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Carte de Acquisition USB

Balance Electronique avec 8 sorties pour le contrôle de une ligne de selection

Description fonctionel du projet

Mon projet est orienté au contrôle de une ligne de selection de produits par leur poids.

Pour ça, il compte avec une balance (cellule de charge), son amplificateur, deux détecteurs de proximité et il pourra contrôler jusqu’à 8 sorties.

Tout sera contrôlé par un microcontrôleur HC811E2 de Motorola, il s’occupera de la acquisition des données analogiques et numériques de las plusieurs entrées, de la presentation des données sur des differentes sorties , et à travers du contrôleur  USBN9603 de National, de la communication USB avec l’ordinateur.


La gâchette de la acquisition la fera l’un des capteurs, ou par soft (commande de l’ordinateur).

La communication du HC11 avec le contrôleur USB se fera pour le bus série SPI.

Le port série UART standard sera disponible dans un connecteur , pour permettre faire la programmation du microcontrôleur (mise à jour du firmware), en utilisant le RS232 (adapteur pas inclus) et l’ordinateur.

Diagramme de Blocs
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Description du logiciel de l’ordinateur

Ce logiciel aura deux parties: l’une pour le calibrage de la balance et l’autre pour la classification.

Dans le calibrage on mesurera la balance vide et après un poids étalon connu. 

En divisant le poids étalon connu en grammes sur la différence en comptes des mesures, on obtenira un coefficient de calibrage. Après on multipliera par ce  coefficient, la différence mesurée pour obtenir le poids en grammes.

Dans la classification, on ofrecerá une table où l’utilisateur pourra assigner rangs de poids pour décharger à chaque sortie. Par exemple entre 0 et 50 grammes à la sortie 1, entre 50 et 100g à la 2 et ainsi.

La quantité des elements et de grammes déchargés á chaque sortie sera mise dans une table de statistiques, que pourra être gardée en disque.

On indiquera la vitesse de la machine en plateaux/seconde.

Fonctions Probables

1- Relatives à la communication USB

2- Calibrage de la balance: Prendre poids zéro





   Prendre poids étalon




            Calculer coefficient

3 – Travail:   Classifier



  Faire de la table de classification.


           Faire des Statistiques



  Garder des statistiques en disque
















Bout du projet

Dû a la basse resolution du A/D (8 bits), et pour obtenir une resolution de 0,5 grammes dans la balance, on doit limiter son rang maximum à 100 grammes.

Avec ça, la machine s’utiliserait pour petits elements , comme vis, écrues, ou petites fruits comme prunes.

La vitesse de la machine devrait être non plus que 10 plateaux/seconde, c’est à dire qu’on aura un pouls dans le capteur tous les 100 ms.

Le second capteur s’utilise comme Indice (pour signaler le plateau numero un).

Tous les deux capteurs seront optocouplés.

Elle pourra avoir 8 sorties que seront du Darlington NPN type avec collecteur ouvert.

Un LED indiquera la activité sur le bus USB.

La programmation du microcontrôleur sera à travers du port série de lui-même. 

Coût estimatif

- Materiélles: $150 (cent cinquante pesos)

- Main d’oeuvre:

Développement du Hardware: $1000 (mil pesos)

Développement du Software: $1500 (mil cinq cents pesos)

Prix de vente du système: $1000 (mil pesos)


Étude Technique
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB
Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA

Tous les deux cas auront la même structure. Il changera seulement des interfaces utilisées.

1. Complexité du développement 

Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB

Moyenne. Même si le système USB est nouveau, il existe assez d’information et des exemples de firmware au Internet. Le contrôleur USB est de montage en surface, ce que aura besoin de avoir un soudeur SMD, si on va construire des grandes quantites.

Evaluation: 3

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA

Basse. Le système ISA est beaucoup plus diffusé et documenté.

Evaluation: 5

2. Disponibilité des outils de développement

Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


Haute. Il existe beaucoup d’information pour le HC11. Il y a plusieurs des compilateurs C et des programmateurs. Lamentablement ,ils sont hors de notre portée. On utilise le compilateur gratuit de assembleur de Motorola.

Evaluation: 5

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA

Idem

Evaluation: 5

3. Quantité de composants discrets (probabilité de défaut)
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


Au système basique, la interface USB seulement ajoute le contrôleur 9603 et ses composants externes (un oscillateur à cristal et quelques résistances et condensateurs de filtre)

Evaluation: 5
Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA


Au système basique, la interface ISA ajoute un driver 74245 pour le bus de données et une logique de decodification. C’est plus simple , mais il a plus composants que la dernière alternative.

Evaluation: 5
4. Côut Global
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


Le puce pour USB ce n’est pas cher, seulement est difficile de l’obtenir en Argentine ,donc, on devra l’importer des États Unis.


Pour l’autre côté , la carte sera moins chère , parce que elle n’aura pas le connecteur pour le bus ISA, que generalement il est recouvert d’or et est très cher.

Evaluation: 3
Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA


La logique de decodification utilise tecnologie TTL standard, facile de le trouver et de bas côut.

La carte aura le connecteur pour le bus ISA, que generalement il est recouvert d’or et est très cher.

Evaluation: 4

5. Adaptibilité
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


On peut brancher facilement plusieurs de ces dispositifs. Le bus USB permit jusqu’à 128 dispositifs.

Evaluation: 5

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA

On ne peut pas brancher facilement plusieurs de ces dispositifs, dû à la disponibilité de ports de l’ordinateur

Evaluation: 1

6. Facilité de programmation
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB

On peut utiliser drivers standards HID (inclus pour Windows) , mais ça augmentara la complexité du firmware. En utilisant drivers universels comme le USBIo , on fait plus simple le firmware, et on utilise fonctions de librairie (inclus dans le paquet), que sont bien simples.

Au firmware le protocol est assez complexe , mais le hardware est bien simple. Il existe firmwares de exemple qu’on peut modifier et adapter , en faisant plus facile la programation.

Evaluation: 3

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA


Le système doit être contrôlé par interruptions , même s’il peut être contrôlé par polling. Dans le cas des interruptions , ce n’est pas facile de le faire sur Windows , mais si sur DOS.

Evaluation: 3

7. Usage de ressources de l’ordinateur
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


Le USB ne consomme ni interruptions ni ports.

Evaluation: 5

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA


On consommera une interruption et comme minimum un port d’entrée/sortie

Evaluation: 2

8. Facilité d’installation et transport
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


C’est vraiment plug and play. Seulement on devra installer le driver et le logiciel. Après le dispositif peut être débranché ou branché de nouveau sans necesité d’éteindre l’ordinateur.


Evaluation: 5

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA


L’ordinateur doit être ouvert pour branché ou débrancher le dispositif. 

Evaluation: 1

9. Disponibilité du bus dans les ordinateurs commerciaux
Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB


C‘est le bus plus moderne et de plus diffusion. Toutes les cartes mères actuelles l’offrent. Tambien existen placas PCI con este bus.

Evaluation: 5
Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA


Presque aucune carte mère l’offrent. C’est une antiquité.

Evaluation: 1
Evaluation Total 

Alternative A : Balance branchée à travers du bus USB

Total:39

Alternative B : Balance branchée à travers du bus ISA

Total:26

Donc, l’alternative A est choisie (Bus USB)

Description du hardware du système

Le système est compossé pour des differents blocs bien differenciés, ce sont:

Cellule de charge , amplificateur et filtre


La cellule de charge est un pont de Wheastone , alimentée avec ±8V, pour deux de ses extremes (câbles rouge et noir). À ses cables yeune et vert on mesure la différence de potentiel qu’ est produit du déséquilibre du pont quand on met un poids sur la cellule.

Cette différence de potentiel est amplifiée 100 fois par un operationel de bas bruit (OP77) , et après est filtrée avec un filtre Chevishev de fréquence de coupe de 20 Hz. Celui , on fait pour éviter l’effet aliasing. Il est fait avec un LF355. Le dernier operationel TL082 est un separateur. Ici, on a une variation de 0-5V pour appliquer à la entrée analogique du micro.

L’équilibre du système peut être ajusté avec un preset.

Interface de Sorties


Elle est seulement un array de transistors darlington ULN2803, connecté au port de 8 bits du micro. Il’est compatible avec CMOS. Dans sa sortie on a collecteur ouvert, ça permit utiliser une tension différente aux +5V utilisés pour la carte(jusqu’à 37V). Toutes les sorties peut conduire jusqu’à 500 mA.

Interface de Capteurs


On utilise un optotransistor double TLP621-2 , qu’ on permit separer les 12V utilisés pour les capteurs des 5V du micro. Les capteurs sont NPN , et leurs sorties activent des leds des optotransistors. Les sorties des optotransistors (NPN) sont appliques à las entrées du micro.

Il y a une que provoque l’interruption.

Interface USB


On utilise un contrôleur USBN9603, connecté au micro via serie SPI.

Il travail avec un cristal de 24 MHz.

Microcontrôleur HC811E2


Il a 2 KOctets de EEPROM et 256 octets de RAM internes. Il utilise une de ses 8 entrées analogiques (8 bits) pour passer à numérique la tension de 

0-5V de la balance. Il travail avec un cristal de 8 MHz.

L’un de ses ports de 8 bits est utilisé pour les sorties. Le contrôleur 9603 est contrôlé à travers de la connexion serie SPI. La entrée d’interruption IRQ est utilisée pour le 9603.

Les capteurs utilisent 2 entrées. L’une de elles provoque l’interruption du micro (input capture).

La programmation de la EEPROM est faite via serie en utilisant la modalité Bootload du HC11 (il a une petite ROM avec un code special pour ce mode de travail). L’ adapteur RS232 pour le connaître à l’ordinateur ne forme pas partie de la carte.

On a mis un led dans une sortie du HC11 pour montrer l’activité dans le bus USB. 

Source d’alimentation


Source partie de ±12V , après regulée à ±8V et à +5V. Les 5V pour la partie logique , et les ±8V pour la partie analogique (cellule de charge, amplificateur et filtre).

Avec les +12V on alimente les 2 capteurs de proximité.

Spécifications definitifs

Source

- Consommation total:  140 mA

- Alimentation: ±12V , ±8V regulées , +5V regulées

Balance

- Rang maximum: 900 grammes

- Résolution: ±4 grammes

- Résolution du convertisseur A/D: 8 bits

- Frecuence de coup du filtre: 20 Hz

- Quantité de mesures pour chaque pesée: 60

Sorties

- Voltage maximum applicable: 37V (externo)

- Courante maximum pour chaque sortie: 500 mA

USB

- Dispositif Full-Speed 12 Mbit/seconde

Dispositif

- Vitesse maximum de la machine: 10 plateaux par seconde (100 ms)

- Il est autonome, peut fonctionner sans être connecté à l’ordinateur. Seulement, on devra résigner des statistiques.

- Programmation de EEPROM via serie

Logiciel de l’ordinateur

- Driver universel: USBIoDemo pour Windows98

- Limitation pour être demo: 20 minutes (après on dois faire un reboot)

- Interface grafique: faite en Visual C++ 6.0

Pin Out des connecteurs

Connecteur JP1 – Cellule de Charge

Pin
Signal

1
Shield

2
-8V (Noir)

3
S1 (Vert)

4
S2 (Yeune)

5
+8V (Rouge)

Connecteur JP2 – Alimentation 12+12V

Pin
Signal

1
12V AC

2
0 V

3
12V AC

Connecteur JP3 – Sorties

Pin
Signal
Pin
Signal

1
Sortie 1
6
Sortie 6

2
Sortie 2
7
Sortie 7

3
Sortie 3
8
Sortie 8

4
Sortie 4
9
GND

5
Sortie 5
10
-

Connecteur JP4 – Capteur Plateau

Connecteur JP5 – Capteur Indice

Pin
Signal

1
+12V 

2
Signal

3
GND

Cavalier JP6 – Mode Programmation

ON
Mode programmation

OFF
Mode normale

Connecteur JP7 – Programmation Série

Pin
Signal

1
+5V 

2
Tx

3
Rx

4
GND

Connecteur JP8 – Communication USB

Pin
Signal

1
+5V (pas utilisé)

2
D-

3
D+

4
AGND

5
Shield

Liste des composants

Quantité
Référence
Partie
Prix unitaire ($)

1
C1
1µF poliester
0,029

1
C2
100 nF multicape
0,054

1
C3
.1 µF poliester
0,029

1
C4
1.5 nF poliester
0,012

1
C5
100 nF multicape
0,054

1
C6
1µF 16V tantalium
0,33

1
C7
15 pF ceramique
0,024

1
C8
15 pF ceramique
0,024

1
C9
100 nF multicape
0,054

1
C10
100 nF multicape
0,054

1
C11
100 nF multicape
0,054

1
C12
2200 µF 25V electrolitique
0,48

1
C13
100 nF multicape
0,054

1
C14
2200 µF 25V electrolitique
0,48

1
C15
100 nF multicape
0,054

1
C16
100 nF multicape
0,054

1
C17
100 nF multicape
0,054

1
C18
100 nF multicape
0,054

1
C19
100 nF multicape
0,054

1
C20
22 pF ceramique
0,024

1
C21
22 pF ceramique
0,024

1
C22
100 nF multicape
0,054

1
C23
100 nF multicape
0,054

1
C24
100 nF multicape
0,054

1
D1
Pont de diodes 1A
0,5

1
D2
LED rouge 3 mm
0,1

1
L1
Choque
0,02

1
Q1
transistor BC547
0,1

1
R1
1M (1%)
0,04

1
R2
200k (1 %)
0,04

1
R3
200k (1 %)
0,04

1
R4
200k (1 %)
0,04

1
R5
1M (1%)
0,04

1
R6
preset 1k multitours
0,5

1
R7
33k (1 %)
0,04

1
R8
820 (1 %)
0,04

1
R9
10k
0,008

1
R10
100k
0,008

1
R11
1M
0,008

1
R12
1.5k
0,008

1
R13
1k
0,008

1
R14
4k7
0,008

1
R15
1k
0,008

1
R16
4k7
0,008

1
R17
1k
0,008

1
R18
10k
0,008

1
R19
10M
0,008

1
R21
4.7k
0,008

1
R22
array 9 résistances 4.7K
0,5

1
R23
array 9 résistences 4.7K
0,5

1
U1
Amplificateur OP-77
3

1
U2
Amplificateur LF355N
0,6

1
U3
Contrôleur USB USBN9603
20

1
U4
mc34064
1

1
U5
regulateur 7805
0,6

1
U6
regulateur 7808
0,6

1
U7
regulateur 7908
0,6

1
U8
array de 8 darlington ULN2803
2

1
U9
Optotransistor double TLP621-2
2,5

1
U10
Microcontrôleur MC68HC811E2
33

1
U11
Amplificateur TL082
0,55

1
Y1
Cristal 24 MHz
0,8

1
Y2
Cristal 8 MHz
0,8






1

Cellule de Charge 7 Kgs max
55

2

Capteurs de proximité inductifs NPN
15

1

Connecteurs de 3 vis
0,63

1

Connecteurs de 2 vis
0,51

3

Connecteurs brancheable 3 vis male
0,5

3

Connecteurs brancheable 3 vis female
1,21

1

Connecteur à 90º de 4 pins
0,44

1

Embase PLCC 52 pins
1

1

Embase DIP 18 pins
0,07

4

Embase DIP 8 pins
0,04



Pins simples et doubles
0,3

1

transformateur 12+12 V 250mA
5

4

separateurs plastiques 13 mm
0,1

1

cable USB
8

Côut Total du hardware = 183,65 $

Masque côté des composants

Masque côté à soudeur

Masque antisoudeur

Masque des composants

Description du logiciel du système

Logiciel pour l’ordinateur

Il est programmé en Visual C++ 6.0 de Microsoft en utilisant la librairie standard MFC. On utilise un driver consacré à dispositifs USB génériques , que donne la entreprise Thesycon. Il vient avec librairies C++ , que donnent toutes les fonctions standard de la norme USB , ansi comme celles de lecture et écriture. Il donne  classes comme UsbIo ,UsbPipe ,UsbBuf utilisées ici.

