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1. WSTEP

Zadaniem projektowanego ukladu jest obstuga trzech kamer
vlinijkowych CCD. Umozliwia on zapamigtanie, analize i przet-
worzenie informacji uzyskanej z obrazu oraz przestanie wyni-—
kéw przetwarzania do urzadzen wspéipracujgcych. Dokiadny
opis Dbudowy, przeznaczenia i funkcjii uktadu zamieszczony
jest w sprawozdaniu z realizacji zadania 2.1, nr. rejestra-
cyjny PIAP 6034. ,

Wediug projektu pakiet byl wyposazony w dwa interfejsy
do wymiany informacji =z otoczeniem: interfejs szeregowy i
interfejs rdwnolegty. Jednym z zadan interfejsu rownolegte-
go bylo =zapewnienie komunikacji z innymi pakietami umiesz—
czonymi w kasecie poprzez magistrale kasety.

Jednakze na skutek tego, Ze obecnie proponowany protokéti
wymiany informacji pomiedzy uktadem sterowania robota prze-
mysiowego, a inteligentnymi czujnikami zewnetrznymi. robota
zakiada wykorzystanie wylacznie 1acza SZeregowego, =zZrezygno-—
wano ze wspoipracy pakietu bezposrednio z magistrals kasety.

Pakiet wykorzystuje z magistrali jedynie napiecia zasila-
jace, w przypadku wspélpracy z robotem komunikacja z uktadem
sterowania odbywa sie laczem szeregowym, a port rownolegily
moze by¢ wykorzystywany do sterowania urzadzeniami zewnetrz—
nymi. Mozliwodci umieszczenia na pakiecie pamieci ROM i RAM
o poiemnosci do 16k kazda, sprawiaja, ze dodatkowe pakiety
pamigci nie sa potrzebne.
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2. REALIZACJA ZADANIA.

W ramach realizacji etapu wykonane zostaly nastepujace
prace:
—uruchomiono model wielokanatowego ukladu wizyjnego do ana-
lizy jednej linii obrazowej,
—-wykonano 1 uruchomiono oprogramowanie testujgce dla w/wym.
uktadu,
—przeprowadzono testy funkcjonowania pakietu z oprogramowa-
niem.

Prace uruchohmieniowe prowadzono z wykorzystaniem emulato-—
ra procesora INTEL 8031 wspdipracujacego z komputerem IBM
PC/AT.

2.1. Uruchomienie ukiadu.

W trakcie uruchamiania pakietu wprowadzono zmiany w kon-—
strukcji pakietu w odniesieniu do projektu zawartego w spra-
wozdaniu z zadania 2.1.

2.1.1. Potaczono wyjscia portu "P.1" procesora z wejscia-

mi "D" przerzutnikdéw U36, U37 i U38 a mianowicie:

Ul/1 z U36/2 1 U36/12 */

Ul/2 =z U37/2 1 U37/12

Uil/3 =z U38/2 i U38/12
Pozwolilo to na obstuge tylko okreslonej kamery z jednoczes-—
nym zablokowaniem pozostatych. ‘

2.1.2. Pominigto kondensatory C6, C7 i CB, ktére stuzytly
jako kondensatory catkujgce sygnaty z kamer i okazaty sie
niepotrzebne.

2.1.3. Pominieto inwerter umieszczony pomiedzy U32/10, a
Ul/10 i polaczono te kohcowki bezpodrednio, w celu uzyskania

prawidiowej logiki sygnalu trasmisji szeregowej.

*/ — Zapis Ux/y oznacza y—-ta kohcdwke ukladu x.



2.1.4. Zastapiono uklad U10 UCY7432 uktadem UCY7402 w ce-—
lu uzyskania wlasciwej polaryzacii sygnalu strobujacego uk-
tady 8283.

.

