Le Listing du programme :

//-------------------------------------------------------------------------------------------------------------
//
Nom de fichier: CAN2_TST_TMP

//
Nom de projet
: CAN2_TST_TMP

//
Commentaire:

// 

 Ce programme permet de tester la carte SPC_CAN2 en version "console"

//

 Dans une boucle infinie, on envoie périodiquement un message à la carte

//
 
 CAN_TEST_IT, pour demander l'affichage d'une valeur (compteur de 00 

//
 
 à FF) sur les 7 Segments.

//-------------------------------------------------------------------------------------------------------------
#include
<stdio.h>

#include
<conio.h>

#include
<time.h>

#include
"CAN2_TST_DEF.h"

DRIVER_INFO
VInfoDriver;

char

pMsgBuf[8];                     
// buffeur du message envoyé - maximum  8 octets

//---------------------------------------------------------//

//

Programme Principal

//---------------------------------------------------------//

void main(void)

{


int  nerr;

BYTE  VTemper;


WORD VVitesse, VBtReg;
DWORD VFiltre,  VMasque;


// Init du Driver


// Le driver est initialisé par la librairie DDL au lancement du programme


// Il n'y a rien de plus à faire.


// Lecture des informations de configuration


// Fonction a appeler en 1er avant toute autre.


nerr = SCB_DrvGetConfig(&VInfoDriver, SIZE_DRVINFO);


if (nerr == SCB_NOERROR)



printf(" -- Driver carte SPC_CAN2 initialise\n");


else {



printf(" +++ Erreur Init Driver carte SPC_CAN2 :");



goto Fin_program;


}


// on peut printer ici les données de la structure VInfoDriver

//----------------------------------------------------------------------

// Configuration de la carte

//----------------------------------------------------------------------


// reset de la carte CAN


nerr = SCB_CanHardwareReset();


// 1 - Definir les parametres de config.


//------------------------------------------------------------

// par exemple : ligne CAN-1 à 500 kBits/s, accepte les messages $Fxxx

    
VVitesse = 500;


VMasque  = 0xFFFFFFFF;

// on ne regarde que le digit hexa de poids fort (le 0)


VFiltre  = 0xF0AB0330;

// soit toutes les adresses $Fxxx ou $Fxxxxxxx

    
VBtReg = CalculBusTiming(VVitesse);


// 2 - Ecrire la config dans le contrôleur (qui est en reset).


//------------------------------------------------------------


nerr = Initialise_CANx(VFiltre, VMasque, VBtReg);


if (nerr == SCB_NOERROR)



printf(" -- carte SPC_CAN2 configuree : %d  Kbits/s\n", VVitesse);


else {



printf(" +++ Erreur config SPC_CAN2");



goto Fin_program;


}


// Fin de la configuration


//----------------------------------------------------------------------

//-----------------------------------

//  Application 1

//-----------------------------------


Affi_Info();


VTemper = 0x00;


// envoyer une valeur sur les 7 segments

//----------------------------------------------------------------------


while (1) {



nerr = Affiche_7Segments(VTemper);



VTemper++;



delay_(50);



if (kbhit() != 0) {




if (getch() == 0x1B)
           // touche <Echap>




break;

// sortir de la boucle et du programme



}


}


//
Sortie du programme


//---------------------------------

Fin_program:


if (nerr > SCB_NOERROR)



Affi_Message(nerr);


printf("\n               ....  taper une touche pour terminer : ");


getche();


exit(0);

}

//--------------------------------------------------//

//

Sous-Fonctions                     //

//--------------------------------------------------//

int
Affiche_7Segments(BYTE VTemper)

{


int nerr;



BYTE VLenId, VMsgLen;



DWORD VMsgId;


VLenId  = 2;

      // message de Id Standad (11 bits)


VMsgId  = (ADRESSE_CARTE << 8) | FONC_AFI7SEG;


VMsgId  = VMsgId << 16;

// le Id est justifié à gauche sur les 32 bits


VMsgLen = 1;

     // message de 1 octet


pMsgBuf[0] = VTemper;



pMsgBuf[1] = 0;


nerr = SCB_CanSendMessage(VLenId, VMsgId, VMsgLen, pMsgBuf);


delay_(10);


return nerr;

}

int
Initialise_CANx(DWORD nFiltre, DWORD nMasque, WORD nBtReg)

{


int nerr;



BYTE mode;


SCB_DrvIrqDisable();


nerr = SCB_CanInitStop();


nerr = SCB_CanInitConfig(nFiltre, nMasque, nBtReg);


if (nerr == SCB_NOERROR)



nerr = SCB_CanSetRegErrLimit(96);               // valeur par defaut


if (nerr == SCB_NOERROR)



nerr = SCB_CanClearRegErrorCount();


if (nerr == SCB_NOERROR) {

// mode Normal, single/dual Filter



// Activer le contrôleur.



mode = 0x08;



nerr = SCB_CanSetRegMode(mode);              // fixer le mode et sortir du reset


}


return nerr;

}

