Le Compilateur CCS

Le compilateur C de la société CCS (Custom Computer Services) est un compilateur C adapté aux
microcontréleurs PICs .l ne respecte pas complétement la norme ANSI, mais il apport des fonctionnalités
trés intéressantes.
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1.2. Création d’un nouveau projet : project /mew /PIC Wizard
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1.3. Choeix du dossier de travail et du nom du projet :
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1.4. Choix des parametres du projet :
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Cm-b‘mie.cl
#include "D:\Travail\Compteur binaire.h"

I

void main()
{

setup_adc_ports(NO_ANALOGS) ;
setup_adc(ADC_OFF);
setup_psp(PSP_DISABLED);
setup_spi(FALSE);

setup_timer_O(RTCC_INTERNAL |RTCC_DIV_1); ‘ ’
setup_timer_1(T1_DISABLED);
setup_timer_2(T2_DISABLED,®,1);

« 3 »




1.5, Saisie du programine :

BB pcw ¢ Compiter IDE
Fie Project Edt Options Compile View Tools Debug Help

Do HAed & Modwuw -~ S

: |
) M » = ®

3
&mpbubh&acl

#include "D:\Travail\Compteur binaire.h"
#use fast_io(a)

#use fast_io(b)

void main()

{ int i=9;

set_tris_a(®)
set_tris_b(1)
OUTPUT_A(i);
while(1)
{ if (input(pin_B))
{ For(i=1;i<=9;i++)
{ OUTPUT_A(i);
delay_nms(1000);
H

b
b
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1.6. Compilation : compile compile F9
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#include "D:\Travail\Compteur binaire.h"
#luse fast_io(a)

fluse fast_io(b)

void main()

{ int i~0;

set_tris_a(o);
set_tris_b(1);
OUTPUT_A(i);
while(1)
{ if (input(pin_BO))
{ For(i=1;i<~9;ie++)
{ OUTPUT_A(i);
delay _ms(1000);
b
H
b
H
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S:11 D:\Travad\Compteur binaire.c
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#tuse fas [@ CCsPCMC Compiter, Version 3.206 L
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set_tris
OUTPUT_A
while(1)
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Apres la compilation :
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Compteur binaice.c |
' #include “D:\Travail\Compteur binaire.h"
‘ #use fast_io(a)
#tuse fast_io(b)

void main()
{ int i~0;

‘ set_tris_a(o0)
set_tris_b(1)
 OUTPUT_A(i);
while(1)
| { if (input ()
| { For(i=1;i<=9;i+»)
{ OUTPUT_A(i);
delay_mns(1000);
>
H
b

C’est un message
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11:20 Undefined identifier pin B Compteur binsire

2* compilation apreés la correction des erreurs:
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Apres la compilation du fichier source comme illustré ci-dessous :
Apres la compilation du fichier source comme illustré ci-dessous :

Code source : mon_programme.C

.

Compilateur

v

Code objet : mon_programme. ASM

v

Editeur de liens

.

Programme exécutable : mon_programme. HEX

.

Lancement du programme
on obtient les fichiers suivants :




| e

Date do modfication
22/11/2006 18:52
2201172006 17:41
22{11/2006 19:04
, 22/11/2006 18:27
Buresu 1™ Comptowr binawe.cof 10Ko Fichier COF 22/11/2006 19:04
Y [ Comptews binaire, err 1Ko Fichier ERR 2201112006 19:04
ai ~ Compteur binare MG 1Ko  Fichier HEX 2211172006 19:04
Mes documents | [ Comptew binawe, 3Ko Fichier LST 22/11/2006 19:04
I Comptewr binare PIT 1Ko Fihier POT 22/11/2006 19:04
Comptewr binare.sta 1Ko Ficher STA 2241142006 19:04

Poute dotraval | | Comptew binare.tro 22/11/2006 19:04

Farvons 1éseau

Fichier hexa a
charger dansle PIC

Nom du fichies | [Comptou bnare = L owe |
Fichiors de type : ™ ~] Arendes |

Fichiers Description du contenu du fichier Fichiers Description du contenu du fichier

Extensions) (Extensions)
.C Fichier source en langage C.
H Entéte de définition des broches, Regis-
tres, Bits de Registres, Fonctions, et di-
rectives de pré-compilation.