2.1.3. Dodano uktad U43 UCY 7432 (dla uzyskania efektu

jak w punkcie 2.1.1) polaczony w nastepujacy sposdb:

Uzesie A
1
y"\\ 3 USe 4 i USS/LS
Uisa z /
2432
U4z
uze 17 a
& US?r4a i US72/10
ULss 5 g
7432
uasc
UZ3/13 =)
s UsB/4 i U3S/108
Uiss 19 >

Al

2.1.4. Zamieniono miejscami wyjscia nr.12 i 13 uktadu U30
(dla uzyskania efektu jak w punkcie 2.1.3) tak, Ze powstatl
ukiad:

FUCC VOO
R22 R23 :
1K 6 1K
use
10 ._é Lt 3114
13, BERE— |
(=N 2117 11NM et
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—
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2.2. Oprogramowanie. ’

Program ﬁ%ﬁ%tujqcy napisany niemal w catosci w jezyku C,

€, ﬁﬁ%ﬁﬁ#ﬁskompilowany kroskompilatorem ICC (IAR C Compiler for

Microprocessor Development v. 2.00) oraz zlinkowany linkerem
tej samej firmy (IAR).

Uruchomienie odbyio sie przy uzyciu emulatora NEW MICE I1I
produkcji firmy MICROTEK.

Algorytm programu =zostal zamieszczony w Zalgczniku 1, a
listing programu w Zaltaczniku 2:

2.1.1. Zatozenia programu.

Zadanie postawione przed programem testujacym pakiet ob-
siugi trzech kamer linijkowych CCD skladailo sie z nastepuja-
cych elementdw:

-realizacja algorytmu "synchronizacji" kazdej kamery,
-realizacja algorytmu obsiugi kamer w oparciu o uklad przer-—
wan,

—-realizacja komunikacji z otoczeniem za pomoca Sprzegu sze-—

regowego 1 rownoleglego.

Autor oprogramowania uznal za wtasciwe uigé w/w funkcje w
jeden program realizujacy powyzsze, a dzialanie poszczegdl-
nych wurzadzen traktowa¢ jako weryfikacje poprawnego dziata—

nia.
2.1.2. Stuktura programu.

Program zostatl podzielony na moduly programowe realizuja-
ce poszczegdline zadania stawiane przed pracujacym sprzetem.
Za sukces autor uwaza realizacje calosdci prac w jezyku C i
nie Xkorzystanie z mozliwosci laczenia z fragmentami napisa-
nymi w asemblerze. W celu zbierania doswiadczen zaimplemen-
towany zostail fragment napisany w asemblerze 8031 zawieraja—
cy deklaracje bufora przeznaczonego na komunikaty z/do portu
szeregowego. Niezbgdne okazalo sie wstawienie do programu
STARTUP adresdw programéw obsitugi poszczegdlnych zgtoszen

przerwan.



st ini

obslu

jest pakietem inicjujacym wiekszodc¢ parametrow wy-—
korzystywanych w programie oraz sprzgcie takich
jak ustawienie =zawartosdci timerdw, inicjalizacji
struktury informacyjno-sterujgcej pst i zbudowane-—
go wektora tych struktur pstve, inicjalizacji por-—

tu szeregowego i réwnoleglego,

jest pakietem dokonujacym synchronizacji kamery.
Bada stany rejestru ALARM, zapamietuje w tablicy
"wazne' parametry, zapamigtuje zmiany standw time—

réow 1 przygotowuje reakcje systemu na te zmiany,

int serial jest pakietem umozliwiajacym transmisjg z/do por—

wex

rex

parat

WY SCr

Wr pre

new al in

tu szeregowego, pobiera =znaki z zadeklarowanego
bufora 1 interpretuje je. Komunikaty, o ktérych

nalezy powiadamia¢ system zgtasza do obstugi,

modut przeznaczony do wpisywania wartosci (obslu)

do komérek przypisanych danej kamerze (8000-8002),
modul przeznaczony do zczytywania wartodci (obslu)
z komérek przypisanych danej kamerze (A000-A0O0Z2,
C000~-C002),

ustawia wartosci portu rdéwnolegtego,

ksztaltuje ekran w porcie szeregowym,

przygotowuje do wydruku informacie o przekrocze-—

niach w torach kamer,

modul czytania vrejestru alarméw i wiasciwego wy—

peiniania struktur informacyjnych.



