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Analizamoslas bibliotecasde funcionescon soporteparacomunicacionesia interfaz serieasincrénicague
incluye Dynamic C,y la forma de aprovechar lmayorcantidadposiblede estecddigo paraacortarnuestros
tiempos de desarrollo.

No vamosa detallarcadaunade lasfuncionesque cadaibliotecaincluye, pero si haremoanaenumeracion
de las masmportantesparaluegover unossencillosejemplosde su uso. Consulte eianualde referencia de
Dynamic C para una descripcion detallada de cada funcién en particular.

Bibliotecas de funciones

RS232.LIB

Estaorientadaa lascomunicacione$ull duplex, proveyendaun conjuntode funcionesque enviany reciben
bloquesde datos de formauffereada.Tanto transmisioncomo recepcidnincorporan buffers circulares,
ubicados en el &rea root, de tamafio definido por el usuario. Para mayor performance, el tamafd'debe ser 2

Las funcionessiguen laconvencion‘serXfn” parasu nomenclaturagdonde 'X' es el portitilizadoy 'fn' la
funcién implementada.

La mayoria de lasuncionesno permitenla ejecucionsimultaneale otragareasyretornandacuandaterminan
su cometido.Las funcionesde recepciénretornanal cumplir su misiéno luego de transcurridoun tiempo
predeterminado, retornando inmediatamente si no hay caracteres esperando en el buffer de recepcion:
= serXgetc(): devuelve un caracter del buffer o retorna si éste esta vacio
= serXread(): obtiene un nimero de bytes del buffer, retorna por timeout o buffer vacio.

Debidoa la presencia déduffer circular, parael casode transmisionJas funcionesretornararcuando hayan
logradocolocaren elbuffer todoel mensaje que se les pasa. Si se toma la precaucidefuhér el buffer deun
tamafiomayoral requeridgparatransmitirel mensaje makargo, las funcionesno bloguearan l&jecucionde
las demas tareas, para una frecuencia de mensajes compatible con la velocidad de la interfaz:
= serXputc(): escribe un caracter en el buffer
= serXputs(): escribe un string en el buffer
= serXwrite(): escribe un nimero determinado de bytes en el buffer

Existe ademdsin set decofuncionesparaun solo usuario quepermitenla realizaciénde otrastareasain
cuando ebuffer circular estélleno (ovacioen elcasode recepcién)mientrascumplen su funcion. Estateben
ser llamadas dentro de co-sentencias (costates) y son algo mas dificiles de utilizar. Retornan cuando su tarea ha
terminado, por lo que funcionan perfectamente dentro deitfordone{}.

Lasfuncionesde recepciérretornanal cumplir su misiéno luegodetranscurridoun tiempopredeterminado,
guedando en espera y permitiendo la ejecucidn de los demas costates (yielding) mientras tanto:
= cof_serXgetc(): recibe un caracter
= cof_serXgets(): recibe un string (delimitado por null/cr/If o tamafio maximo).
= cof_serXread(): recibe un nimero prefijado de bytes
Las funcionesde transmisidnretornancuandologran colocar en el buffer todo el mensaje que se les pasa,
permitiendo la ejecucién de los demas costates (yielding) mientras tanto:
= cof_serXputc(): coloca un caracter en el buffer
= cof_serXputs(): coloca un string en el buffer
= cof_serXwrite(): coloca un nimero de bytes en el buffer

Para configurar la interfaz serie, disponemos de un conjunto de funciones adicionales:
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ser Xopen(): “abre” el port serie, configura velocidad de operacién

serXclose(): “cierra” el port serie

ser Xdatabits(): configura largo de palabra

ser Xparity(): configura paridad

ser XgetError(): reporta errores

ser XflowcontrolOn(): habilita control de flujo por hardware en los buffers (RTS/CTS)
ser Xflowcontrol Off(): inhabilita control de flujo

