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1. Specyfikacja
Nazwa Uwagi |
emstup.asm program inicjalizacji procesora
kalmain.c program glowny
kaltg.c podprogramy obliczeniowe '
kaldisp.c podprogramy wyswietlania danych’
kconst.h stale dla wszystkich programéw
kvaria.h zmienne globalne dla programu gléwnego
kexvaria.h zmienne globalne dla innych programéw
kaldisp.h deklaracje do programu kaldisp.c
exdos.h deklaracjie funkcji we/wy
stroj.h stale do strojenia
kaltg.h deklaracje do programu kaltg.h
ter_el.hl tabele termoelementow
emkompil.bat programy narzgdziowe
kompiluj.bat
linkuj.bat
lokuj.bat
locl.cmd

2. Opis programu
2.1 Informacje ogolne

Program przystosowany jest do pracy w systemie mikroprocesorowym opartym o procesor
NEC - V30 zastosowany w systemie BUSMAT2 firmy GURU w module GSM-NCPUV30.

Wymagania sprz¢towe: modut GSM-NCPUV30 wyposazony w ukiady pamigci RAM 64 kB,
oraz pami¢ci EPROM 64 kB.

Program inicjalizacji procesora emstup.asm napisany zostat w asemblerze dla procesora Intel
8086 a pozostate programy w jezyku "C".

2.2 Przeznaczenie funkcjonalne

Programy przeznaczone sa do implementacji w kalibratorze temperatury KAL-400 1
umozliwiaja procesorowi sterowanie poprzez magistrale poszczegdlnych uktadéw kalibratora
umieszczonych na oddzielnych pakietach .

Programy umozliwiaja:

e ustalenie odpowiedniej konfiguracji polaczen wewnetrznych kalibratora (wysterowanie
odpowiednich przekaznikéw) w celu dopasowania do sygnatéw symulowanych i
mierzonych

e wysterowanie przetwornika cyfrowo-analogowego podczas symulacji sygnatéw

wysterowanie symulatora rezystancji

e wysterowanie kluczy analogowych i przetwornika analogowo-cyfrowego podczas pomiaru
sygnatow '

® odczyt sygnalow z klawiatury

e wyswietlanie danych na module wyswietlacza LCD
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e wykonanie przeliczen wartoéci symulowanych, mierzonych 1 bigdow
2.3 Opis struktury logicznej

2.3.1 Opis programu gléwnego |

{
Schemat blokowy programu gléwnego znajdujacego si¢ w zbiorze kalmain.c przedstawiony jest
na rys. 1. !
Po zatjczeniu zasilania wykonywany jest program inicjalizacji sprz¢tu emstup() w ktérym
ustawiane s3 rejestry pomocnicze na pakiecie procesora, inicjalizowana jest tabela wektorow
przerwan oraz inicjalizowane sa obszary RAM, w ktérych znajduja si¢ zmienne. Nastgpnie w
programie ini() inicjalizowany jest panel wyswietlacza LCD, wypisywana jest winietka,
odblokowane jest przerwanie zegarowe 20msek. (do czytania klawiatury), inicjalizowane sa
zmienne przez wartosci odczytane z czgsci pamigci RAM z podtrzymaniem bateryjnym .
W kalibratorze wykorzystywane sa dwa przerwania sprzgtowe: zegarowe 20msek. do obstugi
klawiatury oraz przerwanie od gotowosci przetwornika analogowo-cyfrowego. |
Wyswietlanie znakow na module LCD nastgpuje przy pomocy odpowiednich podprogramow
zamiany liczb na znaki oraz ustawiania pozycji i wyswietlania (podprogramy w kaldisp.c).
Po wyswietleniu dolnej i gérnej linii ekranu z danymi zapamigtanymi w rejestrze 00 przed
wylaczeniem zasilania nastepuje wejscie w program zmian konfiguracji (programowania
parametréw) zmiany(), ktory jest wykonywany do momentu wcisnigcia przycisku START. Przy
zakoficzeniu programu zmiany() biezace nastawy zapamigtane sa w rejestrze 00.
Nastepnie wykonywany jest cyklicznie program pomiary(), w ktérym mierzona jest wartosé
sygnatu na zaciskach pomiarowych oraz mozliwa jest zmiana nastawy. Po wykonaniu pomiaru
(jezeli jest to mozliwe) obliczany jest blad wyjscia w stosunku do wejscia.
Po wcisnigciu przycisku stop nastgpuje zatrzymanie pomiaréw i ponowne wejscie w program
zmian konfiguracji .

2.3.2 Opis programu zmian konfiguracji

Schemat blokowy programu zmian konfiguracji zmiany() znajdujacego si¢ w zbiorze kaldisp.c
przedstawiony jest na rys. 2.

W programie odczytywana jest klawiatura (podprogram klawt1() wykonywany w przerwaniu co
20msek.) i w zaleznosci od potozenia kursora (migajacej czgsci linii) wykonywane s3
odpowiednie podprogramy powodujace zmiany parametrow. Weisnigcie przycisku PRAWO
powoduje zmiang poloZenia kursora i umozliwia zmiang kolejnego parametru przyrostowo
poprzez wciskanie przyciskow PLUS i MINUS.

Zmiana niektorych parametréw powoduje automatyczne przeliczenia i zmiany innych,
zaleznych parametréw (podprogramy parametry pomiaru(), parametry symulacji(), zadaj() w
kaltg.c).

Po wecisnigeiu przycisku STO mozna biezace dane zapamigtad w rejestrze pod numerem
wybranym przez naciskanie PLUS 1 MINUS (podprogram memory_plus() w kaldisp.c).
Przycisk RCL umoZliwia przegladanie rejestrdw z zapamig¢tanymi uprzednio parametrami i
Zmiana parametréw mozliwa jest do naciénigcia przycisku START (glowna petla while() w
zmiany()).

2.3.3 Opis programu pomiaréw

Schemat blokowy programu pomiaréw znajdujacego si¢ w zbiorze kalmain.c przedstawiony
jestna rys. 3.



Pomiary wykonywane s3 w przerwaniu od przetwornika a/c (przerwanie oznacza gotowosé) w
czasie ok.1 sek wyznaczonym przez 30 000 pustych petli zliczanych przez licznik op6Znienia:
W tym czasie s3 odczytywane i sumowane warto$ci z przetwornika a/c po 4 razy i liczona jest
$rednia. Nastgpuje tez zmiana polozenia kluczy analogowych Zeby zmierzy¢ temperaturg
zimnego konca termopary (podprogram przerwania ac_glowny() w kaltg.c). Zliczanie !
opbézmienia moze by¢ przerwane przez naci$ni¢cie przycisku w celu zmiany nastawy lub |
zapisania albo odczytu rejestru. Po czasie opéZnienia lub reakcji na wceisnigty przycisk nastquje
obliczenie wyniku i aktualizacja wyswietlenia na LCD. Zatrzymanie pomiar6w nastepuje po
wecisnigeiu przycisku STOP (wyniki s zamrozone na wy$wietlaczu do momentu jakiejkolwie}(
zmiany lub ponownego startu).

2.3.4 Opis programu przegligdania wynikow

Schemat blokowy programu przegladania wynikow znajdujacego si¢ w zbiorze kaldisp.c
przedstawiony jest na rys. 4.

Wejscie w ten podprogram nastgpuje po weisnigeiu przycisku RCL (podprogram
memory_recall() w kaldisp.c). Biezacy numer rejestru ustawiany jest na ostatnio uzywany lub
na 1 jesli zostalo wiaczone zasilanie. Wyswietlona zostaje zawartos¢ rejestru o biezacym
numerze natomiast nie jest zmieniona nastawa i rzeczywiste parametry. Przy pomocy
przyciskow PLUS i MINUS mozna zmieniaé numery rejestru, ktory jest wyswietlany. Program
pracuje w petli (petla while(1) w podprogramie memory_recall()) do momentu naci$ni¢cia
przycisku STOP - zmiana parametréw na te z rejestru i wejScie w programowanic parametrow;
przycisku START - zmiana parametroéw na te z rejestru i wejScie w pomiary; przycisku RCL -
powr6t do stanu sprzed wejscia w podprogram memory_recall() bez zmiany nastaw i
parametréw

2.4 Wykorzystywane SrodKi techniczne

Programy tworzone s3 przy pomocy komputera PC. Do przetworzenia programéw zrédiowych
wykorzystywane sa programy:

e Microsoft C compiler V5.0

® Microsoft Macro Assembler V5.0

® Link&Locate ++ V5.1e

W celu umieszczenia oprogramowania w uktadach pamigci EPROM typu 27C256 w module
procesora GSM-NCPUV30 nalezy wykona¢ nastgpujace czynnosci:
® kompilowaé program inicjalizacji procesora emstup.asm wywolujac program narzedziowy
-emkompil
e kompilowac programy zZrédtowe dla KAL-400 wywolujac program narzedziowy
- kompiluj kalmain
- kompilyj kaldisp
- kompilyj kaltg
@ linkowad wywolujac program narzg¢dziowy
- linkuj
e lokowaé wywolujgc program narzgdziowy
- lokuj
e utworzy¢ zbiory binarne dla uktadéw EPROM wywolujac program narzgdziowy
- kosci

W wyniku powstaja zbiory binarne zawierajace dane dla programatora uktadéw eprom .
Wywolany jest program obstugi programatora EW911 firmy MOMIK. Nalezy zaprogramowad
2 uktady pamigci EPROM typu 27C256 umieszczajac w nich zbiory proj.evn oraz proj.odd a
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nastepnie umiesci¢ uklady w odpowiednich podstawkach w module procesora
GSM-NCPUV30.

2.5 Wywolanie programu

Wywolanie programu obstugi kalibratora temperatury K AL-400 nastgpuje automatycznie po
wlgczeniu zasilania kalibratora. Na LCD wyswictlona jest najpierw winietka programu, a
nastepnie kalibrator wchodzi w tryb pracy - programowanie.

2.6 Dane wejSciowe

e sygnaly wprowadzane z klawiatury kalibratora
e sygnaly analogowe doprowadzone do zaciskéw pomiarowych kalibratora

2.7 Dane wyjSciowe

e sygnaly wyprowadzone na zaciski symulacji kalibratora

e dane wyswietlane na LCD (rodzaje 1 zakresy symulacji, rodzaje pomiaru, wartoéci sygnatow
symulowanych 1 mierzonych, blad przetwornika)

e dane zapamigtane w pamigci podtrzymywanej bateryjnie (zestawy danych ktére byly
wyswietlane na LCD)

3. Instrukcja uzytkownika

Obstuga kalibratora nastepuje poprzez zaprogramowanie parametréow sygnaléw nastawianych
przy pomocy klawiatury kalibratora 1 zgodne z tym odpowiednie wykorzystanie zaciskéw na
plycie czolowej. Wszystkic parametry 1 wartosci pokazywane sa na wyswietlaczu LCD
kalibratora.

Na LCD wyswietlone s3 2 linie:

Mem  Rodz symul.  Zakres symulacii Wartoé¢ nastawy
01 Pt100 +150..+250°C 224 °C 74.0%

0.20mA 14.82mA +0.10%
Rodz. pomiaru Wartos¢ Blad

Gorna linia odpowiada czgéci symulujacej kalibratora, a dolna pomiarowej. Oproécz trybu
odczytu danych wartosci pokazane na wyéwietlaczu odpowiadaja zawsze wartoéciom
symulowanym. Sygnaly na zaciskach, ktore nie odpowiadajg aktualnemu rodzajowi symu]acp
maja warto$¢ nicokreslona. Mierzone sa sygnaly tylko z tych zaciskéw, ktére odpowiadaja
zaprogramowanemu rodzajowi pomiaru.
Na zaciskach oznaczonych "symulacja R" (4 zaciski) symulowana jest rezystancja i CZanlkl
typu Pt ... , na zaciskach "symulacja mA" symulowany jest prad staly, a na zaciskach
"symulacja mV" symulowane jest napigcie state i sygnaty termoelementow.

!
Na zaciskach oznaczonych "pomiar mA" mierzony jest prad, a na zaciskach "pomiar mV, A
mierzone jest napigcie stale oraz temperatura przy pomocy termoelementu. Do kompensacji
zimnego konica termoelementu (CJC) mierzona jest temperatura w poblizu tych zaciskéw.
Pomiar temperatury przy pomocy czujnikow rezystancyjnych wymaga czteroprzcwodowego'
podlaczenia czujnika: zasilenia czujnika pradem z zaciskéw "symulacja mA" i pomiaru spadku
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napigcia na czujniku poprzez zaciski "pomiar mV, V" (mierzony jest spadek napigcia na |
czujniku wywolany przeptywem symulowanego pradu i odpowiednio przeliczany).

Kalibrator moze pracowaé w 3 trybach:
® programowania

® pomiaru

® zapami¢tywania i odczytu danych

3.1 Tryb programowania |
Po weciénigciu przycisku STOP (lub po wiaczeniu zasilania) nastgpuje przejscie w tryb !
programowania rodzaju wyjscia oraz rodzaju wejcia. Programowanie nastgpuje po wybraniti
odpowiedniego pola przez naciskanie przycisku —» (wartos¢ lub tekst w wybranym polu miga)
i przyrostowe wybxerame nastawy w danym polu przy pomocy przyciskéw + — oraz przymsku
przyspxeszema zmian >> (przycisk ten dziata tylko w przypadku ustawiania zakresu
pomiarowego i zadawania wartosci symulowane;).

W kolejnych polach mozna wybraé:
¢ Mem - numer miejsca w pamigci od 01 do 19 (tylko po uprzednim naci$nigciu przycisku
RCL lub STO)

e Rodzaj symulacji - jeden z nastgpujacych sygnatéw, ktére moga by¢ symulowane przez
kalibrator:
- Pt100 - rezystancja
- Pt500 - rezystancja
- Pt1000 - rezystancja
- Rezystancja
- Termoelement typuJ, K, T, S, B - napiecie
- 0..20 mA ’
-4.20mA
-0..100 mV
- bez nastawy

o Zakres symulacji (zalezny od nastawionego rodzaju symulacji - nastawiana gérna i dolnd
granica zakresu)
Wartoéci nastawiane zmieniaja si¢ o 1 przy pojedynczym naciénigciu przyciskéw + -,z
kilkukrotnie wigkszy skokiem przy ciaglym naciskaniu przyciskéw + — lub ze skokiem ok.
10% maksymalnego zakresu przy uzyciu przycisku przyspieszenia zmian >> (kierunek '
zmiany jest zalezny od tego czy wczesniej byt naci§nigty przycisk + czy przycisk - ).
- dla temperatury (Pt i termoelementy) nastawiana dolna i gérna temperatura (co 1 °C)
Pt100  -140... +850°C
Pt500  -200 ... +850 °C
Pt1000 -200 ... +850 °C
Termoelement typulJ -210... +1200 °C
Termoelement typuK -270 ... +1370 °C
Termoelement typu T -270 ... +1370 °C
Termoelement typu S -270 ... +1370 °C
Termoelement typu B -270 ... +1370 °C
- dla rezystancji 40 .. 4000om (co lom)
-dlamA 0..20mA (co 1 mA)



- dlamV -100 ... +100mV (co 1 mV)

e Nastawa symulacji
Nastawiana jest wartos¢ w _;ednostkach odpowiadajacych wybranemu rodza_]ow1 symulacp
(pomigdzy gérna i dolng granicg zakresu) z maksymalng mozliwa rozdzielczoscia nastawy
przy pojedynczym nacisnigciu przyciskow + -, z kilkukrotnie wigkszy skokiem przy
ciggtym naciskaniu przyciskébw + - lub ze skokiem ok. 10% zakresu przy uzyciu
przycisku przyspieszenia zmian >> (kierunek zmiany jest zalezny od tego czy wczesniej byl
naci$nigty przycisk + czy przycisk — ).

® Rodzaj pomiaru (rodzaj sygnatu mierzonego):
Sygnaly standardowe (wynik pomiaru w odpowiednich jednostkach):
-0..20mA
-4.20mA
-0..100 mV
-0..5V
-0..10V
- +100mV
-5V
-+10V
Temperatury (wynik pomiaru w °C):
- Termoelement typuJ, K, T, S, B
- Termoelement typu J, K, T, S, B + CJC (kompensacja zimnego konca)
- Pt100 (wejscie 10V z wykorzystaniem wyjscia 10mA dokl. 0.2%)
- Pt500 (wejscie 10V z wykorzystaniem wyjscia 2mA dokl. 1%)
- Pt1000 (wejécie 10V z wykorzystaniem wyjscia 1mA dokl. 2%)
- bez pomiaru

Po zmianie rodzaju symulacji nastgpuje automatyczna zmiana poczatku i konca zakresu
symulacji na wartosci graniczne dla danego rodzaju symulacji i ustawienie wartosci zadanej na
poczatek zakresu.

Zmiana zakresu symulacji powoduje automatyczng zmiang wartosci zadanej na poczatek
zakresu.

Przeliczenia warto$ci zadawanej rezystancji z temperatury i temperatury ze zmierzonej
rezystancji dokonywane jest dla czujnikéw typu Pt na podstawie wzorow zgodnie

z PN-83/M-53852 (odpowiednie wzory dla temperatur mnigjszych i wigkszych od 0 °C)
natomiast przeliczenia dla czujnikéw termoelekirycznych na podstawie tabel zgodnych z
tabelami umieszczonymi w normach PN 81/M-53854.02 do 06 przy pomocy interpolacji
liniowej.

Pomiar temperatury przy pomocy czujnikdow rezystancyjnych wymaga ustawienia symulacji
pradu na odpowiednia warto§¢ 1 odpowiedniego zasilenia nim czujnika (mierzony jest spadek
napiecia na czujniku wywolany przeplywem symulowanego pradu). Po wybraniu rodzaju
pomiaru "Pt ..." nastgpuje automatyczne ustawienie rodzaju i wartosci symulacji.

3.2 Tryb pomiaru

Po naciénieciu START nastepuje przejscie do trybu pomiaru (z jednoczesna symulacja).
W tym trybie mozna zmieniaé warto$¢ zadawanej wielkosci wyj§ciowej przy uzyciu przyciskow
+ - oraz przycisku przyspieszenia zmian >>. Do momentu wcisnigcia przycisku STOP
prowadzone s3 ciagle pomiary sygnatu wejsciowego i jesli to mozliwe obliczany jest blad.



Btlad jest liczony tylko dla ukladu symulacja - pomiar takiego jak wystepuje w przetwornikach.
Blad liczony jest jako réznica warto$ci zmierzonej w % zakresu wyjsciowego przetwornika
oraz wartosci zadanej (symulowanej) w % zakresu wejsciowego przetwornika.

3.3 Tryb zapamietywania i odczytu danych

Po naciénigciu przycisku STO w trybie pomiaru lub programowania mozna przypisaé dane do
miejsca pamigci 0 wybranym numerze . Zapamigtane zostang wszystkie wartosci widoczne na
wyswietlaczu. Ponowne nacisnigcie przycisku STO powoduje rezygnacijg z zapisania danych do
pamigci, a przycisnigcie START lub STOP powoduje zapisanie nowych wartosci do pamigcei
na miejsce dotychczasowych i wyjscie z tego trybu do trybu pomiaru lub programowania
rodzajéw we/wy i zakreséw.