Code objet (exécutable) téléchargé dans le uC

Montre l'organisation du programme sous forme
d'arbre (découpages en fonction) et I'utilisation de la
mémoire pour chaque fonction.

JPJT |Fichier de projet (pas obligatoire). Code machine + Informations de débugage

Fichier qui montre chaque ligne du code C Erreurs éventuelles rencontrées durant la compila-
et son code assembleur associé généré. tion.

.SYM |Indique la correspondance entre le nom
STA

T

des symboles (variables, bits, registres) et
leur adresses hexadécimale en mémoire.
Fichier statistique sur I'espace mémoire
occupé. etc.

Programmation en C - CCS PCWH

La programmation des microcontréleurs PIC avec PIC C Compiler PCWH nécessite la poursuite des
démarches progressives qu'il faut suivre pour élaborer un programme en C destiné pour des applications a
base de PIC.




Microcontroleur

1. Les Regles de bases :

+  Toutes instructions ou actions se terminent par un point virgule ;

+« Uneligne de commentaires doit commencer par [~ et se terminer par */ ou commence par // norme
C++.

* Unbloc dinstructions commence par { et se termine par} .

2. Les variables et les constantes :

2.1. Les constantes :

Les constantes n'existent pas, c'est-a-dire qu'il n'y a pas d'allocation memoire, mais on peut affecter
aun identificateur (Mom - Il ne doit pas dépasser 32 caractéres, sans accent)

Une valeur constante par linstruction #define.
Syntaxe :_ =< #define> <identificateur= <valeur= ;

Exemple :

#define P1 3.14;
2.1.1. Déclarations spécifiques au compilateur CCS:

o Fhitid=xy
o |d: identifiant (Mom d'un bit)
o X Nomdu variable ou d'une constante
o Y :position du bit

Exemple :
#hit RW =PORTA2
#bit BUZZER =PORTD,[



|#byte id = X

o ld: identifiant
o A valeur 8 bits

Exemple :

#hyte PORTA =5 { adresse du port A
#hyte PORTB =6 /l adresse du port B
#hyte PORTC =7 /l adresse duport C
#hyte PORTD =8 /l adresse du port D
#hyte PORTE =9 {l adresse du port

2.2. Les variables:
Les variables sont définies par gjgne ou non signeg,
Syntaxe: <=3Signed=<type=<identificateur1> ., <identificateurn=

I'identificateur : C'est le nom (il ne doit pas dépasser 32 caractéres sans accent) affecté ala
variable

le type il détermine la taille de la variable et les opérations pouvant étre effectuées. On peut
rajouter le mot signed devant le type de la variable, alors les variables deviennent signées

2.2.1Les types du compilateur CCS :

Type| Taille valeurs

Intl | 1 bit 00U 1

Int8 | 8 bits De 0x00 a 0xFF ou 0 a 255
Int16| 16 bits [De 0x0000 a OXFFFF ou 0a 655535
Int32| 32 bits | De 0x0000000 a 0xFFFFFFFF

char| 8 bits [De0 a255ouunelettreA..........Z
float| 32 bits Format flottant
short Meéme type que intl

int Méme type que int8

long Meéme type que intl6




Exemples :
IntA,B.C.D;

Char MESSAGE[10] ;

Les types signés

Far défaut, tous ces types de données sont signés, ils peuvent étre signés en rajoutant le mot
clé signed devant le type.