Finalement, on choisit que ce logiciel seulement présent les statistiques et soit l´ interface avec l´utilisateur. Dans le commencement, il aussi devait faire la clasification (choisir la sortie selon le poids). Cette fonction , a été passé au micro HC11 et on a reussi dans la posibilité qu´il soit un système autonome , ça-veut-dire qu´il peut fonctionner sans être branché à l´ordinateur.

Fonctions:

· OnInitDialog

Cette fonction standard est créé pour le wizard. Ici, elle fait la inicialisation du dialogue. On a ajouté la inicialisation du dispositif USB et des messages d´erreur.

· InitUsb 

Declaration : 



char CBalanzausbDlg::InitUsb (void)

Elle fait la inicialisation du dispositif USB. Elle ouvre une liste de dispositifs , donc elle les ouvre l´un après l´autre , les demande leur descriptor et cherche selon son VENDOR_ID et son PRODUCT_ID le dispositif cherché. Si elle le trouve , sauve son numéro dans une variable global(NumDisp).  Ça, c´est le numéro assigné dedans la liste de dispositifs.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


char


0 = Dispositif trouvé


1 = On ne peut pas créer une liste de dispositifs


2 = Échec du GetDescriptor


3 = Il n´y a pas dispositifs USB branchés

· ConfDisp 

Declaration : 



char CBalanzausbDlg::ConfDisp (void)

Elle fait de la configuration du dispositif USB. Elle ouvre le dispositif (selon NumDisp), envoie un SetConfiguration (elle remplit une structure avec les donnes à envoyer avant) , et fait un bind entre tous les deux pipes avec leurs respectives adresses(0x81 y 0x02).

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


char


0 = Dispositif configuré


1 = On ne peut pas ouvrir le dispositif


2 = On ne peut pas configurer dispositif


3 = On ne peut pas faire le bind du pipe 0x81 (IN)


4 = On ne peut pas faire le bind du pipe 0x02 (OUT)

· LeoPesoEst

Declaration : 



unsigned char CBalanzausbDlg::LeoPesoEst()

Elle fait une mesure de manière statique. Elle envoie le commande 1 pour faire une mesure de poids (vraiment on fait 60 mesures et après on obtient de la moyenne) à travers du pipe 0x02(OUT) , après attend 200 ms et lit le résultat pou le pipe 0x81(IN) et le montre dans l’écran.

Elle reçoit:


Nada

Elle retourne:

unsigned char

Octet lu du USB (mesure brute en comptes)

· LeoUsb

Declaration : 



bool CBalanzausbDlg::LeoUsb()

Elle fait une lecture du dispositif USB à travers du pipe 0x81 (IN). Elle remplit le buffer de réception et enfin, elle sort.

Le buffer de réception toujours reçoit 4 octets , de la prochaine manière:

Octet 0 = État du dispositif USB 



0 = La carte attend synchronisme (capteur indice)



1 = La carte prend tares (zeros)



2 = La carte travaille

Octet 1 = Mesure  (elle peut être du poids brut si elle a été appelée avec commande 1 

       ou du poids net si a été appelée à travers le capteur de plateau)  

Octet 2 = Capteur activé (indice , plateu ou tous les deux)

Octet 3 = Sortie ouverte

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:

bool



vrai = lecture OK



false = erreur de lecture

· OnCal

Declaration : 



void CBalanzausbDlg::OnCal()

Elle fait du calibrage de la balance. Elle est appelée quand on presse le bouton de calibrage. Elle montre le message de vider la balance pour prendre la mesure de balance vide (tare ou zero). Elle appelle LeoPesoEst pour ça , et le sauve dans la variable global cero. Après, l’autre message montré sera pour mettre le poids étalon sur la balance , son poids en grammes devra être égal que l’indiqué dans la boîte poids étalon à l’écran. On prend la mesure. Enfin, on calcule le coefficient de conversion de comptes à grammes. Il est sauvé dans le fichier de configuration usb.ini et dans la variable global coef.

coefficient = 
poids étalon vrai
 
  = [Grammes]    



  poids mesuré – zero mesuré
     [comptes]

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnPrueba

Declaration : 



void CBalanzausbDlg::OnPrueba()

Elle fait d’essai de calibrage correct de la balance. Elle est appelée quand on touche le bouton d’essai. On prend le zero autre fois pour éviter erreurs de déphasage du zero par temperature ou autres facteurs.

Après, on allume un timer de 100 ms , qu’appelle à la routine pour montrer en écran la mesure. Tous les boutons du travail et du calibrage sont mis hors de service.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnStop

Declaration : 



void CBalanzausbDlg::OnStop()

Elle éteint l’essai de calibrage correct de la balance. Elle est appelée quand on touche le bouton de Parar Prueba (Éteindre essai). On éteint le timer de 100 ms et met en service les boutons du travail et du calibrage.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnTimer

Declaration : 



void CBalanzausbDlg::OnTimer(UINT nIDEvent)

Elle fait de la attention des appelées du timer pour l’essai du calibrage et pour le travail. Chacune a un IDE différent que la caractérise.

Essai de Calibrage: 





Elle fait une mesure statique , à ça soustrait le zero pour obtenir le poids net en comptes . Puis, elle multiplie ça par le coefficient de conversion. Enfin, elle montre tous les deux dans l’écran (comptes et grammes). Elle est appelée tous les 100 ms.

Travail: 



Elle fait une lecture du dispositif tous les 100 ms. S’il y a quelque chose au buffer , elle s’occupe de ça , sinon elle sort et ne fait rien.

Elle lit le status du dispositif (octet 0 du buffer) et montre les messages correspondents dans l’écran. Si l’état est 0 ou 1 , elle ne fait rien.

Si l’état est 2 , la carte travaille, donc elle lit l’octet 3 , qu’a la sortie ouverte selon la comparation contre le tableau de limites. Comme chaque bit signale chaque sortie , elle le passe à sortie 0-7 pour l’utiliser comme indicateur à  las variables associées.

S’il y a une sortie ouverte , on met à jour la statistique en additionnant 1 à la variable asociée à chaque sortie (de 0 à 7) (m_Cant) , et accumule le poids (déjà passé à Kgs) dans l’autre variable asociée (m_Gramos).

En plus, elle met à jour le compteur de quantité total et de poids total.

Elle reçoit:


UINT = IDE du timer 



ID_TIMER_TRABAJO = pour travail

ID_COUNT_TIMER = pour essai de calibrage

Elle retourne:


Rien

· OnGuardLim

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnGuardLim()

Elle est appelée quand on touche le bouton de sauver limites. Elle vérifie de la cohérence des limites , que sont ordonnés de mineur à majeur. Elle admet de 20 à 800 grammes. Puis on ouvre le dialogue standard de Windows pour ouvrir le fichier où on sauve des 8 limites.

Ces limites sont divisés par le coefficient de conversion pour obtenir leurs équivalents en comptes , et ainsi pouvoir les envoyer au dispositif USB , où tout est fait à niveau de comptes.

L’envoi est fait en chargeant le buffer de transmission et en envoyeant le commande 2.

Ces limites sont aussi sauvés dans le fichier de configuration.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnCargaLim

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnCargaLim()

Elle est appelée quand on touche le bouton de charger limites. On ouvre le dialogue standard de Windows pour ouvrir le fichier où on sauve des 8 limites.

On met à jour l’écran avec le contenu du fichier. Ces limites sont passés au dispositif de la même manière que la dernière. Ce sont divisés par le coefficient pour les passer à comptes. On remplie le buffer, et envoie le commande 2.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnGuarEstad

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnGuarEstad()

Elle est appelée quand on touche le bouton de sauver statistiques. On ouvre le dialogue standard de Windows pour ouvrir le fichier où on sauvera les statistiques. Celui , il est un fichier de texte , que peut être lu avec du Notepad.

En plus des données qu’on voit à l’écran , on ajoute de la date et de l’heure.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· InitEstad

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::InitEstad()

Elle met à 0 toutes les variables des statistiques.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnEmpezar

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnEmpezar()

Elle est appelée quand on touche le bouton de commencer travail. On allume le timer de 100 ms qu’appelle la routine de travail, et on met hors de service les boutons de calibrage , d’essai et de commencer. Pour l’autre côté, on met en service de nouveau celui d’éteindre travail.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnStopTrabajo

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnStopTrabajo()

Elle est appelée quand on touche le bouton d’éteindre travail. On éteint le timer de 100 ms qu’appelle la routine de travail, et on met en service les boutons de calibrage , d’essai et de commencer. Pour l’autre côté, on met hors de service celui d’éteindre travail.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnReempezar

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnReempezar()

Elle est appelée quand on touche le bouton de recommencer. On envoie le commande 3 pour prendre de nouveau les tares.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· Configurar

Declaration : 

bool CBalanzausbDlg::Configurar()

Elle est appelée au début. On charge les 8 limites , le coeficient de conversion et le poids étalon en grammes.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


bool



vrai = configuration OK



false = erreur de configuration

· OnResetEstad

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnResetEstad()

Elle est appelée quand on touche le bouton de faire du reset des statistiques. On demande de la confirmation et après , on met tout à zero.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· OnExit

Declaration : 

void CBalanzausbDlg::OnExit()

Elle est appelée quand on touche le bouton de Sortir. On demande de la confirmation. Si la carte était dans mode travail on avertit sur la perte des statistiques et on donne la posibilité de les sauver en disque.

On sauve les limites , le poids étalon en grammes et le coefficient de conversion dans le fichier de configuration .On ferme les pipes et le dispositif , et on détruit la liste de dispositifs.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

Firmware pour le microcontrôleur HC11

Il est fait en assembleur et compilé avec le compilateur assembleur standard HC11 de Motorola. (AS11).

· Routine Principal

Elle appelle des routines de inicialisation du micro et du 9603. Elle active la interruption du capteur 500 ms après pour éviter faux au début.

Elle reste en attendant de quelque interruption , en faisant d’essai du flag Global. Si ce flag change , elle va peser . Si un capteur est activé , elle fait la routine de travail, sinon elle ne la fait pas , donc c’est une mesure statique demandée à travers d’un commande.

Si le dispositif USB est configuré , elle charge le buffer de transmission , sinon ne le fait pas. 

Le dispositif peut fonctionner même sans être branché à l’ordinateur, ça permit suivre le travail , seulement on devra laisser les statistiques.

· Trabajo

Selon l’état que la carte soit , elle fera différentes activités.

État 0 : elle attend synchronisme

Elle attend le capteur indice , qu’indique le premier plateau. Elle ne fait rien.

État 1 : elle prend tares

Elle sauve la mesure dans le buffer de tares et additionne 1 à l’indicateur. Ainsi, chaque plateau est pesé pour separé , donc que pas tous pèsent le même. On gagne en exactitude avec ça. 

État 2 : Elle travaille

À la mesure effectuée on soustrait sa correspondante tare (marqué par un indicateur) en obtenant ainsi le poids net en comptes.

Celui , il est comparé avec le tableau de limites. Elle suit la recherche tandis que le poids soit majeur que le limite. Si la mesure est mineur au limite , elle l’ai trouvé. Alors , la nouvelle sortie est sauvée dans une variable.

Du buffer circuler de sorties , on prend le valeur signalé par l’indicateur et on met au port de sorties. Dans le même lieu on sauve le nouveau valeur  (la sortie indiquée sera ouverte dedans de 5 plateaux ,donc la balance est située à 5 plateaux de la sortie).

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· InitHC11

Elle fait de la inicialisation des registres du micro. Elle active le A/D, le SPI (bus série pour se communiquer avec le 9603), les ports , et permit la programmation d’un secteur de la EEPROM , où on va sauver le tableau de limites.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· InitUsb

Elle fait de la inicialisation des registres du 9603. La communication avec le micro est via SPI. On fait un reset par soft , on allume les 3.3V , on met à 0 la adresse du registre FAR. On met en service les interruptions par événements NAK , TX , RX y ALT. On fait un flush du endpoint 0 et passe le nœud à opérationnel.

Elle reçoit:


Rien

Elle retourne:


Rien

· EscribeUSB

Elle écrit dans le 9603 à travers du SPI. La mise en service du chip select est manuelle.

Elle reçoit:

A: adresse où on va écrire

B: donnée à écrire

Elle retourne:


Rien

· LeeUSB

Elle lit le 9603 à travers du SPI. La mise en service du chip select est manuelle.

Elle reçoit:

A: adresse à lire

Elle retourne:

A: donnée lue

· SeteaBitUSB

Elle met à 1 la masque donnée du registre demandé du 9603

Elle reçoit:

A: Adresse à écrire


B: Masque de bits

Elle retourne:


Rien

· BorraBitUSB

Elle efface les bits pris à 1 dans la masque donnée du registre demandé du 9603

Elle reçoit:

A: Adresse à écrire

B: masque de bits

Elle retourne:


Rien

· EnviaDatoUSB

Elle accède au SPI , et attend le flag d’operation finie. Cette operation est appelée pour toutes les dernières.

Elle reçoit:

A: donnée à envoyer

Elle retourne:


Rien

· ClearFeature

Elle fait la fonction standard clearfeature de la norme USB. Seulement . elle répond si la transaction est dirigée aux endpoints. Simplement elle met à 0 le bit de stall du endpoint correspondant.

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· GetDescriptor

Elle fait la fonction standard getdescriptor de la norme USB. Elle transmit les descriptors device, configuration ou string selon soit demandé pour le host. Seulement on peut envoyer de à 8 octets par fois , c’est pour ça qu’on utilise des indicateurs , que sauvent la taille et le index du descriptor à envoyer.

Pour ça, on appelle la routine mlti_pkt.

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· mlti_pkt

Elle est utilisée pour envoyer le descriptor demandé pour getdescriptor.  Seulement on peut envoyer de à 8 octets par fois , c’est pour ça qu’on utilise des indicateurs , que sauvent la taille et le index du descriptor à envoyer.

Elle suivra l’envoi jusque l’indicateur de taille soit zero.

Elle reçoit:


Indicateur indice et taille

Elle retourne:


Rien

· GetStatus

Elle fait la fonction standard getstatus de la norme USB. Elle transmit l’état du récipient demandé (soit device , configuration ou des différents endpoints).

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· SetConfig

Elle fait la fonction standard setconfiguration de la norme USB. 

Elle configure le dispositif. Dans ce cas,il y a seulement une configuration possible. Si le numéro reçu est 0 ,elle deconfigure le dispositif.

La configuration est la mise en service des endpoints 1(IN) et 2 (OUT).

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· SetFeature

Elle fait la fonction standard setfeature de la norme USB. 

Elle met à 1 le bit de stall du endpoint demandé.

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· Rx_0
Elle fait la réception de données par le endpoint 0 . Elle sert les demandes de setup standard. Quelques sont traitées dedans cette routine ,à cause d’être courtes. Les autres ,comme des nommées dernierment, sont appelées dès ici.

Entre les faites ici dedans,on a:

GetConfiguration: elle retourne le numéro de configuration actuel du          

        dispositif.

GetInterface: elle retourne le numéro d’interface actuel du dispositif.

SetAdress: elle donne l’adresse au dispositif USB (la sauve dans une 

       variable). Elle sera assignée à la routine de transmission.

SetInterface: s’il est zero , elle fait un stall du endpoint 0.

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· Tx_0
Elle fait la transmission de données par le endpoint 0 .Si on a fini la transmission et il y a eu acknowlwdge du host , donc elle vérifie si déjà a fini l’envoi du paquet. Sinon, elle suit la transmission de à 8 octets par fois , en appelant mlti_pkt. En plus,elle a le contrôl du PID (DATA0 ou DATA1) , le correspondant à chaque paquet.

Si on a produit une interruption et il n’y a pas de données pour envoyer, donc si la variable que garde l’adresse du dispositif est pas zero, elle met le valeur de cette variable à l’adresse du dispositif.

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 0

Elle retourne:


Rien

· Rx_1
Elle fait la réception de données par l’endpoint 2 . Cet endpoint est configuré pour recevoir jusqu’à 16 octets. On le utilise comme conduite de commandes. En general, on reçoit seulement un, le commande.

Ce sont fait ici même.

