実技課題解答例
実技課題解答例
「マイコンによるタイマプログラミング」

· フローチャート例

ITU（タイマ）、SCI（シリアル通信）の設定はハードウェアマニュアルを参照すること。
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プログラム例

//PA に LEDを接続
//PB に BZを接続
//P4 に ロータリースイッチを接続
//P8 に タクトスイッチを接続
#include "3052.h"

#define EI asm("andc.b #0x3f,ccr");

#define DI asm("orc.b #0xc0,ccr");

// IRQ

extern void int_irq1 (void)    asm ("_int_irq1")   __attribute__((interrupt_handler));

extern void int_irq2 (void)    asm ("_int_irq2")   __attribute__((interrupt_handler));

// ITU

extern void int_imia0 (void)    asm ("_int_imia0")   __attribute__((interrupt_handler));

extern void int_imib0 (void)    asm ("_int_imib0")   __attribute__((interrupt_handler));

extern void int_ovi0 (void)    asm ("_int_ovi0")   __attribute__((interrupt_handler));

      unsigned char num[11] = {48,49,50,51,52,53,54,55,56,57,00};

      unsigned char wrd[15] = {82,69,77,65,73,78,73,78,71,32,84,73,77,69,00};

      unsigned char wrd0[14] = {80,85,83,72,32,83,84,65,82,84,32,83,87,00};

      unsigned char wrd1[13] = {80,85,83,72,32,83,84,79,80,32,83,87,00};

      unsigned char wrd2[5] = {68,79,78,69,00};

      int i,j;

      int R_SW;

      int settime;

      int START = 1;

      int COUNTDOWN;

      int BZ;

      int error;

      int c=0;

      int m1,m2,s1,s2;

void int_irq1(void)             
//割込み関数　一時停止　白SW

{       

    if(0x01 == (TSTR & 0x01)){

        TSTR = 0x00;

    }

    else{

        TSTR = 0x01;

    }

    ISR = ISR & 0xfd;       
//割込みフラグクリア

}

void int_irq2(void)             
//割込み関数　カウント値リセット　黄SW

{       

    _rsw();

    _disp();

    _time();

    _CR();

    ISR = ISR & 0xfd;       
//割込みフラグクリア

}

void int_imia0(void)             
//ITU0コンペアマッチ　割込み関数

{

    TSR0 = TSR0 & 0xfe;       
//割込みフラグクリア

    if(BZ==1){






        c--;

        if(c==0){

            PADR = ~PADR;

//LED点滅
            c=50;


//0.5秒ごとにLED点灯、消灯切り替え
        }

        else{

        }    

    }

    else{

        if(settime!=0){

            c--;

            if(c==0){

                c=100;

                settime--;

                _disp();

                _time();

                _CR();                

            }

            else{

            }

        }

        else{

            COUNTDOWN = 0;

        }

    }

}

void _init(void){



//I/Oの初期設定
    P4DDR = 0x00;   


//ロータリSW

    PADDR = 0xff;



//LED

    PBDDR = 0xff;   


//BZ

    P8DDR = 0x00;



//タクトSW

}

int _bz(){




//BZを鳴らす
        GRA3 = 3550*8;



//440Hz
        TSTR = TSTR | 0x08;     //タイマ3スタート
}

int _led(){




//LED点滅
    TSTR = TSTR | 0x01;

}

int _disp(){




//残時間表示データ
    m1 = num[0];




//10分の桁
    m2 = num[settime/60];



//1分の桁
    s1 = num[(settime%60)/10];


//10秒の桁
    s2 = num[(settime%60)%10];


//1秒の桁
}

int _rsw(){



//ロータリSWで時間設定
      R_SW = ~P4DR | 0x00;


//ロータリSWの値をマスクして取り出し
      if(R_SW == 0xffffff08){ 

//ロータリSW　1　時間設定60秒
            settime = 60;

      }

      else if(R_SW == 0xffffff0c){ 

//ロータリSW　3　時間設定180秒
            settime = 180;

      }

      else if(R_SW == 0xffffff0a){ 

//ロータリSW　5　時間設定300秒
            settime = 300;

      }

      else{
            settime = 0;


//ロータリSW　1,3,5以外　時間設定0秒

            error = 1;