Exemple :

Signed int A ; /I Entier de type signé, de -128 a +127
Signed long NB:  // Entier de type signé, de -32768 a +32767
2.2.2 Les base du compilateur CCS :

. Le décimal : A=10;

. L'octale: A=012:

. L’hexadécimal A=0x0A :

. Le binaire A=0b00001010 ;

Le caractére : Exemple la lettre A code ASCI 65(Décimal) ou $41(Hexadécimal), peut s'écrire :
LETTRE=65 OQOu LETTRE=0x41 Ou LETTRE ='A
3. Les opérateurs du langage C :

Lors de son exécution, un programme est amené & effectuer des opérations gui peuvent &tre purement

arithmétiques, de comparaison, d'affectation, efc....

3.1. 1. opérateur d’affectation :

Type Symbole| Exemple
[Cperateur d'affectation = X=10_; ¥=a+Dh

L'opérande de gauche prend pour valeur ['opérande de droite.

3.2. Les opérateurs arithmétiques:

Type Symbole| Exemple

Addition + a=za+b x=5h+3
Soustraction - a=a-b,y=c-5§
Muoins unaire - a=-b
Multiplication * a=a*a b=y*§

Division ! c=9/b;d=a’b

Feste de la division entierg % r=at%b




3.3. Les opérateurs de comparaison ou relationnels :

Type |SymboleExemple
Egalite == a==h Cc==
Different I= cl=a
Superieur = a=b;8=a
Superieur ou egal == a==h;8==23
Inferieur = a=b;8=a
[nférieur ou égal == a==h B==2a

3.4. Les opérateurs logiques :

Type [Symbolg
Eflogique|  &&
Ou logigue Il

aon logique I

3.5. Les opérateurs binaires bit a bit :

Type SymboleExemple
Et binaire & x=v&z
Cu binaire | X=y|z
O exclusif E X=y*z
Complement a 1 ~ x=bh~z
Decalage de n bits a droite =E x=b==n

Decalage de n bits a gauche = x=b==n




4.1 .es structures répétitives.

Le langage "C" posséde des instructions permettant de répéter plusieurs fois une méme séguence en
fonction de certaines conditions.

4.1 Structure “while” : tant que ... faire ...

Avec ce type d'instruction le nombre de répétitions n'est pas défini et dépend du résultat du test effectué
sur la condition. Si cette derniére n'est jamais vérifiee, la séguence n'est pas exécutée.

while (int x!=0)

5 entre crochets tant que la variable entiére “x”

est differente de 0.

4.2 Structure “do ... while” : faire ... tant que...

Cette structure ressemble fortement 4 la précédente a la seule différence que la séquence a répéter est au
moins exécuter une fois méme si la condition n'est jamais vérifiée.

do {

}
while (int x!=0);
4.3 Structure “for” : Pour <variable> allant de =valeur initiale=a <valeur finale>
faire...

Cette instruction permet de répéter, un nombre de fois déferming, une méme séquence.

for (i=0;i<10;i++)
{
}

La structure précédente répéte 5 fois la suite d'instruction comprise entre crochets. La variable “i’ prendra
les valeurs successivesde - 0. 1.2 3 etd

4.4  Les structures alternatives.

Ces structures permettent d'exécuter des séquences différentes en fonction de certaines conditions.

4.5 Structure “if ... Else” : Si <condition> faire ... sinon faire ...

Avec cette structure on peut réaliser deux séquences différentes en fonction du résultat du test sur une
condition.

if (a<b) c=b-a;
else c=a-b;

La structure précédente affecte la valeur “b-a" & “c" si “a" est inférieur & “b" sinon “c" est affecté par la valeur
u L
a-b".




4.6 Structure “switch ... case”.

Cette structure remplace une suite de “if . glse if .. else” et permet une de réaliser différentes séquences
appropriées a la valeur de la variable testée.

switch (a)
{
case ‘1" : b=18;
case ‘2’ : b=8;
case ‘3’ : b=4;
case ‘4’ : b=2;
}

Dans la structure précédente ‘b=16" si “a=1". "b=8" si "a=4" eifc.