Ce sont:

Commande 1: peser de manière statique. Simplement, elle modifie les flags , 

   donc, au retourner à la partie principale on fera une mesure       

   statique , que sera après transmitie à travers l’endpoint 1.

Commande 2: mettre à jour le tableau de limites. On reçoit de plus du 

  commande, les 8 nouveaux limites à être mis à jour en EEPROM.

  On appelle après la routine d’écriture en EEPROM , qu’il faut    

  être exécuté dès RAM(On parlera après de ça).

Commande 3: prendre tares autre fois. Simplement, elle met à 0 la variable 

 d’état du dispositif, donc , au retourner à la partie principale , elle prend de nouveau les tares(il est utile si celles soient trop courues , en provocant une mesure avec de l’erreur).

Elle reçoit:

Buffer de Réception endpoint 2

Elle retourne:


Rien

· Tx_1
Elle fait de l’attention de la interruption de transmission par l’endpoint 1. Il est configuré pour envoyer juesqu’à 8 octets, même si on utilise seulement 4.

Ici, seulement on vérifie la correcte fin de la transmission et choisit le suivant PID (DATA0 ou DATA1).

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:


Rien

· Transmite
Ici , on remplie le FIFO de transmission de l’endpoint 1 avec 4 octets:

Octet 0 = État du dispositif

0 = il attend synchronisme 

1= il prend tares 

2= il pèse


Octet 1 = Mesure faite 

Statique = après du commande 1 on retourne une mesure 

      brute

Dinamique = après d’un capteur plateau on retourne une mesure  

nette (la tare est déjà soustraite)


Octet 2 = Un capteur a été activé




Bit 0 = capteur plateau active




Bit 1 = sensor indice active

Octet 3 = Sortie à ouvrir

Seulement il est vrai en mode travail. Il utilise un bit pour chaque sortie. Il montre la sortie choisie pour la mesure actuelle.

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:


Rien

· UsbAlt
Elle fait de la attention des evénéments ALTernatifs. Ce sont la demande de resume , de reset del nodo et de suspend.

L’evénément suspend est produit quand le 9603 détecte inactivité dans le bus après de 3 ms , et provoque une interruption ,à cette manière le micro passera à mode suspend (basse consommation).

L’evénément resume est produit,au contraire, quand il détecte activité dans le bus et on demande allumer le node à nouveau.

L’evénément reset est produit quand le host provoque un reset dans le bus. Alors,le node devra passer à son adresse default (0).

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:


Rien

· UsbIsr
Elle fait de la attention de l’interruption du 9603. Elle verifie le registre MAEV et choisit des différentes sources d’interruption, ce sont des routines dernières.

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:


Rien

· SensorIsr
Elle fait de la attention de l’interruption du capteur plateau. Elle verifie si le capteur indice est activé (il fonctionne par niveau). En plus, elle met à jour l’indicateur aux tares. Si le indice est present , celui est mettre à zero. Le flag global est activé pour que le programme entre dans la routine principale au sortir.

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:


Rien

· Pesar
Cette routine fait de la mesure. Vraiment, on fait 60 mesures et on obtient la moyenne , pour avoir une majeur précision dans une machine que est en mouvement et qu’elle ne attend pas pour peser. C’est pour ça qu’on fait 4 mesures consécutives (ce sont celles que fait l’ A/D), et elles sont accumulées.

Puis, on attend 1 ms et on fait ça à nouveau. Il est fait 15 fois , pour compléter des 60. Enfin, on divise l’accumulateur par 60 pour obtenir la moyenne.

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:


Mesure (1 octet)

· CopiaRutina

Cette routine copie la routine ByteProg (d’écriture dans EEPROM) à la RAM , pour pouvoir l’exécuter dès là. On fait ça parce que le code est dans EEPROM , et le HC11 ne peut pas lire cette memoire tandis qu’il la programme (dû à qu’on utilise 12 volts comme polarization des cellules de memoire). C’est pour cá, qu’on doit copier cette routine à RAM avant et après l’exécuter dès là

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:

Rien

· ByteProg

Cette routine écris dans EEPROM, et elle est copiée dans RAM et exécutée dès là.

Elle reçoit:

Rien

Elle retourne:

Rien

Diagramme de flux du logiciel pour l’ordinateur








Diagramme de flux du Firmware HC11

Routine Principale 






Interruptions




Routine de réception endpoint 0 (Rx_0)



Routine de Réception Rx_1



Protocole d’essai

1. Instaler le driver usbiodemo et exécuter le wizard que vient ave le paquet.

2. Brancher le dispositif USB à l’ordinateur.

3. Windows doit détecter le nouveau hardware et demander les drivers. NE PAS ANNULER L’OPERATION.

4. Oprimez suivant dans le wizard . Il montrera une description des dispositifs USB branchées. Ici, sélectionnez le dispositif USB pour que le driver soit associé.

5. Verifiez l’installation dans le panel de contrôle de Windows , choix système , administrateur de dispositifs. Ici, le nouveau dispositif doit apparaître comme USBIO Device.

6. Exécutez le logiciel standard donné pour Microsoft dans le disque d’installation de Win98, USBVIEW.EXE. Ici, les descriptors du dispositif Balanza USB doivent apparaître et le status doit être CONNECTED.

7. Sélectionnez la choix auto refresh et config descriptors. Débranchéz le connecteur USB , et attendez à que le dispositif n’apparaisse plus (sinon touchez F5). Branchez-le de nouveau. Il doit apparaître immediátement de manière automatique. Verifiez-le plusieurs fois. (Le led de activité dans la carte clignote plusiers fois dans la connection , en montrant la transmission).

Descriptors (comment ils apparaissent dans USBView)

Device Descriptor:

bcdUSB:             0x0100

bDeviceClass:         0x00

bDeviceSubClass:      0x00

bDeviceProtocol:      0x00

bMaxPacketSize0:      0x08 (8)

idVendor:           0x0C70

idProduct:          0x0000

bcdDevice:          0x0100

iManufacturer:        0x00

iProduct:             0x04

0x0409: "Balanza USB"

iSerialNumber:        0x00

bNumConfigurations:   0x01

ConnectionStatus: DeviceConnected

Current Config Value: 0x00

Device Bus Speed:     Full

Device Address:       0x02

Open Pipes:              0

Configuration Descriptor:

wTotalLength:       0x0020

bNumInterfaces:       0x01

bConfigurationValue:  0x01

iConfiguration:       0x00

bmAttributes:         0x40 (Self Powered )

MaxPower:             0x00 (0 Ma)

Interface Descriptor:

bInterfaceNumber:     0x00

bAlternateSetting:    0x00

bNumEndpoints:        0x02

bInterfaceClass:      0xFF

bInterfaceSubClass:   0x01

bInterfaceProtocol:   0xFF

iInterface:           0x00

Endpoint Descriptor:

bEndpointAddress:     0x81

Transfer Type:   Interrupt

wMaxPacketSize:     0x0008 (8)

bInterval:            0x64

Endpoint Descriptor:

bEndpointAddress:     0x02

Transfer Type:   Interrupt

wMaxPacketSize:     0x0010 (16)

bInterval:            0x64

8. Maintenant, vous pouvez exécuter le logiciel BalanzaUSB.exe. Si le dispositif est trouvé et configuré , le logiciel sera ouvert, sinon il montrera un message d’erreur

9. Comment il n’existe pas le fichier de configuration on créera un par default 

10. Avant de faire du calibrage de la balance, touchez le bouton essai . Verifiez les comptes. Celles vont de 0 a 255.

11. Avec la balance vide de tout poids , ajoustez le preset situé dans la carte du dispositif jusqu’à alcanzar un niveau entre 20 et 40 comptes.

12. Maintenant, vous pouvez faire du calibrage. Avant, mettez un valeur dans le boî te poids étalon. C’est le valeur vrai en grammes du poisd étalon à utiliser. 

13. Suivez les instructions en écran. D’abord ,on demandera que la balance soit vide pour pouvoir prendre le zero ou tare. Puis, on demandera de mettre le poids étalon. Après on calcule le coefficient et le sauve en disque . Le calibrage a fini.

14. Touchez de nouveau le bouton d’essai et verifiez avec le poids étalon et avec des autres poids connus la correcte indication en grammes de la balance , et si elle retourne à 0 au être vide. Si ça est bien , on peut commencer à travailler

15. Modifiez les limites attribués à chaque sortie ou chargez un fichier déjà sauvé , pour inicialiser le tableau de limites dans la EEPROM du dispositif.

16. Maintenant touchez commencer travail , et mettez en fonctionamment la machine. Il doit apparaître les paneaux de elle attend synchronisme (jusqu’à l’arrive du capteur indice). Après, il apparaît celui d’elle prend tares et d’elle travaille. Ici, vouz devez passer poids sur la machine , et verifiez qu’il est chargé dans la ligne correcte dans la statistique , et que la sortie ouverte est correcte (en attendant 5 poulses de capteur).

17. Verifiez le fonctionamment du bouton recommencer , pour commencer le cicle de prendre tares de nouveau.

18. Verifiez que les statistiques sont sauvées correctement dans le fichier.

19. Finalement toucher le boton de sortir , après il devra montrer l’advertence de perte des statistiques, et la posibilité de les sauver.

Liste du logiciel pour l’ordinateur

BalanzausbDlg.cpp

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

            BALANZA USB - (C) 2001




TECNICAS DIGITALES III

  Profesor: Ing Furfaro

  Curso: 5 53



Martin Mirko

  Aplicacion creada con VISUAL C++ 6.0 de Microsoft usando MFC 

  debe estar el archivo MFC42.dll en /Windows/system

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

#include "stdafx.h"

#include "balanzausb.h"

#include "balanzausbDlg.h"

#ifdef _DEBUG

#define new DEBUG_NEW

#undef THIS_FILE

static char THIS_FILE[] = __FILE__;

#endif

#ifndef WIN32_LEAN_AND_MEAN

#define WIN32_LEAN_AND_MEAN 1

#endif

/********************************** Includes *****************************/

// Windows

#include <windows.h>

#include "UsbIoPipe.h"

#define NB_OF_BUFFERS   1

#define CONFIG_INDEX  0

#define CONFIG_NB_OF_INTERFACES   1

#define CONFIG_INTERFACE    0

#define CONFIG_ALT_SETTING  0

#define CONFIG_MAX_SIZE   16

#define ENDPOINT_ADDRESS1 0x81

#define ENDPOINT_ADDRESS2 0x02

#define USB_VENDOR_ID   0x0C70

#define USB_PRODUCT_ID  0x0000

// GLOBALES

GUID g_UsbioID = USBIO_IID;

HDEVINFO g_DevList = NULL;

CUsbIo Disp;






CUsbIoPipe PipeIn,PipeOut;     // handles de los pipes

CUsbIoBuf BufferRead (8); //declaro un buffer de 8 bytes

CUsbIoBuf BufferWrite (16); //declaro un buffer de 16 bytes

unsigned char *ptr;

int NumDisp = -1;

float coef;

unsigned char cero;

bool configurado=false,grabar = false;

/////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

// CAboutDlg dialog used for App About

class CAboutDlg : public CDialog

{

public:


CAboutDlg();

// Dialog Data


//{{AFX_DATA(CAboutDlg)


enum { IDD = IDD_ABOUTBOX };


//}}AFX_DATA


// ClassWizard generated virtual function overrides


//{{AFX_VIRTUAL(CAboutDlg)


protected:


virtual void DoDataExchange(CDataExchange* pDX);    // DDX/DDV support


//}}AFX_VIRTUAL

// Implementation

protected:


//{{AFX_MSG(CAboutDlg)


//}}AFX_MSG


DECLARE_MESSAGE_MAP()

};

CAboutDlg::CAboutDlg() : CDialog(CAboutDlg::IDD)

{


//{{AFX_DATA_INIT(CAboutDlg)


//}}AFX_DATA_INIT

}

void CAboutDlg::DoDataExchange(CDataExchange* pDX)

{


CDialog::DoDataExchange(pDX);


//{{AFX_DATA_MAP(CAboutDlg)


//}}AFX_DATA_MAP

}

BEGIN_MESSAGE_MAP(CAboutDlg, CDialog)


//{{AFX_MSG_MAP(CAboutDlg)



// No message handlers


//}}AFX_MSG_MAP

END_MESSAGE_MAP()

/////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

// CBalanzausbDlg dialog

CBalanzausbDlg::CBalanzausbDlg(CWnd* pParent /*=NULL*/)


: CDialog(CBalanzausbDlg::IDD, pParent)

{


//{{AFX_DATA_INIT(CBalanzausbDlg)


m_sCuentas = _T("");


m_sPeso = _T("");


m_sStatus = _T("");


m_PesoPat = 190;


//}}AFX_DATA_INIT


// Note that LoadIcon does not require a subsequent DestroyIcon in Win32


m_lim[0] = 20;


m_lim[1] = 20;


m_lim[2] = 20;


m_lim[3] = 20;


m_lim[4] = 20;


m_lim[5] = 20;


m_lim[6] = 20;


m_lim[7] = 20;


InitEstad();


m_hIcon = AfxGetApp()->LoadIcon(IDR_MAINFRAME);

}

void CBalanzausbDlg::DoDataExchange(CDataExchange* pDX)

{


CDialog::DoDataExchange(pDX);


//{{AFX_DATA_MAP(CBalanzausbDlg)


DDX_Control(pDX, IDC_REEMPEZAR, m_BReempezar);


DDX_Control(pDX, IDC_GUARD_LIM, m_BGuardaLim);


DDX_Control(pDX, IDC_EMPEZAR, m_BEmpezarTrabajo);


DDX_Control(pDX, IDC_CAL, m_BCalib);


DDX_Control(pDX, IDC_PRUEBA, m_BPrueba);


DDX_Control(pDX, IDC_STOP_TRABAJO, m_BPararTrabajo);


DDX_Control(pDX, IDC_STOP_CAL, m_BPararPrueba);


DDX_Text(pDX, IDC_CUENTAS, m_sCuentas);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO, m_sPeso);


DDX_Text(pDX, IDC_STATUS, m_sStatus);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT9, m_PesoPat);


DDV_MinMaxInt(pDX, m_PesoPat, 150, 600);


//}}AFX_DATA_MAP


// Inicializo limites en pantalla


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT1, m_lim[0]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT2, m_lim[1]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT3, m_lim[2]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT4, m_lim[3]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT5, m_lim[4]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT6, m_lim[5]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT7, m_lim[6]);


DDX_Text(pDX, IDC_EDIT8, m_lim[7]);


// Compruebo limite maximo y minimo a introducir


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[0], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[1], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[2], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[3], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[4], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[5], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[6], 20, 800);


DDV_MinMaxShort(pDX, m_lim[7], 20, 800);


// Inicializo valores de estadistica en pantalla


DDX_Text(pDX, IDC_CANT1, m_sCant[0]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT2, m_sCant[1]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT3, m_sCant[2]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT4, m_sCant[3]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT5, m_sCant[4]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT6, m_sCant[5]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT7, m_sCant[6]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT8, m_sCant[7]);


DDX_Text(pDX, IDC_CANT_TOT, m_sCant[8]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO1, m_sGramos[0]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO2, m_sGramos[1]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO3, m_sGramos[2]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO4, m_sGramos[3]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO5, m_sGramos[4]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO6, m_sGramos[5]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO7, m_sGramos[6]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO8, m_sGramos[7]);


DDX_Text(pDX, IDC_PESO_TOT, m_sGramos[8]);

}

BEGIN_MESSAGE_MAP(CBalanzausbDlg, CDialog)


//{{AFX_MSG_MAP(CBalanzausbDlg)


ON_WM_SYSCOMMAND()


ON_WM_PAINT()


ON_WM_QUERYDRAGICON()


ON_BN_CLICKED(IDC_EXIT, OnExit)


ON_BN_CLICKED(IDC_CAL, OnCal)


ON_BN_CLICKED(IDC_PRUEBA, OnPrueba)


ON_BN_CLICKED(IDC_STOP_CAL, OnStopCal)


ON_WM_TIMER()


ON_BN_CLICKED(IDC_GUARD_LIM, OnGuardLim)


ON_BN_CLICKED(IDC_CARGA_LIM, OnCargaLim)


ON_BN_CLICKED(IDC_GUAR_ESTAD, OnGuarEstad)


ON_BN_CLICKED(IDC_EMPEZAR, OnEmpezar)


ON_BN_CLICKED(IDC_STOP_TRABAJO, OnStopTrabajo)


ON_BN_CLICKED(IDC_REEMPEZAR, OnReempezar)


ON_BN_CLICKED(IDC_RESET_ESTAD, OnResetEstad)


//}}AFX_MSG_MAP

END_MESSAGE_MAP()

/////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

// CBalanzausbDlg message handlers

BOOL CBalanzausbDlg::OnInitDialog()

{


char status;


CDialog::OnInitDialog();


// Add "About..." menu item to system menu.