2.3. Badania funkcionailine.

Badania funkcjonalne objely:
—sprawdzenie automatycznej regulacji czasu naswietlania ele-
mentu CCD niezaleznie dla kazdej z kamer,
-wykrywanie i sygnalizacja sytuacji, w ktdérej poziom sygnaiu
wizyjnego przekracza poziom alarmowy, .
—-okreslanie 1 pamietanie numerdw punktow obrazu, w ktérych
poziom sygnalu wizyinego przekroczy wartosé progowa,
~przetwarzanie danych zawartych w pamieci,
~Wysytanie wynikdéw do urzadzen zewnetrznych poprzez posiada-
ne interfejsy.

Wszystkie powyZzsze funkcje sa zrealizowane przykiadowo w
programie testujacym, a poprawnosé¢ dziatania zostata sSpraw—
dzona w trakcie wykonywania programu.

Do komunikacji z pakietem wykorzystano komputer IBM PC/XT
wykonujacy program MSKERMIT. Po ukazaniu sie na ekranie mo-
nitora komunikatu:

0 <~ kamera A
1 <{- kamera B
2 <— kamera C

( ?2)

i wybraniu numeru kamery pakiet wysyla zwrotnie numer wybra-
nej kamery, a nastepnie wyniki pomiaréw oraz komunikaty.
Przykiady wygladu ekranu monitora w czasie wykonywania przez
pakiet programu testujacego =zamieszczono w Zatgczniku 3.
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Zatdacznik 1.

Algorytm programu testujgcego.

AQ
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Program testujacy.
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P 1333502023332 1222t PRR333 4333822332228 32284

H

; Przemyslowy Instytut Automatyki |1 Pomi araw
$ MERA - PIAP

H

B Osrodek Automatyzacii Elektrycznej
H

] 292-222 Warszawa

3 Aleje Jerozolimskie 202

i

H

H Autor @ Karal Najar

H Warszawa 1988.12. 14

H

H

H B [

H § MODULE R_BUF [ ‘

L] | i

s n p—

H

H Deklaracja bufora komunikacyjnego

B

H
;tt!t!tltttlttttt!ttt’tt!!ltt!ttlllltltttttlttttt(ttt/

RSEG DATA
PUBLIC bufer
bufer equ $

ds 58
END



/AEEXEERE TR R EARRRIRERESARRSXAT LA SATERTIARTRRRNERERR
Przemysl owy Instytut Automatyki i Pomiaraw
MERA - PIAP

Osradek Automatyzacii Elektrycznes
82-222 Harszawa

Aleje Jerozolimskie 202

Autor : Karol Najar
Waraszawa 1988.12.14

i
i MODULE ST_INI

o ow

Procedura poczatkowej inicjalizacii zmiennych { gtalych
w programie i srodowisku procesora.

EERRRERABTE ARSI SRRERRRXKIXLELASERRRETLLETLIRLALLIRE/

#include <stdic.h)>
#include <io31.h>
#include <kamer.h>

extern PST pstve[3]$;
axtern char o_exi, b_{int, o _kla j

void st_ini (void}
{
int i,inn 3}

write_XDATA { OxBOO3 , Ox34 );
write XDATA ( OxBOO3 , Dx74 1
write_XDATA ( ©xB083 , ©xB4 );
write_XDATA ( BxAGE3 , Bx34 );
write_XDATA ( BxAPEO3 , Ox74 );
write XDATA ( OxARGI , OxB4 )
write_XDATA ( BxCOB3 , Bx34 );
write_XDATA ( @xCORO3 , Ox74 )3
write_XDATA ( OxCOSI , OxB4 );
writa_XDATA ( Ox8003 , Ox00 };
write_XDATA ( BxBGO0 , ZxP3 );
write_XDATA ( Bx8001 , Ox@2 );
write_XDATA ( OxB081 , Oxd4 );
write_XDATA ( OxB8202 , Ox00 );
write XDATA ( Ox8082 , Ox04 );

write_XDATA ( OxADOS , Ox18 )
write_XDATA ( OxARBS , OxO1 );

writa XDATA ( OxABSL , Ox1@ )3
write_XDATA ( GxAGDL , BxOL );

write _XDATA ( OxAQG2 , Ox1d )3
write_XDATA ( OxAPO2 , @xO1 13

write_XDATA ( @xCE28 , M10 );
write XDATA ( @xCESO , @x01 )}

write_XDATA ( &xCOB1 , Ox16 );
write_XDATA ( OxCBPL , OxB1 )

write _XDATA ( Ox[062 , Ox10 );
write_XDATA ( OxC@P2 , OxB1 )

pstvel@l.licz = 1624
pstvelll,licz = 1924
pstvel2l.licz = 1624
pstveldl.1ix = 1 3
pstveli).lix = 1 ;
pstvel2).1lix = 1 §

e e

for ( inp=@ ; inn < 3 ; inn++ ) {
for ( i=@ ; i< 13 5 {++ )
patvelinnl.wartlil = @ ;

