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Carte electronique
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Carte éelectronique




Programmation

e Utilisation du logiciel

> Code AVR

~ Langage de
programmation

> Langage specifique au




CodeVisionAVR
File Edit Yiew Project Tools Settings Windows Help

E| ple|=| £ 2] dals| & o320 @5 B[% %8
Navigator 1 Code Te 4 | ¥ f Falaur dvorioge: 250,000 kiz

W # Mods : Mormal fop =PRI
Ma Project # Sorfie OC1 A Déconvactde
g [ther Files A Bortie OC1 B Déconrsctée
A Pas de réduction de bruif
#ACapture de l'entrée lors des frovts desoendant
# biterruption du Timer 1 Ovegflow - O
A Capture de l'enrée durant I Taterruption: Non

Programmation

e Explication du programme

A=read_adc(0);

lcd_gotoxy (0,0);
sprintf(tampon, "%d Kkm/h",vit);

lcd_puts (tampon);

if (A<=80)
{

flag = 1;

f (flag==1)

if (A>=B0)

(

flag = 0;

PRINCIPAL

Lecture du port
ADCO

INTERRUPTION

Position du curseur
sur l'afficheur

lcd_clear ()

Mise en tampon
de la variable Vit

led_puts (tampon)

sl
Front montant
de plus de B

Incrementer le
nombre dimplusion

Mise du nombre
d'impulsions dans
la varialbe Vit

Multiplication de
la variable Vit
par le coefficient

Remise a 0 du
nombre d'impulsion

anN33223332283288 —

4 Comparer A & I'Taterngption: Wow
A& Comparer B é | Trferruption: Tew
TCCRIA-0x00;
TCCRI1B=0x03;
TCNT1H=0x00;
TCNTIL-0x00;
ICR1H=0x00;
ICRIL=0x00;
OCRIAH-0x00;
OCRAL=N00;
00;

interrupt [TIM1_OVF] v0;

{

Ted_clear ();

VitT=x:

vit=vitwl,8478:

¥=03

» Timer/Counter 2

rlogs: Horlogs spstems

rloge: Timer 2 Arreté
wal fop=FFR




Conclusion

[llustrations :

- Societe de Materiel
Hanseatique

- Radiospare

- Code AVR

- Création personnelle

Vidéo de création
personnelle