Zmiana warto$ci i jednocze$nie zmiana na zapamictany zestaw rodzajow we/wy 1 zakresOw
poprzez wybor miejsca w pamigci nastepuje po nacisnigciu RCL i programowanie numeru
przez naciskanie przyciskéw + — .MoZna w ten sposéb przegladaé zawarto§¢ poszczegdlnyth
rejestréw pamieci (rzeczywiste wartosci wyjéciowe 1 parametry nie zmieniaja si¢ w tym czasie) ,
a nastgpnie przez ponowne naciéniecie RCL powrécié do poprzedniego trybu pracy bez zmian
lub nacisnaé START lub STOP co spowoduje przejécie do pomiaru wg nowego zestawu
parametrow i wartoéci lub przejécie do programowania z nowym zestawem parametrow.

Weciénigcie klawisza RCL lub START powoduje zapisanie biezacych danych w pamigci pod
numerem 00 (w celu umozliwienia powrotu do poprzednich danych)

Po wiaczeniu do sieci kalibrator ustawia si¢ automatycznie na ostatnio uzywane parametry i
numer miejsca w pamigei 00 .

4. Tekst programu w jezyku zrodiowym
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ito jest eastup.asm dla kal4oo

H

NAME HSC_ENM_START_UP_COOE ; eastup.asa, version 5.2.
: This file contains sample start-up code for building a Microsoft ¢
; application for an eabedded environment.
: It also supports the floating point eaulator and math functions supplied
; With the Hicrosoft C optimizing compiler package.
¢ 1t assumes the embedded systew does not contain an 8087 coprocessor.
; You need to modify this file to adapt it to your eabedded environaent.
; The places for you to make changes are aarked with cospent lines filled
. with asterisks (¥33%1),

: environaent before passing control to ¢ function main().

: The start-up code perforas the follewing functions:

; 1) Initialize hardware and check RAK.

; 2) Copy initializers from ROK to RAK to setup initialized prograam variables
i toproper initial values.

: 3) Zero all uninitialized program variables.

; 4) Initialize interrupt vector table, if necessary.

5 5) Setup data segaent.

; 6) Setup stack segment.

1) Initialize the floating peint emulator.

; 8) Pass control to C function main(}.

: This asseably file is called emstup.asa. You should use the Hicrosoft HASK
; assembler, version 4 and up. For example,

; pasd /Mx emstup,eastup,eastup,nul

: The prinary function of the start-up code is to set up the run-time
)

; The /Hx option is needed to preserve lower-case in public and external nanes.

PUBLIC __acrtused
__acrtused EQy 1
: The syabo]l __acrtused has to be in lower-case. Starting from version &,
. when the Kicrosoft C optimizing compiler compiles a C file, it places an
: external reference to this symbol in the object file. The public definition
; of __acrtused is contained in an object module called crt0. This sodule is
; placed in the Kicrosoft C run-time 1ibrary file. This sodule contains the
: start-up code for the 00S enviromment. So when you link your C object files
; With the run-time library file, the linker will extract the start-up object
; aodule from the run-time library file to satisfy the external references.
; s a result, the start-up code for D0S environment will be included in the
; linker output.
; If you do not make use of any function supplied in the run-time library
: file, you do not link with the library file at all. Then you have to
; include g public definition of __acrtused in this file to resolve all the
; external references in the C object files.
; Even though you are building an application for an embedded eavironment,
; sometines you may want to link with the run-time library file. The reasen
; is that the run-time library file coatains both D0S-dependent functions,
s such as printf(), and D0S-independent functions, such as strepy(). If you
; want to make use of certain 00S-independent functions that are contained in
; the run-time library file, you would link with the library file. If the
; link aap shows that the linked module contains the crtC module, you know
; that you have 1inked in sowe DOS-dependent functions from the run-time
; library file.
; Hake sure you specify this start-up file as the first object file
;in the linker command line, then the other object files and place the
; sodified combined run-time library file as the last file. An object file
; called eminit.obj has to be added to the combined run-time library which
; is then processed by the utility cv2oaf to produce a modified combined
; library file in OMF foreat. A batch file called emsetup.bat is provided
; to process the library file.
; Supposed the object file esinit.obj is added to the combined library file
; 1libce.lib when is then processed by cvlonf to generate a library file
; called 1libce.ssi. The following shows a typical linker cosmand line:

9
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x1ink86 eastup.obj,aain.obj,util.obj,1libce.ssi to proj.lnk

The following aemory map shows a typical run-time environment of an embedded
application developed using the Hicrosoft C optimizing compiler.

It will help vou understand the start-up code presented in this file.

The naring convention of class names presented here confores with the
icrosoft C optiaizing compiler, version 4 and up. The names enclosed in

; single quotes are class nanes of segments.

| ! |
| FEFF:0 =mwmmmmmmmemae- (-- Bootstrap code (JHP FAR PTR START)

| [FAROATA] | ° This area of ROK contains initializers that
---------------- | are used by start-up routine to initialize

l

l

l

!

| [ [CONST] | | seqaents with these class names in RAK at

| e | power-up.

| | [0ATA] | | (The INITOATA control causes the PROKSE v5.2
R e | utility to place initializers between address
0 | [CATABEG] | v labels _bdata and _edata and between _bfdata
e (-- and _efdata in this area of ROK)

! | "CODE_END™ | ¢---- This class contains only one segaent of zero
| _etext --------mmme-e length. Initializers are located at _etext.
! [ CODE’ | ¢-- Text seguents with class name CODE.

| _start ----eemmeeesees

- START

R e (---- End of DGROUP (size of DGROUP <= 64K bytes)
| | "STACK | ¢-- This class contains the stack.

l ................

| | “BSSEND” |

| end  --meemmmeeeeee-

| | “8SS | ¢-- This ¢lass contains uninitialized data.

| ................

| | “DATA_END" |

| _edata ==-vemsmeeenea- {m=n

[ | “CONST’ | " These three classes of segaents are to be

R memmmemeemeeeee { initialized with initializers in ROM

A | “DATA | | by start-up routine at power-up.
SRttty |

! | DATABEE" | v

| _bdata -------emoeenes (--=- §tart of DGROUP

| | "HUGE_BSS_END|

| _ehbss ==---vu-mmmcemne

| | "HUGE_BSS™ | <-- This class contains uninitialized data.

l ................

| | "HUGE_BSS_BEG |

| _bhbss =---=w=momemeeen

| | “FAR_BSS_END|

| _efbgs -m=me-mmmmonne-

[ | FARBSS™ | ¢-- This class contains uninitialized data.

! ................

| | "FAR_BSS_BEG" |

| _bfbss =-rmrmommeeae-

I

I

|

I

l

| .

I

|

|

| [ {-- The interrupt vector table should be

AO
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0:0 =-=-=------eeee- initialized by start-up routine at power-up.

Low address

NOTE:

It is iaportant to maintain the order of SEGKENTS/ENDS pairs as shown
beloy.

You can find out what segaents are generated in the object file by the
{ compiler by linking the object file by itself with linker XLINKSG.
The nap file generated by the linker will show you all the seqments
in the object file. For example, if the object file is ayprog.obj,
enter the following command:

x1ink86 ryprog.obj to ayprog.lnk
The linker will generate a relocatable object file called ayprog.lnk
and a map file called myprog.mpl. The sap file shows a seqment aap.

Text segments all have class name CODE. They contain prograa code
which is machine inastructions generated by the coapiler.

Data seguents with class names DATA_BEG, OATA, CONST, BSS and STACK
belong to a group named DBROUP, Since these segments belong to

a group, it follows that the total memory space occupied by thea
cannot exceed 64K bytes.

The object files may contain data segeents with class names
FAR_DATA, FAR_BSS and HUGE_BSS.

These classes of segrents are generated by the Hicrosoft C
optimizing compiler to support “far’ and “huge” data ehjects.
Check your C manual for details.

Data segaents with class names FAR_BSS and HUGE_BSS contain

“far” and “huge” uninitialized data, respectively. These segents
do not belong to any group. They should be located before

the group DEROUP in the RAM space of your target systen. The
advantage of locating these segments before DRROUP is that you may
use the memory space from the end of STACK segsent to the end of
RAY as heap to implement your own memory allocation scheae.

For “huge  data objects, sultiple segaents may be generated by the
¢ coapiler to hold a single data object that is greater than 6éK
bytes in size. These segments aust be located together in proper
order.

Data seguents with class name FAR_OATA contain “far™ and “huge’
initialized data. They should also be located before the group
DGROUP in the RAK space of your target systes.

When you prepare data file for prograsaing eproa, the initializers
for segnents with class names OATA_BEG, DATA, CONST and FAR_DATA

have to be placed in ROM addresses behind the CODE_END class.

The INITOATA control of the PRONB6 v5.2 utility performs this
operation for you. At power-up, the start-up routine will copy these
initializers from ROK to initialize the appropriate variables in RAN.

Tn order to nake use of the INITOATA control of PROHSE operation,
you aust preserve the following public labels in this start-up file:
_bfdata - beginning of initializers in FAR_DATA class

_efdata - end of initializers in FAR_DATA class

_bdata - beginning of initializers in DGROUP group

_edata - end of initializers in DGROUP group

_etext - end of code

In addition to the above labels, the routine in this start-up file
uses the following public labels:

end - end of uninitialized data in BSS class

_bfhss - begianing of uninitialized data in FAR_BSS class

M



_efbss - end of uninitialized data in FAR_BSS class
_bhbss - beginning of uninitialized data in HUGE_BSS class
_ehbss - end of uninitialized data in HUGE_BSS class

; 337¢03230 0008030803800t 0Relto0ete0Reettobttotetiiitioineieiseciiississl

; Choose the semory nodel by setting the appropriate label to 1.
R R A R L A e S

; You nay use this start-up code for any memory model.
SHALL  EQU 1 ;1o seall nodel

COMPACT EQU 0 ;12 compact nodel

KEDIUK £QU 0 ;10 pediur model

LARGE EQU 0 12 large model, default setting
HUGE  EQU 0 ;5 12> huge model

; 3058000000083 E008i 0000300000000 030t ettt it ateitieiitotestiotitstsistss]

; Choose the target CPU

; CPUSE EQU 1 IF target CPU is 8086 or 8088,

; CPUSS EQU 0 IF target CPU is 80186 or 80188.
e e R U R

(PUSE  EQU 1 ; default setting

; 1330300t 0Ese8stoteitiecasititieitittsatestissfesasiteioteiintitisitininitsll

; Specify stack size.
e e S S

STACK_SIIE FQU  400H ; Reserve 1X word of stack or any size you want.

BEGFDATA SEGKENT PARA PUBLIC "FAR_DATA_BEG’
PUBLIC _bidata
_bfdata LABEL BYTE ; This label marks the beginning of initialized data
; in FAR_DATA class.
BEGFOATA ENDS

FAR_DATA_START SEGMENT PARA PUBLIC 'FAR_DATA’

FAR_DATA_START ENDS

; By default, the XL0C86 locator places segaents with the

; sake class name together.

; The purpose of the FAR_DATA_START segment is to cause the locator

; to locate all seghents with class name FAR_DATA that contain

; initialized variables between the BEGFOATA and EHOFDATA segaents.

ENDFDATA SEGMENT PARA PUBLIC "FAR_DATA_END

PUBLIC _efdata

_efdata LABEL BYTE ; This label marks the end of initialized data
; in FAR_DATA class.

ENDFOATA ENDS

BEGFBSS SEGKENT PARA PUBLIC "FAR_BSS_BEG
PUBLIC _bfbss
_bfbss LABEL BYTE ; This label marks the beginning of uninitialized
; data in FAR_BSS class.
BEGFBSS ENDS

FAR_BSS_START SEGMENT PARA PUBLIC "FAR_BSS’

FAR_BSS_START ENDS

3 By default, the XL0C86 locator places segments with the same class name

; together.

: The purpose of the FAR_BSS_START segaent is to cause the locator to locate

; all segaents with class name FAR_BSS befween the BERFBSS and ENDFBSS

; segaents.

; Segaents with class nane FAR_BSS contain uninitialized variables.

ENOFBSS SEGNENT PARA PUBLIC "FAR_BSS_END’

PUBLIC _efbss

_efbss LABEL BYTE ; This label marks the end of uninitialized data
; in FAR_BSS class.

ENDFBSS ENDS

BEGHBSS SEGHENT PARA PUBLIC "HUGE_BSS BEG
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PUBLIC _bhbss
_bhbss LABEL BYTE ; This label aarks the beginning of uninitialized
; data in HUGE_BSS class.
BEGHBSS ENDS
HUGE_BSS_START SEGHENT PARA PUBLIC "HUGE_BSS”
HUGE_BSS_START ENDS
: By default, the XLOCB6 locator places segments with the same class name
; together.
; The purpose of the HUGE_BSS_START segaent is to cause the locator to locate
; all segrents with class name HUGE_BSS between the BEGHBSS and ENDHBSS
; seqaents.
; Segments with class name HUGE_BSS contain uninitialized variables.
ENDHBSS SEGHENT PARA PUBLIC "HUGE_BSS_END'
PUBLIC _ehbss
_ehbss LABEL BYTE ; This label marks the end of uninitialized data
+ 1n HUGE_BSS class.
ENDHBSS ENDS

DGROUP GROUP NULL,_DATA,CDATA,CONST,HOR,HSG,PAD,EPAD,ENDDATA, BSS,ENDBSS, STACK

HULL SEGHENT PARA PUBLIC "DATA_BEG’
; This segeent coatains 8 bytes of zeros. If & (0$:0) null pointer assignaent
; occurs, these byte locations will be overwritten. You may implement your
; okn routine to check for null pointer assignment.

PUBLIC _bdata ; This label marks the beginning of initialized data.
_bdata LABEL BYTE

DB § OUP (0)
NULL ENDS

_DATA SEGHENT ¥ORD PUBLIC "DATA
; Segaent with class name DATA contains initialized variables.
_DATA ENOS

COATA SEGHENT PARA PUBLIC "DATA" ; KUST BE PARAGRAPH ALIGNEO
; Segeent contains data for initializing floating point emulator.
COATA ENDS

CONST SEGHENT WORD PUBLIC "CONST'
: Segrent with class name CONST contains constants.
CONST ENOS

HOR SEGKENT BYTE PUBLIC "MS&"™ ; HEADER SEGHENT OF ERROR MESSAGE STRINGS
HOR ENDS

HSE SEGMENT BYTE PUBLIC "MSR™ ; ERROR HESSAGE STRINGS
456 ENDS

PAD SEGHENT BYTE CONMON "MSE™ ; ERROR HESSAGE PADDING HARKER
PAD ENDS

EPAD SEGHENT BYTE COMMON "HSG™ ; ENO OF PADDING MARKER
EPAD ENDS

ENDDATA SEGHENT PARA PUBLIC "DATA_END

PUBLIC _edata
_edata LABEL BYTE ; This label marks the end of initialized data.
ENDDATA ENDS

_BSS  SEGHENT WORD PUBLIC "BSS'
; Seqaent with class nage BSS contains uninitialized variables.
_BSS  EHDS

ENDBSS SEGKENT WORD PUBLIC “BSS_END

PUBLIC _end
_end  LABEL BYTE 1 This label parks the end of uninitialized data.
ENDBSS ENDS
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STACK  SEGHENT PAR

DN STACK S!

A STACK "STACK'
IE 0UP (?)

stack_top LABEL WORD
STACK  ENDS

: 33000 0008 R 00800 000000 0¢00 0 ettt b it eitiisistsesitiititissttets]

; Place EXTRN stateaents for interrupt handling routines outside
; of all SEGHENT/ENDS pairs,

e R L
; Interrupt handling routine example for interrupt vector table initialization.

¥
¥
.
'
1
$

przervania

EXTR _int.
EXTR _int.
EXTRN _int.
EXTRN _int,
EXTRN _int_

EXTRN  __e

IF SHALL OR COHPACT
_TEXT SEGKENT WORD PUBLIC "CODE’

¥

EXTRN _aa
EXTRN _bl
EXTRE b
EXTRN _bl

ASSUKE  CS:_TEXT
ENDIF
IF HEDIUM OR LARGE OR HUGE

EXTRN s

dla TEC300

voda:FAR JINTO INTT INT2 40,41,42,45,46
ciep:FAR rezerwa INT3 43 dla wejscia imp. ciepla
zegar:FAR ;INTS 45

ac:FAR JINT4 &4

puste:FAR JINTT 4

pinit:FAR  ;floating point eaulator initialization

in:NEAR ;¢ main()

ad_procedure!:NEAR ;sygnalizacja bladu/o
ad_procedurel:NEAR :sygnalizacja bladu aath
ad_procedure3:NEAR ;sygnalizacja bladu int2

in:FAR ;¢ nain()

ENSTUP_TEXT SEGHENT WORD PUBLIC "CODE’
ASSUNE  CS:ENSTUP_TEXT
ENDIF

ASSUKE 0S:0

IF CPUSE

PUBLIC STAR

START:
ENDIF

PUBLIC _sta

_start:

R titeieseieitinitittisetiiteiiiisertiioattssisaisinivitiesetitistiieinsiitil

; Place code here t
3T e e R R a ettty aati i eetti e ttstsasstatttsiissestisestiiitssestly

s
H
Ll
3
5

CLl

inicjalizacja

HOY AX,13H
Ut 0,AL
HOV AX,40
our 2,AL
X0V AX, T0H
ouT 2,AL
KOV AX,OFFH
0uT 2,AL
outp(0, 0x13)
outp(2, 40 )
outp(2, OxoF)
outp(2, OXFF)
BYCIETY 0x68)

GROUP, $3:0GROUP

T

rt

o do hardware initialization and RAM check

sterounika przerwan 8259

; nested , NOT AEQ]

¥ ICH1 - EDGE TRIGGERD ¥/
[¥ 1042 - nr przerwania 1-go (decyaalnie) 3/
¥ TCH& - SPECTAL HASK + AUTO END_OF_INTERRUPT ¥/

/% OCNT - WSIYSTKIE PRIERWANIA IABLOXOMANE (przed czy po 0CW3)