// IDM_ABOUTBOX must be in the system command range.


ASSERT((IDM_ABOUTBOX & 0xFFF0) == IDM_ABOUTBOX);


ASSERT(IDM_ABOUTBOX < 0xF000);


CMenu* pSysMenu = GetSystemMenu(FALSE);


if (pSysMenu != NULL)


{



CString strAboutMenu;



strAboutMenu.LoadString(IDS_ABOUTBOX);



if (!strAboutMenu.IsEmpty())



{




pSysMenu->AppendMenu(MF_SEPARATOR);




pSysMenu->AppendMenu(MF_STRING, IDM_ABOUTBOX, strAboutMenu);



}


}


// Set the icon for this dialog.  The framework does this automatically


//  when the application's main window is not a dialog


SetIcon(m_hIcon, TRUE);


// Set big icon


SetIcon(m_hIcon, FALSE);

// Set small icon


status=InitUsb(); // Inicializacion del dispositivo USB


switch(status)


{


// Si status es 0 , el dispositivo fue encontrado


case 0:










status=ConfDisp();  // Ahora lo configuro y abro pipes




switch(status)







{




case 0:  // OK

MessageBox("Dispositivo Encontrado y Configurado!","Balanza      USB",MB_OK | MB_ICONINFORMATION);





if (!Configurar())

MessageBox("No se encontro el archivo de configuracion, deberá calibrar la balanza y cargar los limites antes de empezar","Configuración",MB_OK | MB_ICONSTOP);





else 





{
m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(TRUE);







m_BGuardaLim.EnableWindow(TRUE);





}





configurado=true;





break;







case 1:  // No pudo abrirlo

MessageBox("No se pudo abrir el dispositivo","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);





OnExit();





break;




case 2: // No pudo configurarlo

MessageBox("No se pudo configurar el dispositivo","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);





OnExit();





break;




case 3: // No pudo bindear pipe 0x81 (IN)

MessageBox("No se pudo bindear el pipe 0x81","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);





OnExit();





break;




case 4: // No pudo bindear pipe 0x02 (OUT)

MessageBox("No se pudo bindear el pipe 0x02","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);





OnExit();





break;




}




break;



case 1: 

MessageBox("No se pudo crear una lista de dispositivos","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);




OnExit();




break;


case 2: 

MessageBox("Fallo el GetDescriptor","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);




OnExit();




break;


case 3: 

MessageBox("No hay dispositivos USB conectados!","Balanza USB",MB_OK | MB_ICONSTOP);




OnExit();




break;


}


return TRUE;  // return TRUE  unless you set the focus to a control

}

void CBalanzausbDlg::OnSysCommand(UINT nID, LPARAM lParam)

{


if ((nID & 0xFFF0) == IDM_ABOUTBOX)


{



CAboutDlg dlgAbout;



dlgAbout.DoModal();


}


else


{



CDialog::OnSysCommand(nID, lParam);


}

}

// If you add a minimize button to your dialog, you will need the code below

//  to draw the icon.  For MFC applications using the document/view model,

//  this is automatically done for you by the framework.

void CBalanzausbDlg::OnPaint() 

{


if (IsIconic())


{



CPaintDC dc(this); // device context for painting



SendMessage(WM_ICONERASEBKGND, (WPARAM) dc.GetSafeHdc(), 0);



// Center icon in client rectangle



int cxIcon = GetSystemMetrics(SM_CXICON);



int cyIcon = GetSystemMetrics(SM_CYICON);



CRect rect;



GetClientRect(&rect);



int x = (rect.Width() - cxIcon + 1) / 2;



int y = (rect.Height() - cyIcon + 1) / 2;



// Draw the icon



dc.DrawIcon(x, y, m_hIcon);


}


else


{



CDialog::OnPaint();


}

}

// The system calls this to obtain the cursor to display while the user drags

//  the minimized window.

HCURSOR CBalanzausbDlg::OnQueryDragIcon()

{


return (HCURSOR) m_hIcon;

}

/* RUTINA DE INICIALIZACION DEL DISPOSITIVO USB */

char CBalanzausbDlg::InitUsb()

{

  CUsbIo UsbDev;

  USB_DEVICE_DESCRIPTOR DevDesc;  

  DWORD Status;

  char DispOK=3;

  // Buscando dispositivos conectados

  g_DevList = CUsbIo::CreateDeviceList(&g_UsbioID);

  if ( g_DevList==NULL ) 

  {

    DispOK=1;

    return DispOK;

  }

  // Abro los dispositivos uno a uno 

  for ( int i=0; i<127; i++ ) 

  {

    Status = UsbDev.Open(i,g_DevList,&g_UsbioID);

    if ( Status != USBIO_ERR_SUCCESS ) 


{


// no hay mas disp , salgo


      break;

    }

    // leo el descriptor

    Status = UsbDev.GetDeviceDescriptor(&DevDesc);

    // cierro el dispositivo


UsbDev.Close();

    // busco el dispositivo deseado segun su VENDOR ID y PRODUCT ID

    if ( DevDesc.idVendor==USB_VENDOR_ID && DevDesc.idProduct==USB_PRODUCT_ID   ) 



{



NumDisp = i;



DispOK = 0;



break; // Dispositivo encontrado , salgo del loop



}


else 



{



// Fallo el GetDescriptor



DispOK = 2;



}

  } 

  return DispOK;

}

/* RUTINA DE CONFIGURACION DEL DISPOSITIVO USB */

char CBalanzausbDlg::ConfDisp()

{

  USBIO_SET_CONFIGURATION Conf;

  DWORD Status;

  // abro el dispositivo

  Status = Disp.Open(NumDisp,g_DevList,&g_UsbioID);

  if ( Status != USBIO_ERR_SUCCESS ) 

  {      


  return 1;

  }

  // setup de SetConfiguration

  ZeroMemory(&Conf,sizeof(Conf));

  Conf.ConfigurationIndex = CONFIG_INDEX;

  Conf.NbOfInterfaces = CONFIG_NB_OF_INTERFACES;

  Conf.InterfaceList[0].InterfaceIndex = CONFIG_INTERFACE;

  Conf.InterfaceList[0].AlternateSettingIndex = CONFIG_ALT_SETTING;

  Conf.InterfaceList[0].MaximumTransferSize = CONFIG_MAX_SIZE;

  // configurando el dispositivo

  Status = Disp.SetConfiguration(&Conf);

  if ( Status != USBIO_ERR_SUCCESS ) 

  {

    return 2;

  }

  // Abro los pipes y los bindeo

  Status = PipeIn.Bind(NumDisp,ENDPOINT_ADDRESS1,g_DevList,&g_UsbioID);

  if ( Status != USBIO_ERR_SUCCESS ) 

  {

    // No pudo bindearse el pipe 0x81

    return 3;

  }

  Status = PipeOut.Bind(NumDisp,ENDPOINT_ADDRESS2,g_DevList,&g_UsbioID);

  if ( Status != USBIO_ERR_SUCCESS ) 

  {

    // No pudo bindearse el pipe 0x81

    return 4;

  }

  return 0; // se abrio ok

}

/* Rutina para leer el peso en forma estatica , envia comando y luego lee */

unsigned char CBalanzausbDlg::LeoPesoEst()

{

  DWORD Status;

  char *ptr1;

  unsigned char *ptr2 ;

  unsigned char peso;

  ptr1 = (char*)BufferRead.Buffer();

  ptr2 = (unsigned char*)BufferWrite.Buffer();

  BufferWrite.NumberOfBytesToTransfer = 16;

  // Envio Comando de pesar = 1

  *ptr2 = 1;

  PipeOut.Write(&BufferWrite);

  Status = PipeOut.WaitForCompletion(&BufferWrite,200);

  if (Status == USBIO_ERR_SUCCESS) 

  {


BufferRead.NumberOfBytesToTransfer = 8;


PipeIn.Read(&BufferRead);


Status = PipeIn.WaitForCompletion(&BufferRead,200);

  // si status = ok , leo el valor


if (Status == USBIO_ERR_SUCCESS) 


{


peso = *(ptr1+1);  


}

  }


return peso;

}

/* Rutina para leer el dispositivo , llena el buffer de lectura y sale */

bool CBalanzausbDlg::LeoUsb()

{

  DWORD Status;

  ptr = (unsigned char*)BufferRead.Buffer();

  BufferRead.NumberOfBytesToTransfer = 8;

  PipeIn.Read(&BufferRead);

  Status = PipeIn.WaitForCompletion(&BufferRead,100);

  // si status = ok , leo el valor

  if (Status == USBIO_ERR_SUCCESS) 




 return true;

  else return false;

}

/* Rutina de calibracion de balanza */

void CBalanzausbDlg::OnCal() 

{


unsigned char medicion;


int status;


CFile m_file;


KillTimer(ID_COUNT_TIMER);


// desactivo los timers


KillTimer(ID_TIMER_TRABAJO);


if (UpdateData(TRUE))



// actualizo variables con valores en pantalla


{


m_file.Open("c:\\balusb\\usb.ini",CFile::modeCreate | CFile::modeWrite,NULL);  // abro archivo de configuracion


m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(FALSE);
// Apago boton de trabajo



status=MessageBox("Despeje la balanza,se tomara el cero","Calibracion de Balanza",MB_OKCANCEL | MB_ICONEXCLAMATION);


if (status == IDOK)


{



cero=LeoPesoEst();  // Tomo medicion del cero (balanza vacia)



status=MessageBox("Ponga el peso patron sobre la balanza","Calibracion de Balanza",MB_OKCANCEL | MB_ICONEXCLAMATION);



if (status == IDOK)



{ 




medicion=LeoPesoEst();  // Tomo medicion del peso patron




coef= (float)((float)m_PesoPat / ((float)medicion-(float)cero));  // calculo coeficiente = peso patron real / (peso patron medido - cero medido)




m_file.Write(&coef,sizeof(coef));



// guardo coeficiente en archivo 




m_file.Write(&m_PesoPat,sizeof(m_PesoPat));

// guardo peso patron real en archivo




m_file.Write(m_lim,sizeof(m_lim));



// guardo limites actuales en archivo 




m_file.Close();








// cierro archivo


MessageBox("Calibracion OK!","Calibracion de Balanza",MB_OK | MB_ICONINFORMATION);



}


}


if(status == IDCANCEL)

MessageBox("Calibración cancelada!","Calibracion de Balanza",MB_OK | MB_ICONSTOP);



m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(TRUE);


}

}

/* Rutina de prueba de calibracion */

void CBalanzausbDlg::OnPrueba() 

{


MessageBox("Despeje la balanza,se tomara el cero","Prueba de Balanza",MB_OK |

MB_ICONEXCLAMATION);


cero=LeoPesoEst();





// Tomo el cero


SetTimer(ID_COUNT_TIMER,100,NULL);

// habilito timer. LLama a la rutina de mostrar cada 100 ms


m_BPararPrueba.EnableWindow(TRUE);

// activo boton de parar prueba


m_BPrueba.EnableWindow(FALSE);


// desactivo botones de prueba. calibracion y trabajo


m_BCalib.EnableWindow(FALSE);


m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(FALSE);

}

/* Rutina para parar prueba de calibracion */

void CBalanzausbDlg::OnStopCal() 

{


KillTimer(ID_COUNT_TIMER);



// desactivo timer


m_sCuentas = _T("0");




// Pongo en cero los casilleros de cuentas y gramos


m_sPeso = _T("0");


m_BPararPrueba.EnableWindow(FALSE);

// habilito botones y deshabilito


m_BPrueba.EnableWindow(TRUE);


m_BCalib.EnableWindow(TRUE);


m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(TRUE);


UpdateData(FALSE);





// actualizo pantalla

}

/* Rutina de Atencion de los timers */

void CBalanzausbDlg::OnTimer(UINT nIDEvent) 

{


unsigned char medicion,peso_neto;


float gramos;


switch(nIDEvent)






{


// Timer para prueba de calibracion (100 ms)


case ID_COUNT_TIMER:

// Realizo medicion estatica







medicion = LeoPesoEst();




peso_neto = medicion - cero;
// Le resto el cero , obtengo peso neto en cuentas







gramos = coef * (float)peso_neto;
// lo paso a gramos , multiplico por coeficiente







m_sPeso.Format("%.0f",gramos);

// actualizo variables de pantalla de gramos y cuentas







m_sCuentas.Format("%u",medicion);







UpdateData(FALSE);



  // actualizo pantalla







break;


// Timer para trabajo (100 ms)


case ID_TIMER_TRABAJO:







if (LeoUsb())





// leo usb , si es true el buffer esta lleno







{   








char i=10;







// leo primer byte = status del dispositivo

if(*ptr == 0)




// status 0 = Espera sincronismo (indice)





m_sStatus.Format("Esperando sincronismo...");


if(*ptr == 1)




// status 1 = Tomando taras

m_sStatus.Format("Tomando Taras");








if(*ptr == 2)




// status 2 = Trabajando








{









m_sStatus.Format("Trabajando");









switch(*(ptr+3))


// Byte 3 = salida abierta , un bit por cada salida









{






// lo paso a numero de bit 0-7









case 1:
i=0;











break;









case 2:
i=1;











break;









case 4: i=2;











break;









case 8: i=3;











break;









case 16: i=4;











break;









case 32: i=5;











break;









case 64: i=6;











break;









case 128: i=7;











break;









}









if (i!=10)



// si cambio i (vale de 0-7) actualizo estadistica









{










m_Cant[i] += 1;






// sumo 1 a cantidad segun salida abierte









   



m_sCant[i].Format("%u",m_Cant[i]);

// formateo variable de pantalla

medicion = *(ptr+1);




// leo medicion neta (byte 1 del buffer)

m_Gramos[i] +=  medicion * coef / 1000;

// lo paso a Kilos y lo acumulo segun salida

m_sGramos[i].Format("%.2f",m_Gramos[i]);    // formateo variable de pantalla










m_Cant[8] += 1;







// incremento totales

m_Gramos[8] +=  medicion * coef / 1000;








m_sCant[8].Format("%u",m_Cant[8]);










m_sGramos[8].Format("%.2f",m_Gramos[8]);










grabar = true;

















}








}







}



UpdateData(FALSE);
// actualizo pantalla







break;


}


CDialog::OnTimer(nIDEvent);

}

/* Rutina para guardar limites en archivo */

void CBalanzausbDlg::OnGuardLim() 

{


CFileDialog m_fileDialog(FALSE);


CFile m_file;


unsigned char *ptr;



DWORD Status;


// Filtros para dialogo


static char BASED_CODE szFilter[] = "Archivos Límites USB(*.lim)\0*.lim\0Todos los archivos(*.*)\0*.*\0";


static char BASED_CODE szExt[] = ".lim";


// puntero a buffer


ptr = (unsigned char*)BufferWrite.Buffer();


if(UpdateData(TRUE))
// actualizo variables segun pantalla


{


for(char i=0;i<7;i++)


// Compruebo coherencia en limites (de menor a mayor)



if (m_lim[i] > m_lim[i+1])



{





MessageBox("Error en limites");




return;



}


// Inicilizo estructura para abrir archivo (directorio y filtros)


m_fileDialog.m_ofn.lpstrInitialDir = "C:\\balusb\\";



m_fileDialog.m_ofn.lpstrDefExt = szExt;


m_fileDialog.m_ofn.lpstrFilter = szFilter;


if (m_fileDialog.DoModal() == IDOK)