5. Les fonctions adaptées aux microcontroleurs PIC :

5.1.La gestion des entrées et des sorties :

Les fonctions suivantes permettent d'agir sur les ports d'entrées et de sorties :

. Qutput low ()

. Qutput_high().;

. Qutput bit (pin_xx, 0 ou1);

i Input (pin_xx) ;

. Output _x (valeur) ; I X : nom de portA...E

- Input x();

- Set_tris_x (valeur) ; I Valeur : définie la configuration de port (1 entrée et 0 sotie}
Exemples :

Lecture de la broche Rb4 -

X=input (pin..RB4) ;

Mised 1 de RAS:

output (pin_A4 1) ;

a4

output_high (pin_A4)

Configuration de port c_4 broches en entrées et 4 broches en sorties :

Set_trisc (0b11110000)

5.2.La gestion des temporisations :

Le compilateur intégre des fonctions trés pratique pour gérer les délais :

. delay_cycles (valeur) ; /f temporisation en NB de cycles
. delay_us (valeur) ; J/f temporisation en ps
. delay_ms (valeur) ; [/ temporisation en ms

Pour pouvoir utiliser ces fonctions, il faut indiquer la fréquence du Quartz de votre application, cette ligne
doit &fre définie au début du programme.

Exemples:

#use delay (clock=4000000); { quartz de 4 MHz
#use delay (clock = 20000000); //quartz en 20 MHz



5.3.La gestion de la liaison série :
Toutes les fonctions d'entrée et de sortie peuvent étre redirigées sur le port série du microcontréleur_ il suffit
d'ajouter la ligne ci-dessous pour configurer le port série :

#users232 (BAUD=9600, xmit=PIN_CB&, rcv=PIN_C7} //Cette ligne configure la liaison série de PIC
avec une vitesse de 9800 bauds.

Les fonctions suivantes utiliseront le port série comme moyenne de communication :

5 Erntf() ;
i Putc() ;
i getel);
g Kbhit() ;

Traduction d’un aleorithme en lancgace C :

1. Constantes et variableg

1.1. Déclaration de Constantes :

Algorithmique : Constante Nomconstante : [Type] = valeur

Syntaxe C : #define ID de la constante valeur

Exemple :
Affectation d'E/S de type bit - commande d'un moteur

#bit LIMIT =PORTC, 1;
#bit CLOCK =PORTD,3;
#bitF H =PORTCS5;

#bit ENABLE =PORTC,0;

1.2. Déclaration de variables:

Algorithmique : variable Nomvariable : [Type]

Exemples :
float VALEUR_CAN ; !l variable de type réel
int ETAT_RE[4]; { tableau de 4 éléments entier

char MESSAGE_NI1[10]; / chaine de 9 caractéres

2. Procédures et fonctions

La traduction d'une fonction ou procédure ou encore appelé sous-programme s'effectue ainsi :

2.1. Syntaxe:

{iNom de |la fonction :

/Description du rdle de la fonction :

{{Paramétres d'entrée : Noms et types des paramétres d'entrée

{{Paramétre de sortie : Mom et type du paramétre de sortie

Type de la variable de retour  nom de fonction (types nom des paramétres)



Type de la variable de retour nomde fonction (types nom des parameétres)

{
Instruction 1 ;

Instruction n ;
Return (valeur) ; // Valeur i renvoyer

A partir de ce syntaxe, on peut avoir plusieurs cas possibles comme :

2.2 . Une fonction sans parametres d’entrée et de sortie :

{MMom de la fonction :

{Description du rdle de la fonction :

[IParamétres d'entrée : Rien

[Paramétre de sortie : Rien
Void nom de fonction (Void)

{

Instruction 1 ;

Instruction n ;}

2.3. Une fonction avec des parametres d’entrée et sans parametre de
sortie :

/Nomde la fonction :

/IDescription du réle de la fonction :