/% 0CH3 - SPECIAL HASK HODE ¥/
/¥ moze potrzebny tylko do zmian trybu w czasie pracy
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; Your program will contain segments with class names DATA_BEG, DATA and CONST
which contain initialized variables. Since these variables aay be modified
at run-time, the segments containing them have to be located in RAK space.
When the azin function of your C prograa takes control, it expects
all variables in these classes of segments to be initialized.
For eabedded systess, the initializers for these variables have to be placed
in ROK space which are copied to the segeents in RAK space by the start-up
routine at power-up.
¥hen you use PROMSE v5.2 utility to prepare an output file for burning an
gproa, you need to specify the INITOATA control. The INITOATA control
causes PROHSS v5.2 to place all initializers at address _etext in the output
; file. The start-up routine assuaes these initializers are placed behind
; prograh code in RON and copy them to RAK at power-up.
PUBLIC _init_begin -
_init_begin:
Lo
17568 - ilosc bajtow na zmienne zapamietane w CHOS RAM =
soffset zajennej qlupoty
:zaienne zadeklarowane w varia.h jako inicjowane zeby byly umieszczone
;na poczatku segeentu DATA - 8 bajtow za _bdata. 130 dla TEC300
swynika z mapy mp2, 256 dla KAL&OO
:8 bajtow seqaentu BEG_OATA i 20 bajtow na zaienne mimo ze maja dlugosc
;129 bajtow
ste zmienne to pan_hr_typu i tablica typy_stale[20](6]
spray wiekszej ilosci typow bedzie ap.typy_stale[99}[6] i trzeba sprawdzic
;na napie mp2 ile zajauja
stransfer Count zaniejszony o 130 i offset ladowany do DI i SI zwiekszony
;0 130 czyli tyle ile zajauja zaienne ktore nie beda inicjalizowane ani
;& wartosc ani na 0
: Transfer Count
KOV AX,OFFSET DGROUP: edata ; Transfer counter
SUB AX,256H
CHp AX,0
JT no_init_data
HO¥ CX,AX
; Destination
HOY AX,SER _bdata
HOV ES,AX ; Destination £S:[0I)
KoV 01I,256H ; Start of initialized variable area in RAK
; Source
MOV AX,SE6 _etext  ; Source 0S:[SI]
KOV 03,4X ; Start of initializer storage in ROH
KoV SI,256H
; Begin BYTE transfer
REP  KOVSB ; Begin byte transfer from ROM to RAM
no_init_data:
i Clear uninitialized data area in DGROUP group
HOY CX,OFFSET DGROUP:_end ; End of "BSS class in RAK
K0V OI,OFFSET DGROUP: edata ; Start of "BSS™ class in RAM

$UB CX,01 : Size of 'BSS” class in bytes
ICXT no_uninit_data
0V AX,0 ; Initialize to 0

REP STOSB

no_uninit_data:
; Initialize FAR_DATA data in RAK with initializers stored in ROM

; Transfer Count
KOV AX,SEG _bfdata

KOV CX,SE6 _efdata

5UB £X,AX ; Compute size of FAR_DATA segaents in paragraphs
ICXI loopend : Ho FAR_DATA class
0¥ DX,CX ; Saves transfer count in paragraphs
; Destination
HoY ES,AX ; Destination ES:[01)
HOY 01,0 s Start of FAR_DATA class in RAK
-~
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; Source
KOV AX,SEG _etext  ; Source 05:[SI]

oY 03, A% ; Start of FAR_DATA initializer storage in ROK

KOV SI1,0FFSET DGROUP: edata ; _edata is paragraph aligned
; Nornalize Source Pointer

H0¥ AX,SI : Process base of source pointer

KOV ¢L,4

SHR AX,CL ; Divide by 16

KoV BX,AX

KoY AX,0S

ADD AX,BX

KoY 08, 4% ; Adjust base of source pointer

oV S1,0 ; 0ffset of source pointer is zero

KOV AX,0X ; Restore transfer count in paragraphs
loopbegin:

CHP AX, 1000 ; Hore than £4K bytes to transfer?

IBE lastxfer ; o

KOV CX,80008 ; Prepare to transfer 8000H words

SUB AX,1000H ;

JHP SHORT xferbegin
lastxfer:

Koy £L,3

SHL AX,CL ; Nugber of WORDs = paragraph * 8

KOV CX,AX ; Set up transfer count in teras of WORDs

KOV AX,0 5 Mo more to transfer
xferbegin:
REP HOVSK s Transfer §ORDs from RO to RAM

CKP AX,0 ; hny eore data to transfer?

JE loopend ;Ko

; Adjust Source and Destination pointers

K0V BX,AX ; Saves fransfer count

HOV AX,0S

ADD AX,1000H

KOV 03, AX

K0V AX,ES

400 AX,1000H

HOV ES, AX

v $1,0

#ov 01,0

Koy AX,BX ; Restores transfer count

JHP loopbegin
loopend:

; Clear uninitialized data area in FAR_BSS class
; Transfer Count

HOV AX,SE6 _bfbss

KOV CX,5E6 _efbss

SUB CX,AX ; Compute size of FAR_BSS seqments in paragraphs
JCXI loopfend ; No FAR_BSS class
; Destination
0y £S,AX ; Destination £S:[01]
KoY 01,0 ; Start of FAR_BSS class in RAM
; Transfer Count
HOY AX,CX
loopfhegin:
CHP AX, 10008 ; Hore than 64K bytes to initialize?
IBE lastfxfer ; Mo
HOV CX, 80004 : Prepars to transfer 8000K words
SUB AX, 1000 :
KOV BX,AX ; Saves transfer count
JKP SHORT xferfbegin
lastfxfer:
Hov CL,3
SHL AX,CL ; Number of HORDs = paragraph * 8
HOV CX,AX ; Sat up transfer count in terss of WORDs
KOV AX,0 ; No gore to transfer
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KOV BX,AX ; Saves transfer count

xferfbegin:
Oy AX,0

REP  STOSH ; Initialize WORDs to zero
OV AX,BX ; Restore transfer count
CHP AX,0 ; Any more data to transfer?
JE loopfend ; Mo
; Adjust Destination pointers
KOV AX,ES
A0D AX, 10008
oV £8,AX
%0y 01,0
KOY AX,BX ; Restore transfer count
1MP loopfbegin

loopfend:

; Clear uninitialized data area in HUGE_BSS class
; Transfer Count

KOV AX,SEG _bhbss

HOY CX,SEG _ehbss

SUB CX,AX ; Cogpute size of HUGE_BSS segments in paragraphs
JCXI Toophend ; No HUGE_BSS class
; Destination
OV £5,AX ; Destination ES:[0I)
0¥ 01,0 ; $tart of HUGE_BSS class in RAM
; Transfer Count
oV AX,CX
Joophbegin:
CHP AX, 10008 ; Hore than 64K bytes to initialize?
IBE lasthxfer ; No
0V CX,8000K ; Prepare to transfer 8000H words
SUB AX, 1000H ;
KoV BX,AX ; Saves transfer count
IKP SHORT xferhbegin
lasthxfer:
KOV CL,3
SHL AX,CL : Nuber of WORDs = paragraph * 8
KOV CX, X ; Set up transfer count in teras of WORDs
K0V AX,0 ; Ho sore to transfer
KOV BX,AX ; Saves transfer count
xferhbegin:
oV AX,0
REP STOSH ; Initialize WORDs to zero
Kov AX,BX ; Restore transfer count
CHp AX,0 s Any aore data to transfer?
JE loophend ;Mo
; Adjust Destination pointers
HOV AX,ES
ADD AX,1000K
KOV S, AX
KoV bI,0
KOy AX,BX ; Restore transfer count
IKP loophbegin
loophend:
PUBLIC _init_done

init_done:
ORISR KRR RS RS E KRR KR RS R R RS EE KA KR AR AR AR R AR RE RIS AN R LR IRLRANL
Initialize the interrupt vector table here
Sy Lt e Re st ettt Rastatiasttettatttastttcattttscttetisststipeesssts
Interrupt types 0 to & are dedicated internal interrupts.
Type 0 - Divide-error
Type t - Single-step
Type 2 - Hon-maskable interrupt
Type 3 - 1-byte INT instruction or Breakpoint
Type & - Overflow
Interrupt types 5 to 31 are reserved internal interrupts.
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; Interrupt types 32 to 255 are available for use.

; For example:

; The interrupt handling routine for vector 32 decimal is assumed to

; be the C function: void interrupt far int_hdIr().

; The statement declaring code label _int_hdlr as an external far procedure
; has to be placed outside of all SEGKENT/ENDS pairs.

;  Ses the sample EXTRN statement above. It is behind the GROUP stateaent.
; Below is the sample code to initialize an entry in the vector table:

priervanie puste

TYPE4O EQU 40
0¥ AX,0
Koy ES,AX ;Reference base of interrupt vector table
HOY AX,0FFSET _int_puste
KOV ES:HORD PTR TYPE&O*4,AX  ;0ffset portion of vector 40
OV AX,SEG _int_puste
HOV ES:HORD PTR TYPE&0¥442,AX ;Base portion of vector 40
7 prierwanie puste

TYPE4T EQU &1
oV AX,0
HOV £5,AX :Reference base of interrupt vector table
KOV AX,OFFSET _int_puste
KOV ES:WORD PTR TYPE41*4,AX ;0ffset portion of vector &)
X0V AX,SEG _int_puste
OV ES:HORD PTR TYPE41¥4+2,4X ;Base portion of vector 41
;i przerwanie wodonierz bez filtra dla TEC300

TYPE42 EQU 42
KoY AX,0
oV ES,AX ;Reference base of interrupt vector table
HOY AX,OFFSET _int_puste
HOY ES:NORD PTR TYPE&2*4,AX  ;0ffset portion of vector 42
HOY AX,SEG _int_puste
HOY ES:WORD PTR TYPE42¥4+2,AX ;Base portion of vector 42
; przerwanie zarezerwowane dla wejscia imp. ciepla

TYPE43 EQU 43
Hov A%,0
HOV E5,AX ;Reference base of interrupt vector table
OV AX,0FFSET _int_puste
KOV ES:¥ORD PTR TYPE43*4,AX  ;0ffset portion of vector 43
X0V AX,SE6 _int_puste
OV ES:NORD PIR TYPE43*4+2,AX ;Base portion of vector 43
; przerwanie ac dla TEC300

TYPE44 EQU 44

KoY AX,0

OV £S5, AX :Reference base of interrupt vector table

KOV AX,OFFSET _int_ac

HOV ES:NORD PTR TYPE44*4, AX  ;0ffset portion of vector 44

KOV AX,SER _int_ac

KOY ES:NORD PTR TYPE44¥4+2,AX ;Base portion of vector &4
; priervanie zegarowe dla tec300

TYPE4S EQU 45

KOV AX,0

HOY ES,AX ;Reference base of interrupt vector table

HOY AX,OFFSET _int_zegar

HOY ES:WORD PTR TYPE4S*4,AX

KOV AX,SE6 _int_zegar

HOY ES:HORD PTR TYPE4S®4+2,A)
; Die uzywane 46 i 47

TYPE4S EQU 46

KOV AX,0

15



HOV ES,AX :Reference base of interrupt vector table
KOV AX,OFFSET _int_puste
KOV ES:HORD PTR TYPE4634,AX
Hov AX,SEG _int_puste
KOV ES:HORD PTR TYPE46¥4+2,AX
: tuwejscie przy zakloceniu 8259 - za krotkie przerwanie itp.
TYPEST EQU 47
oV AX,0
KOV ES,AX ;Reference base of interrupt vector table
KOY AX,OFFSET _int_puste
KOV ES:WORD PTR TYPE&T¥4,AX
HOV AX,SEG _int_puste
MOV ES:WORD PTR TYPE4T*442,AX

: Setup vector for INT 0

TYPEO £QU 0

KOV AX,0

KOV ES,AX ;Reference base of interrupt vector table
KOV AX,OFFSET __cintOIV

HOY ES:WORD PTR TYPEO¥4,AX  ;0ffset portion of vector 0
KOV AX,SEG __cintDIV

KOV ES:WORD PTR TYPEO*4+2,AX ;Base portion of vector 0

; Setup data and stack segment here

KoY AX,DGROUP

¥y 05,4X ; Setup data segment
ASSUNE 0S:DGROUP
KoY §35,AX ; Setup stack pointer

KO¥ SP,OFFSET DAROUP:STACK_TOP
ASSUME $S:06ROUP
STl ; Enable interrupt now
s CALL FLOATING POINT EMULATOR INITIALIZATION FUNCTION

CALL __eminit
: CALL C wain{) FURCTION

CALL _main
Kop

; C PROGRAK EXIT
5 DEFAULT ACTION IS TO HALT THE PROCESSOR.
PUBLIC _exit, __exit
_exit  LABEL FAR
NOP
__exit LABEL FAR
Kop
; TRAP FOR MISSING FLOATING-POINT SOFTHARE
: THE FLOATING POINT INITIALIZATION ROUTINE (FPHATH) WILL CALL THIS ROUTIHE
; WHEN ONE OF THE FOLLOWING CONDITIONS OCCURS:
« (1) 8087 FLOATING POINT LIBRARY (87.LIB) IS LINKED IN BUT N0 8087 COPROCESSOR
H IS PRESEMT, THAT IS, FLOATING POINT EXULATCR LIBRARY IS NOT LINKED.
; {2) FLOATING POINT I/0 CONVERSIONS ARE DOME, BUT MO FLOATING-POINT VARIABLES

OR EXPRESSIONS ARE USED IN THE PROGRAH.
OEFAULT ACTION IS TO HALT THE PROCESSOR,
PUBLIC __fptrap
__fptrap LABEL FAR
NoP
HLT

; ¥¥5 ERROR HANDLING **3

; EXTRY POINT TO HANOLE FLOATING POINT ERROR SIGHAL,
; SUCH AS OVERFLOW, OIVISION BY ZERO, OR INVALID OPERATION.
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; OEFAULT ACTION IS TO HALT THE PROCESSOR.
PUBLIC __fpsignal

__fpsignal PROC FAR

; CALL _blad_procedure?
HLT
RET

__fpsignal ENDP

; INT 21H CALLED. REGISTER AH COMTAINS THE FUNCTION COOE.
; IF FUNCTION CODE IS OOH, 25H, 35H OR 4CH, THE INTERRUPT HANOLER
; PROVIOED IN EMINIT.0BJ WILL PROCESS THE CALL.
; FOR ALL OTHER FUNCTION COOES, THE INTERRUPT HANDLER RILL JUKP HERE.
; DEFAULT ACTION IS TO HALT THE PROCESSOR.
PUBLIC __doscalled
__doscalled LABEL FAR

; IF YOU WANT TO IGHORE THE 0OS CALL,
; REPLACE THE
; CALL _blad_procedure?
BT
; INSTRUCTION WITH:
; EXTRN __ignored:FAR
; IKP FAR PTR __ignored
; THIS WILL CAUSE THE INTERRUPT HANDLER TO IGHORE TRE 00S CALL.
; __ignore IS AK ENTRY POINT BACK TO THE INTERRUPT HANDLER.

; VARIABLE _errno: '

; FOR CERTAIN C RUN-TIKE FUNCTIONS, WHEN AN ERRCR CONOITION OCCURS WITHIN THE
; FUNCTION, AN ERROR CODE WILL BE PLACEC IN THE _errno GLOBAL VARIABLE.

; IF A FUNCTION SETS THE _errno VARIABLE UPON ERROR, [T$ REFERENCE PAGE WILL
; EXPLICITLY HENTION THE _errno VARIABLE.

; ALL OF THE ERROR CODES ARE DESCRIBED [N APPENDIX A: ERROR KESSAGES OF THE

; HICROSOFT C RUN-TINE LIBRARY REFERENCE HANUAL.

; THE VALUES OF THESE ERROR CODES ARE LISTED IN THE errno.h INCLUDE FILE.

¥

; FUNCTION matherr:

; YOU HAY SUPPLY YOUR OWN VERSTON OF matherr FUNCTION IN YOUR C PROGRAK.
; IF YOU DO, YOU CAN OBTAIN A VALUE FROX THE type FIELD OF THE exception
; DATA STRUCTURE WHICH CORRESPONDS TO THE KATH ERROR COOE LISTED IN THE

; Bath.h INCLUDE FILE. THE HICROSOFT C RUN-TIKE LIBRARY REFERENCE

; HANUAL CONTAINS & OETAIL DESCRIPTION OF THE matherr FUCNTION AND THE

; HATH ERROR CODES.

; IF Y0U DO HOT LINK IN YOUR OWN matherr FUNCTION, THE matherr FUNCTION

; INCLUDED IN THE HICROSOFT C RUN-TIME LIBRARY WILL BE LINKED IN.

; THE FUNCTION SINPLY RETURNS A ZERO VALUE.

; IF YOU LINK IN YOUR OWN VERSION OF THE matherr FUNCTION, IT HAY PERFORH
; SPECIAL ERROR HAMDLING. 1IF CORRECTIVE ACTION IS TAKEN AND THE

; THE RETURN VALUE SHOULD BE NONIERO.

; PROCEOURE __NNSGB_WRITE:

; THE __NMSG_WRITE PROCEOURE WILL BE CALLED WHEN AX ERROR CONDITION OCCURS

; WITHIN IN A HATH FUNCTION ANO CERTAIN € RUN-TIME FUNCTIONS.

; IT SEARCHES THE HSG SEGKENT FOR THE ADDRESS OF A HESSAGE STRING CORRESPOHDING
; TO THE ERRCR CONDITION.

; IF & HESSAGE STRING IS FOUND, DS:0X = STRING AODRESS, CX - STRING LENGTH.

; YOU NAY PROCESS OR IGNORE THE ERROR KESSAGE STRING.

PUBLIC __MHSG_WRITE
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IF SKALL OR COMPACT
__NHSG_WRITE PROC HEAR
ENDIF
IF MEDIUK OR LARGE OR HUGE
__NHSG_NRITE PROC FAR
ENDIF
PUSH B8P
Hov BP,SP
pUSE 0§
PP £S5
IF SHALL OR COMPACT
KOV DX,¥ORD PIR [BP+4] ; OX = HESSAGE NUKBER
EXDIF
IF HEDIUK OR LARGE OR HUGE
KOV DX,HORD PTR [BP46] ; DX = KESSAGE NUKBER

ENDIF
ASSUME 0S:DEROUP
Kov SI,0FFSET DGROUP:XSE ; start of near messages
TL00P:
L0DSH ; AX = CURRENT HESSAGE NUMBER
CHp AX, DX
JE FOURD ; FOUND ERROR NESSAGE STRING
INC LY
XCHE  AX,SI
i ROTFOUND ; AT ERD AND ERROR MESSAGE STRING NOT FOUND
XCHE  OI,AX
XOR A AX
Kov Cx,-1
REPNE  SCASB ; SKIP UNTIL OH
KOV SI,01
J4P TLOOP ; TRY NEXT ERTRY
FOUND:
XCHe  AX,SI ; §1 = OFFSET TQ STRING ADORESS
XCHE X, AX ; 0§:0X = STRING ADDRESS
oV 0I,0X ; DETERMINE LENGTH OF HESSAGE STRING
XOR AX, AX ; STRING IS TERNINATED WITH BYTE OH
Hov CX,-1
REPHE  SCASB ; ES = 05 ALREADY
NOT eX
DEC CX + CX = STRING LENGTH

; HAY INCLUDE USER-DEFINED COOF HERE TO OUTPUT ERROR HESSAGE
; DS:0X = STRING ADDRESS, CX = STRING LENGTH
NOTFOUND:
KoV §P, 8P
Pop 8P
RET
. NKSE_WRITE ENDP

3

; PROCEOURE __cint0IV:
PUBLIC __cintOlV
__cintDIV PROC FAR ; DIVIDE BY 0 INTERRUPT HANOLER
; CALL _blad_procedure!
BT 1 USER-OEFIRED ERROR RECOVERY ROUTINE
__cintDIV ENDP

IF SHALL OR COMPACT

_TEXT  ENDS

ENDIF

IF HEDIUK OR LARGE OR HUGE
EMSTOP_TEXT  ENDS

ENDIF

C_ETEXT SEGHENT PARA PUBLIC "CODE_END’
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PUBLIC _etext
_etext LABEL BYTE ; This label marks the end of program code.
; 1f you specify the INITOATA control in the PROKBE v5.2 utility, it will
: cause PRONSS v5.2 to place all initializers in ROK starting at this
: location. The start-up routine assumes these initializers are placed
; behind progras code in RON and copy thew to RAN at power-up.
C_ETEXT ENDS

IF CPUBS EQ 0 ; Includes only if CPU is 80186 or 80188
L e L R L
: This sanple seqnent expands the upper mesory chip select and perforas a jusp
; to the initialization code.
; This segaent aust be located in the top 1K to insure that the ROK resains
; selected in the 80186 system at power-up and reset.
; For aore inforaation on setting the chip select of 80186, refer to:
; Application Notes AP-186, “Introduction to the 80186" in Kicrosysten
; Components Handbook, Kicroprocessors Volume I, Intel Corp, 1986.
e S S A H A e A R
UHCS_REG EQU OFFAOR ; hddress of UNCS register
UHCS_YAL EQU OFO38H ; 64K, no wait states
INIT_HW SEGHENT AT OFFFOH ; Absolute address FFFOK:0000H
ASSUNE CS:INIT MM
PUBLIC START
START:
0V DX,UMCS_REG
HOY AX,UNCS_VAL
oUT DX, AX
JKP FAR PTR _start
INIT_HW ENDS
ENDIF

3324808208030 30 02380802 000000080000 8088000080000 R R 33823083081

For eabedded systea applications, your application is burned into one

or sore eproa. In order to boot your system at power-up or reboot at
hardware reset, you aust place an opcode equivalent to a far juap
instruction at absolute address FFFFOH, The CPY will execute

this instruction upon a hardware resef or power-up. The instruction
jumps to the systea initialization routine. This piece of code is called
bootstrap code.