// Abro dialogo


{



m_file.Open(m_fileDialog.GetFileName(),CFile::modeCreate | CFile::modeWrite,NULL);   // Creo archivo



m_file.Write(m_lim,sizeof(m_lim));
// guardo limites



m_file.Close();

// cierro archivo



BufferWrite.NumberOfBytesToTransfer = 16;

// transfiero los limites al disp USB



*ptr = 2;



for (i=0;i<8;i++)




*(ptr+i+1) = (unsigned char) ((float)m_lim[i]/coef);



PipeOut.Write(&BufferWrite);



Status = PipeOut.WaitForCompletion(&BufferWrite,200);



if(Status == USBIO_ERR_SUCCESS)




MessageBox("Nuevos Limites guardados y enviados");



else MessageBox("No pudo enviarse","Enviar limites",MB_OK | MB_ICONSTOP);



m_file.Open("c:\\balusb\\usb.ini",CFile::modeCreate | CFile::modeWrite,NULL);  // Los guardo tambien en archivo de configuracion



m_file.Write(&coef,sizeof(coef));



m_file.Write(&m_PesoPat,sizeof(m_PesoPat));



m_file.Write(m_lim,sizeof(m_lim));



m_file.Close();


}


else MessageBox("Cancelado","Enviar limites",MB_OK | MB_ICONSTOP);


}

}

/* Rutina para cargar limites desde archivo */

void CBalanzausbDlg::OnCargaLim() 

{


CFileDialog m_fileDialog(TRUE);


CFile m_file;


static char BASED_CODE szFilter[] = "Archivos Límites USB(*.lim)\0*.lim\0Todos los archivos(*.*)\0*.*\0";


static char BASED_CODE szExt[] = ".lim";


DWORD Status;


unsigned char *ptr;


ptr = (unsigned char*)BufferWrite.Buffer();



m_fileDialog.m_ofn.lpstrInitialDir = "C:\\balusb\\";


m_fileDialog.m_ofn.lpstrFilter = szFilter;


m_fileDialog.m_ofn.lpstrDefExt = szExt;


if (m_fileDialog.DoModal() == IDOK)


{



m_file.Open(m_fileDialog.GetFileName(),CFile::modeRead,NULL); // abro archivo



m_file.Read(m_lim,sizeof(m_lim)); // leo limites



m_file.Close();



UpdateData (FALSE); // actualizo pantalla 



BufferWrite.NumberOfBytesToTransfer = 16;
// transfiero limites al disp USB



*ptr = 2;



for (char i=0;i<8;i++)




*(ptr+i+1) = (unsigned char) ((float)m_lim[i]/coef);



PipeOut.Write(&BufferWrite);



Status = PipeOut.WaitForCompletion(&BufferWrite,300);



if(Status == USBIO_ERR_SUCCESS)




MessageBox("Nuevos Limites guardados y enviados");



else MessageBox("No pudo enviarse","Enviar limites",MB_OK | MB_ICONSTOP);


}


else MessageBox("Cancelado","Enviar limites",MB_OK | MB_ICONSTOP);

}

/* Rutina para guardar Estadisticas en archivo */

void CBalanzausbDlg::OnGuarEstad() 

{


CFileDialog m_fileDialog(FALSE);


CString m_sTime;


CTime curTime = CTime::GetCurrentTime();


// Filtros


static char BASED_CODE szFilter[] = "Archivos Estadísticas USB(*.est)\0*.est\0Todos los archivos(*.*)\0*.*\0";


static char BASED_CODE szExt[] = ".est";


// Nombres de dias de la semana


char *Dia[7]={"Domingo","Lunes","Martes","Miércoles","Jueves","Viernes","Sábado"};


FILE *arc;


UpdateData(TRUE);


m_fileDialog.m_ofn.lpstrInitialDir = "C:\\balusb\\";


m_fileDialog.m_ofn.lpstrDefExt = szExt;


m_fileDialog.m_ofn.lpstrFilter = szFilter;


if (m_fileDialog.DoModal() == IDOK)
// Abro dialogo


{


arc=fopen(m_fileDialog.GetFileName(),"w"); // abro archivo


// Le agrego fecha y hora


m_sTime.Format("%s %02d/%02d/%d  %02d:%02d:%02d",Dia[curTime.GetDayOfWeek()-1],curTime.GetDay(),curTime.GetMonth(),curTime.GetYear(),curTime.GetHour(),curTime.GetMinute(),curTime.GetSecond());


fprintf(arc,"Archivo de Estadísticas\n%s\n\n",m_sTime); 


// Guardo estadisticas


for(char i=0;i<8;i++)




fprintf(arc,"Linea %d:   %s Unidades    %s Kilogramos\n",i,m_sCant[i],m_sGramos[i]);


fprintf(arc,"\nTotales:   %s Unidades    %s Kilogramos",m_sCant[8],m_sGramos[8]);


fclose(arc); // cierro archivo


}

}

/* Rutina para inicializar estadisticas a 0 */

void CBalanzausbDlg::InitEstad()

{


m_sCant[0] = _T("0");


m_sCant[1] = _T("0");


m_sCant[2] = _T("0");


m_sCant[3] = _T("0");


m_sCant[4] = _T("0");


m_sCant[5] = _T("0");


m_sCant[6] = _T("0");


m_sCant[7] = _T("0");


m_sCant[8] = _T("0");


m_sGramos[0] = _T("0");


m_sGramos[1] = _T("0");


m_sGramos[2] = _T("0");


m_sGramos[3] = _T("0");


m_sGramos[4] = _T("0");


m_sGramos[5] = _T("0");


m_sGramos[6] = _T("0");


m_sGramos[7] = _T("0");


m_sGramos[8] = _T("0");


m_Cant[0] = 0;


m_Cant[1] = 0;


m_Cant[2] = 0;


m_Cant[3] = 0;


m_Cant[4] = 0;


m_Cant[5] = 0;


m_Cant[6] = 0;


m_Cant[7] = 0;


m_Cant[8] = 0;


m_Gramos[0] = 0;


m_Gramos[1] = 0;


m_Gramos[2] = 0;


m_Gramos[3] = 0;


m_Gramos[4] = 0;


m_Gramos[5] = 0;


m_Gramos[6] = 0;


m_Gramos[7] = 0;


m_Gramos[8] = 0;

}

/* Rutina para comenzar trabajo */

void CBalanzausbDlg::OnEmpezar() 

{



SetTimer(ID_TIMER_TRABAJO,100,NULL);  // Setea timer de 100 ms


m_BCalib.EnableWindow(FALSE);

  // Habilito botones de parar trabajo y reempezar


m_BPrueba.EnableWindow(FALSE);


// Habilito botones de prueba y calibracion


m_BPararTrabajo.EnableWindow(TRUE);


m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(FALSE);


m_BReempezar.EnableWindow(TRUE);

}

/* Rutina para detener trabajo */

void CBalanzausbDlg::OnStopTrabajo() 

{


m_sStatus = _T("");




 // Borro status en pantalla


KillTimer(ID_TIMER_TRABAJO);

// Desactivo timer de 100 ms


m_BCalib.EnableWindow(TRUE);


m_BPrueba.EnableWindow(TRUE);


m_BPararTrabajo.EnableWindow(FALSE);


m_BEmpezarTrabajo.EnableWindow(TRUE);


m_BReempezar.EnableWindow(FALSE);

}

/* Rutina para reempezar trabajo (tomar taras otra vez) */

void CBalanzausbDlg::OnReempezar() 

{

 
DWORD Status;


unsigned char *ptr;


ptr = (unsigned char*)BufferWrite.Buffer();



BufferWrite.NumberOfBytesToTransfer = 16;  // Envio comando 3 para tomar taras otra vez


*ptr = 3;







 // al disp USB



PipeOut.Write(&BufferWrite);


Status = PipeOut.WaitForCompletion(&BufferWrite,100);


if(Status != USBIO_ERR_SUCCESS)

MessageBox("No pudo enviarse el comando","Reempezar",MB_OK | MB_ICONSTOP);

}

/* Rutina para configuracion de coeficientes y limites desde archivo al cargar la aplicacion */

bool CBalanzausbDlg::Configurar()

{


CFile m_file;


if (!m_file.Open("c:\\balusb\\usb.ini",CFile::modeRead,NULL))  // Abro archivo de conf




return false;


else 


{



m_file.Read(&coef,sizeof(coef));






// Leo datos



m_file.Read(&m_PesoPat,sizeof(m_PesoPat));



m_file.Read(m_lim,sizeof(m_lim));



m_file.Close();



UpdateData(FALSE);










// actualizo pantalla





return true;


}

}

/* Rutina para reset de estadisticas */

void CBalanzausbDlg::OnResetEstad() 

{



if(MessageBox("Se borraran los datos , quiere continuar?","Reset de Estadísticas",MB_OKCANCEL | MB_ICONEXCLAMATION) == IDOK)



{




InitEstad();



// Borro todo a 0




UpdateData(FALSE);




grabar = false;



}

}

/* Rutina para salir del programa */

void CBalanzausbDlg::OnExit() 

{


CFile m_file;


int mensaje;


if (configurado == true)



{



if (grabar == true)

// Para no perder las estadisticas , si estaba trabajando




mensaje=MessageBox("Se perderán las estadísticas. Desea guardarlas antes de salir?","Salir de Balanza USB",MB_YESNOCANCEL | MB_ICONEXCLAMATION);



else




// Confirmacion




mensaje=MessageBox("Desea salir del programa?","Salir de Balanza USB",MB_OKCANCEL | MB_ICONEXCLAMATION);



if(mensaje != IDCANCEL)



{




UpdateData(TRUE);




if(mensaje == IDYES)






OnGuarEstad();
// Guardo estadisticas




// Guardo coeficientes y limites en archivo de configuracion




m_file.Open("c:\\balusb\\usb.ini",CFile::modeCreate | CFile::modeWrite,NULL); 




m_file.Write(&coef,sizeof(coef));




m_file.Write(&m_PesoPat,sizeof(m_PesoPat));




m_file.Write(m_lim,sizeof(m_lim));




m_file.Close();




PipeIn.Close();


// Cierro pipes




PipeOut.Close();




Disp.Close();


// Cierro dispositivo USB




CUsbIo::DestroyDeviceList(g_DevList);
 // Destruyo lista de dispositivos




OnOK();




}


}


else 


{



PipeIn.Close();



PipeOut.Close();



Disp.Close();



CUsbIo::DestroyDeviceList(g_DevList);




OnOK();


}

}

Liste du firmware pour HC11

Fichier principal: usb.asm

*************************************************************************

************************* TECNICAS DIGITALES III ************************

*************************************************************************

*                             BALANZA USB                               *

*                               (C) 2001                                *

*                                                                       *

*  Profesor: Ing Furfaro                                                *

*                                                                       *

*           Martin Mirko                                                *

*                                                                       *

*                                                                       *

*  Para compilar ejecutar usb.bat , llama al compilador                 *

*  y compila los 3 archivos juntos (usb.asm , hc11e2.def,usb.def)       *

*  en usb.s19                                                           *      

*                                                                       *

*  la linea es:                                                         *

*                   c:>as11new usb.def hc11e2.def usb.asm               *

*************************************************************************

* CONSTANTES

ms1               EQU   333                     Constante para 1ms de delay

ms10              EQU   3333                    Constante para 10ms de delay

PLATILLO          EQU   1

INDICE            EQU   2

* VARIABLES

                  ORG   RAM

Sensor            RMB   1

Medicion          RMB   1

Salida            RMB   1

Estado            RMB   1

Estatico          RMB   1

Punt_taras        RMB   1

P_sal             RMB   1

Global            RMB   1

Aux               RMB   1

stalld            RMB   1

status            RMB   1

dtapid            RMB   1

desc_typ          RMB   1

desc_sze          RMB   1

desc_idx          RMB   1

pckt_dta          RMB   1

usb_cfg           RMB   1

setaddr           RMB   1

txstat            RMB   1

usb_buf           RMB   8

BufferRx          RMB   16

Buffer_Salidas    RMB   5

Buffer_Taras      RMB   10

* Aqui se copiara la rutina de grabacion de EEPROM

RutinaEnRam          EQU   *

**********************

* Programa Principal *

**********************

                  ORG   EEPROM

Principal         lds   #FIN_RAM                puntero de stack

                  jsr   InitHC11                Inicializacion del micro 

                  clra                          seteo variables a 0

                  staa  Salida

                  staa  status                 

                  staa  setaddr                

                  staa  dtapid 

                  staa  stalld 

                  staa  Global

                  staa  Estatico

                  staa  Estado

                  staa  Punt_taras

                  staa  P_sal

                  jsr   InitUsb                 inicializo 9603

                  cli                           habilito interrupciones

                  jsr   HabilSensor             habilito sensores

* Inicializo buffer de salidas

                  clra

                  ldx   #Buffer_Salidas

Borro_Sal         staa  0,X

                  inx

                  cpx   #Buffer_Salidas+5

                  bne   Borro_Sal

Loop              tst   Global                  compruebo si hubo sensor (global !=0)

                  beq   Loop

                  jsr   Pesar                   voy a pesar

                  clr   Global                  global = 0

                  tst   Estatico                compruebo si la maquina esta parada

                  bne   EsEstatico

* La maquina esta en funcionamiento

                  jsr   Trabajo                 salto a trabajo

EsEstatico        clr   Estatico                flag estatico=0

                  tst   usb_cfg                 Si esta configurado transmito , sino no

                  beq   Loop

                  sei                           deshabilito interrupciones temporiamente

                  jsr   Transmite               para transmitir

                  cli                           y vuelvo a habilitar

                  bra   Loop                    vuelvo al loop principal      

*********************

* Rutina de Trabajo *

*********************

Trabajo           ldaa  Estado                  

                  cmpa  #0

                  bne   NoEstado0

* Estado = 0 ->  Arranque . Espero sensor indice de primer platillo

                  ldaa  Sensor                  si el sensor no es indice no hago nada

                  bita  #INDICE

                  beq   FinTrabajo

                  inc   Estado                  sino , paso al estado 1 (tomar taras)

                  bra   FinTrabajo

NoEstado0         ldaa  Estado

                  cmpa  #1

                  bne   NoEstado1

* Estado = 1 -> Tomar taras (inicializar buffer)

                  ldx   #Buffer_Taras           Guardo tara de cada platillo (10 max)

                  ldab  Punt_taras              

                  abx

                  ldaa  Medicion

                  staa  0,X                     

                  ldaa  Sensor                  si el sensor era indice

                  bita  #INDICE                 termine y paso al estado 2

                  beq   FinTrabajo              sino , salgo 

                  inc   Estado

                  bra   FinTrabajo

* Trabajo Normal , Estado = 2

NoEstado1         ldx   #Buffer_Taras           apunto a la tara de cada platillo (10 max)

                  ldab  Punt_taras

                  abx

                  ldaa  Medicion                Le resto la tara , obtengo peso real en cuentas

                  suba  0,X                       

                  staa  Medicion

                  clrb

                  ldaa  Medicion

                  cmpa  #5

                  bls   Encontrado              supongo de +- 5 cuentas como vacio

                  cmpa  #250

                  bhs   Encontrado              supongo de +- 5 cuentas como vacio

                  ldx   #TablaSal               busco la salida a abrir segun tabla

                  incb

BuscoSalida       cmpa  0,X                     si la medicion es mayor sigo buscando

                  bls   Encontrado              hasta encontrar uno al que sea menor

                  inx

                  lslb                          en B llevo el bit correspondiente a cada salida      

                  cpx   #TablaSal+8

                  bne   BuscoSalida

Encontrado        stab  Salida                  guardo salida encontrada            

                  ldx   #Buffer_Salidas         Miro en el buffer de salidas

                  ldab  P_sal                   (FIFO) para abrir la siguiente

                  abx                           , el buffer es de 5 elementos

                  ldaa  0,X                     leo salida a abrir

                  ldy   #REGBASE

                  staa  PORTB,Y                 la abro

                  ldaa  Salida                  guardo la salida de la medicion

                  staa  0,X                     actual en el buffer                  

                  inc   P_sal                   incremento puntero

                  ldaa  #5                      reviso fin del buffer circular

                  cmpa  P_sal

                  bne   FinTrabajo

                  clr   P_sal       

FinTrabajo        rts

****************************************************

* Rutina de habilitacion de interrupcion de sensor *

****************************************************

HabilSensor       ldx   #REGBASE

                  ldd   TCNT,X                  Demora de 520 ms antes de habilitar sensores

                  addd  #$FFFF                  para evitar espurios

                  std   TOC1,X

                  bclr  TFLG1,X $7F             borro flag

DlyArranque       brclr TFLG1,X $80 DlyArranque     

                  ldaa  #%10000001              borro flag de interrupcion

                  staa  TFLG1,X

                  ldaa  #%00000001              activo int sensor

                  staa  TMSK1,X

                  rts

**************************

* Inicializacion de HC11 *

**************************

InitHC11          ldx   #REGBASE

                  ldaa  #%10010000              A/D encendido , IRQ por nivel

                  staa  OPTION,X

                  ldaa  #%00010111              habilito programacion de EEPROM

                  staa  BPROT,X

                  ldaa  #%00000011              Prescaler = 16

                  staa  TMSK2,X

                  ldaa  #$3B                    Seteo ports del SPI

                  staa  DDRD,X

                  ldaa  #$FF                    PORTD = $FF

                  staa  PORTD,X           

                  bset  PORTD,X BIT5            CS 9603 off

                  ldaa  #%00000010              Int Sensor activo por flanco descendente

                  staa  TCTL2,X

                  ldaa  #%01010000              SPI encendido , modo master 1 MHz

                  staa  SPCR,X

                  ldaa  SPSR,X                  Flush del SPI

                  ldaa  SPDR,X                  Flush del SPI

                  rts      

*******************************

* Inicializacion del USBN9603 *

*******************************

InitUsb           clr   usb_cfg                 variable de configuracion = 0

                  jsr   ClrMultiPKT             salgo del modo multi packet

                  ldaa  #MCNTRL

                  ldab  #SRST                   Reset por soft del 9603

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #MCNTRL

                  ldab  #VGE+INT_L_P            Enciendo 3.3V , INT activa baja push pull

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #CCONF

                  ldab  #CODIS                  desactivo CLKOUT

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #FAR

                  ldab  #AD_EN+0                Seteo direccion del disp = 0

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #EPC0                   EPC0 = 0 (endpoint 0)

