736 92
12 7 0122 1.426 1.356 1.496 o1
13 g 0140 1.246 1176 1.316 8o
14 E 0157 1,105 1.035 1175 &g
15 10 0174 0593 0923 1.063 87
16 11 0192 0801 0831 0871 86
17 12 0209 0824 0754 0894 84
18 13 0227 0758 0685 0825 83
15 14 0244 0707 0632 0772 gz
20 15 0262 0653 0583 0723 X
21 16 0275 0611 0541 0681 75
C1 0.175
Cc2 0.14
B 0 45
C ° rad C6 B6*3.14/180
D r2 D6 $C$1/TAN(CS)
E rl E6 D6-$C$2/2
F r3 F6 D6+$C$2/2
G G6 E6/F6*100
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v
rad r2 ri r3 r1/r3*100
0 0 100
1 0.017 10.031 9.961 10.101 99
2 0.035 5.014 4.944 5.084 97
3 0.052 3.341 3.271 3.411 96
4 0.070 2.504 2.434 2.574 95
5 0.087 2.001 1.931 2.071 93
6 0.105 1.666 1.596 1.736 92
7 0.122 1.426 1.356 1.496 91
8 0.140 1.246 1.176 1.316 89
9 0.157 1.105 1.035 1.175 88
10 0.174 0.993 0.923 1.063 87
11 0.192 0.901 0.831 0.971 86
12 0.209 0.824 0.754 0.894 84
13 0.227 0.758 0.688 0.828 83
14 0.244 0.702 0.632 0.772 82
15 0.262 0.653 0.583 0.723 81
16 0.279 0.611 0.541 0.681 79
17 0.297 0.573 0.503 0.643 78
18 0.314 0.539 0.469 0.609 77
19 0.331 0.509 0.439 0.579 76
20 0.349 0.481 0.411 0.551 75
21 0.366 0.456 0.386 0.526 73
22 0.384 0.433 0.363 0.503 72
23 0.401 0.413 0.343 0.483 71
24 0.419 0.393 0.323 0.463 70
25 0.436 0.376 0.306 0.446 69
26 0.454 0.359 0.289 0.429 67
27 0.471 0.344 0.274 0.414 66
28 0.488 0.329 0.259 0.399 65
29 0.506 0.316 0.246 0.386 64
30 0.523 0.303 0.233 0.373 62
31 0.541 0.291 0.221 0.361 61
32 0.558 0.280 0.210 0.350 60
33 0.576 0.270 0.200 0.340 59
34 0.593 0.260 0.190 0.330 58
35 0.611 0.250 0.180 0.320 56
36 0.628 0.241 0.171 0.311 55
37 0.645 0.232 0.162 0.302 54
38 0.663 0.224 0.154 0.294 52
39 0.680 0.216 0.146 0.286 51
40 0.698 0.209 0.139 0.279 50
41 0.715 0.201 0.131 0.271 48
42 0.733 0.195 0.125 0.265 47
43 0.750 0.188 0.118 0.258 46
44 0.768 0.181 0.111 0.251 44
45 0.785 0.175 0.105 0.245 43

W 0.175[m] T  0.14[m]

W

T
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23.2 4
M
) A
W=0.175m
v 6 30 Tm/6
<
T=0.14m rl
<
rA
<
r3
T 0.14[m]
w 0.175[m]
rA W
tan6 W rA
06 W rA

rA W tan® 0.175 tan(rt /6) 0.303[m]

rl1 rA T/2 0.303-0.07 0.233[m]

r3 rA T/2 0.303+0.07 0.373[m]

rB w 0
sine W B

6 W rB
rB W sin® 0.175 sin(rt /6) 0.350[m]

r2 rB T/2 0.350 0.07 0.280[m]
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r4 rB T/2 0.350 0.07 0.420[m]

r4 100
rt r2 r3 r4

0.233 0.280 0.373 0.420
0.233x 100/0.420  0.280x 100/0.420 0.373x 100/0.420 0.420x 100/0.420

55 67 89 100

100 89 67 55

23.3 4
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(D) G
A
W=0.175m
\ 4
rl >
T=0.14m r3
T 0.14[m]
w 0.175[m]
0
w
2... w
rl w 0
tan6 W ri1
06 W rl
ri. W tan®@ 0.175 tan(rt /6) 0.303[m]
r3 rl T 0.303+0.14 0.443[m]
r2 w 0
sin6 W r2
6 W r2

r2 W sin6 0.175 sin(rt /6) 0.350[m]

r4

rd4 \/ r3 +W \/ 0.443 +0.175 0.476[m]
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r4 100
rk r2 r3 r4
0.303 0.350 0.443 0.476
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64 74 93 100

100 93 74 64
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