There are two ways to include the bootstrap code in your application:

{1) Specify the BOOTSTRAP control in the XLOC86 locator comsand line,
such as:
xloc8é proj.Ink to proj.abs bootstrap noinitcode

If you look at the locator’s map file {proj.ap2 in this exzaple), an
UNNAME seqment is generated by the locator at address OFFFFOR which
contains the bootstrap code. The bootstrap code is equivalent to a
far jump instruction to the label START.

or

(2) Specify an sbsolute seqment in this source file, such as:
R_STER EQU 124
ADR_STER EQU O1H

BOOTSTRAP SEGKENT AT OFFFFH
(Ll
0¥ AX,R_STER sinit rejestr ster NCPUV30
0UT ADR_STER,AL
JHP FAR PIR START
BOOTSTRAP ENDS

5 NOTE:
; The bootstrap code is not needed when you are debugging with a
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debugger, such as SoftProbe I1/TX target debugger or an in-circuit
epulator. You add this code when you are ready to burn eproas.

; B R R O R R R R R R

END START ; Hake sure you include the START symbol here.
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JI¥ kaleaine ¥/
[} przerwania: 4 - ac
5 - klaw reszta - puste ¥/

include “exdos.h’
tinclude <aath.h)
finclude “keonst.h”
Hinclude “kvaria.h’
Finclude “kaldisp.h"
finclude "kaltg.h'

/¥ czestotlinosc migania kursora ¥/

Yoragma intrinsic(sqrt,inp,outp)
[* stale do sterowania przerwaniaai ¥/

Ydefine EN_AC4 0XFF - 16
fdefine 01S_ACS 16
Ydefine EN_KLS 0%FF - 32
fdefine DISKLS 32
N J]
void ini{void)
{
int i,3;

/* tutaj sa odblokowane przerwania procesora ale zablokowane 59 3/
stan_przervanz0xff; /¥ 1 blokuje 3/

ini_8255(};
initled();

if({pan_nr_new >= [L_HEN_MAX)|](pan_nr_neac0})
pak_nr_aes=0;

Ar_RER: pan_nr_Rem;
i

nr_meezi;

wezytaj nen{0);

if(rodzaj_pon »= I{_RODZ_PON)
rodzaj_poaz0;

if{rodzaj_sya »= IL_RODI_SYH)
rodzaj_syaz0;

paranetry_poaiaru();

paraaetry_syaulacji();

if({typ_zadaj==PLATYNOYE)| | (typ_zadaj==REIVSTANCIA)){
obliczona_nastawa(p_syn);
dolne_rznastx;
obliczona_nastawa(k_syn);
gorne_r=nastx;
obliczona_nastawa(nastawa);
rezznastx;
}
else {
obliczona_nastasa(p_sys);
dolne_aVznastx;
obliczona_nastawa(k_sya);
gorne_aV=nastx;
obliczona_nastawa(nastawa);
a¥znastx;
}

1adaj{);

ac_start();

display_restart();

outp(2,stan_przerwanz(stan_przerwan & EN_KLS)); /¥ odblokuj tez klawiature ¥/
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int  poaiary()

{

unsigned int 1,j;

2adaj();
disp_gorna();
disp_dolna{);

while( STop == 0 )  { /% GLONNA PETLA PONIAROWA 3/

¥ tutaj wykoaywane poaiary v przerwaniv ¥/
stan_przerwanz(stan_przerwan & EN_ACH);
outp(2,stan_przervan); /* odblokuj ac ¥/
for(iz0;1¢30000;i+4){ /¥ martwa petla niedzy wyswietleniani ¥/
if(PLus||MInusi]STop)|RCI[|STa|FAst)
break;
}
stan_przerwanz{stan_przerwan|DIS_AC4);
outp(2,stan_przerwan); /*  OCW3 blokuj ac ¥/
if(sT0){
peaory_plus();
}
if(Re1}{
if(perory_recall()>=1){
if{(typ_zadaj==PLATYNONE)| [ (typ_zadaj==REIYSTAKCIA)}{
obliczona_nastawa(p_sye);
dolne_r=nastx;
obliczona_nastawa(k_sym);
gorne_rznastx;
ebliczona_nastawa(nastana);
rezznastx;
}
else {
obliczona_nastawa(p_syn);
dolne_aV=znasty;
obliczona_nastawa(k_syn);
gorne_e¥=nastx;
obliczona_nastawa(nastawa);
pY=nastx;

}

2adaj();
}
disp_t{o);
}

if( PLus |] KInus || Fast } {

if(rodzaj_poa > 18){ /¥ jesli pomiar Pt to nie ma zaian nastawy ¥/

Plusz0; Klnusz0; FAst=0;

}

else

{

¥ eiana nastawy ¥/

outp(2,stan_przerwan=z(stan_przervan | DIS_KLS)); /% zablokuj¥/
eien_nastawe{);

if(APlus==0) Plus=0;

if(AKinus==0) Mlaus=0;

FAst=0;

2adaj();

outp(2,stan_przervanz(stan_przerwan & EN_KLS)); /¥ odblokuj ¥/

}
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}

oblicz_poniar(); /% aktualizacja wynikow %/
disp_uynik();
} /3 while STop ¥/

[¥zzzzzzzzzzzzszzzzroodblokowanie dodane zeby po STOP juz dzialal AC ¥/

& stan_przerwanz{stan_przersan & EN_AC4);

outp(2,stan_przerwan};
Y

/*::::::::::::::::::*/

retura(0);
]
[Bemcm e tes e enn s e s e J]

¥ prieruanie puste */
void interrupt far int_puste() /* INTT ¥/

{

_enable();

outp(0,0x20); /¥ 01 ¥/
e

{* priervanie zeqarowe ¥/
void interrupt far int_zegar() /¥ INTS ¥/

_enable(); /¥ weozliwienie starszych przerwan ¥/
Klawt1();
outp(0,0x20); /[ E0L ¥/

}
[Hemmeee et s /
gain()
{
ini{});
while{1){
zapal_stop();
disp_gorna();
disp_dolna{);
¥ tu bylo STOP ¥/
iany();
zapal_start{);
{3 po START ¥/
while(STop==0)
{
poniary();
}
1
retura{0);
1
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[¥ kaltg.c 30.06.94 14-19.04.94 ¥/

tinclude (aath.hy
tinclude “keonst.h”
tinclude “kexvaria.h
finclude "ter_el.h’
tinclude "exdos.h”
finclude “stroj.h’

fdefine ROIDI_CA 5000.0/4095.0
fdefine ROIDI_R400 0.0125
fdefine ROIDI_R&000 0.125

fdefine  AC_ADRES %0004

fdefine IL_WEJ 2

fdefine EN_AC4 OXFF-16

fdefine  BASE_SS 0x0014 ¥ 8255 ¥/
fdefine  XLAWIATURA  BASE_5S /3 Port A ¥/
fdefine  ZRKLODY BASE_5S ¢+ 1 [} port B ¥/
fdefine  IRSTARY 0%0018 [} 318 ¥/

fdefine  CYFRA_ANALOG AC_ADRES ¢ 4

void Klawtt();

int ac_glowny(void);

void interrupt far int_ac(); [* T4 ¥/
void ac_start{);

double zaien_procenty{int,double,double,double);
int zeien_proc(veid);

int zeien_int(void);

int zadaj_ternceleaent(void);
int zadaj_ptxXx(void);

double Pt_ujeana(double);

int zadaj_rezystancie(void);
int zadaj_prad(void);

int oblicz_poniar(veid);

int paranetry_poaiaru{void);
int paranetry_synulacji(void);
int zadaj(void);

/xmxxxxxmmmmmmmxmxxxxxxxxxxxmmxu/

fdefine  MASKA_WYLPOM 143 /% 295-16-32-68 & zeruje ¥/
fdefine  HASKAPRAD 16

fdefine  HASKA_aV 32

fdefine  HASKA_VOLT 64

fdefine  MASKA_SYMaV 128

fdefine  MASKA_ZNAX 2

fdefine  az  0.00390802

fdefine bz -0.0000005802

fdefine ¢z -4.2735e-12

double CnaBit=0.0125; /* 50C = 4000bit = 1000aY_we ¥/
/% STROJ double wyn_stroj, temp_stroj; 3/

int znak=l;

int ilosc_ac, il_pos;

unsigned char ac_al[IL_REI], ac_st{IL_WEI];

unsigned int ac[IL_BEI] ;
double sua_ac[IL_WEJ], sred_ac[IL_WEl];
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unsigned char ac_ster=0, ac_poz=0;

int zad_int;
double bit;

unsigned char al_bajt_rez, st_bajt_rez;
double rz;

double sys_wsp_elektr;

double pom_wsp_elektr; /* BurrBrown 100/5000; 10/5000; 20/5000 ¥/
double zero_wyvolt,koniec_wyvolt; /% dane zakresu przetwornika ¥/

int tab_teap[200];
long int tab_wart[200];
unsigned char st_bajt_ca, al bajt_cs;

void Klawt1{)
{
klaw = “Inp(KLANTATURA); /* © zaienia kazdy bit 0 na 1 11 na 0%/
¥ pierwszy odezyt klaw=0 i ustawiaja sie Z_flagi=1 ¥/
AStop = klaw & 2;
if(AStop &8 IStop) { IStop=0; STep=1;} /% AStop chee wpisac STop=! ¥/
if(AStop==0) IStop=1;  /* 15top bylo STop=0 mozna wpisac nowy STop=1 ¥/
AStartz klaw & 1;
if(AStart &8 IStart) { IStart=0; STart=1;}
if{Astart==0) IStart=1;
ARel = Klaw &32;
if(ARc] &% IRcl) { IRcl=0; RCi=1; }
if(ARcl==0) IRel=t;
ASto= klaw 816;
if(ASto &% ISte) { ISte=0; S$To=1;}
if(ASto==0) I§to=t;

APlus = Klaw & & ;

if{APlus 84 znak==1) ttezas_prayrosty;

1f(APlus &8 ZPlus)  { ZPlus=0; Plusz1; znak=t1; } /¥ ostatni plus czy minus ¥/

if{1APlus &% !7Plus) { O0dalem=0; czas_przyrostu=0; } f* bo APlus = 0 gdy minus wcisniety */
if{APlus==0) 1Plus=1;

Ainus= klaw & 8 ;

if(AHines 8% znak=:-1) ttezas_przyrostu;

if(Ainus &8 INinus) { ZMinusz0; MInus=!; znak = -1; }

if('AKinus &8 !INinus) { 00dalen=0; czas_przyrostu=0;} /¥ koniec weiskania ¥/
if{AKinus==0) Iinus=1;

AFast = Klaw & 64;
if(AFast &% IFast) { IFast=0; FAst=t; }
if(AFast==0) { IFast=1;}
APrawo= klaw § 128;
if(APrawo &8 IPrawo) { IPrawo=0; PRawo=1;}
if(APrave==0) IPrawozl;

}

/nmmxmxmmxmxxmmxxxxxxxxxxxxxxmxxummm/

¥ UkGA zaienizm ac_ster
bylo przedten ze  tylko wysyla ac_ster | ac_poz + 8%/
/¥ ac_ster ustawiany jest w funkcjach ustawiania przekaznikoow i znaku WY */
Y
int ac_glowny(void)
{
if (t+ilosc_acrs) ilosc_ac=0;
if(ilosc_ac==5){ /¥ odczyt po § przetw. - uspok. po klucz ¥/
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ac_sterz ac_ster | (ac_poztd);
outp( AC_ADRES, ac_ster ); /% sTop ¥/
ac_pl{ac_poz)z inp(AC_AORES #4 +2 ); [*ezytaj mlodszy bajt¥/
ac_st{ac_poz]= inp(AC_AORES +4 +1 ); [lezytaj startszy bajt ¥/
if{(ac_stac_poz] & 0x10) == 0x10) /¥ przekroczenie ¥/
[}16%)  qoto start_next; /¥ dac komunikat ? ¥/

ac_st[ac_poz] = ac_st[ac_poz] & OX3F;
ac[ac_poz] = ac_alfac_poz] + { ac_st{ac_poz) & OxOF ) ¥ 256;
if{(ac_st(ac_poz] & 0x20) == 0x20)

acfac_poz] += 4096; ¥ dodati ¥/
else

ac[ac_poz] = 4096 - aclac_poz] ; ¥ nak ujemny ¥/
i} _poa;
sup_ac[ac_poz}t= (double)ac[ac_poz];

if(il_pom3) {

il_poaz=0;

sred_ac[ac_poz] =sus_ac[ac_poz]/4.0;

sun_ac[ac_poz]=0.0;

start_next: if(ttac_poz >z IL_YE]) ac_poz = 0; [¥ przyrost pozyeii kluczy 3/
ac_ster=( ac_ster [(ac_poztd)) | 8;
outp( AC_ADRES, ac_ster ); /¥ IKIANA KLUCIY I START ¥/
[* po start AC robi autozero a napiecie WE sie ustala ¥/
}

else

{
ac_sterz ac_ster |{ac_poztd);
outp( AC_ADRES, ac_ster ); /3 ST0P %/
ac_ster=( ac_ster |(ac_poztd)) [ 8;
outp( AC_ADRES, ac_ster ); /* START ze starvai kluczaai ¥/

}
return(0);
}
[Pt e J]
void interrupt far int_ac() LR UICRY)
{

} _enable(); ¥/
ac_glowny();
outp(0,0%20); /¥ 01 ¥/

void ac_start()

{

ac_poz = 0; /% ustawienie Kluczy 3/

outp( AC_MDRES,({ ac_ster|(ac_pozt4))| 8 ); /% 8 START ¥/
outp(2,stan_przerwanz(stan_przerwan & EN_AC4)); [* odblokej tylke ac ¥/

/XHXXXHXitHﬂﬂﬂtXXHiﬂHX”XX“H#HHHHXHHH/

int zaien_proc{void)
{ ¥ odnawianie wartosci powinno byc ¢o 0.5 sek ¥/
¥ ustavic gdzies procent=0; ¥/

if(FAst==1) {
procent = procent + {double)znak * 10.0 ;
FAst=0;
}
if(czas_przyrostuyl 8% czas_prayrostucd) { /* jednorazowe - 5 przerwan [sek ¥/
if(!00dalea) {
procenti= {double)znak ¥ bit ; /% jeden bit 3/
D0dalenzt;
1
}
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*

if( czas_prayrostw8 &k czas_przyrostucis § { /¥ 1.5 sekundowe */
procent = procent + (double)znak * 10.0 ¥ bit ;

if{czas_prayrosturtd &4 czas_przyrostuciso) {
procent = procent + (double)znak ¥ 100.0 * bit ;
}
if{procent>100.0) procent=106.0;
if{procent<0.0} procent=0.0;

return(0);

/zxxxmxmmxmmxxmt:xmmmxxxxxxxmmxxmxxxm/

int zeien_nastawe{void)

{

double wart, krok;

if{FAstz=1) { /% wartosc + 103 ¥/
if({typ_zadaj==PLATYNONE)] | (typ_zadaj==REZYSTANCIA)){
rez= rezt(double)znak * 0.1 * (gorne_r-dolne_r);
wartzrez;
}
else
{
av= av+ {double)znak * 0.1 ¥ (gorne_pV-dolne_aV};
wartzaV;
}
FAst=0;
}
else
{
1f((typ_zadaj==PLATYNONE)| | (typ_zadaj==REIYSTANCIA) }{
wartzrez;
if(rez¢400.0)
krok=R0Z0I_Ré400;
else
krok=ROIDI_R4000;
}
else {
vart=a¥;
krok=R0ZDZ_CA;
}

if{czas_przyrostwy! &% czas_przyrostuci2) { /* jednorazowe - 5 przerwan [sek */
if(!00dalen) {
wart= wart + (double)znak * 1.1 % keok ; /¥ wiecej niz jeden bit ¥/
D0dalenzt;
}

if( czas_przyroste11 ) { /¥ 1.5 sekundowe ¥/
wart = wart + {double)znak * 5.2 ¥ krok ;
1

J¥ if(czas_przyrostw19 84 czas_przyrostuciso) {
wart = wart + {double)znak * 20.2 * krok ;

}
i
} /* koniec warunku na FAST ¥/

1f((typ_zadajz=PLATYNORE)]] (typ_zadaj==REZYSTANCIA)){
rez=vart;
if(rez¢dolne_r} rez=dolne_r;
if(rez>gorne_r) rezzgorne_r;
}
else {
av=wart;
if(nVcdolne_n¥) n¥=dolne_ny;
if(a¥rqorne_aV¥) a¥zgorne av;
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}

return(0);

/xtxxxxxxxxxx:xxxxxxxttxxszxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxtxxxxxx/

void obliczona_nastawa(tesp)
double teap;
{
double wartosc;
int z:=0;
if(typ_zadaj==PLATYNOKE){
if(teapr=0.0)
wartose = rz 3{1 + ar¥temp + bz ¥ teap¥temp);
else
wartosc = rz *(1 + az¥temp + bz*teap¥tenp tcz*(tep-100.0)¥teap*teapttenp);
}
if(typ_zadaj==REIYSTANCIA){
wartosc=temp;