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #NAKMSK

                  ldab  #NAK_O0                 eventos NAK 

                  jsr   EscribeUSB                  

                  ldaa  #TXMSK

                  ldab  #TXFIFO0+TXFIFO1        eventos TX 

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #RXMSK

                  ldab  #RXFIFO0+RXFIFO1        eventos RX

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #ALTMSK

                  ldab  #SD3+RESET_A            eventos alt

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #MAMSK                  eventos generales

                  ldab  #INTR_E+RX_EV+NAK+TX_EV+ALT   

                  jsr   EscribeUSB

                  jsr   FlushTX0                flush del TX0

                  jsr   EnableRX0               flush del RX0      

                  ldaa  #NFSR                   paso el nodo a operacional

                  ldab  #OPR_ST

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #MCNTRL                 

                  ldab  #VGE+INT_L_P+NAT        dispositivo attached

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

******************************************************

* Rutina de escritura en USBN9603                    * 

*                                                    *

* Recibe en A la direccion y en B el dato a escribir *

******************************************************

EscribeUSB        pshx

                  ldx   #REGBASE                

                  bset  PORTD,X BIT5

                  bclr  PORTD,X BIT5            enciendo CS del 9603

                  anda  #$3F

                  oraa  #USBWRITE               agrego bit para escribir a la direccion

                  bsr   EnviaDatoUSB            envia la direccion

                  tba                           transfiero el dato a A

                  bsr   EnviaDatoUSB            envio el dato

                  bset  PORTD,X BIT5            desactivo CS del 9603

                  pulx

                  rts

****************************************************************

* Rutina de lectura en USBN9603                               * 

*                                                               *

* Recibe en A la direccion a leer y devuelve en A el dato leido *

*****************************************************************

LeeUSB            pshx

                  ldx   #REGBASE

                  bset  PORTD,X BIT5

                  bclr  PORTD,X BIT5            enciendo CS del 9603

                  anda  #$3F

                  oraa  #USBREAD                agrego bit para escribir a la direccion

                  bsr   EnviaDatoUSB            envia la direccion

                  clra

                  bsr   EnviaDatoUSB            envio un dato dummy

                  bset  PORTD,X BIT5            desactivo el cs

                  ldaa  SPDR,X                  leo el dato recibido

                  pulx

                  rts

********************************************

* RUTINA para enviar datos al 9603 por SPI *

* Recibe en A el dato a enviar             *

********************************************

EnviaDatoUSB      psha

                  ldaa  SPSR,X                  Flush del SPI

                  ldaa  SPDR,X                  Flush del SPI

                  pula

                  staa  SPDR,X                  guardo en SPI      

EsperaFlag        brclr SPSR,X BIT7 EsperaFlag  espero en flag

                  rts

***********************************************************************

* Rutina para setea un bit en un registro del 9603                    *

* Recibe en A la direccion y en B la mascara de bits correspondientes *

***********************************************************************

SeteaBitUSB       psha                          salvo A

                  stab  Aux                     salvo B (mascara) en Aux

                  bsr   LeeUSB

                  oraa  Aux

                  tab                           paso el dato a B

                  pula                          recupero A (direccion)

                  bsr   EscribeUSB

                  rts

***********************************************************************

* Rutina para borrar un bit en un registro del 9603                   *

* Recibe en A la direccion y en B la mascara de bits correspondientes *

***********************************************************************

BorraBitUSB       psha                          salvo A

                  comb                          complemento Mascara

                  stab  Aux                     salvo B (mascara) en Aux

                  bsr   LeeUSB

                  anda  Aux

                  tab                           paso el dato a B

                  pula                          recupero A (direccion)

                  bsr   EscribeUSB

                  rts

***************************

* Rutina de CLEAR_FEATURE *                                              

***************************

ClearFeature      ldx   #usb_buf                

                  ldaa  0,X                     leo byte 0 del buffer RX0

                  anda  #3                      (funcion a realizar)

                  cmpa  #2                      si es 2 , es ENDPOINT

                  bne   FinClrFeat

* ENDPOINT

                  ldaa  4,X                     leo byte 4 (numero de endpoint)

                  anda  #$0F                    

                  bne   No_End0                 A=0?

                  bclr  stalld BIT0             borro bit en variable stalld

                  ldaa  #EPC0                   enviar clrfeature al endp 0

                  bra   EnvClrFeat

No_End0           cmpa  #1

                  bne   No_End1

                  bclr  stalld BIT1             endpoint 1

                  ldaa  #EPC1

                  bra   EnvClrFeat

No_End1           cmpa  #2

                  bne   FinClrFeat

                  bclr  stalld BIT2             endpoint 2

                  ldaa  #EPC2

EnvClrFeat        ldab  #STALL                  envio el stall al endpoint correspondiente

                  jsr   BorraBitUSB

FinClrFeat        rts

*************************

* Rutina GET_DESCRIPTOR *

*************************

GetDescriptor     bset  status GETDESC          activo multipacket 

                  bset  status MLTIPKT

                  ldx   #usb_buf                leo buffer RX0

                  ldaa  3,X                     byte 3(tipo de descriptor)

                  staa  desc_typ

                  cmpa  #DEVICE                 DEVICE descriptor

                  bne   No_DescDev2

                  clr   desc_idx                borro index

                  ldaa  #DEV_LENGTH             cargo tamano

                  staa  desc_sze

                  bra   EnvDescript             salto a enviarlo

No_DescDev2       cmpa  #CONFIGURATION          CONFIGURATION descriptor

                  bne   No_DescConf2

                  clr   desc_idx                borro index

                  ldaa  #CFG_DESC_SIZE          cargo tamano

                  staa  desc_sze

                  bra   EnvDescript

No_DescConf2      cmpa  #XSTRING                STRING descriptor

                  bne   No_DescString2

                  ldab  usb_buf+2               cargo index

                  stab  desc_idx

                  ldx   #STRING_DESC

                  abx

                  ldaa  0,X

                  staa  desc_sze                cargo tamano

                  bra   EnvDescript

No_DescString2    clr   desc_idx                no existe descirptor

                  clr   desc_sze                tamano e index = 0

* Envio el descriptor pedido

EnvDescript       ldx   #usb_buf                

                  tst   7,X                     compruebo tamano requerido

                  bne   EnvioDatos

                  ldaa  6,X                                       

                  cmpa  desc_sze

                  bhs   EnvioDatos

                  staa  desc_sze

EnvioDatos        ldy   #8                      envio de a 8 bytes

SigoEnvDat        bsr   mlti_pkt                salto a enviarlos

                  dey

                  bne   SigoEnvDat

                  rts

************************************

* Rutina para enviar el descriptor *

************************************

mlti_pkt          ldaa  desc_sze                si tamano = 0 salgo

                  cmpa  #0

                  bhi   DescORep

                  rts

DescORep          ldaa  status                  

                  bita  #GETDESC

                  beq   DescNoSop

* Cargo descriptor en endpoint 0

                  ldaa  desc_typ                leo tipo de descriptor

                  cmpa  #DEVICE

                  bne   No_DescDev

                  ldx   #DEV_DESC               DEVICE

                  ldab  desc_idx

                  abx

                  ldaa  0,X                     leo byte a enviar

                  staa  pckt_dta

                  bra   Finmlti_pkt

No_DescDev        cmpa  #CONFIGURATION

                  bne   No_DescConf

                  ldx   #CFG_DESC               CONFIGURATION

                  ldab  desc_idx

                  abx

                  ldaa  0,X                     leo byte a enviar

                  staa  pckt_dta

                  bra   Finmlti_pkt

No_DescConf       cmpa  #XSTRING                STRING

                  bne   No_DescString

                  ldx   #STRING_DESC

                  ldab  desc_idx

                  abx

                  ldaa  0,X

                  staa  pckt_dta                leo byte a enviar

                  bra   Finmlti_pkt

No_DescString     clr   pckt_dta                no existe ese descriptor

                  bra   Finmlti_pkt

* Descriptor no soportado

DescNoSop         clr   pckt_dta

Finmlti_pkt       ldaa  #TXD0                   envio byte

                  ldab  pckt_dta

                  jsr   EscribeUSB

                  dec   desc_sze                    

                  inc   desc_idx                    

                  rts

*********************

* Rutina GET_STATUS *

*********************

GetStatus         ldx   #usb_buf

                  ldaa  0,X

                  anda  #$03

                  bne   No_StatDev              0 = DEVICE

                  bra   MismaDevInter

No_StatDev        cmpa  #1                      1 = INTERFACE

                  bne   No_StatInterf

* Si es DEVICE o INTERFACE hace esta *

MismaDevInter     ldaa  #TXD0

                  clrb                          para interface o device

                  jsr   EscribeUSB              transmito un 0

                  bra   FinGetStatus

No_StatInterf     cmpa  #2                      2 = ENDPOINT                

                  bne   No_StatEndp

                  ldaa  4,X                     leo numero de endpoint

                  anda  #$0F

                  cmpa  #2

                  bhi   FinGetStatus

                  bsr   EPSTATUS

                  bra   FinGetStatus

No_StatEndp       ldaa  #TXD0                   

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB

FinGetStatus      ldaa  #TXD0

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

EPSTATUS          inca

                  ldab  #BIT0

SigoRol           deca

                  beq   FinRol

                  lslb

                  bra   SigoRol

FinRol            stab  Aux                  guardo el bit a Activar

                  ldaa  stalld

                  bita  Aux

                  bne   SeteaBit

                  clrb

                  bra   EnviaBit

SeteaBit          ldab  #1

EnviaBit          ldaa  #TXD0

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

****************************

* Rutina SET_CONFIGURATION *

****************************

SetConfig         ldx   #usb_buf

                  ldaa  2,X

                  staa  usb_cfg                 leo configuracion a activar y guardo

                  tsta                          si es 0 , desconfiguro USB

                  beq   DescConf

                  clr   dtapid                  borro variables de estado

                  clr   stalld

                  ldaa  #TXC1                   flush endp 1

                  ldab  #FLUSH

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #EPC1

                  ldab  #EP_EN+1                habilito endp 1

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #RXC1

                  ldab  #FLUSH

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #EPC2                   habilito endp 2

                  ldab  #EP_EN+2

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #RXC1

                  ldab  #RX_EN

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

* desconfigura el dispositivo

DescConf          ldaa  #EPC1                   disable del EP1   

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #EPC2                   disable del EP2

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

**********************

* Rutina SET_FEATURE *

**********************

SetFeature        ldx   #usb_buf

                  ldaa  0,X

                  anda  #$03

                  cmpa  #2

                  bne   FinSetFeat

* ENDPOINT

                  ldaa  4,X                     leo numero de endpoint

                  anda  #$0F

                  cmpa  #0

                  bne   No_End02

                  bset  stalld BIT0             endp 0 

                  bra   FinSetFeat

No_End02          cmpa  #1

                  bne   No_End12

                  bset  stalld BIT1             endp 1

                  ldaa  #EPC1                   activo stall

                  ldab  #STALL

                  jsr   SeteaBitUSB

                  bra   FinSetFeat

No_End12          cmpa  #2

                  bne   FinSetFeat

                  bset  stalld BIT2             endp 2

                  ldaa  #EPC2                   activo stall

                  ldab  #STALL

                  jsr   SeteaBitUSB

FinSetFeat        rts

********************

* Stall endpoint 0 *

********************

StallEndp0        ldaa  #EPC0

                  ldab  #STALL                   

                  jsr   SeteaBitUSB

                  rts

**************************************

* Rutina de recepcion del endpoint 0 *

**************************************

Rx_0              ldaa  #RXS0

                  jsr   LeeUSB                  leo status end0

* es setup packet? 

                  bita  #SETUP_R

                  bne   Setup

                  jmp   No_Setup

* Es Setup Packet

Setup             ldx   #usb_buf

CargoUsbBuf       ldaa  #RXD0                   paso el FIFO de endp 0 a buffer de recepcion

                  jsr   LeeUSB

                  staa  0,X

                  inx

                  cpx   #usb_buf+8

                  bne   CargoUsbBuf

                  ldaa  #RXC0                   flush del endp0

                  ldab  #FLUSH

                  jsr   EscribeUSB

                  jsr   FlushTX0

                  ldaa  #EPC0                  desactivo stall en endp0

                  ldab  #STALL

                  jsr   BorraBitUSB

                  ldx   #usb_buf

                  ldaa  0,X                    Decodifico Tipo de Request

                  anda  #$60

                  bne   NoSoport               A=0?