2
3}
output { TMOD , @x28 ); /3% bylo 20 8/ /% 22 %/
output { TCON , @x4@ ); /% bylo 4@ %/ /% 50 %/
output ( SCON , Ox7@ );
output ( THT , BxF3 )} /78 £3 bylo dla zegara 12 MHz ¥/
output ¢ TH8 , OxFF ) /% max %/
set_bit ( EX1_bit ) j
clear_bit ( ET2 bit ) 3
clear_bit ( ETi_bit ) 3
clear_bit ( ES bit ) 3
clear_bit ( ET8_bit } ;
clear_bit ( EXZ _bit ) ;

o_exi =@ H
b_int = 1 H

r



P22 2322022222232 2 23Rt sitssidsssieiseissstsitisi]
Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomi araw
MERA - PIAP

Dsrodek Automatyzacii Elektrycznej

92-222 Warszawa
Aleje Jerozolimskis 202

Autor 1 Karol Najar
Warszawa 1968.12.14
1 ]
§ MODULE KAMER.H [
(] [}
[ — 3

pE2R 2 SRS L2222 Rt st et s sttt ss s ss it iys vy

typedef struct pst (
int licxz 3

char 1lix 3

char fz ;

char 4n ;

char +fp ;

int wartli133 ;

)} PST
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Przemyslowy Inatytut Automatyki 1 Poaiarow

MERA - PIAP

Osrodek Automatyzacji Elektrycznej

22~-222 War Bz awa
Aleje Jerozolimekis 202

Autor : Karol Najer
Warszawa 1988.12. 14
] ]
I MODULE WR_SCR )
i i
t 3

Dbsluga ekranu .

lt!ttttlt!tltlttl!tltl!ttt!ltltllltittttt!!ttttttltl/

#include <stdio.h>
#include <icSi.h>
#include <kamer.h>

extern char buferll ;

extern char tbuf, 3bufr ;

extern char flar 3

extern char flaw j

axtern PST pstvel3] ;

extern char o_exi, b_int, o kla ;

void wr_scrivoid)

{

bufr = &bufer ;

sprintf ( bufer, *"\r\n 8 <-

but = &bufer 3

flaw = 1 §

output ( SBUF , buf++ );
while (flaw) ;

sprinté ( bufer, “\r\n 1 {-

buf = &bufer §

flaw = 1 3

output ( SBUF , sbuf++ )3
while (flaw) 3

sprinté ¢ bufer, °\r\n 2 <=

bu$ = &hufer

flaw = 1 3

output ( SBUF , 3buf++ }g
while (flaw) 3

sprintf ( bufer, “\eAn\ring

buf = tbufer ;

flaw = 1 3

output ( SBUF , tbuf++ )3
whila (flaw) ;

kamera A " )

kamera B * )3

kamera C " )3

? 1% ); /% 3 <~ kamera A Xk B&C X/

/



Pt T It b S S2 R332 322232 R R 2R 232 22 28 2224
Przemyslowy Instytut Automatyki Pomi arow
MERA - PIAP

Osrodek Automatyzacii Elektrycznel

02-222 Warszawa
Aleje Jerozolimskie 202

Autor ¢ Karol Najar
Warszawa 1988, 12.14
i ]
§# MODULE WR_PRE ]
] "
It 1

Obsluga komunikatow o kamerach.
.
P2 e it PRt eis 3222223819233 2222322323222

#include <stdio.h>
#include <iaJ1.hd>
#include <kamar.h>

aextern char bufer{l ;
extern char fbuf, ¥bufr, flaw ;

void wr_prelalf,bat)

char alf,bet ;