}
if(typ_zadaj==TERHOELERENT)
{

while((double)tab_temp{ztt] ¢ teap)

o [ przy wyjsciu 141y

if((double)tab_teap[z-1]==tenp)

wartosc = (double)tab_wart{z-1]/1000.0;
else
[¥35.45 *100 =3545.0 ;  reszta =545.0 Ly

if(tab_temp[z-1]!=tab_teap[z-2])

wartosc = (double)tab_wart[z-21/1000.0 + (temp-(double)tab_teap[z-2])/{{double)tab_teap[z-1]-(double)tab_teap(z-2]) *

{{double)tab_wart{z-11/1000.0 - (double)tab_sart[z-2}/1000.0);

}
if((typ_zadaj==PRAD)] | (typ_zadaj==aVvOLOTY})
{

wartosc = temp/syn_usp_elektr;

}

nastx=wartosc;

/XXtXXiXXXXX*X’X&XX!!X!*XlXX!!XXX*XX*X!X*!!XX!iiiittittll!i/

int zaien_int(void)
{ /¥ odnawianie wartosci powinne byc co 0.5 sek ¥/
/3 wstawic gdzies zad_intz0; ¥/
if{FAst==1) {
1ad_int = zad_int + znak * 100 ;
FAst=0;
}
if(czas_prayrostuc3) { /* jednorazowe - 5 przerwan /sek ¥/
1ad_int = zad_int + znak ; /¥ jeden bit ¥/
}
if( czas_prayrostuy? &4 czas_przyrostues ) { /¥ 1.5 sekundowe 3/
zad_int = zad_int + znak 3 5 ;
]
if(czas_przyrostm && czas_przyrostucis ) {
zad_int = zad_int + znak ¥ 10 ;
}

return{0);

/Xl*XXXXiXXXXXXXXXXXXXiXXX!!XXX!}ittt!i!xxXXXXXXX#XX!X‘!XXX/

int zaien_double_ol(zaienns,nininue,saksinun)
/¥ odnawianie wartosci powinno byc co 0.5 sek ¥/
double *zmienns;
double minimus,maksinun;
{
if(Fast==1) {
¥zaienna += (double)znak * 100.9 ;



FAst=0;
}
if(czas_prayrostw! 88 czas_przyrostuc9) { /% jednorazowe - 5 przerwan [sek */
if(i00dalea) {
Yznienna +=  {double)znak ; /* jeden bit ¥/
00daleazt;
}

if{ czas_przyrostw8 &4 czas_przyrostucis) [ /¥ 1.5 sekundowe */
Yraienna t=  (double)znak ¥ 5.0 ;

}

if(czas_przyrostur14 &4 czas_przyrostuciso) {

¥reienna +=  {double)znak * 10.0 ;

}

if(*zaiennaraaksinun)
fraiennazaaksinue;

if(*zeiennacainiaua)
*zeiennazaininum;

return(0});
}

/HHXXHXX“XHXXRHX1HHlHXtHKXXXX“!“XX!HHHHXXXXX/
/"XXXXXX!XX!XXXXR!XH!Xt”lXXHX!XXXXXXXXHHHX!!X!X!“HX,

int zadaj_ptX¥X(void) /* zwraca naprawde zadana teap v "C ¥/
{

double dz;

unsigned int  bity_rez;

double temp, zakr_rezz400.0;

double czasowe;

R 33331333314
teap = p_sys + (k_sya -p_sya)*procent/100.0;
if{teapr=0.0)
rez =tz ¥{1 + az¥teap + bz ¥ temp¥temp);
else
rez = rz *(1 + az¥tenp + bz¥temp¥tenp tcz*(teap-100.0)%tenp3tenpitenp);
EEELELELREIN ¥/

if {rez400.0)
zakr_rez=4000.0;
czasowe=rez ¥ 32767.0 [ zakr_rez ;
bity_rezz {unsigned int)czasowe;
st bajt_rez = (unsigned char) {( bity_rez & Ox700 ) / 256 ) ;

J* zeruje nlodszy bajt_rez przesuwa starszy na mlodszy ¥/

if(zakr_rez=z4000.0)

st_bajt_rez = st_bajt_rez | 0x80 ; /¥ ustawienie bitu 16 na 1 ¥/
al_bajt_rez = (unsigned char) bity rez;

outp(IRSTARY,st_bajt_rez);
outp(IRHLODY, 8l bajt_rez);

rez=(double)bity_rez * zakr_rez / 32767.0; /3 rez nastawiona naprawde ¥/

if( rezfrzz 1.0 Y
dr = az ¥ rz %az *rz - 4.0% bz *rz *(rz - rez); [*delta row kvadrat ¥/
if(d220.0)
nastawa = (sqrt(dz) - az ¥rz)/( 2.0% bz ¥ rz); /* teap nastawiona naprawde */
else
nastawa = 1850;
}
else
nastawazPt_ujemna(rez);
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if (k_sya t= p_sya)
nastawa_proc = 100.0 * (nastawa - p_sya ) / (k_sya -p_syn);
else
316} retura(1);
return(0);

}

/txxxxxzxxxxxxxxxxxxxxx:xxxxxxxxx:xxtxx£££££££££££££££££ K :/

/¥ obliczanie temperatury ujemnej z bledea 0.1st = 0.04 on ¥/
double Pt_ujeana(rezyst)
double rezyst;
{
double dz, rwylicz,temp,roznica,bl_gran_rez;
int i;
[* wstepne obliczenie temperatury z rownania kwadratowego ¥/
dz = azr ¥ rz Yaz *rz - 4.0% bz ¥rz ¥(rz - rezyst); [*delta row kwadrat ¥/
if (d0=0.0)
teap = (sqrt(dz) - az *rz)/{ 2.0% bz ¥ rz);
elsed
teapz-200;
return(teap);

}
b _gran_rez=0.04%rz/100.0;

[* iteracyjne dopasowanie do rownania dla temp. ujemnych ¥/
i=0;
while(i¢100){ /% ograniczenie ilosci iteracji do wyjscia ¥/
it
reyliczs rz ¥{1 4 az¥temp + bz¥temp¥teap toz*(teep-100.0)%tenp¥tenp¥ieap);
roznicazrezyst-ruylicz;
if (roznica (= 0){
if (roznicar(-1.0)%b1_gran_rez)
return{tenp);
else
teap=tenp-0.1;
1

if (roznica » 0){
if (roznica¢bl_gran_rez)
return{teap);
else
teapzteapto.i;
}
}

/xxxtxxxxxxxxxxxxxt:xx:xxxxxttxxxxxxxxxxxxxxxxtxtxxxxxzxxxxxxt/

int zadaj_rezystancie(void)

unsigned int  bity_rez;
double  zakr_rez=z400.0;
double czasowe;

LI 133333133 3]
rez = p_sya + (k_sya -p_syr)¥procent/100.0;
13333132330 | G

if (re2400.0)
z2akr_rez=4000.0;
czasowezrez ¥ 32767.0 [ zakr_rez ;
bity_rez= (unsigned int)czasowe;
st_bajt_rez = {unsigned char) {( bity_rez & 0x7f00 ) / 256 ) ;
[¥ zeruje alodszy bajt_rez przesuwa starszy na slodszy */
if(zakr_rez==4000.0)
st_bajt_rez = st _bajt_rez | 0x80 ;  /* ustawienie bitu 16 na 1 ¥/
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n}_bajt_rez = {unsigned char) bity_rez;

outp(IRSTARY,st_bajt_rez);
outp(IRHLODY, &1 bajt_rez);

rezz{double)bity_rez ¥ zakr_rez [ 32767.0; /* rez nastawiona naprawde ¥/
nastawazrez;
if (k_sys = p_syn) |
nastawa_proc = 100.0 ¥ (nastawa - p_sya ) / (k_syr -p_sya);
[F16¥ else return(1);
return(0);
}

/mxmxmxxxxmuuxmmxxmxxxmumxmxtxxxxxxxm/ |

int zadaj_tersoelement(void)
{
double teap, czasome;
unsigned int bity aV;
int z=0; |
JAE teap = p_syr + (K_sya - p_syn)¥procent/100.9;

while((double)tab_temp[ztt] ¢ temp)

i) [* pray wyjsciv 741 teapdzpti0o ¥/
[¥5  if((double)tab_temp[z-1)==temp)

2V = {double)tab_wart[z-1]/1000.0;

else  ff3/

/¥ 35.45 %100 =3545.0 ;  reszta =545.0 ¥/

J3et if(tab_temp{z-1)i=tab_teep{z-2])

oV = (double)tab_wart(z-2)/1000.0 + (teap-(double)tab_teap(z-2])/((double)tab_temp(z-1]-(double)tab_temp[z-2]) ¥

((double)tab_wart[z-11/1000.0 - (double)tab_wart[z-2]/1000.0);

£/

if(avr=0)
czasowe = a¥ * 4095 ; /¥ 4095/100aY ¥/
else
czasowe = -(a¥ ¥ 40.95) ;
bity_aV = (unsigned int)czasowe;
st_bajt_ca = (unsigned char) {{ bity_aV & 0x0f00 ) / 256 ) ;
/¥ 1eruje nlodszy bajt_ca priesuwa starszy na alodszy }/

al_bajt ca = {unsigned char) bity aV;
outp(CYFRA_ANALOGH! ,ul_bajt_ca);
outp(CYFRA_ANALOGH2, st bajt _ca);

if(avr=0) {

a¥ = (double)bity_aV [/ 40.95; /% aV nastawiona naprawde */

ac_ster= ac_ster & "HASKA_INAK;

}

else {

a¥ =-(double)bity sV /[ 40.95; /* oV nastawiona naprawde ¥/

ac_sters ac_ster | HASKA_ZNAK;

}
outp( AC_ADRES, ac_ster };
1205
uhlle((double)tab wart[7441/1000.0 ¢ aY)

¥ pray wyjsciu 21 tempr=pt100 ¥/

1f((doub1e)tab wart[z-11/1000.0=2a¥)

nastawa = (double)tab_temp[z-1]; /¥ naprawde nastawiona teap */
else

[A1e¥) if(tab_wart[z-1]!=tab_wart[z-2])

nastawa = (double)tab_teep[z-2] + (aV-(double)tab_wart{z-2]/1000.0)/((double)tab_wart[z-11/1000.0-(double)tab_wart[2-2]/1000.0)

¥ ((double)tab_teap[z-1] - (double)tab_temp[z-2]);
if (k_syn!=p_syn)
nastawa_proc = 100.0 ¥ (nastawa - p_syn ) / (k_sys -p_sya);
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[¥ printf("\n nastawa = $1f nastawa_proc = 31f", nastawa,nastawa_proc);*/
retura(0);
}

/XX!X*!X:iXt!ttXXXXXX!iiXXX*iiiititl!!xll*ttt!llilt*litx:l/

int zadaj_prad(veid)
{

double temp, czasoue;
unsigned int bity_aV;

[¥E  temp = p_syn + (k_sya - p_syn)*procent/100.0;
if(syn_wsp_elektr==0) {

return(1);

}

eV = temp/syn_wsp_elektr; £f*/ /3 5000 = 2004 ¥/
if(evy=0)

czasone = oY * 4095.0/5000.0 ;

else

czasowne = -{aV ¥ 4095.0/5000.0) ;
bity oV = (unsigned int)czasowe;
st bajt_ca = {unsigned char) {{ bity_aV & 0x0f00 ) / 256 ) ;

/¥ zeruje alodszy bajt_ca przesuwa starszy na slodszy ¥/
al_bajt_ca = (unsigned char) bity_s¥;
outp(CYFRA_ANALOGH1,al _bajt_ca);
outp(CYFRA_ANALOGH2, st _bajt_ca);

if{av=0) {

oY = (double)bity_aVv * 5000.0 / 4095.0; /* oV nastawiona naprawde ¥/
ac_sterz ac_ster & HASKA_ZNAK;

}

else {

ay =-(double)bity aV * 5000.0 / 4095.0; /% a¥ nastawiona naprawde ¥/
ac_ster= ac_ster | HASKA_INAK;

}

outp( AC_AORES, ac_ster );

nastana = &V ¥ sya_wsp_elektr;

if (k_syatzp_syn)

nastawa_proc = 100.0 ¥ (nastawa - p_syn ) [ (k_sya -p_syn);

J¥ printf("\n nastaws = 31f nastawa_proc = §if°, nastawa,nastawa_proc); ¥/
return(0);
}

/iti!ii#t!!ltilx!!!xl&tXtlXXl1XX*XX*ttXtilXXtXXilttlxiitXX/

int oblicz_pomiar({void)

{

double pom_wyvolt, t_otocz:
double aYo, teap,rezy, proc_y;

double dz;
int z;

J*a¥ ¥/ pon_wyvolt = 1000.0 ¥ (ac[1] / 819.1 - 5.0); /% bity * 10.0v/oxtfff - 5.0v ¥/
pon_wyvolt-=IERG_STROJ®50.0: /% odezyt na zakresie 100mY ¥/

if(typ_poniaruz=PLATYKONE) {
if(nastawa » 0.0){ [* prad ¥/
rezyz (poa_wyvolt ¥ pon_wsp_elektr) [ nastawz;
if (rezy<0) /* jesli zaniana zaciskow podczas pomiary ¥/
rezyzrezy¥(-1);
if{ rezy >z (100.0%(r2/100.0)) }{ /% dla teapy0 ¥/
[* delta ¥/
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d1 = a7 ¥ rz *az *rz - 4.0% bz Frz ¥rz - reny);
if(dn=0.0){
poriar = (sqrt(dz) - az ¥rz)/{ 2.0% bz ¥ r1);
}
else
pomiarz+850;
}
else { ¥ dla teapeo ¥/
poaiar=Pt_ujemna(rezy);
}
}
}

if(typ_poaiaru ==TERKOELEKENT) {
[3STR0I%/  t_otocz =(double)ac[0) * CnaBit + TEMP KAL -TEMP_OTOCZ; ;
Yo = pon_wyvolt ¥ pon_wsp_elektr;
2=0;
while{(double)tab_wart[z+4]/1000.0 ¢ a¥o){
if (tab_wart[z]==13000) /% sprawdzenie czy nie wyszlo za tabele ¥/
break;
]
[¥ oray wyjsciv 241 teapdzaVo ¥/
if((double)tab_wart[z-11/1000.0==aVo)
teap = {double)tab_teap[z-1};
glse
{}163] if{tab wart[2-1]!=tab_vart[z-2])
teap = (double)tab_temp{z-2] + (mVo-(double)tab_wart[2-2)/1000.0)/{{double)tab_wart[z-1]/1000.0-(double)tab_wart[z-2]/1000.0)
* ({double)tab_temp[z-1] - (double)tab_teap{z-1]);
if(rodzaj_ponr13)
poniar = teap;
else { [ ternopary 2 kompensacja ¥/
posiar = teap t t_otocz;
[ ternop.B do 50 st nie ma kompensacji ¥/
if {{redzaj_pon==10)8&(t_otocz¢=50.0))
poaiar = teap;

}

}
if{typ_poriaruz= ELEKTRYCINE) {
poaiar = poa_wyvolt * poa_wsp_elektr:
[316%/ if(koniec_wyvolt!=zero_wyvolt)
proc_wy = { poa_wyvolt*pon_wsp_elektr - zero_wyvolt)*100.0/(koniec_wyvolt-zero_wyvolt);
blad = proc_wy - nastawa_proc;

}
/3 orintf("\n poniarz 317, poniar); ¥/
return(0);

/xmxmxxxmxxxxxxmmmmxmmmxxxmm/

int parametry_poaiaru{veid)

unsigned char z:=0;
ac_ster = ac_ster & MASKA_NYLPON; /% wylacz wszystkie pon ¥/
switch (rodzaj_poa) {
case | :
case 2 :
typ_posjaruzELEKTRYCINE;
poa_wsp_elektr=0.004;
ac_ster = ac_ster | RASKA_PRAD;
outp( AC_AORES, ac_ster );
zer0_wyvolt=0.0;
koniec_wyvolt=20.0;
if(rodzaj_ponz=2)
zero_wyvolt=4.0;
break;
case 3:

2
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case 6 :
typ_poniaru=ELEKTRYCINE;
poa_usp_elektr=0.02;
ac_ster = ac_ster | NASKA aY;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
1ero_wyvolt=0.0;
koniec_wyvolt=100.0;
if(rodzaj ponz=6)
zero_uyvolt=-100.0;
break;
case § :
case 5 :
case 7 :
case § :
typ_poriaru=ELEKTRYCINE;
poa_wsp_elektr=0.002; /% 10¥/50008Y ¥/
ac_ster = ac_ster | HASKA_VOLT;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
zero_wyvolt= 0.0;
koniec_syvelt=5.0;
if(rodzaj_pon==5)
koniec_wyvolt= 10.0;
if(rodzaj_pon==7)
zero_wyvolt=  -5.0;
if(rodzaj_ponz=8) {
zero_wyvolt=  -10.0;
koniec_wyvolt= 110.0;
}
break;
case 9 :
case 14:
typ_poniaru=TERHOELENENT;
poa_wsp_elektr=0.02;
ac.ster = ac_ster | HASKA_ aV;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
do {
tab_wart[z] = s_u[z];
tab_teap[z) = s_t{ztt];
} white{s_w[z] ¢130000);
break;
case 10 :
case 15 :
typ_pomiaruzTERMOELEHENT;
poa_wsp_elektr=0.02;
ac_ster = ac_ster | KASKA_aV;
outp( AC_AORES, ac_ster );
do {
tab_wart{z] = b.a[z];
tab_teap(z] = b_t[z#t];
} while(b_w[z] <130000);
break:
case 11 :
case 16 :
typ_poniaru=TERNOELENENT,;
pos_wsp_elektr=0.02;
ac_ster = ac_ster | HASKA_aV;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
do {
tab_wart{z] = k_w[z];
tab_teaplz] = k_t[ztt];
} while(k_wlz] <130000);
break;
case 12 :
case 17 :
typ_pomiaru=TERMOELENENT;
pon_sp_elektr=0.02;
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ac_ster = ac_ster | HASKA a¥;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
do {
tab_wart[z] = j_ulz];
tab_temp[z] = j_t[zt];
} while(jwlz] «130000);
break;
case 13 :
case 18 :
typ_poniaruzTERKOELEMENT;
pok_wsp_elektr=0.02;
ac_ster = ac_ster | KASKA_mY;
outp( AC_AORES, ac_ster );
do {
tab_wart(z) = t_w[z];
tab_temp[z] = t_t{ztt];
} while(t_n[z] €130000);
break;
case 19 :
typ_poriaru=zPLATYNOME;
poa_wsp_elektr=2.0; /¥ pomiar na zakresie 10V ale wynik  a¥ ¥/
ac_ster = ac_ster | KASKA_VOLT;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
rz=100.0;
break;
case 20 :
typ_pomiaru=PLATYNONE;
pok_wsp_elektr=2.0;
ac_ster = ac_ster | KASKA_VOLT;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
122500.0;
break;
case 21 :
typ_pomiaru=PLATYNOKE;
pon_wsp_elektr=2.0;
ac_ster = ac_ster | MASKA_VOLT;
outp{ AC_ADRES, ac_ster );
rz=1000.0;
break;

default:
break;

1
return(0);

[ T R T A A
int parasetry_syaulacji(void)