/[IParamétres d'entrée - Noms et types des paramétres d'enirée

/[Paramétre de sortie - Rien

\old nom de fonction (fypes nom des paramétres)

Instruction 1 ;

Instruction n ;}

2.4.Une fonction avec des parametres d’entrée et un parametre de
sortie :

/iNom de la fonction :

HDescription du rdle de la fonction :

/{Paramétres d'entrée : Noms et types des paramétres d'entrée

/{Paramétre de sortie : Nom et type du paramétre de sortie

Type de la variable de retour  _nom de fonction (types nom des paramétres)




Instruction 1 ;

Instruction n ;
Return (valeur) ; /f Valeur a renvoyer }

2.5Une fonction d’interruption :

L'exécution d'une fonction d'interruption répond a un événement qui peut étre interne (périphérique -
CAN, TIMER, EEPROM, USART, 12C) ou externe (RBO.PORTE) du microcontréleur_ | 'appel d'une fonction
d'interruption ne dépend pas de programme principal, mais elle l'interrompe  pendant son exécution.

IUne fonction d'interruption n'a pas de paramétre d'enfrée et de sorfie. Le compilateur CCS utilise une
directive spéciale INIT XXX (XXXX nom de l'interruption) pour les différencier avec les autres fonctions

logicielles.
Syntaxe :

{Momde la fonction :

HDescription du réle de la fonction :
EINIT_ X000 {INom de l'interruption

Void nom de fonction (Void)
{

Instruction 1 ;

Instruction n ;

}
Organmisation d’un programme en langage C :

PR d SR d s R d s R dd R st R s s Rt s R ddd R ddtddd i dd g ddrdidddiddtidd i idd it st it riadddddddiddiidids

f/réle du programme :

[/ Auteur :

f/Lieu :

i
s

[{versien :

PR d SRR d SR RSB d TRt d R d i ddrddd g ddd it dd it d i d it d i add i iddiidriidds
R R R R R R RS R RS R RS SEEE IR RSN RER SRR RN RN

f/fichier de déclaraticn des registres internes du microcentréleur 16F84A.H

#include <16F34A.H>

//Déclaration des adresses des ports E/S

#hyie PORTA =5 ffadresse du port A
#hyte PORTE =& /{ adresse du port B

//Déclaration des constantes

#defl NB MAX 188
[/affectation des entrées et sorties de type bit



#bit BUZFER - PORTDY //par exemple : Command d’un buzzer

//Fréguence du guartz
#use [ =28222288)

[ftonfiguration de la liaison série de PIC avec une vitesse de96ed bauds

#use rs232 (BAUD=9688, ¥mii=PIN C6., rcy=PIN C7}

//Déclaration du prototype de toutes les fonctions logicielles

[fNom de 1a fonction suivi d'un point virgule par exemple :

vold INTT UC({vodd) &

//Déclaration des variables globales Par exemple :

Long DEBIT ;

Long WOULUME 3
[fProgramme principale
Mainil

i

Instruction 1 ;

Instructicn n ;

1
Jfpéclaration des foncticons lopicielles Par exemple :

J/Hom de 1a fonction : DECALAGE DROITE

Jfpescription du réle de la fonction : décalage & droite de WB bits

JfParamétres d'entrée : entier WAL, entier B

JfParamétre de sortie : entier RESULTAT

int DECALAGE DROITE (int wal .int HBY
i

Ink RESULTAT;

RESULTAT = VAL »>» MNB;

Return (RESULTAT);

Jfappel de 1a fonction: Wom de 1a fonction (nom des paramétres} :

J//Exemple :
A=1& ;

B = DECALAGE DROITE (A, 2} 3 ff1a yvaleur de & sera affectée & VAl

/fla valeur 2 sera affectée 3 NB

f/1le résultat de la foncticn sera affectée & B
Quelques directives et fonctions du pic C compiler

1- Directives

#use delay
Syntaxe . #use gelaviclock=fréquence)
Rdle . Renseignele compilateur surla fréquence du quartz utilisé.
Exemple o #use delay(clock=4000000)
#fuses
Syntaxe - #fuses options
Rdle . Permet de définir le mot de configuration. Les options sont:
LP, XT, H5, RC
WDT, NOWDT

PUT, MOPUT



PROTECT, NOPROTECT.