<

if ( bet ) {
sprintf { bufer, *\r\n UWAGA za silne Swiatlo kamery %d", alf );
buf = Yhufer ;
flaw = 1 3
output { SBUF , sbuf++ )j

while (flaw) ;

a#lse

sprintf ( bufer, "\r\n UW AG A za sLabe Swiatlo kana;y %d*, alf )3
buf = bufer 3
flaw = 1 3
output ¢ SBUF , fbuf++ )3
while (flaw} 3



V2123322383 3t P32 7282322020222 28222323 822¢382 2
Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomi arow
MERA - PIAP

Osrodek Automatyzacii Elektrycznej

P2-222 Marszawa
Aleje Jerozolimskie 202

Autor Karol Najar
Werszawa 1988.12.14
] ]
I MODULE MAKSIM 1
L] it
[ -3

Wyszukiwanie najwiekszych wartosci z dobrych pomi arow

i
I MODULE MINIM

I

Wyszukiwanie najmniaejszych wartosci 2z dobrych pomi arow

i MODULE SXKAD

=
L = 22 m

Patla glowna
P28 2802322322 3220223203273 2332323230332 32233 338 Y4

#include <stdarg.h>
#include <stdioc.h>
#include <ioS51.h>

#include <{kamer.h>

extern void st_ini(void), parat{void}, wr_preichar,char) ;
axtern void wr_scr(void), ccam{int)

axtarn char buferll ;
extern char tbuf, thufr 3
aextern char flar j
extern char flaw 3

char n_kam, ext 3

char b_int ;

char o_exi, o_kla j

int liczn ;

static double suma, mini, maxi j

PST pstvel3] H

int mintm(n_kam)
char n_kam §
<
int iy
int tem = 256 ; .
for ( =0 ; 1<11 ; i++ ) (
if ( tem > pstveln_kaml.wertfil )} tem = pstveln_kaml.wartf{il 3
b
return{ tem ) 3

int maksimin_kam)
char n_kam ;
<
int i;
int tem = @ ;
for ( i=@ j i<11 5 i++ )
if ( tem < pstveln_kaml.wartlil ) tem = pstveln_kaml.wartlil ;

b2
return{ team ) ;
3
main O
{
int { 3
clear _bit ( EA_bit )} j
st_ini () 3

set_bit ( ES bhit ) ;
set_bit { EA_bit ) ;
wr_scr);

for {(33)



)

if (axt) €
ext— H
wr_pre(n_kam,ext);
ext = 8 3
>
while (o_exi) ¢
suma = 9§ 3
for ¢ i=1 j i<11 3 1++ ¢
suma += pstveln_kaml.wartlid ;
2
sprintf ( bufer, “\r\nwybrana kamera %d, srednia wynosi = %7.1f", n_kam, suma/10® ) ;
buf = bufer';
flaw = 1 3
output ( SBUF , sbuf++ )3
while (flaw) ;
sprintf ( bufer, “\r\nminimum wartosei %d, maximum wynosi = ¥d", miniam{n_kam) , maksimin_kam) )
buf = Lbufer ;
flaw =1 3
output ( SBUF , sbuf++ );
while (flaw) 3§
wr_scr);
o_exi = 9 ;
3} /% wnd while &/
ccam(o_klal) ;
if ¢ liczn > 2508 ) {
parat 03
licza = @ 3
}
else ¢ liczn++ ; 2
/% end for 5/

h
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I MODULE  PARAT 1
] ]
B g

Obsluga portu rownoleglego .

EEREKERERERRRRXARXREREARRIATRAXSKRRIRIEAXACLKEREX ALK/

#include <stdia.h>
#include <ioS1.h>

axtern int liczn ;

/%
void para{void)
<
liczn++ §
>
| ¥4

void parat(void?
<
static char paa ;
switch ( paa ) ¢
case &1 paa = 1 ;
write XDATA ( Ox4008 , paa )
break 3
case 1: paa = 2 3
write_ XDATA ( x40 , paa )
break 3
case 2: paa = 4 ;
write XDATA ( Ux4000 , paa )
break ;
case 4: paa = 8B ;
write_XDATA { Ox4000 , paa ) 3
break ;
case B: paa = 16
write_XDATA ( Ox&6000 , paa )
break ;
case 16: paa = 32 ;
write_XDATA ( Ox4880 , paa ) §
break ;3
case 32: paa = 44 ;
write XDATA ( Oxé089 , paa )
braeak 3
case &4: paa = 128 ;
write_XDATA ( 8x&000 , paa )
break j
paa = 1 ;
write_XDATA ( Ox608@ , paa )
break ;
default: paa = 13