{

unsigned char z:=0;

switch (rodzaj_sya) {
case | :
typ_zadaj=PLATYNONE;
r2:100.0;
bit=0.00305; [* 100/32768 ¥/
break;
case 2 :
typ_zadaj=PLATYNOKE;
rz=500.0;
bit=0.00305;
break;
case 3 :
typ_zadaj=PLATYNONE;
rz=1000.0;
bit=0.00305;
break;
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case 4:
typ_zadaj=TERMOELENENT;
ac_ster = ac_ster | HASKA_SYMaV;
outp{ AC_ADRES, ac_ster };
bit=0.0244;
do {
tab_wart[z] = s_u(z];
tab_teap(z] = s_t[z#t];
} while{s_w{z] ¢130000);
break;
case 5 :
typ_zadaj=TERKOELENENT;
ac_ster = ac_ster | HASKA_SYHaV;
outp{ AC_ADRES, ac_ster );
bit=0.0244;
do {
tab_wart{z} = b_w{z];
tab_teap(z] = b_t{ztt];
} while(d_w{z] ¢130000);
break;
case 6 :
typ_zadaj=TERKOELEHENT;
ac_ster = ac_ster | HASKA_SYHeV;
outp( AC_ADRES, ac_ster };
bit=0.0244;
do {
tab_wart[z] = k_w[z];
tab_teap(z] = k_t(ztt];
} while(k_w{z] <130000);
break;
case 7 :
typ_zadaj=TERMOELENENT;
ac_ster = ac_ster | HASKA_SYHaV;
outp( AC_AORES, ac_ster );
bit=0,0244;
do {
tab_wart[z] = j_wlz];
tab_teap{z] = j_t{ztt];
} while(j_w{z] €130000);
break;
case 8 :
typ_zadaj=TERMOELENENT;
ac_ster = ac_ster | HASKA_SYMaY;
outp( AC_ADRES, ac_ster );
bit=0.0244;
do {
tab_wart(z] = t_w[z];
tab_tesp{z] = t_t[zt4];
} while(t_w{z] <130000};
break;
case 9 :
typ_zadaj=REIYSTANCIA;
bit=0.00305;
break;
case 10: [Fah Y
typ_zadaj=PRAD;
sym_wsp_elektr=0.004;
bit=0.0244;
ac_ster = gc_ster & "HASKA_SYHaV;
outp( AC_AORES, ac_ster );
break;
case 11 : [* 100 av 3/
typ_zadaj=avoLOTY;
syn_wsp_elektr=0.02;
bit=0.0244;
ac_ster = ac_ster | HASKA_SYKaV;

44



outp( 4C_ADRES, ac_ster );
break;

default:
break;

}
retura(0);

[ Ry
int zadaj(void)

if(typ_zadaj==TERKOELEKENT)
1adaj_ternoeleaent();
if{typ_zadaj==PLATYNORE)
1adaj_ptaxx();
if(typ_zadaj==REIVSTANCIA)
1adaj_rezystancie();
if(typ_zadaj==PRAD)
1adaj_prad();
if{typ_zadaj==avoLoty)
zadaj_prad();

return{6);

/XXXXH"XXH“HHXHXX"X"XXX:"HHN"HHXHXH/
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/¥ kaldisp.c podprograsy sterowania LCO dla KALT400 %/

tinclude "exdos.h’
finclude ¢(aath.hy
tinclude "kcoast.h’
finclude “kexvaria.h’®
finclude “kaldisp.h'

fpragea intrinsic(sqrt,inp,outp)
extern char® ltoa();

extern  char® itoa();

extern char® streat();

extern  char® strepy();

extern int strlen();

[3-mmmmmeeme- AORESY -------o-ee-- )

/¥ D dodac przy wspolpracy z PC ¥/

fdefine  BASE_5S 0x0014 3 8255 ¥/

fdefine  LCD_DANE 0x000C ¥ 374 na CYF ¥/
fdefine LCO_EMABLE  0x0010 ¥ tytko chip select 3/
tdefine  LCD_RS BASE 55 + 2 /¥ port € ¥/

fdefine KLAWIATURA  BASE_SS /¥ port A ¥/

fdefine  COMTROL_5S  BASE 55+ 3 ¥ Ctrl Word 8255 ¥/
fdefine LED LCD RS

fdefine  IRHLODY BASE_ 55 11 {* Port B ¥/

fdefine  IRSTARY 0x0018 LK)
[Heeeeeeennea DAHE <=<=--sen--o- g

fdefine  CN_8255 0x98 [¥ e, By, Cluy, Chwe */

fdefine LED_START  0x01
fdefine LED_STOP 0x02
tdefine RS 0%04

fdefine  HASKA_LED 0xFC
fdefine  MASKA_RS 0xFB

fdefine N KLS 0xFF - 32

fdefine DIS_KLS Ey]

fdefine 0IS_AC4 16

{* port 374 na OYF bity danych LCD 3/

fdefine CLEAR_DISPLAY 0x01 /¥ clear display data ¥/
fdefine FUNCTION_SET 0x38  /* 8bit, 21ines, SK7dots, 3/
tdefine ENTRY_HOOE 0x06 /¥ auto RAK increment ¥/
fdefine SHIFT_CURSOR_RIGHT  Ox14

fdefine DISP_ON_CURSOR_OFF  0x0C

fdefine DISP_ON_CURSOR_ON  OxOE

£define SET_CG_ADDRESS 0x40 /¥ wpisywanie wzorow wlasaych znakow ¥/
fdefine SET_DO_ADORESS 0x80 /¥ ustaw miejsce na LCD ¥/
fdefine LINIAT 0%00

fdefine LINIAZ 0x40

/¥ niejsce: SET_DO_ADORESS ¢ LINIAX (tpozycja w linii 1..40) )

J¥-----Tnienne ¥/
char rodz_sya[1L_RODI_SYKI[12)={"--~-------- ", P00
T.C. § [£61°,°1.C. B (£0]°,"

I {ah]

£61,°Pt500 [£C]°, Pt1000 [£C]"
) s L .1 1
'R [oha] ) "

(£}
C. % [£0]",°7.C. T [£01°,"T.C.
] L

char rodz_poa[IL_RODI_PON][11]={"=-==-=---~ 002088 7,6 2004
0..1008 "0 toLdov
10007 LTSy ey
"T.0. S#CIC",T.C. BHCICT,'T.C. KHCIC™,"T.C. 1H0ICT,

) h2
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"T.0. THIC,

TLS CUTL R CUTLE TG
LT

P00 Y UPES00  C,UPeios t )

char jeda{10]033={" *,"mA","0A", 0V "V 0,0y YNV Y TRCT)

¥ 1akres poczatkowy 40 st C tylko dla 7.C. B ¥/
/* U§AGA: synulacja Pt100 od -140st bo ponizaj rezyst ¢ 40 oXt/

double zakresp[IL_RODZ_SYK)=  {0,-140,-200,-200,
-50,40,-270,-210,-270,
40, 0, -100};
double zakresk[IL_RODZ_SYH])= { 0, 850, 850, 850,
1760, 1820, 1370,1200, 400,
4000, 20, 100};
double minz[IL_RODZ_SYK}= { ¢, 100, 100, 100,
200, 200, 200, 200, 100,
360, 2, 10};

{* pozycje pol progragowanych sigajacych */

int dl_pola[1={2,11,4,4,13,11};

int pocz_pola[]={0,3,15,21,27,3};

int f_poz; /¥ pozycia aktualnie migajaca ¥/

char bufres[]="KAL-400 ¥1.94 TG/IX PIAP/IAE - Karszawa';
char bufczek[]="Czekaj - poaiary wstepne...”;

char bufpoa2[)=" Wylacz zasilanie i sprawdz polaczenia !";
char bufnac[]="MACISNII -) DALE] °;

{* procedury wewnetrzne ¥/
char® s_double(double,char®,int,int);
char® zero_s_int(int,char¥,int);

[* procedury uzywane tez gdzie indziej (kaldisp.h)?/
/3

void zgas_led(void);

void zapal_start(void);

void zapal_stop(void);

void ini_8255(void);

void waitas(int);

void iaitled{void);

void ustaw_kursor{int,int);

void display_znak{char);

void ledcon(void);

void leddat{void);

void disp_gorna();

void disp_dolna();

void disp_wynik{);

void czysc_blad();

void zaiany();

int mesory_plus(};

int nemory_recall(});

int zapisz_nea{int);

int wezytaj_sea(int);

void disp_t(int);

void disp_spacie(int);

void pulapka_double(int,double);
void pulapka_lint(int,unsigned long int);
void display_restart(void);

}

/xxx:xtx:xxxxx PROCEOURY PODSTAROKE xxxxxt:x}xxxx/
S X/

void zgas_led()

{

h2,

4y



outp{LED, ({unsigned char)inp(LED))RHASKA_LED);

void zapal_start()

outp(LED, (((unsigned char)inp(LED))RHASKA_LED)|LED_START);

void zapal_stop()

outp(LED, (({unsigned char)inp{LED))4HASKA_LED){LED_STOP);

void ini_8255()
{
outp{CONTROL _55,CH_8255);
outp(LE0,LED_STOP); ¥ port © tylke led stop reszta 0 3/

outp{IRKLODY,0); /¥ port B wszystkie 0 ¥/
outp(LCD_DANE,0); /¥ port & wszystkie 0 3/
}
U g
void ledcoa()
{

[} Oisplaycomaand  R$=0 ¥/
outp(LCO_RS, {(unsigned char)inp(LCD_RS))3HASKA_RS);
outp(LCO_ENABLE,0); /% chip select dla 100 ¥/
outp(LCD_DANE,0);

void lcddat()

{
{3 displaydata Rs=t ¥/
outp(LCO_RS, ({(unsigned char)inp(LCD_RS))SHASKA_RS)IRS);
outp(LCO_ENABLE,0);
outp(LCO_RS, ({unsigned char)inp{LCD_RS))RHASKA_RS);
outp(LCO_DANE,0);

¥ wait x asec ¥/
void waitas(x)

int x;

{

long int i;

int j;

for(j=0;3¢x; )

for(iz0;ic100;it4) /% ok 1 msek */

¥ init display ¥/
yoid initled()

{

int i;

char ¢;

outp(LCD_DANE, FUNCTION_SET); ¥ clear display ¥/
ledeoa(};
for{iz0;ic4;itt)
vaites(25);
c=FUNCTION_SET;
outp(LCD_DAXE,c); {* 8bit, 2lines, Sx7dots */
lcdeon();
waitas(25); /¥ wait 25 msec ¥/
outp(LCO_DANE, FUNCTION SET); [¥ 8bit, 2lines, Sx7dots ¥/

3
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lcdeor();
vaitas(25);  [* wait 25 asec ¥/

outp(LCD_DANE,FUNCTION SET); [* 8bit, 2lines, 5xTdots ¥/
ledeoa();
waitas(25); /¥ wait 25 msec ¥/
outp(LCO_DAKE,ENTRY_HOOE);
ledeo();
waites(25); /% wait 25 msec ¥/

outp(lCD_DANE,SHIFT_CURSOR_RIGHT);
ledeon();
waites(25); /3 wait 25 msec ¥/

outp(LCD_DANE,DISP_ON_CURSOR_OFF);
ledeoa();
waites(25); /% wait 25 msec ¥/

outp(LCO_DANE,CLEAR_DISPLAY);
ledeoa();
waites(25); /% wait 25 msec ¥/

/¥ ustaw kursor w Maii na pozycji ¥/
/¥ linia 1 1ub 2 ,pozycja 0..39 ¥/
void ustaw_kursor(linia,pozycja)
int linia;
int pozycja;
{
if(linia==1)
outp(LCO_DANE,SET_DD_ADDRESS+LINIAL+(unsigned char)pozycia);
else
outp(LCD_DANE,SET_BO_ADDRESS+LINIA2¢{unsigned char)pozycia);
ledeoa();
vaitas{2); /¥ vait 2 msec ¥/

/¥ wyswiet] znak na led ¥/

void display_znak(znak)

char znak;

{
if(znak == "£°) /3 wyswietlenie oznaczenia stopni zamiast £ ¥/
outp(LCD_DANE,0xdf};

else
outp(LCO_DANE, (unsigned char)znak)
leddat();
waites(1); /¥ wait 1 psec 3/
}
[$emmm e Ji
/xtxxxxxxxxxxx PROCEDURY BYSHIETLANIA LICZB xxxxxxxxxthx/
T e Ji

¥ funkeja s_double zanienia liczba typu double na string
o dlugosci miejsca
po kropce ma po_kropce miejsc
zupelnia spacjani poczatek
jesli za dluga to obcina koniec
NIE korzysta z D0S (tylko ltoa, streat, strien}) %/

char* s_double(liczba,bufor,uiejsca,po_kropce)
double liczha;

char? bufor;

int siejsca, po_kropce;

{

int 1,3;
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char bufi[40];
char buf2{40];
long int x;
double y;

if(liczbaz=0.0)

{

if(po_kropce=z0){
for(iz0;i¢(niejsca-1);itt)
bufor(i)=" 7

bufor[it4]="0";

bufor[i]=0;

return(bufor);

}

j=niejsca-po_kropce-2;
i=0;

for(i=0;i¢j;itt)
bufor[i]=" °;
bufor[it+]="0";
bufor[itt)=".";

for (j=0;j¢po_kropee;jtt)
bufor[itt]="0";
bufor[i]=0;
return(dufor);

}

i=0; [} okreslenie znaku ¥/
if(liczbac0){

buf2{it]="-";

liczbazliczba®(-1.0);

}

buf2[i}=0;

if(liczbac1.o)
y=liczbat!.0;
else
y=liczba;

for (i=0;i¢(po_kropcet1);itt)
y=y*10.0;

if(y>=2147483646.0) /¥ wax long int -1 ¥/
{ [* za duza liczha ¥/
for(i=0;icaiejsca;itt)
bufer{i)="9";
bufor[i]=0;
return(bufor);
}
if(liczbaci.0)
x={long int) v;
else
x=(long int) (yt1); [* 1eby aniknac zackroglenia ¥/
=x/10;
1toa(x,buf1,10)
if{liczhac1.0)
buf1(0]="0";
streat(buf2,buft)
/¥ w buf? liczba ze znakiea bez kropki ¥/

if(po_kropcer0){
j=strlen{buf2)-po_kropce;
for(iz0;i¢j;itt)
bufifi])=buf2[il;
bufI[il=".";
while(bufa[i}!=0){

gis



bufi[it1 2=huf2{i];

itt;

1

buf1fi+1]=0; ‘
}
glse
strepy(beft,buf?);

[* w buft liczba ze znakien 1 kropka ¥/

bufor(0]=0;

j=riejsca-strlen{buf1);

for{i=0;i¢j;itt) /¥ uzupelnienie spacjas
bufor[il=" °;

bufor(i]=0;

streat(bufor,buft);

if(strlen{bufor)yniejsca)
bufor[niejsca)=0;
return(bufor);

{* funkcja zero_s_int zamienia liczba typu int na str
o dlugosci aiejsca
uzupelnia zerani poczatek
jesli za dluga to obcina koniec
NIE korzysta z 005 (tylko itea, streat, strien)

char® zero_s_int{liczba,bufor,piejsca)
int liczha;
char¥ bufor;
int miejsca;
{
int i,];
char bufi[40];
if(liczba==0){
j=aiejsca;
for(iz0;i¢j;it4)
bufor(i}="0";
bufor[i]=0;
return{bufor);

}

itoa(liczba,buf1,t0);
if{liczbar0)
j=piejsca-strien{buf!);
if(liczbaco) j--;
i=0;
if (j0)
for(iz0;i¢j;itt)
if(liczbaco)
bufor(il=" ;
else
bufor[i)="0;
bufor(i])=0;
streat(bufor,buft);
if(strlen(bufor})raiejsca)
bufor{eiejsca]=0;
return{bufor);

iy

ing

¥

}
/xxxxxxxx:xxtx PROCEDURY NYSHIETLARIA MASEX x:xxxxxxxxxxx/

void disp_gorna()

{
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char buf[50];

char bufi[20];

it i;
if(rodzaj_syar0){
zero_s_int{nr_nen,bufl,2);
strepy(buf,buft);
streat{buf,” *);
streat(buf,rodz_sya[rodzaj syal);
streat(buf,” *);
s_double(p_syn,buft,4,0);
streat(buf,bufl);
streat(buf,” *);
s_double(k _syn,buf1,4,0);
streat{buf,buft);
streat(buf,” ");
s_double(pastawa,buf1,6,2); /* 6 miejsc, 1 po przec ¥/
streat(buf,buf1);
streat(buf,” *);
s_double(nastawa_proc,bufl,s,2);

streat(buf,buft);
streat{buf,"s");
]
else
strepy(puf,”  ----m-mmoe- BE

buf(40]20; /* konczenie bufora na wszelki wypadek ¥/
i=0;

ustaw_kursor({1,0);

while(buffi]!=0)

display_znak(buf[it1]);

void disp_dolna()
{
char buf{50);
char buf1{20];
int i;
if(rodzaj_pom0){
strepy(buf,”  °);
streat(buf,rodz_ponrodzaj_poa]);
streat(bef,” ');
s_double(poaiar,buf1,6,2);
streat(buf,bufl);
if(rodzaj_poac10)
strcat{buf,jedn[rodzaj_pon]};
else
streat(buf,jedn(9]);
i#{{rodzaj_poacd)as(rodzaj_syn>0)){ /* tylke dla ew.przetwornikos blad ¥/
streat{buf,” °);
s_double(blad,buf1,6,2);
streat(buf,buf1);
streat(buf,"");
}
else
streat(buf,” )
}
else
strepy(buf,”  =--emeeees BE
buf[40]=0;
iz0;
ustaw_kursor(2,0);
while(buf[i]!=0)
display_znak{buf[itt]);

19



void disp_uynik()
{
char buf[50];
char buf1{20];
int i;
¥ nastawa 1 procenty w gornej linii ¥/
if(rodzaj_syar0){
s_double(nastawa,buft,6,2); /* 6 miejsc, 1 po przec ¥/
strepy(buf,buft);
streat(buf,” *);
s_double(nastaua_proc,bufl,5,2);
streat(buf,bufl);
streat(buf,"1");
buf(14]=0; /* konczenie bufora na wszelki wypadek */
i=0;
ustan_kursor(1,pocz_pola[d]);
while(but[i]!=0)
display_znak(buf[itt]);
}

/¥ poniar 1 blad w dolnej linii ¥/
if{rodzaj_powr0){
s_double(poniar,bufl,s,2);
strepy(buf,buft);
if{rodzaj_pon¢10)
streat(buf,jedn{rodzaj_porl);
else
streat(buf, jedn{9]);
if((rodzaj_pon¢9)s&(rodzaj_syw>0)){ /* tylko dla ew.przetwornikow blad ¥/
streat(bef,” *);
s_double(blad,buf1,6,2);
streat(buf,bufl);
streat{buf,"s");
}
buf[25]=0;
i=0;
ustaw_kursor(2,15);
while(buf[i]'=0)
display_znak(buf[itt]);

void czysc_blad{)

{

char buf[50];

int i;
strepy(buf,” )
ustaw_kursor{2,24);
i=0;
white{buf[i]i=0) _
display_znak(buf[i+]);

void  zaiany()