Exemple o #uses XTNOWDTNMOPUT NOPROTECT
#inl XX¥X
Syntaxe C#ind et intermuptinn exteme.
#ini_RB Ehangememn d'etat de RB4 3 RBT.
#int_TIMERD - Hébordement du timer0.
#int _EEFROM - fin d'écriture dans 'EEPROM.
Rdle . Speécifiela source de I'interruption.
2- Fonctions
BIT_CLEAR()
Syntaxe o BIT_CLEAR(var, bit)
Réle : Mettre 3 0 le bit « bit » de lavariable « vars.
Exemple o a=0x1F
BIT_CLEAR(a,2)
adevient 17 hexa.
BIT_SET)
Syntaxe o BIT_gET(wvar, bit)
Rdle . Mettre 3 0le bit « bit= delavariable « var s.
Exemple o a=0x1F
BIT_SET(a,6)
adevient 3F hexa.
BIT_TESTO
Syntaxe o BIT_TEST(war, bit)
Rdle . Testel'dtat du bit« bit» ge | variable e vars.
Exemple o a=0x1F
BIT_TEST(a,2)
Lerésultatest1carle bit2 delavariable e asesta1.
DELAY_MS()
Syntaxe © DELAY_MS(x)
Rile . Temporisationse « X = Ms.
Exemple o DELAY_MS(Z2000)
Temporisation de 2 secondes.
INBUTO
Syntaxe o elat=INEUT i)
Rdle . Permetde lire'état d’'une broche d'un port préalablement configurée en entrée.
Exemple o a=input{PIN_B0O)
lavariable « a » [g&gcedilojtI'état de 1a broche 0 du port B.
INPUT. 0

Syntaxe Coetat=EINBUT a0

Rdle © Permetde lire I'état d'un port (¢ sur 8 bits) préalablement configuré en entrée.



Exemple

QUIEVT. %0

Syntaxe
Rile

Exemple

OUTPUT_BIT(

Syntaxe
Rile

Exemple

'OUTPUT_HIGH()

Syntaxe
Rile

Exemple

OUTPUT_LOW()

Syntaxe
Rile

Exemple

ROTATE_LEETL
Syntaxe
Rile

Exemple

ROTATE_RIGHT()
Syntaxe
Rile

Exemple

SELIRIZ 20

Syvntaxe
Rile

Exemple

c=input A0
lavariable « ¢ » re&grediloitl'état du port A (1 octet).

QUTPUT. s(valeur)

FPermetde sorirl'octet evaleurs surle port s, préalablement configuré en sortie.

QUTUL BIOXTF)

Lavaleur 1FH estenvovéesurle portB.

CUTPUT_BIT(pin, gtar)
Permet de mettre|g pin (pin) & I'étatlogique (gtar).

QUTLL BIT(PIN_A3,1)
Mettre 3 11a broche 3 du port A

OUTPUT_HIGH (pin)
Permetde mettre d 1] pin (pin).
QUTUt HIGHPIN_AZ)

Mettre 3 11a broche 3 du port A

OUTPUT_LQVY(pin)
Permet de mettrea 03 pin (pin).

QUTUL LOW(PIN_A3)
Mettre & 0la broche 2 du port A

ROTATE_LEFET(adresse, n)

Rotation & gauche de « n = positions de I'octet ayart pour adresse « adresse ».
a=0x36

ROTATE_LEFT(&a, 1)

adevient 0d hexa.

ROTATE_RIGHT(adresse, n)

Rotation & droite de « n = positions de I'octet ayant pour adresse « adresses.
a=0x86

ROTATE_RIGHT (&a, 1)

adevient43 hexa.