L7200 0 2 O

Finalmente, encontramos las funciones que operan sobre los buffers:
= serXrdFlush(): borra el buffer de recepcién
= serXwrFlush(): borra el buffer de transmision
= serXrdFree(): retorna el espacio no utilizado del buffer de recepcion
2> serXwrFreg():retorna el espacio no utilizado del buffer de transmision
= serXrdUsed(): retorna el espacio utilizado del buffer de recepcion

PACKET.LIB

Estaorientadaa lascomunicacionedalf duplex,proveyendaun conjuntode funcionesqueenviany reciben
bloquesde datos.Pararecepcionse utiliza un conjuntode buffers, cadabuffer puedealojar un paquete de
informacion. Los buffers se ubican sokneem.

Dado elcaractede half duplex, lasuncionesdetransmisiérretornana recepcidrunavez finalizadoel envio
del dltimo byte, mas un posible tiempo deguardadefinible por el usuario. Esto es configurable, pudiendo
elegirseotros modosde operaciorcomodetecciénde bit de address caracterde sincronismoAl iniciarsela
operacion de recepcion, dkama a una funcion provista por el usuarigy al iniciarse la operacion de
transmisionse llama a otra funcibncomplementariaEstasllamadasa funcionestienen el objeto de poder
configurarel medio parala funcion a ejecutarcomo por ejemploactuarsobrelos transceivers en RS-485.
Estas funciones son:
= pktXinit(): llamada al inicio para configurar el hardware
= pktXtx(): configurar para transmitir
= pktXrx(): configurar para recibir

Las funcionessiguen laconvencion‘pktXfn” parasu nomenclaturagdonde 'X' es el portitilizadoy 'fn' la
funcién implementada.

La mayoria de lasfuncionesno permiten la ejecucion simultdneade otrastareas,sin embargo el
funcionamiento es diferente abservadocen R232.LIB. La funcion derecepciénretornainmediatamentegl
valor retornadoindica si habiaalgun paquete en ebuffer de recepciéono no. La funcion detransmisién
también retorna inmediatamentejndicando medianteel valor retornadosi pudo iniciar la operacion de
transmisién o no. Se provee ademas una funcién adicional para chequear el estado de la transmision:
= pktxsend():
2> pktXreceive():
= pktXsending():

Existe ademaan set decofuncionegaraun solousuario queermitenla realizaciénde otragareasmientras
se espera queerminenlas operacionesle comunicacionesEstasdebenser llamadasdentro deco-sentencias
(costatesy son algo maglificiles de utilizar. Retornancuando sutareaha terminado,por lo quefuncionan
perfectamente dentro de waitfordone({}.

La funcién derecepcidrretornaal obteneun paquete, quedando en espgrgermitiendola ejecucionde los
deméscostateqyielding) mientrastanto.La funcion detransmisiorretornacuando latotalidaddel paquete se
ha transmitido, permitiendo la ejecucion de los demas costates (yielding) mientras tanto:
= cof_pktXsend():
= cof_pktXreceive():

Para configurar la interfaz serie, disponemos de un conjunto de funciones adicionales:
= pktXopen(): inicializa velocidad de operacion
> pktXclos(): libera recursos
= pktXinitBuffers(): reserva memoria extendida para los buffers de recepcion
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= pktXsetParity(): configura paridad
= pktXgetError(): reporta errores

Ejemplos

Desarrollamosun par de sencillosejemplosde cémo utilizar las cofuncionesen un entorno multitarea.
Simulamosuna tareacualquieray las operacionegle comunicacionespperando a cada momensobrelos
LEDs de un kit RCM2100 para observar, de forma didactica, la operacion

RS232.LIB

Enviamos constantementen “fox” por la interfaz serie, haciendgarpadeaun LED cadavez que la
cofuncionterminade ejecutarsgcuando logra ponetodo el paquete en dbuffer de salida). Mientrastanto,
unatareaficticia haceparpadeaotro LED, demostrando la operacidmultitarea.Los caracteresecibidosson
buffereadoshastallenar el buffer de 32bytese impresos en l@onsolade Dynamic C. Spasanmas de 10
segundosin recibirun caracter(unavez queya seharecibidouno), seindicaen consola. Spasarmas de 30
segundosiesdeel inicio del programay no seha recibido ningln caracter se muestrael texto “Inactivo” en
consola. Elegimosntencionalmenteuna velocidadbaja, amodo de poderobservarla interrelacionde los
buffers y los caracteres transmitidos.