..

case 128
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¥ MODULE  NEW_AL_IN B
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Instytut Automatyki | Pomiarow
MERAR -~ PIAP
Automatyzacii Elektrycznej
02-222 Warszawa

Procedura ustawiajaca wskazniki przekroczenia
oraz niegotowosci kamery wedlug odczytanego
rejestru alarmow.
Informacje te sa przechowywane W strukturze
opisujacej stany oraz wartosci pomiarow kamer
wspolpracujacych.

EEFERRANRSESIARSRLRIETISSLTERLKALIIRNANIKARASTKENSLS/

#include <{kamer.h)>
#include <{stdio.h>

#include <ioSi.h>

extern PST pstval3l
void new_al_in (veid)

<

unsignaed char alarm ;

L P

alarm = read_XDATA ( OxEGSS )

alarm&@x 88
alara%@x10
al arsddx 40
alarm@x@8
al ar m¥@x2¢
2l armdOx04

)

)
}
H
)
)

?
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~ e~~~

petvel2l.+n
pstvel2l.fp
pstvelil.fn
pstvelll.fp
pstveldl.+n
pstvelBl.fp
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]

P

pstvel2l.fn
pstvel2).+p
pstvalll.fn
pstvelil.+p
pstveldl.+n
pstveldl. fp
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H ¥
1 MODULE WEX ]
[] ]
n 5}

Modul WEX pozwala wpisywac wartosci do odpawiednich licznikow sterujacych
kamerami

MODULE  REX

Modul REX pozwala czytac wartosci z odpowiednich licznikow sterujacych
kamerami

)]
1 MODULE  OBSLU
]

h oo oam =

Procedura 0BSLU pouzwala na realizacye algorytmu synchronizacjii
kamer.

(1232331223223 22 283333 0222222322232 0283333¢4 4

#include {stdarg.h>
#incliude <{stdia.h>
#include <ioSi.h>

#include <{kamer.h>

axtern PST pstvel3] ;
extern char buferll, sbuf, flaw ;
extern char ext j

void wex ( vec, aar )
char vec
unsigned int aar j;

uneigned char tymi, tym2 ;
tymi = ( char ) aar % 254 ;
tym2 = ( char ) ( aar >> 8) ;
switch ( vec ) (

case @ : wite XDATA ( Ox8060 ,tyml ) 3
write XDATA ( OxBO2O ,tym2

break ;
case § : write XDATA ( OxBGB1 ,tyml
writa_XDATA ( OxBBI1 ,tym2

break ;
case 2 ¢ write_XDATA ( 2x8002 ,tymi
write_XDATA ( Ox8682 ,tym2

break ;

char rex ( vec )
char vec ;

<

char tym ;

switeh ( vec )

case B : tym = read_XDATA ( OxAZRBG ) ; /% ASOD %/
retarn ¢ tym )
break ;

case 1 @ tym = read_XDATA ( OxAOB2 )} ; /% AGDZ 3/
return ( tym ) 3
break ;

case 2 : tya = read_XDATA ( ©xC@G1 ) ;3 /%3 CoOL %/
return ( tym ) ;
break ;

]

void obslu (alf)
int alf f
<

unsigned int tem
PST ¥Ip_str ;
unsigned int res_chan ;



p_str = &pstvelalfl 3
i¥ {p_str->fz) {
p_str->fz = @ 3
3
else {
if ( p str—>fn == 6 ) ¢
if ¢ p_str->fp =8 )
tem = p_str->licz >> 2 ;
tem = p_str->licz - tem ;

if ( tem > 308 ) ¢ /% bylo 450 %/
wex( alf , tem ) /% zmiana zawartosci licznika &/
p_str->licz = tem ; /% zapamietanie wartosci %/
p_str->fz = H /% wskaznik zmiany licznika 3/
}
else { /% prrygotowanie komunikatu %/
exte2 ;
p_str->lix=11 3
3
> 8 it ¥p l= 8 3/