SEL.JRIS. x(valeun

Configurela directiondu port e X=.
SET_TRIS_B{0=0F)
Les pins BY,B6, BS, B4 sont configurées en sortie ().



Les pins B2, B2, B1, B0 sontconfigurées en entrée(1).

SHIFT_LEET(
Syntaxe . SHIFT_LEFT(adresse, n, bit)
Rile . Décalage agauche de «n= positions de I'octet d'adresse « adresse = ; bit estle bitintroduit 0
oul
Exemple o SHIFT_LEFT(&b, 2, 0)
Décalage a gauche de 2 positions de lavariables b ».
Exemple o SHIFT_LEET(&b,.2,0)
Deécalage 3 gauche de 2 positions de lavariablez b =.
SHIFT_RIGHT()
Syntaxe . SHIFT_RIGHT(gdresse, n, bit)
Rile . Décalage adroite de « n = positions de |'octet d'adresse « adresse = ; bit estle bitintroduit 0
ou .
Exemple © SHIFT_RIGHT (&b, 2,0)

Décalage a droite de 2 positions de lavariables b .

EXEMPLE] : LES INTERRUPTIONS AVEC PCW CCS

"l'interruption RB0O
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#include "16F877.H"
#use delay(clock=20000000)
#define LED PIN_C0 /! Led temoin
void cligne(int x); // prototype de la fonction cligne()
// Sous programme de traitement de l'interruption externe
#int_ext /[ Cette directive indique que la fonction smivante est la tache de l'interruption
rb_ext()
cligne(3):



void main(void)

{

ext int edge(H TO L): //" Front descendant

enable interrupts(INT _EXT): /{Valider l'interruption sur REO
enable_interrupts(GLOBAL): // Valider les interruntions
set-tris_c(0x00): // PORTC en entrée
while(1):

// void cligne(int x) // Clignoter la led verte x fois a intervalle de 1 s.
void cligne(int x)
{
nt i;
for (1=0; 1=x: ++1)
{
output_low(led):
delay_ms(1000):
output_high(led):
delay_ms(1000):

EXEMPLE2 : LA CONVERSION ANALOGIQUE /NUMERIQUE AVEC PCW CCS
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#include <16F877.h>
#uses delay (clock=4000000)
#include <LCD.C> /{ appel du fichier contenant le driver du LCD

#device ADC=8 {/ resolution a 8 bits

void main()

{

float tension quantum; //

setup ade ports(RA0 ANALOG); //RAQ configurée en entrée analogique
setup_ade(ADC CLOCK INTERNAL); // Utilisation de I'horloge interne 4Mhz
set_adc_channel(0); // 11t sur RAQ

delay ms(100);

led init(); // initialisation du LCD

led pute("\f*++ CAN *+#q");
delay ms(1000);
led pute("\f');

quantum = 5.0/255.0; // caleul du pas de quantification
while (true)
{

tension = read_ade()*quantum; /! lecture de la tension convertie

printf{led pute "\f Tension: %2 2f v \n", tension );
printf{("f Tension = %2.2f vin", tension );

delay ms(1000);
}

EXEMPLE3 : Timer0 avec le compilateur CCS C :

utilisation comme compteur :
La figure suivante montre le schéma de fonctionnement du TimerO :



[ pinraamock

Froquency

& RTCC_INTERNAL RTCC_DIV 32
b RTCC EXTL TOMH  RTCC NIV A4
¢ RTCC_EXTH.TOL RTCC_DIV 128
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#include <16F877A.h>

#use delay(clock=20000000)

#include<lcd.c>

void main(){

int count;

//set_tris_b(0x01); /* Set I/O pins of Port B */

lcd_init();