#class auto

/I Define tamafio de buffers (2”n-1)

#define BINBUFSIZE 15

#define BOUTBUFSIZE 15

/I Timeout de funcién (10 segs desde el Gltimo caracter recibido)
#define MSSG_TMOUT 10000UL

/I Timeout de programa (30 segundos sin recibir nada)

#define IDLE_TMOUT 30000UL

void main()

{

unsigned long t;

int n,i;

unsigned char indata[32];

static const char Fox[]="The quick brown fox jumps over the lazy dog 01234567890\n";

WrPortl ( SPCR, &SPCRShadow, 0x84 ); /I PAO-7 = Outputs
n=0;
serBopen(300);
for (;;) {
costate { /I Recepcion
t=MS_TIMER,;

waitfordone {
n = cof_serBread(indata, sizeof(indata), MSSG_TMOUT);

if(n!=sizeof(indata))
printf ("\nTimeout, %d characteres recibidos: %s\n", n,indata);
else printf ("Rx: %s\n",indata);
}
costate { /I Transmisién
waitfordone {
cof_serBwrite(Fox, sizeof(Fox));

}
BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, (PADRShadow&2)"2, 1); // toggle LED 3

}
costate { /I Rx timeout
if (MS_TIMER >t + IDLE_TMOUT){
t=MS_TIMER;
printf("\nInactivo\n");
}
}
costate { /I Tarea ficticia

waitfor(DelayMs(250));
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BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, (PADRShadow&1)*1, 0); // toggle LED 2

}
while (serBwrFree() = BOUTBUFSIZE); /I espera vaciar buffer de Tx
serBclose(); /I cierra port
}
PACKET.LIB

Enviamos cadaos segundosin paquetecualquierahaciendoparpadeanun LED cadavez que lacofuncion
terminade ejecutarsécuando logreenviartodo el paquete)Mientrastanto, unatareaficticia haceparpadear
otro LED, demostrando la operacion multitarea.

Mediante otrojuegode LEDs (el RCM2100, tiene cuatro LEDpbdemosvisualizarel momento en que
finaliza la transmisiondel dltimo bit del Gltimobyte del mensaje, cuando kaibliotecade funcionesllama a
nuestra funcién para poner los transceivers en modo recepcion.

#class auto
#use packet.lib

void main()

{

char rx_packet[51];
char tx_packet[24];
int packet_size;
char errors;

long t;
pktCinitBuffers(5, 50);
pktCopen(2400, PKT_GAPMODE, 3, NULL);
WrPortl ( SPCR, &SPCRShadow, 0x84 ); /I PAO-7 = Outputs
for (:;) {
costate { /I Tarea ficticia
waitfor(DelayMs(250));
BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, (PADRShadow&1)*1, 0); // toggle LED 2
}
costate { /I Transmisién
waitfor(DelaySec(2));
waitfordone {
cof_pktCsend(tx_packet, sizeof(tx_packet), 3);
}
BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, (PADRShadow&2)"2, 1); // toggle LED 3
}
}
}

/I inicializacion de transceivers
void pktCinit()

{

}

/I configura transceivers para recepcion
void pktCrx()

BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, 1, 2); // set LED 4
BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, 0, 3); // reset LED 5

}

/I configura transceivers para transmision
void pktCtx()

BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, 1, 3); // set LED 5
BitWrPortl( PADR, &PADRShadow, 0, 2 ); // reset LED 4
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