* Standard Request

                  ldaa  1,X

                  cmpa  #CLEAR_FEATURE

                  bne   NoClrFeat

                  jsr   ClearFeature

                  bra   ContRequest

NoClrFeat         cmpa  #GET_CONFIG

                  bne   NoGetConf

                  ldaa  #TXD0

                  ldab  usb_cfg

                  jsr   EscribeUSB

                  bra   ContRequest

NoGetConf         cmpa  #GET_DESCRIPTOR

                  bne   NoGetDesc

                  jsr   GetDescriptor

                  bra   ContRequest

NoGetDesc         cmpa  #GET_INTERFACE

                  bne   NoGetInterf

                  ldaa  #TXD0                   devuelvo interface = 0

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB

                  bra   ContRequest

NoGetInterf       cmpa  #GET_STATUS

                  bne   NoGetStat

                  jsr   GetStatus

                  bra   ContRequest

NoGetStat         cmpa  #SET_ADDRESS

                  bne   NoSetAddr

                  ldaa  2,X                     leo direccion asignada

                  oraa  #AD_EN

                  staa  setaddr                 y la guardo en variable

                  bra   ContRequest

NoSetAddr         cmpa  #SET_CONFIG

                  bne   NoSetConf

                  jsr   SetConfig

                  bra   ContRequest

NoSetConf         cmpa  #SET_FEATURE

                  bne   NoSetFeat

                  jsr   SetFeature 

                  bra   ContRequest

NoSetFeat         cmpa  #SET_INTERFACE

                  bne   NoSoport

                  tst   2,X                     

                  bne   FinSetInterf

                  jsr   StallEndp0              stall endp0

FinSetInterf      bra   ContRequest

NoSoport          jsr   StallEndp0

ContRequest       ldaa  #TXC0

                  ldab  #TX_TOGL+TX_EN

                  jsr   EscribeUSB

                  bclr  dtapid TGL0PID           

                  rts

*****

* No es Setup , es OUT

No_Setup          ldaa  status

                  bita  #MLTIPKT

                  beq   NO_MLTPKT

                  jsr   ClrMultiPKT

                  jsr   FlushTX0

NO_MLTPKT         jsr   EnableRX0

                  rts

**************************************** 

* Rutina de transmision del endpoint 0 *

****************************************

Tx_0              ldaa  #TXS0

                  jsr   LeeUSB

                  staa  txstat                  leo status

                  bita  #TX_DONE                termino la transmision?

                  beq   TX_NoCompl              no ,salgo

* Fin de transmision

                  jsr   FlushTX0                flush de endp 0

                  ldaa  txstat                  hubo acknowledge?

                  bita  #ACK_STAT

                  beq   ACK_NoRec               no,salgo

                  ldaa  status                  bit del multipacket esta activo?

                  bita  #MLTIPKT

                  beq   NoMultiPckt

* Multi Packet activo , sigo enviando datos

                  ldy   #8                      envio 8 bytes mas

SigoTx0           jsr   mlti_pkt

                  dey

                  bne   SigoTx0

                  clrb                         elijo proximo PID(data0 -data1)

                  ldaa  dtapid

                  bita  #TGL0PID

                  beq   NoTX0PID

                  orab  #TX_TOGL

NoTX0PID          ldaa  #TXC0

                  orab  #TX_EN

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  dtapid

                  eora  #TGL0PID

                  staa  dtapid

                  bra   TX_NoCompl              voy al final

* No es multi packet

NoMultiPckt       tst   setaddr                 compruebo variable de direccion del 

                  beq   Adress0                 disp USB , si no es 0 voy a setearla

                  ldaa  #FAR                    setea direccion asignada en reg. FAR

                  ldab  setaddr

                  jsr   EscribeUSB

                  clr   setaddr                 borro variable direccion

Adress0           jsr   EnableRX0               rehabilito endp0

                  bra   TX_NoCompl

ACK_NoRec         jsr   ClrMultiPKT             salgo de multipacket

                  jsr   EnableRX0               rehabilito endp0

TX_NoCompl        rts

*************

* ClrMulTiPkt

*

* Sale del modo multi packet

****************

ClrMultiPKT       bclr  status GETDESC

                  bclr  status GETRPRT

                  bclr  status MLTIPKT

                  rts

************

* Reinicia el RX0 (endpoint0)

************

EnableRX0         ldaa  #RXC0

                  ldab  #RX_EN

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

*********

* FLUSH DEL TX0

********

FlushTX0          ldaa  #TXC0

                  ldab  #FLUSH

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

**********************************

* Rutina para NAK del endpoint 0 *

**********************************

Onak0             ldaa  status

                  bita  #MLTIPKT

                  beq   FinOnak0

                  jsr   ClrMultiPKT

                  jsr   FlushTX0

                  jsr   EnableRX0

FinOnak0          rts

*****************************

* Rutina de los eventos ALT *

*****************************

UsbAlt            ldaa  #ALTEV

                  jsr   LeeUSB

                  bita  #RESET_A

                  beq   NoResetA

* Eventos de Reset

                  ldaa  #NFSR

                  ldab  #RST_ST

                  jsr   EscribeUSB              entra en estado reset

                  ldaa  #FAR

                  ldab  #AD_EN+0                  

                  jsr   EscribeUSB              adress default

                  ldaa  #EPC0

                  clrb

                  jsr   EscribeUSB              borro EPC0

                  jsr   FlushTX0                flush y disable TX0

                  jsr   EnableRX0               Reinicio RX0    

EventResume       ldaa  #ALTMSK

                  ldab  #SD3+RESET_A            seteo mascara normal          

                  jsr   EscribeUSB              adress default

                  ldaa  #NFSR

                  ldab  #OPR_ST

                  jsr   EscribeUSB              voy a operacion normal

                  bra   FinAltUsb

* Eventos de Resume

NoResetA          bita  #RESUME_A

                  beq   NoResumeA

                  bra   EventResume

NoResumeA         bita  #SD3

                  beq   FinAltUsb

* Evento suspend

                  ldaa  #ALTMSK

                  ldab  #RESUME_A+RESET_A       seteo mascara de modo suspend

                  jsr   EscribeUSB              adress default

                  ldaa  #NFSR

                  ldab  #SUS_ST

                  jsr   EscribeUSB              voy a modo suspend

FinAltUsb         rts

************************************************************

* Rutina de transmision de transmision FIFO 1 (endpoint 1) *

************************************************************

Tx_1              ldaa  #TXS1                   leo status del endp 1

                  jsr   LeeUSB

                  bita  #ACK_STAT               hubo ACKNOWLEDGE?

                  beq   FinTX1                  no, salgo

                  bita  #TX_DONE                termino la transmision?

                  beq   FinTX1                  no, salgo

                  ldaa  dtapid                  guardo proximo PID (data0 - data1)

                  eora  #TGL1PID

                  staa  dtapid

FinTX1            rts

************************************

* Rutina para transmitir los datos *

*                                  *

* Trasmito 4 bytes                 *

************************************

Transmite         ldaa  #TXD1                   cargo el estado del dispositivo

                  ldab  Estado                  0 = esperando sincronismo , 1=tomando taras , 2=pesando

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #TXD1                   cargo la medicion realizada

                  ldab  Medicion

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #TXD1                   cargo el sensor que ingreso

                  ldab  Sensor

                  jsr   EscribeUSB

                  ldaa  #TXD1                   cargo la salida abierta

                  ldab  Salida

                  jsr   EscribeUSB

* Busco el PID y enciendo Endpoint (elijo data0 o data1)

                  clrb

                  ldaa  dtapid

                  bita  #TGL1PID

                  beq   NoTX1PID

                  orab  #TX_TOGL

NoTX1PID          ldaa  #TXC1

                  orab  #TX_LAST+TX_EN

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

***********************************************

* Rutina de recepcion del FIFO 1 (endpoint 2) *

***********************************************

Rx_1              ldaa  #RXS1                   leo registro de status de endp 2

                  jsr   LeeUSB

                  bita  #SETUP_R                es SETUP ? si , salgo

                  bne   FinRX1

                  bita  #RX_ERR                 hay error? si ,voy a leer buffer

                  beq   Rx1_OK

                  ldaa  #RXC1                   hubo error

                  ldab  #FLUSH                  flush del endp 2

                  jsr   EscribeUSB

                  bra   FinRX1

Rx1_OK            ldx   #BufferRx

CargoBufRx        ldaa  #RXD1                   leo el FIFO de endp 2            

                  jsr   LeeUSB                  y lo paso al buffer de recepcion

                  staa  0,X

                  inx

                  cpx   #BufferRx+16

                  bne   CargoBufRx

                  ldx   #BufferRx

                  ldaa  0,X                     leo byte 0 del buffer (comando)

                  cmpa  #1

                  bne   NoCmd1

* Comando 1 = Pesar

                  inc   Global                  activo los flags , cuando vuelva al 

                  inc   Estatico                principal va a pesar

                  bra   FinRX1

* Comando 2 = Actualizar tabla de salidas

NoCmd1            cmpa  #2                      

                  bne   NoCmd2

                  bsr   CopiaRutina             copio la rutina en RAM

                  inx                           apunto al primer dato

                  ldy   #TablaSal               paso los datos en buffer RX

LoopTabla         ldaa  0,X                     a la EEPROM (la rutina de

                  jsr   RutinaEnRam             grabacion se ejecuta en RAM)

                  inx

                  iny

                  cpx   #BufferRx+9

                  bne   LoopTabla

                  bra   FinRX1

* Comando 3 = Tomar taras otra vez

NoCmd2            cmpa  #3

                  bne   FinRX1

                  clr   Estado                  Vuelve a tomar taras(cuando vuelve)

FinRX1            ldaa  #RXC1                   rehabilito endp 2

                  ldab  #RX_EN

                  jsr   EscribeUSB

                  rts

*******************************************************************

* Rutina para grabar pasar de EEPROM a RAM la rutina de grabacion

* de la tabla de limites , ya que no puede hacerse desde EEPROM .

*******************************************************************

CopiaRutina       pshx

                  ldx   #ByteProg

                  ldy   #RutinaEnRam

Cpyloop           ldab  0,X

                  stab  0,Y

                  inx

                  iny

                  cpx   #Endprg+1

                  bne   Cpyloop

                  pulx

                  rts

***********************************                                    

* Rutina de Interrupcion del 9603 *

***********************************

UsbIsr            ldx   #REGBASE

                  ldaa  #MAEV

                  jsr   LeeUSB

                  bset  PORTA,X BIT6               Led USB ON

                  bita  #NAK

                  beq   No_NAK     

                  bra   EventNAK

No_NAK            bita  #RX_EV

                  beq   No_RX_EV   

                  bra   EventRX

No_RX_EV          bita  #TX_EV

                  beq   No_TX_EV   

                  bra   EventTX

No_TX_EV          bita  #ALT

                  beq   No_ALT

                  jsr   UsbAlt

No_ALT            bra   FinUsbIsr

** Eventos de recepcion

EventRX           ldaa  #RXEV

                  jsr   LeeUSB

                  bita  #RXFIFO0

                  beq   No_RXFIFO0   

                  jsr   Rx_0                    endpoint 0

                  bra   FinUsbIsr

No_RXFIFO0        bita  #RXFIFO1

                  beq   No_RXFIFO1

                  jsr   Rx_1                    endpoint 2

No_RXFIFO1        bra   FinUsbIsr

** Fin Eventos de recepcion

** Eventos de transmision

EventTX           ldaa  #TXEV

                  jsr   LeeUSB

                  bita  #TXFIFO0

                  beq   No_TXFIFO0   

                  jsr   Tx_0                    endpoint 0

                  bra   FinUsbIsr

No_TXFIFO0        bita  #TXFIFO1

                  beq   No_TXFIFO1

                  jsr   Tx_1                    FIFOTX 1 endpoint 1

No_TXFIFO1        bra   FinUsbIsr

** Fin Eventos de transmision

** Eventos NAK

EventNAK          ldaa  #NAKEV

                  jsr   LeeUSB

                  bita  #NAK_O0

                  beq   FinUsbIsr

                  jsr   Onak0                   endpoint 0

** Fin Eventos NAK

FinUsbIsr         bclr  PORTA,X BIT6            Led USB OFF

                  rti

***************************

* Interrupcion del sensor *

***************************

SensorIsr         ldx   #REGBASE

                  ldaa  #PLATILLO               guardo el tipo de sensor = platillo

                  staa  Sensor

                  ldaa  #$80                    cambio valor de Global

                  staa  Global

                  inc   Punt_taras              incremento puntero

                  brclr PORTA,X BIT1 NoIndice   el indice esta presente?

                  ldaa  Sensor                  lo agrego a Sensor

                  oraa  #INDICE

                  staa  Sensor

                  clr   Punt_taras              si esta el indice ,borro el puntero a taras

NoIndice          ldaa  #%00000001              borro flag de int

                  staa  TFLG1,X

                  rti

****************************************

* Rutina Pesar                         *   

*                                      *

* Realiza el promedio de 60 mediciones *

****************************************

Pesar             ldx   #REGBASE

                  ldy   #0

                  ldaa  #15

SigoMidiendo      ldab  #4                      Empiezo medicion

                  stab  ADCTL,X

LoopAD            brclr ADCTL,X BIT7 LoopAD     64 micro seg / 4 conversiones

                  ldab  ADR1,X

                  aby

                  ldab  ADR2,X

                  aby

                  ldab  ADR3,X

                  aby

                  ldab  ADR4,X

                  aby                           acumulo en Y

                  pshx                          delay 1 ms

                  ldx   #ms1

Delay_1ms         dex

                  bne   Delay_1ms

                  pulx

                  deca

                  tsta

                  bne   SigoMidiendo

                  xgdy                          divido por 60 

                  ldx   #60

                  idiv

                  xgdx

                  stab  Medicion

                  rts

*******************

* DATOS EN EEPROM *

*******************

****************

* DESCRIPTORES *

****************

DEV_DESC          db     DEV_LENGTH             largo del descriptor

                  db     DEVICE                 tipo DEVICE      

                  dw     $0001                  revision de la norma USB

                  db     0                      device class              

                  db     0                      device subclass           

                  db     0                      device protocol           

                  db     8                      max packet size           

                  dw     $700C                  vendor ID      

                  dw     $0000                  product ID     

                  dw     $0001                  revision ID    

                  db     0                      index of manuf. string    

                  db     4                      index of prod.  string    

                  db     0                      index of ser. # string    

                  db     1                      numero de configuraciones

CFG_DESC          db     CFG_LENGTH             largo del descrip

                  db     CONFIGURATION          CONFIGURATION descriptor  

                  dw     $2000                  largo total de los bytes returnados(32)     

                  db     1                      numero de interfaces      

                  db     1                      numero de esta configuracion

                  db     0                      index del string

                  db     $40                    attr.: self powered       

                  db     0                      max consumo (0 mA)        

InterfDesc        db     INT_LENGTH            largo del descrip

                  db     INTERFACE             INTERFACE descriptor      

                  db     0                     numero de interface 

                  db     0                     seteo alternativo

                  db     2                     # de endpoints

                  db     $FF                   interface class           

                  db     1                     interface subclass        

                  db     $FF                   interface protocol        

                  db     0                     index del intf. string     

EndPointDesc1     db     END_LENGTH            largo del descrip

                  db     ENDPOINT              ENDPOINT descriptor       

                  db     $81                   direccion (IN) Endpoint 1   

                  db     3                     atributos  (INTERRUPT)   

                  dw     $0800                 max packet size (8)      

                  db     $64                   intervalo (100 ms)             

EndPointDesc2     db     END_LENGTH            largo del descrip

                  db     ENDPOINT              ENDPOINT descriptor       

                  db     $02                   direccion (OUT) Endpoint 2

                  db     3                     atributos  (INTERRUPT)   

                  dw     $1000                 max packet size (16)      

                  db     $64                   intervalo (100 ms)             

CFG_DESC_SIZE     EQU    * - CFG_DESC          tamano del conf descriptor

* Descriptor string del producto

STRING_DESC       db     4                     array LANGID 

                  db     3                     (Ingles)

                  db     9

                  db     4

StringProd        db     24                    Tama¤o (24 bytes) 

                  db     3                     Tipo string 

                  db     'B'

                  db     0

                  db     'a'

                  db     0

                  db     'l'

                  db     0

                  db     'a'

                  db     0

                  db     'n'

                  db     0

                  db     'z'

                  db     0

                  db     'a'

                  db     0

                  db     ' '

                  db     0

                  db     'U'

                  db     0

                  db     'S'

                  db     0

                  db     'B'

                  db     0

**************************************************************************************

* Rutina de programacion EEPROM , recibe en A el byte a grabar y en Y la direccion

* !Ojo , se copia en RAM y se ejecuta desde ahi!