/* Set up 8-bit RTCC */
setup_timer_O(RTCC_EXT_L_TO_H|RTCC_DIV_1);
set_timer0(0); /* TMRO =0 */
while(TRUE)
{ count=get_timer0(); /* Read counter0 */
printf(lcd_putc,"\fCounter0 = %u",count); /* ... send it out! */

delay_ms(200); /* Wait 200 ms to debounce */

QUELQUES FONCTION CCS




ASSERT() GETCH() PUTC( )
FGETC( ) GETCHAR() PUTCHAR( )
FGETS GETS PUTS!
E/S RS232 () () ()
FPRINTF( ) KBHIT( ) SET_UART_SPEED( )
FPUTC( ) PERROR( ) SETUP_UART()
FPUTS( ) PRINTEF( )
E/S BUS SETUP_SPI() | SPI_DATA_IS_IN() ISPI_WRITE( )
SPI 2-HILOS | SPI_XFER() SPI_READ( )
OUTPUT_
GET_TRISx() | INPUT_K() FLOAT() SET_TRIS_B()
INPUT( ) INPUT_STATE() | OUTPUT_G() |SET_TRIS_C()
INPUT_A() INPUT _x() OUTPUT_H() |SET_TRIS_D()
QUTPUT_
INPUT_B() OUTPUTA() | fiih() SET_TRIS_E()
INPUT_C() OUTPUT_B() |OUTPUT_J() |SET_TRIS_F()
E/S
DISCRETAS | INPUT_D() OUTPUT_BIT() { OUTPUT_K() |SET_TRIS_G()
INPUT_E( ) OUTPUT_C() | OUTPUT_LOW() | SET_TRIS_H()
OUTPUT_TO-
INPUT_F() OUTPUTD() | Gark() SET_TRIS_J()
OUTPUT_DRI- | PORT_A_PU-
INPUT_G() VE() LLUPS0 SET_TRIS_K()
INPUT_H() OUTPUT_E() | PORT_B_PULLUPS()
INPUT_J() OUTPUT_F() | SET_TRIS_A()
E/S PUERTO | PSP_INPUT_FULL() PSP_OVERFLOW( )
PARALELO
EscLavo | PSP-OUTPUT_FULL() SETUP_PSP( )
12C_WRITE() | I2C_SlaveAddr() | I2C_ISR_STATE()
E/SBUSI2C | 12C_POLL() 12C_START( )
12C_READ() |I12C_STOP()
CLEAR_INTE- | GOTO_
CONTROL | RRUPT() ADDREsg() | RESET-CPUO)
PROCESOS | DISABLE_IN- | INTERRUPT_
TERRUPTS() | ACTIVE() RESTART_CAUSE()
ENABLE_IN-
TERRUPTS() JUMP_TO_ISR | SETUP_OSCILLATOR()
CONTROL
EXT_INT_ LABEL_
PROCESOS | £ iy ADDRESS() SLEEP()
GETENV() READ_BANK() | WRITE_BANK()
BIT_CLEAR() | MAKES() _MUL() SHIFT_LEFT()
ROTATE_ SHIFT_
MANE]JO BIT- | BIT_SET() MAKE16( ) LEFT() RIGHT()
BYTE
- ROTATE_
BIT_TEST( ) MAKE32() RIGHT() SWAP()
e W) et W D e 5 A Y )
TENSION DE
REFERENCIA | SETUP_VREF() | SETUP_LOW_VOLT_DETECT()
A/D CONVER- | SET_ADC_CHANNEL() [SETUP_ADC_PORTS()
SION SETUP_ADC() | READ_ADC()
GET_TIMERO( ) | SET_RTCC( ) SETUP_TIMER_0 ()
RESTe GET_TIMER1() | SET_TIMERO() |SETUP_TIMER_1()
GET_TIMER2() | SET_TIMER1() |SETUP_TIMER_2()
GET_TIMER3( ) [ SET_TIMER2() |SETUP_TIMER_3()
ESTART_WDT() SETUP_COUNTERS( )

R
RETARDOS

DELAY_CYCLES()

DELAY_US( )

h)ELAY_MS( )







