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

/*                                                                     */

/*  FILE        :Druck_Flow_Regler.c                                   */

/*  DATE        :Fri, Jun 15, 2007                                     */

/*
Programmer
:Ronny Kilian                                          */

/*  DESCRIPTION :Main Program                                          */

/*  CPU TYPE    :Other                                                 */

/*                                                                     */

/*  This file is generated by Renesas Project Generator (Ver.4.0).     */

/*                                                                     */

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

#include    <stdio.h>

#include    "sfr62p.h"

unsigned int pdig = 0x0000;       /* Location where AN0 result is stored */

unsigned int fdig = 0xFFFF;       /* Location where AN1 result is stored */

unsigned int s1 = 0x0000;         /* Location where AN2 result is stored */

unsigned int s2 = 0x0000;         /* Location where AN3 result is stored */

unsigned int inpsoll = 0x0000;    /* Location where AN4 result is stored */

unsigned int inflowsoll = 0x0000; /* Location where AN5 result is stored */

unsigned int inpwmsoll = 0x0000;  /* Location where AN6 result is stored */

unsigned int TempStore7 = 0x0000; /* Location where AN7 result is stored, not in use */

int a = 0x00;

int b = 0x00;

int pwmdata = 0;

long esumf = 0;

long freeze1 = 0;

long freeze2 = 0;

long esum = 0;




 /* esum initialisieren */

long regausbegrenz=10000;        /* auf ca. halben Wertebereich */

int t = 10000;

long fi = 0;                         

int druckpwm = 0;

int flowpwm = 0;

long flow_av = 0;

long flow9 = 0;

long flow8 = 0;

long flow7 = 0;

long flow6 = 0;

long flow5 = 0;

long flow4 = 0;

long flow3 = 0;

long flow2 = 0;

long flow1 = 0;

long flow0 = 0;

long pist_av = 0;

long pist9 = 0;

long pist8 = 0;

long pist7 = 0;

long pist6 = 0;

long pist5 = 0;

long pist4 = 0;

long pist3 = 0;

long pist2 = 0;

long pist1 = 0;

long pist0 = 0;

unsigned int pdig_av = 0;

unsigned int pdig9 = 0;

unsigned int pdig8 = 0;

unsigned int pdig7 = 0;

unsigned int pdig6 = 0;

unsigned int pdig5 = 0;

unsigned int pdig4 = 0;

unsigned int pdig3 = 0;

unsigned int pdig2 = 0;

unsigned int pdig1 = 0;

unsigned int pdig0 = 0;

int datapwm, zeile, pzeile, druck, schalter;

long flowist, pistmbar, rist, psoll, flowsoll, pwmsoll, pauf, regdiffflow; 

long kpf, kif, taf, regausf, flowwiderstand, esumalt, esumfalt;

long regdiffp, solla, regaus, flowadd, ta, ki, kp, flowout, pout, pwmalt, palt, falt;

#pragma INTERRUPT adint  


/* adint Funktion als Interrupt anmelden */

void wait(void);




/* Unterprogramme anmelden */

void adwandler(void);

void schreiben(void);

void init_pwm(void);

long flow(void);

long ist_digital_mbar(void);

long widerstand(void);

long druckauf(void);

long regdiff(void);

long flow_regler(void);

int pwmhex(void);

void init_timer(void);

int vergleich(void);

long freeze(void);

long regeldifferenz (void);

long sollwertaufschaltung (void);

int pzupwm(void);

long druck_regler(void);

long pwmgross(void);

long pwmklein (void);

long flowauf(void);

long istout(void);

long sollin(void);

long online(void);

long save(void);

long average(void);

#define UART0

/*#define   BAUD_RATE  19200*/

#include "skp_bsp.h"  // include SKP board support package

void uart0_init(void);

#pragma INTERRUPT U0rec_ISR   // vector modified in

void U0rec_ISR (void);     // Interrupt routine for UART0 Receive

/* String constants used for screen output

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

const char cmd_clr_scr[] = {27,'[','2','J',0};

const char cmd_cur_home[] = {27,'[','H',0};

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

Description: Interrupt routine for UART0 receive  Reads character

received from keyboard and stores U0_in Variable

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

void U0rec_ISR(void){

 LED_ON;

}

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

Description: Uart0 initialization - 19200 baud, 8 data bits, 1 stop bit,

no parity.

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

void uart0_init(void) {

u0brg = 64;

ucon = 0x00;   // UART transmit/receive control register 2

u0c0 = 0x10;   // UART0 transmit/receive control register 1

u0c1 = 0x00;   // UART0 transmit/receive control register 1

u0mr = 0x05;  // UART0 transmit/receive mode register

u0tb = u0rb;  // clear UART0 receive buffer by reading

u0tb = 0;    // clear UART0 transmit buffer

DISABLE_IRQ;  // disable irqs before setting irq registers

s0ric = 0x04;  // Enable UART0 receive interrupt, priority level

ENABLE_IRQ;  // Enable all interrupts

u0c1 = 0x05;   // UART0 transmit/receive control register 1

}

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

void main(void)

{


/* Die Main-Clock Initialisierung findet in der Datei ncrt0.a30 statt. */


/* Dabei wird diese auf 24 MHz eingestellt (ab Zeile 112). */


/* Setting Processor Mode */

 
prc1 = 1;