{
int licznik;
int spacje;
int I#iana=0;
double stara;

stan_przerwanz(stan_przervan|BIS_AC4};
outp(2,stan_przervan); /*  OCW3 blokuj ac 3/

liczaik=HAX1;
spacjesl;

Ly



§Tart=(;

$Top=0;

if(rodzaj_pon>18)
f_pozz5;

while(STart==0) {
[* Klawt();*
if( PRawo ) {
if( PRawo &8 (rodzaj_pom ¢z 18)){ /* zaiana polozenia ¥/
czysc_blad();
disp_t{f_poz);
F((f_poz==1)44(rodzaj_syn==0))
f_poz=5;
else
TF( ++ f_poz » IL_POL_EKRANU )
fpoz = 1; /% +f pozycia na ekranie - w kolko ¥/
licznik=0;
spacje=l;
}
PRawo = 0;

}

1F(STo){
disp_t{f poz);
aeaory_plus(};
disp_t{0);
]
if(RC1){
disp_t{f_poz);
if(enory_recall{)=1){
1f((typ_zadaj==PLATYNORE )| { (typ_zadaj==REIYSTANCIA) }{
obliczona_nastawa(p_syn);
dolne_r=nasty;
obliczona_nastawa(k_syn);
gorne_rznasty;
obliczona_nastawa(nastawa);
rezznastx;
}
else {
obliczona_nastawa(p_sya);
dolne_aV=nastx;
obliczona_nastawa(k_sym);
gorne_n¥znastx;
obliczona_nastawa(nastawa);
a¥=nasty;

}

zadaj();
}
disp_t(0);
}

if( PLus || HInus {| Fhst } {
licznik=0;
spacjest;
switeh ( fpoz ) {

case 1:
Fhst=0;
if( Plus ) {
if{ ++ rodzaj_sym (IL_R0DZ_SYK-1))
rodzaj_sya--;
else
IHianazt;
Plus = 0;
}
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if(HInus ){

if( -- rodzaj_syn¢0)

rodzaj_symtt;

else

Iiana=t;
Hlnus = 0;
}
if(IHiana){
IMianaz0;
paranetry_synulacji();
p_syazzakresp[rodzaj_sya)
k_synzzakresk[rodzaj_sya)
1f((typ_zadaj==PLATYNONE) || (typ_zadaj==REIYSTANCIA)){

obliczona_nastawa(p_sya

I
)i
dolne_r=nastx;
obliczona_nastawa(k_sya);
gorne_r=nastx;
rez=dolne_r;
}
else {
obliczona_nastawa(p_sya);
dolne_nV=nastx;
obliczona_nastawa(k_sva);
gorne_sV=nastx;
aV=dolne_ny;
}
[} procent=0; ¥/
1adaj();
disp_gorna();
czysc_blad();
}

break;
case 2:
[* poczatek symulacii ausi byc wiekszy od poczatku dla danego
rodzaju, & zakres musi byc (= rozpietosc zakresu
dla danego rodzaju */
starazp_sya;
outp(2,stan_przerwanz(stan_przerwan | OIS KLS)); /* zablokuj*/
zaien_double_o1{tp_sya,zakresp[rodzaj_syn],k_sya-ainz[rodzaj_sysl);
if(p_sys != stara){
if{(typ_zadaj==PLATYNONE) || (typ_zadaj==REIYSTANCIA)}{
obliczona_nastawa(p_sya);
dolne_r=nastx;
rez=dolne_r;
1
else {
obliczona_nastawa(p_sya);
dolne_aV¥=nastx;
a¥=dolne_aV;

/¥ procent=0;¥/
adaj{);
disp_gorna();
1
outp(2,stan_przerwanz(stan_przerwan & EN_KL5)); /¥ odblokuj?/
if(APlus=z0) PLus=0;
if{Afinus==0) HInus=0;
FAst=0;
bresk;
case 3:
[} koniec syaulacii ausi byc maiejszy od konca dla danego
rodzaju itd j.u.¥/
starazk_sya;
outp({2,stan_przervan=(stan_przervan | DIS_KLS}); /* zablokuj}/
zeien_double_of (8k_syn,p_syntminz[rodzaj_syn],zakresk[rodzaj_syal);
if(k_syn i= stara){

e



if{(typ_zadaj==PLATYNONE) | {typ_zadaj==REIYSTANCIA)}{
obliczona_nastawa(k_syn);
gorne_r=nastx;
rezzdolne_r;
}
else {
obliczona_nastawa(k_sya);
gorne_a¥znastx;
a¥=dolne_sY;
}
/¥ procent=0;¥/
1adaj{);
disp_gorna();
}
outp(2,stan_przerwanz(stan_przerwan & EN_KL5)); /% odblokuj*/

if(APlus==0) PLus=0;
if(Ainus==0) KInus=0;
Fhst=0;
break;
case §:
[} iana nastawy ¥/
outp{2,stan_przerwanz(stan_przersan | OISKLS)); /* 1ablokuj*/
[*ien_proc{);¥/
aien_nastawe();
{f{APlus==0) Plus=0;
if(Ainus==0} ¥Inus=0;
Fhst=0;
2adaj();
outp(2,stan_przerwan={stan_przerwan & EN_KLS)); /% odblokuj ¥/
break;

case 5

FAst=0;

if( Plus }{

PF( # rodzaj_pow>(IL_RODI_PON-1))
rodzaj_pon--;

else
IMianaz1;

Plus = 0;

}

if(NInus){

if( -- rodzaj_pon<o)
rodzaj_poatt;

else
Ifiana=t;

KIngs = 0;

}

if(I4iana){

Iiana=0;

paranetry_poniaru{);
poaiar=0;

disp_dolna();

czyse_blad();
if{rodzaj_pon>i8) /3 platynowe 3/{
rodzaj_syaz10; [*ak}/
paranetry_synulacji();
p_sys=zakresp{rodzaj_sya];
k_syn=zakresk[rodzaj_sya];
obliczona_nastawa(p_syn);
dolne_nV=nastx;
obliczona_nastawa(k_sya);
gorne_mY=nasty;

1f(rodzaj_ponz=19) [* pti00 ¥/
aV=2500; ¥ 1004 ¥/
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if{rodzaj_poa==20) /* Pt500 ¥/
825003 /¥ 2wk ¥/
if{rodzaj_poaz=21) f* ptioes ¥/
aV=250; AR TRY)
2adaj();

disp_gorna(};

}

}

break;
default:
break;

} ¥ switch ¥/
} /¥ Plus][KInus ¥/

if(licznik==0){
licznik=HAX1;
if(spacje}{ /¥ ostatnio wyswietlano spacje ¥/
disp_t{f_po1);
spacje=0;
}
else{
disp_spacje(f_poz);
spacjez!;
}
}
licznik--;
}[¥ end while ¥/
2apisz_pen(0); /* zapisanie biezacych na miejscy 0%/

[* wyswietl pole typu z miganien - do prograncwania ¥/
void disp_t(f_p)

int f_p;

{

int i;

char buf{40];

char buf1[20];

switeh (fp ) {

case 0:
ustaw_karsor(1,pocz_pola[0]);
zero_s_int{ar_aen,buf,2);
astaw_kursor(1,pocz_polal0]);
for(i=0;buf[i]!=0;i44)
display_znak({buf[i});
break;

case I:
ustaw_kursor(1,pocz_pola(1]);
for(iz0;rodz_sya[rodzaj_sya]{i)!=0;it+)
display_znak{rodz_sya[rodzaj_sye){il};
break;

case 2:
ustaw_Kkursor(1,pocz_pola[2});
s_double{p_sya,buf,4,0);
for(i=0;buf[i)=0;itt)
display_znak(buf[i]);
break;

case 3:
ustaw_kursor(1,pocz_pola[3]);
s_double(k_syn,buf,4,0);
for(iz0;buf[1]1=0;it+)
display_znak(buf(i]);



break;
case &;
ustaw_kursor(1,pocz_polal4]);
s_double(nastawa,buf1,6,2); /* 6 aiejsc, 1 po przect/
strepy(buf,buft);
streat{buf,” °);
s_double(nastawa_proc,buf1,5,2);
streat(buf,buft);
streat{buf,’s’);
for(iz0;buf{i]i=0;i+t)
display_znak(buf[i]);
break;
gase 5:
ustaw_kursor(2,pocz_pola[5]);
for(iz0;rodz_por[rodzaj por}[i}i=0;it+)
display_znak(rodz_poa[rodzaj_poa][i]);
break;
default:
break;

}[¥ suiteh ¥/
[* tutaj zaienne Kontrolne S znakow EEEEREEEEEfffffftf ¥/

[} ustaw_kursor(2,34);

s_double(eV,buf,5,1); ¥/
/3 ero_s_int{czas_przyroste,buf,2);¥/
F o buf{5]=0;

for(i=0;buf{i}1=0;1t4)

display_znak(bufi]};
i
L 33333333333331333113413133233333333313 33313 00|

void disp_spacie(f_p)
int f_p;
{

int i;

if (f_p4)
ustaw_kursor(2,pecz_pola[f_pl);

else
ustaw_kursor(1,pocz_polalf_pl);

for{iz0;icdl_pola[f_p];itt)
display_znak{" ');

¥ wywolanie calosci z panieci o okreslonys nuserze ¥/
int  meaory_recall()
J¥ ziraca 0 gdv anulowane przez ponowne nacisniecie RCl
uraca 1 gdy koniec priez start, 2 gdy przez stop ¥/
{
int licznik;
int spacje;

licznik=HAX1;
spaciezl;
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RC1=0;
STart=0;
STop=0;
zapisz_nea{0); /¥ zapisanie biezacych na miejscu 0¥/
/¥ wezytanie 1 wyswietlenie z biezacego nuaeru ¥/
wczytaj_nea(nr_gen);
disp_gorna();
disp_dolna();
while(1) [ /¥ ¥YBOR REJESTRU PAKIECI ¥/
o Kawt(); ¥/
/¥ nacisniecie START powoduje start pomiarow
§T0P progranowanie, RC1 bez zmian ¥/
if(STart){"
return(1);
}
if(STop){
return(2);

}
if(RC1){ /* powrot do poprzedniego wyswietlenia ¥/

RC1=0;
weytaj_nea(0);
disp_gorna();
disp_dolna{);
retura{0);
}
if(ptus) {
Plus=0;
if(nr_nen<(IL_HEK_KAX-1) )
Honr_ges;
wezytaj_sen(nr_ses);
disp_gorna{);
disp_dolna();
licznik=KAX1; spacje=1;
1
}
if(KInus) {
lnus=0;
if(ar_sem1){
--Dr_aes;
wezytaj_mea(nr_sen);
disp_gorna();
disp_dolna{};
licznik=HAX!; spacie=t;
}
}

if{licznik==0){
licznik=KAX1;
if(spacje){  /* ostatnio wyswietlano spacje */
disp_t(0);
spacje=0;
}
else{
disp_spacje(0);
spacjet;
}

}

liczaik--;
} /¥ while 1 ¥/
[* 1apasietanie calosci do pamieci o okreslonyn nuserze ¥/
int  aeaory_plus()

/¥ zwraca 0 gdy anulowane przez ponowne nacisniecie $70
iraca 1 gdy koniec przez start, 2 gdy przez stop ¥/
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{
int licznik;
int spacje;

licznik=HAK1;
spacjest;

9To=0;
STart=0;
§$Top=0;
if (nr_nep=z0)
nr_geszl;
while(1) [ /% UYBOR REIESTRU PAKIECI 3/
[ Klat(); ¥
J* nacisniecie START powoduje start poaiarow
$TOP progranowanie, STO bez zaian ¥/
if(sTart){
zapisz_new(nr_nea);
retura(1);
}
if(Stop}{
1apisz_nea(nr_nea);
return(2);

1£(5T0){ /* powrot do poprzedniego wyswietlenia ¥/
S$Toz0;
return(0);
}
if(PLus) {
Plus=0;
1f(nr_sem¢(IL_HEH_NAX-1)){
t nr_pen;
licznik=HAX1; spacje=i;
}

}
if(NInus) {
Hlnus=0;
if(ar_aem1){
--hr_ea;
licznik=HAX1; spacje=!;
}
}

if(liczaik==0}{
licznik=KAX1;
if(spacje){ /% ostatnio wyswietlano spacje 3/
disp_t(0);
spacjes;
}
else{
disp_spacie{0);
spacjesl;
}

}

licznik--;

} /¥ while 1 ¥/

int zapisz_nen(nuner)

int nuger;

{
rejestr{nuaer].rsya = rodzaj_sya;
rejestr[nuner].psyn = (float)p_sya;
rejestr[nuner].ksya = (float)k_sye;
rejestr[nuser].nast = (Float)nastaws;
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rejestr[numer].nastp = {fioat)nastana_proc;
rejestr{numer].rpos = rodzaj_pos;
rejestr(nuser).poa = {float)poaiar;
rejestr{numer].bl = (float)blad;

}
RO ——— )
int wezytaj_zes(nuaer)

int nueer;

{

rodzaj_sye = rejestr[nuger].rsys;
p_syn = (double)rejestr{numer].psya;
k_syn = (double)rejestr[nuaer].ksye;
nastawa = (double)rejestr[nuaer].nast;
nastawa_proc = (double)rejestr{nuner].nastp;
rodzaj_pon = rejestr(nuaer].rpoa;
poniar = (double)rejestr[nuaer].pon;
blad = (double)rejestr{numer]).bl;
}
e 1/

{* wyczyszczenie ekranu i wyswietlenie buf oraz zatrzynanie programu
1 blokada przerwan 3/

void display_error(buf)

char® buf;

{

int i;

_disable(};
outp(LCD_DANE,CLEAR_BISPLAY);
ledeoa{);

waitas(25);
for{iz0;buf[i]1=0;i44)
display_znak(buf[i]);
ustaw_kursor(2,0};
for{iz0;bufpond(i]!=0;itt)
display_znak(bufpon2[i));

while(1)
}
e )
[3-DISPLAY RESTART - STRONA TYTULOWA ------------=-=--eon- )
void display_restart()
{
int i;

for(iz0;bufres[i]!=0;itt)
display_znak{bufres[i]);
ustaw_kursor(2,10);
for(i=0;bufczek[i]t=0;itt)
display_znak(bufczek[i]);

for(iz0;i¢50;14+) /3 czekanie tu ac po raz pieruszy liczy ¥/
waitas{25);
/¥ cryszczenie ekranu ¥/
outp(LCO_DANE,CLEAR_DISPLAY);
Icdcon();
vaitas{23);
3 LEEEEEELEREELELLLLLLRLLLLEEE tast ¥/
czas_przyrostuss;

f pozzl; [* pozycja pigajaca ¥/

}

[heceeer e g

/¥ Pulapka 7 wyswietleniea nusery pulapki oraz i/
[* liczby double uaktualnianej w petli pulapki np przez przerwanie ¥/
{* wyjscie z pulapki przez nacisniecie -) ]
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|
| void pulapka_double(nuner,liczba)
| int nuger;

double liczba;

char bufi[20];

char buf{40];

int i;

| outp(LCO_DANE, CLEAR_DISPLAY);

| ledeon();

| waitas(25); /% wait 25 asec ¥/

! ustaw_kursor(2,10);

| for(i=0;bufnac[i]!=0;it+)
display_znak{bufnac(i]);

$To=0;
while(STe==0){ /¥ cekaj na nacisniecie - ¥/
ustaw_kursor(1,0);
| zero_s_int(numer,bufl,2);
strepy(buf,” PULAPKA ar: ');
streat(buf,buft);
streat{buf,” !!' dotble: ");
s_double{liczba,buf1,13,1);
streat(buf,buft);

for(i=0;buf[i}1=0;it+)
display_zaak(buf[i});

klawt1();

]

$T0=0;
}
| N N——— g
/¥ Pulapka z wyswietlenien nueru pulapki oraz ¥/
/¥ liczby long int uakfualnianej  petli pulapki np przez przervanie 3/
/¥ wyjscie 7 pulapki przez nacisniecie - ¥

void pulapka_lint(nueer,liczba)
int nuer;
i::) unsigned long int liczba;
{
char bufi[20];
char buf{40];

int i;
unsigned long int &;
long int b;

outp(LCD_DANE,CLEAR_DISPLAY);
ledeoa();

waitas(25); /¥ wait 25 asec ¥/
ustaw_kursor(2,10);
for(iz0;bufnac[i]!=0;it4)
display_znak(bufnaclil);

STo=0;
while($To==0){ ¥ czekaj na nacisniecie -» ¥/
ustaw_kursor(1,0);

zero_s_int(nuner,buf1,2);

strepy(buf,” PULAPXA nr: °);

streat(buf,buf1);

streat(buf,” !! lint st: °);

a=(liczba & 0xfff{0000);

bz(long int){ar)16);



1toa(b,buf1,16);
streat(buf,buft);
streat{buf,” al: *);
b=(long int)(liczba-a);
1toa(b,buf1,16);
strcat{buf,buf1);

for(iz0;buf{i]t=0;it+)
display_znak{buf[i]});

klant1{);
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/¥ keonst.h  stale do kal400 wykerzystywane w rozoych sodulach */

fdefine HAX1 4000 /* do aigania ¥/

fdafine IL_NEK_HAX 20 /% ilosc rejestrow parieci ¥/
fdefine IL_RODZSYH 12 /¥ ilosc rodzajow syaulacji ¥/
fdefine IL_ROOZ PON 22 /* ilosc rodzajow pomiarow 3/
fdefine IL_POL_EKRANU 5 /¥ ilosc zmienianych pol ekranu ¥/

3 deklaracja typu rejestr paaieci ¥/

typedef struct p{
inf rsys;
float psyn;
float ksyn;
float nast;
float nastp;
int rpon;
float poa;
float bl;

JREJ_PAK;

fdefine TERMOELENENT
tdefine  PLATYNONE
fdefine  REIVSTANCIA
fdefine  PRAD
fdefine  avOLOTY
fdefine  ELERTRYCINE

ON LN o Ly D —s
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e

¥ kvaria.b

zienne dla KAleoo ¥/

/¥ nienne panietane: od poczatku do glupoty[] ¥/
unsigned char paa_nr_em = 0;
REI_PAH rejestr[IL_HEM_MAXt1]= {0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,

0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,
0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,
0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,
0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,

0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,
0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,
0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,
0’0,0’0)0,07010’ 030,01010,070!0!
0,0,0,0,0,0,0,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,

0,0,0,0,0,0,0,0};

char qlupoty[20]={"1234567890123456789"};

unsigned char
unsigned char
unsigned char
unsigned char
unsigned char
unsigned char

klaw;

STop, STart, RCl, STo, Plus, KInus, FAst, PRawo, IApis, DOdalea;
AStop, AStart, ARcl, ASto, APlus, AMinus, AFast, APrawo;

18top, IStart, IRel, I8to, IPlus, IHinus, IFast, IPrawo;

nr_hew;
stan_praerwan, rodzaj_pos, rodzaj_sys;

unsigned char typ_zadaj, typ_poaiary;
int czas_prayrosty;

double nastawa, nastawa_proc, p_sys, k_sye, poaiar, blad;
double dolne_r, gorne_r, dolne_n¥, gorne_sV¥;

double rez, av;