* Esta rutina es un dato mas *

**********************************

ByteProg          pshx

                  ldx   #REGBASE

                  ldab  #$16

                  stab  PPROG,X

                  stab  0,Y

                  ldab  #$17

                  stab  PPROG,X

                  bsr   dly10

                  clr   PPROG,X

                  ldab  #$02

                  stab  PPROG,X

                  staa  0,Y

                  ldab  #$03

                  stab  PPROG,X

                  bsr   dly10

                  clr   PPROG,X

                  pulx

                  rts

*******************************

dly10             pshx

                  ldx   #ms10

loop10            dex

                  bne   loop10

                  pulx

Endprg            rts

*******************************

********************

* Tabla de limites *

********************

TablaSal           RMB   8                      son 8 bytes para los limites

****************************

* Vectores de Interrupcion *

****************************

                  ORG   $FFEA                   Vector del input capture 3 

                  dw    SensorIsr               para sensor platillo

                  ORG   $FFF2                   Vector del pin IRQ para 

                  dw    UsbIsr                  controlador USB9603

                  ORG   $FFF8                   Vectores de Reset

                  dw    EEPROM                  Reset por codigo ilegal

                  dw    EEPROM                  Reset por COP

                  dw    EEPROM                  Reset por falla de clock

                  dw    EEPROM                  Reset normal

Fichier de definitions USB: usb.def

**********************************************************************

* Archivo de definiciones de registros del 9603                      *

**********************************************************************

MCNTRL      EQU       $00                 /*Main control register   */

CCONF       EQU       $01                 /*Clk. config. register   */

TCR         EQU       $02                 /*Xcvr config. register   */

RID         EQU       $03                 /*Rev. ID      register   */

FAR         EQU       $04                 /*Func address register   */

NFSR        EQU       $05                 /*Node func st register   */

MAEV        EQU       $06                 /*Main event   register   */

MAMSK       EQU       $07                 /*Main mask    register   */

ALTEV       EQU       $08                 /*Alt. event   register   */

ALTMSK      EQU       $09                 /*ALT  mask    register   */

TXEV        EQU       $0A                 /*TX   event   register   */

TXMSK       EQU       $0B                 /*TX   mask    register   */

RXEV        EQU       $0C                 /*RX   event   register   */

RXMSK       EQU       $0D                 /*RX   mask    register   */

NAKEV       EQU       $0E                 /*NAK  event   register   */

NAKMSK      EQU       $0F                 /*NAK  mask    register   */

FWEV        EQU       $10                 /*FIFO warning register   */

FWMSK       EQU       $11                 /*FIFO warning mask       */

FNH         EQU       $12                 /*Frame nbr hi register   */

FNL         EQU       $13                 /*Frame nbr lo register   */

DMACNTRL    EQU       $14                 /*DMA  control register   */

DMAEV       EQU       $15                 /*DMA event register      */

DMAMSK      EQU       $16                 /*DMA Mask register       */

MIR         EQU       $17                 /*mirror register         */

DMACNT      EQU       $18                 /*DMA Count register      */

DMAERR      EQU       $19                 /*DMA Error register      */

WKUP        EQU       $1B                 /*Wakeup register         */

EPC0        EQU       $20                 /*Endpoint0    register   */

TXD0        EQU       $21                 /*TX   data    register 0 */

TXS0        EQU       $22                 /*TX   status  register 0 */

TXC0        EQU       $23                 /*TX   command register 0 */

RXD0        EQU       $25                 /*RX   data    register 0 */

RXS0        EQU       $26                 /*RX   status  register 0 */

RXC0        EQU       $27                 /*RX   command register 0 */

EPC1        EQU       $28                 /*Endpoint1    register   */

TXD1        EQU       $29                 /*TX   data    register 1 */

TXS1        EQU       $2A                 /*TX   status  register 1 */

TXC1        EQU       $2B                 /*TX   command register 1 */

EPC2        EQU       $2C                 /*Endpoint2    register   */

RXD1        EQU       $2D                 /*RX   data    register 1 */

RXS1        EQU       $2E                 /*RX   status  register 1 */

RXC1        EQU       $2F                 /*RX   command register 1 */

EPC3        EQU       $30                 /*Endpoint3    register   */

TXD2        EQU       $31                 /*TX   data    register 2 */

TXS2        EQU       $32                 /*TX   status  register 2 */

TXC2        EQU       $33                 /*TX   command register 2 */

EPC4        EQU       $34                 /*Endpoint4    register   */

RXD2        EQU       $35                 /*RX   data    register 2 */

RXS2        EQU       $36                 /*RX   status  register 2 */

RXC2        EQU       $37                 /*RX   command register 2 */

EPC5        EQU       $38                 /*Endpoint5    register   */

TXD3        EQU       $39                 /*TX   data    register 3 */

TXS3        EQU       $3A                 /*TX   status  register 3 */

TXC3        EQU       $3B                 /*TX   command register 3 */

EPC6        EQU       $3C                 /*Endpoint6    register   */

RXD3        EQU       $3D                 /*RX   data    register 3 */

RXS3        EQU       $3E                 /*RX   status  register 3 */

RXC3        EQU       $3F                 /*RX   command register 3 */

* MCNTRL bits ********************************************************/

SRST        EQU       $01                 /*software reset          */

DBG         EQU       $02                 /*debug mode              */

VGE         EQU       $04                 /*voltage regulator enable*/

NAT         EQU       $08                 /*node attached           */

INT_DIS     EQU       $00                 /*interrupts disabled     */

INT_L_O     EQU       $40                 /*act lo ints, open drain */

INT_H_P     EQU       $80                 /*act hi ints, push pull  */

INT_L_P     EQU       $C0                 /*act lo ints, push pull  */

* CCONF  bits ********************************************************/

CODIS       EQU       $80                 /*disable clock output    */

* FAR    bits ********************************************************/

AD_EN       EQU       $80                 /*address enable          */

* EPCX   bits ********************************************************/

DEF         EQU       $40                 /*force def. adr (0 only) */

STALL       EQU       $80                 /*force stall handshakes  */

ISO         EQU       $20                 /*set for isochr. (1-3)   */

EP_EN       EQU       $10                 /*enables endpt.  (1-3)   */

* NFSR   bits ********************************************************/

RST_ST      EQU       $00                 /*reset       state       */

RSM_ST      EQU       $01                 /*resume      state       */

OPR_ST      EQU       $02                 /*operational state       */

SUS_ST      EQU       $03                 /*suspend     state       */

* MAEV, MAMSK bits ***************************************************/

WARN        EQU       $01                 /*warning bit has been set*/

ALT         EQU       $02                 /*alternate event         */

TX_EV       EQU       $04                 /*transmit event          */

FRAME       EQU       $08                 /*SOF packet received     */

NAK         EQU       $10                 /*NAK event               */

ULD         EQU       $20                 /*unlock locked detected  */

RX_EV       EQU       $40                 /*receive event           */

INTR_E      EQU       $80                 /*master interrupt enable */

* ALTEV, ALTMSK bits *************************************************/

EOP         EQU       $08                 /*end of packet           */

SD3         EQU       $10                 /*3 ms suspend            */

SD5         EQU       $20                 /*5 ms suspend            */

RESET_A     EQU       $40                 /*reset  detected         */

RESUME_A    EQU       $80                 /*resume detected         */

* TXEV, TXMSK bits ***************************************************/

TXFIFO0     EQU       $01                 /*TX_DONE, FIFO 0         */

TXFIFO1     EQU       $02                 /*TX_DONE, FIFO 1         */

TXFIFO2     EQU       $04                 /*TX_DONE, FIFO 2         */

TXFIFO3     EQU       $08                 /*TX_DONE, FIFO 3         */

TXUDRN0     EQU       $10                 /*TX_URUN, FIFO 0         */

TXUDRN1     EQU       $20                 /*TX_URUN, FIFO 1         */

TXUDRN2     EQU       $40                 /*TX_URUN, FIFO 2         */

TXUDRN3     EQU       $80                 /*TX_URUN, FIFO 3         */

* RXEV, RXMSK bits ***************************************************/

RXFIFO0     EQU       $01                 /*RX_DONE, FIFO 0         */

RXFIFO1     EQU       $02                 /*RX_DONE, FIFO 1         */

RXFIFO2     EQU       $04                 /*RX_DONE, FIFO 2         */

RXFIFO3     EQU       $08                 /*RX_DONE, FIFO 3         */

RXOVRN0     EQU       $10                 /*RX_OVRN, FIFO 0         */

RXOVRN1     EQU       $20                 /*RX_OVRN, FIFO 1         */

RXOVRN2     EQU       $40                 /*RX_OVRN, FIFO 2         */

RXOVRN3     EQU       $80                 /*RX_OVRN, FIFO 3         */

* NAKEV, NAKMSK bits *************************************************/

NAK_I0      EQU       $01                 /*IN  NAK, FIFO 0         */

NAK_I1      EQU       $02                 /*IN  NAK, FIFO 1         */

NAK_I2      EQU       $04                 /*IN  NAK, FIFO 2         */

NAK_I3      EQU       $08                 /*IN  NAK, FIFO 3         */

NAK_O0      EQU       $10                 /*OUT NAK, FIFO 0         */

NAK_O1      EQU       $20                 /*OUT NAK, FIFO 1         */

NAK_O2      EQU       $40                 /*OUT NAK, FIFO 2         */

NAK_O3      EQU       $80                 /*OUT NAK, FIFO 3         */

* TXCx   bits ********************************************************/

TX_EN       EQU       $01                 /*transmit enable         */

TX_LAST     EQU       $02                 /*last data in FIFO       */

TX_TOGL     EQU       $04                 /*specifies PID used      */

FLUSH       EQU       $08                 /*flushes all FIFO data   */

IGN_IN      EQU       $10                 /*ignore in  tokens       */

* TXS0   bits ********************************************************/

TX_DONE     EQU       $20                 /*transmit done           */

ACK_STAT    EQU       $40                 /*ack status of xmission  */

* RXC0   bits ********************************************************/

RX_EN       EQU       $01                 /*receive  enable         */

IGN_OUT     EQU       $02                 /*ignore out tokens       */

IGN_SETUP   EQU       $04                 /*ignore setup tokens     */

* RXS0   bits ********************************************************/

RX_LAST     EQU       $10                 /*indicates RCOUNT valid  */

RX_TOGL     EQU       $20                 /*last pkt was DATA1 PID  */

SETUP_R     EQU       $40                 /*setup packet received   */

RX_ERR      EQU       $80                 /*last packet had an error*/

* WKUP   bits ********************************************************/

PNDUSB      EQU       $01                 /* Pending USB WakeUp    */

PNDUC       EQU       $02                 /* Pending uC WakeUp      */

ENUSB       EQU       $04                 /* Enable USB             */

ENUC        EQU       $08                 /* Enable Microcontroller */

WKMODE      EQU       $20                 /* Wake Up Mode           */

HOS         EQU       $40                 /* Halt On Suspend        */

FHT         EQU       $80                 /* Force Halt             */

USBREAD     EQU       $00                 /*reads data at spec. addr*/

USBWRITE    EQU       $80                 /*write selected register */

USBBURST    EQU       $C0                 /*burst write             */

********************

* Definiciones USB *

********************

USB_DEFAULT             EQU   $00              /* No descriptor read*/

USB_DESCRIPTOR_READ     EQU   $01    /* Descriptor read, Addr not assigned*/

USB_ADDRESS_ASSIGNED    EQU   $02    /* Descriptor Read, Addr assigned*/

USB_CONFIGURED          EQU   $03

*GLOBAL STATUS VALUES*/

STD_COMMAND             EQU   $00

SETUP_COMMAND_PHASE     EQU   $40

FUNCTION_ERROR          EQU   $7F    /* Used when we are stalling the function EP0 */

HUB_ERROR               EQU   $FF    /* Used when we are stalling the HUB EP0 */

*1.0 Request Values*/

GET_STATUS              EQU   $00

CLEAR_FEATURE           EQU   $01

SET_FEATURE             EQU   $03

SET_ADDRESS             EQU   $05

GET_DESCRIPTOR          EQU   $06

SET_DESCRIPTOR          EQU   $07

GET_CONFIG              EQU   $08

SET_CONFIG              EQU   $09

GET_INTERFACE           EQU   $0A

SET_INTERFACE           EQU   $0B

SYNCH_FRAME             EQU   $0C

*HID Request Values*/

GET_REPORT              EQU   $01

GET_IDLE                EQU   $02

GET_PROTOCOL            EQU   $03

SET_REPORT              EQU   $09

SET_IDLE                EQU   $0A

SET_PROTOCOL            EQU   $0B

* Descriptor Types*/

DEVICE                  EQU   $01

CONFIGURATION           EQU   $02

XSTRING                 EQU   $03

INTERFACE               EQU   $04

ENDPOINT                EQU   $05

HID                     EQU   $21

HIDREPORT               EQU   $22

HIDPHYSICAL             EQU   $23

*Lengths of various descriptor segments*/

DEV_LENGTH              EQU   18      /*length of device desc.  */

CFG_LENGTH              EQU   9       /*length of cfg. desc. seg*/

INT_LENGTH              EQU   9       /*length of int. desc. seg*/

HID_LENGTH              EQU   9       /*length of HID  desc. seg*/

END_LENGTH              EQU   7       /*length of end. desc. seg*/

*Class codes*/

HIDCLASS                EQU   $03

NOSUBCLASS              EQU   $00

BOOTSUBCLASS            EQU   $01

VENDORSPEC              EQU   $FF

*Recipient Selectors/Masks*/

RECIPIENT_MASK          EQU   $1F

DEVICE_RECIPIENT        EQU   $00

INTERFACE_RECIPIENT     EQU   $01

ENDPOINT_RECIPIENT      EQU   $02

OTHER_RECIPIENT         EQU   $03

*Feature Selectors*/

DEVICE_REMOTE_WAKEUP    EQU   $01

ENDPOINT_STALL          EQU   $00

* Definiciones de Bits

BIT0                    EQU   $01

BIT1                    EQU   $02

BIT2                    EQU   $04

BIT3                    EQU   $08

BIT4                    EQU   $10

BIT5                    EQU   $20

BIT6                    EQU   $40

BIT7                    EQU   $80

* Definiciones de bits para variable status  *********/

RPTBUSY                 EQU   BIT1        *set when report  changes*/

RPTCHNG                 EQU   BIT2        *set for HID data changes*/

DEBUG                   EQU   BIT3        *set when host listening */

MLTIPKT                 EQU   BIT4        *set for multi-packet ops*/

GETDESC                 EQU   BIT5        *set for get_descr. req. */

GETRPRT                 EQU   BIT6        *set for get_report req. */

USB_CMD                 EQU   BIT7        *set when doing usb cmd  */

*                                         *sequence is underway    */

* Definiciones de bits para variable dtapid  *********/

TGL0PID                 EQU   BIT0        *tracks NEXT data PID    */

TGL1PID                 EQU   BIT1        *tracks NEXT data PID    */

TGL2PID                 EQU   BIT2        *tracks NEXT data PID    */

TGL3PID                 EQU   BIT3        *tracks NEXT data PID    */

*******************

* Mapa de memoria

RAM               EQU         $0000

FIN_RAM           EQU         $00FF

REGBASE           EQU         $1000

EEPROM            EQU         $F800

Fichier de definitions du HC11: hc11e2.def

*************************

* Registros del HC11E2/9*

*************************

PORTA        EQU      $0

PIOC         EQU      $2

PORTC        EQU      $3

PORTB        EQU      $4

PORTCL       EQU      $5

DDRC         EQU      $7

PORTD        EQU      $8

DDRD         EQU      $9

PORTE        EQU      $A

CFORC        EQU      $B

OC1M         EQU      $C

OC1D         EQU      $D

TCNT         EQU      $E

TIC1         EQU      $10

TIC2         EQU      $12

TIC3         EQU      $14

TOC1         EQU      $16

TOC2         EQU      $18

TOC3         EQU      $1A

TOC4         EQU      $1C

TI4O5        EQU      $1E

TCTL1        EQU      $20

TCTL2        EQU      $21

TMSK1        EQU      $22

TFLG1        EQU      $23

TMSK2        EQU      $24

TFLG2        EQU      $25

PACTL        EQU      $26

PACTN        EQU      $27

SPCR         EQU      $28

SPSR         EQU      $29

SPDR         EQU      $2A

BAUD         EQU      $2B

SCCR1        EQU      $2C

SCCR2        EQU      $2D

SCSR         EQU      $2E

SCDR         EQU      $2F

ADCTL        EQU      $30

ADR1         EQU      $31

ADR2         EQU      $32

ADR3         EQU      $33

ADR4         EQU      $34

BPROT        EQU      $35

EPROG        EQU      $36

OPTION       EQU      $39

COPRST       EQU      $3A 

PPROG        EQU      $3B

HPRIO        EQU      $3C

INIT         EQU      $3D

CONFIG       EQU      $3F

Annexe

Feuilles de données
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