      }

}

int _push_startSW(){


//PUSH START SW　を表示
        for(i=0;i<14;i++){

            while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  
//SSR1 をリードしてTDRE=1になるまでループ
            TDR1 = wrd0[i];                 
//TDRに送信データ"wrd0[i]"をライト
            SSR1 = SSR1 & 0x7f;             
//SSR1 TDRE 0 clear

            while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  
//送信終了待ち        

        }

}

int _push_stopSW(){


//PUSH STOP SW　を表示
        for(i=0;i<13;i++){

            while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

            TDR1 = wrd1[i];                 
//TDRに送信データ"wrd1[i]"をライト
            SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

            while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        }

}

int _done(){



//DONE　を表示
        for(i=0;i<4;i++){

            while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

            TDR1 = wrd2[i];                 
//TDRに送信データ"wrd2[i]"をライト
            SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

            while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        }

}

int _word(){



//REMAINING TIME　を表示
        for(i=0;i<15;i++){

            while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

            TDR1 = wrd[i];                  
//TDRに送信データ"wrd[i]"をライト
            SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

            while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        }

}

int _time(){



//残時間を表示
        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = 0x20;                    
//TDRに送信データ"   "（半角スペース）をライト
        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = m1;                    
//TDRに送信データ" m1 "をライト

        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = m2;                    
//TDRに送信データ"　m2 "をライト
        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = 0x27;                    
//TDRに送信データ" ' "をライト

        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = s1;                    
//TDRに送信データ" s1 "をライト
        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = s2;                    
//TDRに送信データ" s2 "をライト
        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = 34;                    
//TDRに送信データ" " "をライト

        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

}

int _LF(){

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = 0x0a;                    
//TDRに送信データ"LF"をライト

        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

}

int _CR(){

        while(0x80 != (SSR1 & 0x80)){}  

        TDR1 = 0x0d;                    
//TDRに送信データ"CR"をライト

        SSR1 = SSR1 & 0x7f;             

        while(0x04 == (SSR1 & 0x04)){}  

}

int main(void){

    _init();

    DI;                      


// 割込み禁止
    //ITU interrupt setting

    GRA0 = 62500;       



// 10ms

//  GRA0 = 6250;




// デバッグ時に使用
TCR0 = 0x22;        



// タイマ割込み用設定（ITU Ch0）
    TCR3 = 0x20;        



// ブザーを鳴らす周波数の設定（ITU Ch3）
    TOER = 0x01;        



//TIOCA3(1stbit) output inhabit:0 permit:1

    TIOR0 = 0x00;       



// compare match toggle output inhibit

    TIOR3 = 0x03;       



// compare match toggle output

    TIER0 = 0x07;       



//IMFAフラグによる割込み許可*/

    //interrupt setting

    ISCR = 0x06;            


//IRQ1 & IRQ2 interrupt setting

    IER = 0x06;             


//IRQ1 & IRQ2 interrupt permitting

    //SCI setting

    SCR1 = 0x00;          
//調歩同期式モード　内部クロック/SCK端子は入出力ポート
    SMR1 = 0x00;//30;
//SMRに送信/受信フォーマット設定　8bit nonparity stop1bit clockΦ
    BRR1 = 0x50;           



//9600 baudrate
    SCR1 = 0x20;                     


//SCR　TE＝1　送信イネーブル
    EI;                   



//割込み許可
    while(1){

        c=100;

//IMIA0の割込み回数設定（0.01秒×100＝1秒）

        _rsw();




//ロータリSWの値読み込み
        _CR();




//CR

        _LF();




//LF　で改行
        _push_startSW();



//PUSH START SW　を表示

        _CR();








        _LF();




//改行

        _word();




//REMAINING TIME　を表示

        _CR();

        _LF();




//改行

        while(START){



//スタートSWが押されるのを待つ
            if(0x00 == (P8DR & 0x01)){

                START = 0;

                COUNTDOWN = 1;

            }

            else {




//設定時間を表示

                _rsw();



//ロータリSWの値を読み込み

                _disp();



//残時間表示データ設定

                _time();



//残時間を表示

                _CR();



//キャリッジリターン

            }

        }

        _rsw();




//ロータリSWの値を読み込む
        TSTR = 0x01;



//ITU0カウントスタート

        //  **  COUNTDOWN  **

        while(COUNTDOWN){

        }

        _CR();








        _LF();




//改行
        _done();




//DONE　を表示

        _CR();

        _LF();




//改行

        _push_stopSW();



//PUSH STOP SW　を表示

        _CR();

        _LF();




//改行

        BZ=1;








        _bz();




//BZを鳴らす
        _led();




//LED点滅
        while(BZ){




//ストップSWが押されるのを待つ
            if(0x00 == (P8DR & 0x02)){

                TSTR = 0x00;


//BZ停止、LED点滅停止

                BZ = 0;

            }

            else{

            }

        }

        START = 1;




//スタートSWが押されるのを待つ
    }

    return 0;

}
パソコン画面表示例
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残時間が44秒の表示例





スタートSWを押すと1秒ごとに設定時間がカウントダウンする。残時間が00`00”になったらLEDを点滅させるとともに、BZを鳴らし、DONE（終了）表示させる。ストップSWを押すとLED点滅とBZが停止する。ターミナルソフトでは、設定時間を表示し、スタートSWが押されるのを待機。を繰り返す