J3 RED_PAK rejestr[IL_HEK_MAXt1]; #/

double proceat;

double nasty;
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[} kexvaria.h  14.01.92  deklaracje zaiennych globalnych z externani ¥/

extarn
extern
extern
extern
extern
extern
extern
extern
extern
extern
extern
extern
extern
double

REJ_PAK rejestr[IL_KEX_HAX+1];

unsigned char Klaw;

tnsigned char STop, STart, RCl, $To, Plus, KInus, FAst, PRawo, ZApis, D0dalen;
unsigned char AStop, AStart, ARcl, ASto, APlus, AMinus, AFast, APrawo;
unsigned char IStop, IStart, IRcl, ISto, IPlus, IMinus, IFast, IPrawo;
unsigned char stan_przerwan, rodzaj_poa, rodzaj_sys;

double nastawa, nastawa_proc, p_sym, k_sya, poaiar, blad;

unsigned char  ar_aen;

double procent;

int czas_przyrostu;

double dolne_r, gorne_r, dolne_gY, gorne_a¥;

unsigned char typ_zadaj, typ_poaiaru;

double rez, avV;

nastx;
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/¥ kaldisp.h  podprograsy do tCD ¥/
/¥ wiiazane 7 plytka cyfrowa ¥/

void zgas_led(void);
void zapal start{void);
void zapal_stop(void);
void ini_8255{void);

void waitas{int);

void initlcd(void);

void ustaw_kursor(int,int);
void display_znak(char);
void ledcon{void);

void leddat(void);

void disp_gorna{);

void disp_dolna();

void disp_wynik{);
int memory_plus();

int zesory_recall();

void disp_t{int);

void disp_spacie(int);

void pulapka_double(int,double);

void pulapka_lint(int,unsigned long int);

void display_restart(veid);
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/¥ exdos.h funkcje koapilatora bez odwolan do DOS */
/¥ 1ae ¢ include ¢ 3/

extern int inp();
extern int outp();
extern double sqrt();
extern void _enable(};
extern void _disable();

[¥ stroj.h o 30.06.94 %/
fdefine IERD_STROJ 40.08 /¥ odezyt na zakresie 1008V ¥/
fdefine TENP KAL  25.0
fdefine TEKP_0TOCZ -3.0

/¥ kaltg.h podprogramy T8 do KAL&OD 3/

void klawti(void);

int zadaj(void);

int oblicz_poaiar(veid);

int ac_glowny{void);

void interrupt far int_ac(); REO IR
void ac_start({);

int zeien_proc(void);

int zaien_double_o!(double?,double,double);
int paraaetry_poaiaru(void};

int paranetry_synulacji{veid};

void obliczona_nastawa{dotble);
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/¥ ter elh ¥/

int s t{] = {

-50,-40,-30,-20,-10,
0,10,20,30,40,50,60,70,

80, 90, 100, 110, 120,130,140,150,
160,176,180, 190, 200,210,220,230,
240,250,260, 270, 280,290,300,310,
320,336,340, 350, 360,370,380,390,
£00,410,420, 430, 440,450,460,470,
180,496,500, 510, 520,530,540,55,
560,570,580, 590, 600,610,620,630,
640,650,660, 670, 680,690,700,719,
720,730,740, 750, 760,770,780,790,
800,810,820, 830, 840,850,860,870,
880,890,900, 910, 920,930,940,950,
960,970,980, 990, 1000, 1010, 1020, 1030,
1040,1050,1060, 1070, 1080,1090,1100,1110,
1120,1130,1140, 1150, 1160,1170,1180,1190,
1200,1210,1220, 1230, 1240,1250,1260,1270,
1280,1290,1300, 1310, 1320,1330,1340,1350,
1360,1370,1380, 1390, 1400,1410,1420,1430,
1440, 1450,1460, 1470, 1480,1490,1500,1510,
1520, 1530, 1540, 1550, 1560,1570,1580,1590,
1600,1610,1620, 1630, 1640,1650,1660,1670,
1680,1690,1700, 1710, 1720,1730,1740,1750,
1760,

30000 };

long int s_[] = {
-236,-194,-150,-103,-53,
0,55,113, 173,235,299, 365,432,
502,573,645, 719,795,872, 950,1029,
1109,1190,1273, 1356,1448,1534, 1611,1698,
1785,1873,1962, 2051,2141,2232, 2323,2414,
2506,2599,2692, 2786,2880,2974, 3069,3164,
3260,3356,3452, 3549,3645,3743, 3840,3938,
4036,4135,4234, 4333,4432,4532, 4632,4732,
4832,4933,5034, 5136,5237,5339, 5442,5544,
5648,5751,5855, 5960,6064,6169, 6274,6380,
6486,6592,6699, 6805,6913,7020, 7128,7236,
1345,7454,7563, 7672,7782,7892, 8003,8114,
8225,8336,8448,8560,8673, 8786, 8899,9012,
9126,9240,9355,9470,9585, 9700, 9816,9932,
10048,10165,10282,10400,10517,10635,10754,10872,
10991,11110,11229, 11348, 11467,11587,11797, 11827,
11947,12067,12188,12308,12429,12550,12671,12792,
12913,13034,13155,13276,13397,13519,13640, 1376t
13883,14004,14125,14247,14368,14489,14610,14731,
14852,14973,15094,15215,15336,15456,15576,15697,
15817,15937,16057,16176,16296,16415,16534,16653,
16771,16890,17008,17125,17243,17360,17477,17594,
17711,17826,17942,18056,18170,18282,18394, 18504,
18612,
130000 };

int b_t{] = {

£0,50,60,70,

80, 90, 100, 110, 120,130,140,150,
160,170,180, 190, 200,210,220,1230,
240,250,260, 270, 280,290,300,310,
320,330,340, 350, 360,370,380,390,
400,410,420, 430, 440,450,460,470,
480,490,500, 510, 520,530,540,550,
560,570,580, 590, §00,610,620,630,
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£40,650,660, 670, 680,690,700,710,
120,730,740, 50, 760,770,780,790,
800,810,820, 830, 840,850,860,870,
880,890,500, 910, 920,930,940,950,
960,970,980, 990, 1000, 1010, 1020, 1030,

1040,1050,1060, 1070, 1080,1090,1100,1110,
1120,1130,1140, 1150, 1160,1170,1180,1190,
1200,1210,1220, 1230, 1240,1250,1260,1210,
1280,1290,1300, 1310, 1320,1330, 1340, 1350,
1360,1370,1380, 1390, 1400,1410,1420, 1430,
1440,1450,1460, 1470, 1480,1490,1500,1510,
1520,1530, 1540, 1550, 1560,1570,1580,1590,
1600,1610,1620, 1630, 1640,1650,1660,1670,
1680,1690,1700, 1710, 1720,1730,1740,1750,

1760,1770,1780, 1790, 1800,1810,1820,

30000 };

long int b_w[] = {
0,2, 6 1,

17, 25, 33, 43, 53, 65, 78, 91,
107,123,140, 159,178,199, 220,243,

266, 291, 317, 317, 344, 312, 401, 431,
494, 521, 561, 596, 632, 689, 107, 146,
786, 827, 870, 913, 957,1002, 1048,1093,
1143,1192,1241, 1292,1344,1397, 1450,1505 ,
1560,1617,1674, 1732,1791,1851, 1912,19%4,
2036,2100,2164, 2230,2296,2363, 2430,2499,
2569,2639,2710, 2782,2855,2928, 3003,3078,
3154,3231,3308, 3387,3466,3546, 3626,3708,
3790,3873,3957,4041,4126, 4212,4298,4386 ,
4474,8562,4652,4742,4833, 4924,3016,5109 ,

§202,5297,5391, 5487, 5583, 5680,5777,5875,
5973,6073,6172,6273,6374, 6475,6577,6680,
£783,6887,6991,7096,7202, 7308,7414,7521,
7628, 7736, 7845,7953,8063, 8172,8283,8393,
8504,3616,8727,8839,8952, 9065,9178,9291,

9405,9519,9634,9748,9863, 9979,10094,10210,

10325,10441,10558,10674,10790,10907,11024, 11141,
11257,11374,11491,11608,11725,11842, 11959, 12076,
12193,12310,12426,12543,12659,12776,12892, 13008,
13124,13239,13354,13470,13585,13699,13814,

130000 };

int k_t[] = {

-270, 260, -250, -240, -230, -220, -210,
-190, -180, -170, -160, 150, -140, -130,
-110, -100, -90, -80, -70, -60, -5,
-30, -20, -10, 0, 10, 20, 30, 40,
50,60, 70, 80, %0, 100, 110,

130, 140, 150, 160, 170,
210, 220, 230, 240, 250,
290, 300, 310, 320, 330,
370, 380, 390, 400, 410,
150, 460, 470, 480, 490,
530, 540, 550, %60, 570,
§10, 620, 630, 640, 650,
§90, 700, 710, 720, 730,
770, 780, 790, 800, 810,
850, 860, 870, 880, 890,
930, 940, 950, 960, 970,
1010, 1020, 1030, 1040,
1090, 1100, 1116, 1120,
1170, 1180, 1190, 1200,
1250, 1260, 1270, 1280,
1330, 1340, 1350, 1360,
30000 };

180,
20,
340,
820,
500,
580,
§60,
740,
820,
900,
980,

1050,

1130,

1210,

1290,

1370,

190,
m,
350,
430,
510,
590,
670,
750,
830,
990,
990,

1060,

1140,

1220,

1300,

120,

200,
280,
360,
49,
520,
600,
630,
760,
840,
920,
1000,
1070,
1150,
1230,
1310,

1080,
160,
1240,
1320,
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long int k [} = {
-6458,-6441,-6404,-6344,-6262,-6158,-6035,-5891,
-5730,-5550,-5354,-5141,-4912,-4669,-4410,-4138,
-3852,-3553,-3242,-2920,-2586,-2243,-1889,- 1527,
-1156,-777,-392, 0, 397, 798, 1203,
1611,2022,2436,2850,3266,3681,4095,4508,
§919,5327,5733,6137,6539,6939,7338,7731,
8137,8537,8938,9341,9745,10151,10560,10969,
11381,11793,12207,12623,13039,13456,13874,14292,
14712,15132,15552,15974,16395,16818, 17241, 17664,
18088,18513,18938,19363,19788,20214,20640,21066,
21493,21919,22346,22772,23198,23624,24050, 24476,
24902,25327,25751,26176,26599,27022,27445,27867,
28288,28709,29128,29547,29965,30383,30799,31214,
31629,32042,32455,32866,33277,33686,34095,34502,
34909,35314,35718,36121,36524,36925,37325,37724,
38122,38519,38915,39310,39703,40096,40488,40879,
§1269,41657,42045,42432,42817,43202,43585,43968,
§4349,44729,45108,45486,65863,46238,46612, 46985,
§7356,47726,48095,48462,48828,49192,49559,4991¢,
50276,50633,50990,51344,51697,52049, 52398, 52747,
§3093,53439,53782,54125,54466,54807,
130000 };

int j_t[] = {

-210, -200,-199, -180, -170, -160, -150,-140,
-130, -120,-110, -100, =90, -80, -70, =60,
-50, -40,-30, -20, -10, 0, 10, 20, 30, 40,

5, 60, 70, 80, 90, 100, 110, 120,

130, 140, 150, 160, 170, 180, 199, 200,

210, 220, 230, 240, 250, 260, 270, 280,

290, 300, 310, 320, 330, 340, 350, 360,

370, 380, 390, 400, 410, 420, 430, &0,

450, 460, 470, 480, 490, 500, 510, 520,

530, 540, 550, 560, 570, 580, 590, 600,

§10, 620, 630, 640, 650, 660, 670, 680,

§90, 700, T10, 720, 730, 740, 750, 769,

770, 180, 790, 800, 810, 820, 830, 840,

850, 860, 870, 880, 890, 900, 910, 920,

930, 940, 950, 960, 970, 980, 990, 1000,

1010, 1020, 1030, 1040, 1050, 1060, 1070, 1080,
1090, 1100, 1110, 1120, 1130, 1140, 1150, 1160,
1176, 1180, 1196, 1200,

30000 };

long int ju[] = {
-8096,-7890,-7659,-7402,-7122,-6821,-6499,-6139,
~5801,-5426,-5036,-4632,-4215,-3785,- 3344, - 2892,
-2431,-1960,-1481,-995,-0501, 0, 507,1019,
1536,2058,2585,3115,3649,4186,4725,5268,
5812,6359,6907,7457,8008,8560,9113,9667,
10222,10777,11332,11887,12442,12998,13553, 14108,
14663,15217,15771,16325,16879,17432,17984,18537,
19089, 19640, 20192, 20743, 21295, 21846, 22397, 22949,
23501,24054,24607,25161,25716,26272,26829,27388,
27949,28511,29075,29642,30210,30782,31356,31933,
32513,33096,33683,34273,34867,35464,36066, 36671,
37280,37893,38510,39130,39754,40382,41013,41647,
4228342922,
43563,44207,44852,65498, 46144, 46790,47434, 48076,
48716,49354,49989,50621,51249,51875,52496,53115,
53729, 54341,54948,55553,56155,56753,57349, 57942,
58933,59121,59708,60293,60876,61459,62039,62619,
63199,63777,64355,64933,65510,66087,66664,67240,
£7815,68390,68964,69536,
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130000 };

int tt{] = {

-270, -260, -250, -240, -230, -220, -210, -200,
-190, -180, -170, -160, -1%0, -140, -130, -120,
-110, -106, -9¢, -80, -70, -60, -50, -40,
-39, -20, -10, 0, 10, 20, 30, 40,

50,60, 70, 80, 90, 100, 110, 120,

130, 140, 150, 160, 170, 180, 190, 200,

210, 220, 230, 240, 250, 260, 1270, 280,

290, 300, 310, 320, 330, 340, 350, 360,

370, 380, 390, 400,

30000 };

long int tw[] = {
-6258,-6232,-6181,-6105,-6007,-5889,-5753,-5603,
-5439,-5261,-5069,-4865,-4648,-4419,-4177,-3913,
-3656,-3378,-3089,-2788,-2475,-2152,-1819,-1475,
-1121,-757,-383,0,391,789,1196,
1611,2035,2467,2908,3357,3813,4277,4749,
5221,5712,6204,6702,7207,7118,8235,8757,
9286,9820,10360,10905,11456,12011,12572,13131,
13707,14281,14860,15443,16030,16621,17217,17816,
18420,19027,19638,20252,20869,
130000 };
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red

ren easonpil.bat
ren Konpilacja startupu eastup.ase (use floating point eaulator)
pase [Hx eastup;

re
res  kompiluj.bat

red  kospilacja ¥1.c z funkcjani matematycznyei small sodel
ren  (z optymalizacja ¢l /c /AS [6s [6m [Fc JFPL J1d 11.c)
¢l Jo [AS [6s [eu [rc [FPi J0d [1d %1.c

W @

rea
rea linkuj.bat

rea linkowanie zbiorow do proj.lnk dla KAL40O

x1172k86 enstup,Xalaain,kaltg, kaldisp,stibce.ssi to proj.lnk

rea
rea lokuj.bat

ren lokewanie proj.lnk do proj.abs dla NCPUY30
xlocds &loct.cad

rek

proj.Ink to proj.abs &

order(classes({ FAR_DATA_BEG, FAR_DATA, FAR_DATA_END, &
FAR_BSS_BEG, FAR_BSS, FAR_BSS_END, &
HUGE_BSS_BEG, HUGE_BSS, HUGE_B3S _END, &
OATA_BEG, DATA, CONST, NSG, DATAEND, &
BSS, BSS_EMD, STACK, &
COOE, CODE_END)) &

RESERVE(10000H to OEFFFFH) &

addresses(classes{FAR_DATA_BEG(400H), CODE{OFO000H))) &

NOINITCOOE
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S. Rysunki

Rys. 1 Schemat blokowy programu gléwnego

Rys. 2 Schemat blokowy programu zmian parametréw
Rys. 3 Schemat blokowy programu pomiaréw

Rys. 4 Schemat blokowy programu przegladania wynikow
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Rys. 1 Schemat blokowy programu gléwnego

( 1

LZa{qczenie zasilaniaj
v

2

program inicjalizacji emstup(), ini{)

3

wyswietlenie lini dolnej i gornej na LCD

.

\ 4
4

programowanie parametrow zmiany() l

S N

czy byt START ?

T

6
cykiiczne wykonywanie pomianbw
pomiary()

7 N

czy byt STOP ?

T |

bel



Rys. 2 Schemat blokowy programu zmian parametrow

1
Elokq przerwania przetw. alg

2
przycisk PRAWO ?

3
zmiana potozenia migania na LCD

T

5
wybér numeru rejestru | zapamigtanie bie2gcych
danych

I 7
l wyswiletlerde danych z rejestru o wybranym
i mumerze
i

8
przycisk STOP b
START ?

g

aktualizacja nastaw wedkig wybranego
rejestru

10

13
zmlana doine] granicy zakresu
symulaci ?

14
ustawienle symuiacji na doing granice

15
zmiana goérne] granicy zakresu

16
ustawienie symulacji na doing granice

17
2miana nastawy
symulacii ?

| 18
! ustawlenie symulacji na nowgq wartos¢

ustawienie nowych parametréw pomiaru

przycisk PLUS, MINUS iub

1
zmiana rodzaju
symulaci ?

12
ustawienie parametréw symulacf, ustawienle
dolnej | gémej granicy zakresu symulaci,

P

21
pomiar temperatury
Pt..?

22
ustawlerie symulaci pradu

;

23
Zmiana migania na wyswietlane] pozycji

24

przycisk START ?

25
Konlec zmian



Rys. 3 Schemat blokowy programu pomiaréw

1
wyéwietienie linii dolngj | gorngj
na LCD, start symulacji

!

2
start przerwania od a‘c,
start licznika opdZrienia

3

weigniety przycisk na Kawisturze lub koniec
opdinienia ?

4
zablokuj przerwante od a/c |

N
T
6

zapamietaj w wybranym rejestrze

8
odczvtaj z wybranego rejestru,
zadaj nowe wartosci

|
|

8
przycisk PLUS, MINUS
lub FAST ?

10

zZmiana nastawy

1

Oblicz pomiar i btad

12
Wyswiet! wynik

13
Byt przycisk STOP ?

14
Koniec pomiardw

12



Rys. 4 Schemat blokowy programu przegladania wynikow

- 1 )
Zapisanie aktualnych danych z
K wyswietlacza do rejestru 00

v

g

2

Ustawienie numeru rejestru na ostatnio

uzywany lub na 1

3
Przycisk PLUS
lub MINUS ?

! 4

zmiana numeru rejestru

v

5
wyswietlenie danych 2 rejestru o wybranym
numerze

|
|
|
|
|

¢

6

przycisk STOP lub o
START?

8 N

i 7 Il przycisk RCL ?

% aktualizacja nastaw wedlug ! T

| wybranego rejestru |

T

9

t
i
|

powrét do wyswietlenia danych z rejestru 00
bez zmian nastaw

v

10
Konie¢ programu przegladania
wynikow

13