else {
/% detekcja nie_przekroczenia %/
res_chan = rax( alf ) ;
res_chan += rax{ alf ) % 256 ;
if ¢ ( OxP118 - res_chan) < 256 )} (
p_str-dwart{p _str->lix] = ( @x011€ - res_chan )

p_atr->lix++ ]
b
else {
tem = p_amtr->dlicz >> 2 ;
tem += p gtr->licz 3
if ( tem < 12080 ) (
wox { alf,tem ) ; /% zmiana zawartosci licznika ¥/
p_str->licz =tem ; /% zapamietanie wartosci %/
p_str->$z =i H /% wskaznik zmiany licznika %/
»
alse ¢ /% przygotowanie komunikatu %/
mxt=l g
p_str->lin=it H
3
3

H
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I MODULE INT_SERIAL n
L] ]
e %

Procedura chslugi portu transmisjii szeregowe)
paramertry transmisyjne sa ustawiane w module
ST_INI.

Procedura ponizsza jest wolana w momencie
przerwania z portu szeregowego t.zn, ze w momencie
gdy znak zostal odebrany badz zostalo zakonczone
nadavanie.

BERRKR KRR R IR IR R R AR R AR AR AR BRSNS NI KAERERRTRS/

#include <stdarg.h>
#include <stdio.h>
#include <io%i.hd>

extern char n_kam ; /8 wskaznik blokada_przerwan inicjalizacja w module sxkao $/

extern char b_int ; /% wskazniki obsluga_zakonczenia _synchronizacii_kamery 3/

extern char o_exi, o_kla § /% ob:luga_r-akc)l_na_uclsniecic_klucza_k)aulatury
inicjalizacja w module sxkao. 8/

char thuf, Rbufr ; /% pointery pomocniczych buforow transmisji &/
char flar ; /% $laga zakanczenia czytania %/
char flaw 3 /% flaga zakonczenia pisania &/

void int_serial (void)
{
if (read_bit ( RI_bit )y < /% detekcja odebranego znaku %/
tbufr = input ( SBUF )&Ox7% ; /% przepisanie znaku do bufora
pomocniczaego, wraz z usunieciem
bitu parzystosci. &/
clear_bit ( RI_hit ) ; /% zakonczenie czytania 3/
switch ( sbufr - "¢ )
case @: output ( SBUF , tbhufr )§; /2 echo kontrolne %/

n_kam = @ ; /% parameatr t/
o_kla = h /% parametr %/
break j
case 1: output ( SBUF , Sbufr ); /% echo kentrolne %/
n_kam = 1 3 /% parametr %/
o _kla = § 3 /% parasetr 3/
break
case 2: output ( SBUF , sbufr ); /3 echo kontrolne ¥/
n_kam = 2 5 /% parametr %/
o_kla = 2 ; /% parametr $/
break
caze 3: output ( SBUF , ftbufr ); /3 echo kontrolne %/
n_kam = & ; /% parametr %/
o kla =3 ; /% parametr 3/
break §
default :
n_kam = 9 ; /% parametr %/
o_kla = 4 ; /% parametr blokedy synchronizacji kamer $/

} /% switeh 3/
3
if (read bit ( TI_bit )) ¢
clear bit ( TI_hit ) g
if ( sbuf == @ ) flaw = 8 ; /% zakonczenie trensmisii 3/
if (flaw) output ( SBUF , buf++ ); /% transmisja szeregowa ¥/
]
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] MODULE INTE_VE L]
i )]
& |
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#include <{stdio.h>
#includge <ioS1.h>
#include <kamer.h>

axtern PST pstvel3] j

axtern void new_al_in(void!; /% obaluga struktury stanow kamer X/
extern void obslu(int) j /% procedura synchronizacjii kaser &/
mxtern char o_exi, b_int, o_kla, n_kam, aul_k ; /% parametry ¥/

void inte_ve {(void)}
{

naw_al_in () /8 wywclanie obslugi struktury stanow kamer 3/
if (b_int == 0 ) (
if ( pstveln_kaml.lix < 11 ) {
obslu (n_kam) 3
)} else {
pstvel n_kam J.lix = @ §
if ¢ o_kla !'= 3 ) (o kla = 4; 3
else { mul_k =1 ¢
o_exi++ 3
b_int++ 3
2 /% end else 2/
3 /% else b_int = 8 ; bo inicjacja nastepuje poprzez wybar z klawiatury %/
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# MODULE  CCAM ]
i ]
& g

EEXEREEE AR ER AR B RSN A KT A KL KRB KK EREBALAXNERERKARER/
#include <{stdio.h>

#include <ioSi.h>

#include <kamer.h>

extern char n_kam ; /% wskaznik numer_kamery Iinicjalizacja w module sxkao ¥/

extern char b_int j; /%t wskaznik blokada_przerwan inicjalizacja w module sxkao %/

extern char o_exi, o _kla g /% wskazniki ohsluga_zakonczenia_synchronizacii_kamery
obsluga_reakcii_na_wcisniecie_klucza _klawiatury
inicjalizacja w module sxkao. %/

char mul _k ;3 /% waskaznik wiele_kamer inicjalizacja w module ccam %/

vold ccam( o_kla )
int o_kla ;
{
switch { o_kla ) {
case O: output ( PI, 9x31 }; /% ustawienie wyboru kamery A */
n_kam = g H
b_int = @ H /% blokada procedury synchronizacii kamery */
break ;
case 1: output ( Pi, 8x2A ); /8% ustawienie wyboru kamery B x/
n_kam = 1 H
b_int = @ H
break ;
case 2: output ( P1, OxiC }; /% ustawienie wyboru kamery C x/
n_kam = 2 H
b_int = @ H
break ;

/% blokada procedury synchronizacji kamery $/

/% hlokada procedury synchronizacji kamery %/

case 3:
switch ( n_kam > {
case O : if (mul_k) {
n_kem = 2
mul_k = @

>
else {
output ( P1, @x31 ); /3% wybor kamery A 8/
b_int = @ ;
3}
bhreak 3
caese 1 ¢ if (mul_k) ¢
n_kam = @ 3
aul _k = 9 ;
>
else {
coutput ( P1, Ox2A ); /% wybor kamery B £/
b_int = & ;
b2
break 3
case 2 ¢ 1f {mul_k) ¢
n_kam = 1 ;
Ml _k = B 3
3}
olse
output ( F1, #xiC )3 /% wybor kamary C 3/
b _int = & 3
o_kla = 3 ; /% blokada ponownego liczenia 3/
3
break ;
default 1
output ( P1, Bx38 ); /¥ wybor kamery N 3/
o _kla = 4 H
n_kam ={char)-1 ;
> /% end switch %/
default : b_int = 1 ;
ocutput ( P1, &x38 )3 /% wybor kamery N 3/
n_kam = 9 ;
3 /% end switch %/
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Przyktlady wygladu ekranu monitora przy wykonywaniu programu
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[ 210
wybrana kamera 0, srednia wynosi = 70.2
minimum wartosci 70, maximum wynosi = 71

0 <~ kamera A

1 <~ kamera B

2 <— kamera C

[ 2 11
wybrana kamera 1, srednia wynosi = 147 .9
minimum wartosci 147, maximum wynosi = 148

0 <- kamera A
1 <{- kamera B
2 <— kamera C

[ ? 1.2
wybrana kamera 2, srednia wynosi = 126.7
minimum wartosci 127, maximum wynosi = 127

0 <— kamera A
1 <—- kamera B
2 <— kamera C

L 721

Esc chr: ~1, Port: 1, Speed: 2400, Parity: None,

Echo:

Rem, Type

5L



[ 2 10
wybrana kamera 0, srednia wynosi = 60.9
minimum wartosci 60, maximum wynosi = 61

0 <- kamera A

1 <{- kamera B

2 <— kamera C

[ 72 11

UWAGA za sSilne SwiatLo kamery 1
wybrana kamera 1, srednia wynosi = 147.9
minimum wartosci 147, maximum wynosi = 148

0 <~ kamera A
1 <- kamera B
2 {— kamera C

[ 212 -

UWAGA za slabe SwiatLo Xkamery 2
wybrana kKamera 2, srednia wynosi = 6.0
minimum wartosci 6, maximum wynosi = 6

0 <— kamera A

1 <- kamera B

2 <— kamera C

[ 7]

Esc chr: ], Port: 1, Speed: 2400, Parity: None,

Echo:

Rem, Type

%5