/* Protect off */


pm00 = 0;



/* Set Single-Chip-Mode */


pm01 = 0;



/* Set Single-Chip-Mode */


prc1 = 0;



/* Protect on */


init_pwm();



/* Initialisierung der PWM-Ausgabe zu Beginn des Programms */


{



do



{




init_timer();

/* Gemeinsame Unterprogramme */




adwandler();




asm( "\tFSET
I");
/* Enable interrupt */




sollin();



/* Sollwerte skalieren, BNC bzw. Poti (Auswahl durch Wechselschalter) */




flow();




/* Istwerte skalieren */




ist_digital_mbar();

/* Istwerte skalieren */




average();



/* Mittelwertbildung */




istout();



/* Istwerte ausgeben */




/* Schaltermaskierung */





if (s1<500) s1 = 0;


/* Online Werte abfragen */




else s1 = 1;



/* Werte speichern */




if (s2<500) s2 = 0;


/* Stellbetrieb */




else s2 = 1;



/* Reglerbetrieb */




if (s1==0 && s2==0) schalter = 0;
/* Online & Stellen */




if (s1==1 && s2==0) schalter = 1;
/* Save & Stellen */




if (s1==0 && s2==1) schalter = 2;
/* Online & Regeln */




if (s1==1 && s2==1) schalter = 3;
/* Save & Regeln */




/* Modeauswahl */




switch (schalter)




{





case 0: /* Online & Stellen */







freeze1 = 0;
/* Initialisierung I-Anteil Speicherung */







freeze2 = 0;







online();







datapwm = pwmsoll;







break;





case 1: /* Save & Stellen */







freeze1 = 0;
/* Initialisierung I-Anteil Speicherung */







freeze2 = 0;







save();







datapwm = pwmsoll;







break;





case 2: /* Online & Regeln */







online();







regdiff();


/* Flowregler */







widerstand();







druckauf();







flow_regler();







pwmhex();







regeldifferenz ();
/* Druckregler */







sollwertaufschaltung ();







druck_regler();







flowauf();







pzupwm();







vergleich(); 

/* Gemeinsame Unterprogramme */







freeze();







break;





case 3:
/* Save & Regeln */







save();







regdiff();


/* Flowregler */







widerstand();







druckauf();







flow_regler();







pwmhex();







regeldifferenz ();
/* Druckregler */







sollwertaufschaltung ();







druck_regler();







flowauf();







pzupwm();







vergleich(); 

/* Gemeinsame Unterprogramme */







freeze();







break;




}




schreiben();




a=0;




do




{





p1_1 = 0x1;



/* Set P1_1 Output High */





a=5;





p2_0 = 0x0;



/* Set P2_0 Output Low */




}




while ((ta2ic & 0x08)!= 0x08);

/* Test auf Interrupt Request vom Timer */




a=0;




ta2s=0;







/* stoppt Zähler von Zeitschleife */



}



while (a == 0);


}

}

void wait()

{


int zaehler;


for ( zaehler = 0; zaehler < 100; zaehler++ );

}

/**** Interrupt Routine adint() ****/

void adint(void)

{


p2 = ad0l;


p3 = ad0h;


adst = 0x01;


return;

}

void adwandler (void)

{


pd1 = 0xFF;




/* Set P1 to Output */


p1_1 = 0x0;




/* Set P1_1 Output High */


asm( "\tFCLR
I");

/* Disable interrupt */


asm( "or.b #06h,004eh" );   /* Set AD-Converter Interrupt Level 6 */


asm( "nop" );


asm( "nop" );


adcon2 = 0x00;

/* Sample & Hold off, Frequency Select Bit */


adcon1 = 0x2B;

/* Single Sweep, AN0 - AN7, 10-Bit Mode, Vref connected, Frequency Select Bit */


adcon0 = 0x10;

/* Single Sweep Mode selected, Frequency Select Bit, fAD = (PLL-Clock / 4) = 6MHz */


wait();



/* wait >=1us after VREF connect */


adst = 0x01;


do




/* wait until A/D conversion is completed */


{



a=0;


}


while ((0x1 & adst ) == 0x1);

 
wait();




/* Test AD failure */


p1_1 = 0x0;



/* Set P1_1 Output Low */


pdig = ad0 & 0x03ff; 
/* Mask off the upper 6 bits of the */

                            /* variable leaving only the result */

                            /* in the variable itself */

    fdig = ad1 & 0x03ff;

    s1 = ad2 & 0x03ff;

    s2 = ad3 & 0x03ff;


inpsoll = ad4 & 0x03ff;


inflowsoll = ad5 & 0x03ff;


inpwmsoll = ad6 & 0x03ff;


TempStore7 = ad7 & 0x03ff;

}

void schreiben(void)

{


b = datapwm;



if (b >= 0xfd) b = 0xfc;


/* "0xfc" ist das größte PWM-Verhältnis was als Sprung */











/* übertragen werden kann */


pwmdata = (b << 8) & (0xFF00);

/* b ist der PWM-Wert, dieser wird um 8 bit nach links geshiftet */ 











/* und mit der Initialisierung der unteren 8 bit des ta0-Registers */ 











/* zum 16bit Wert verbunden */


asm(" mov.w _pwmdata, 0388h");

/* ta1 bekommt den 16bit Wert von pwmdata zugewiesen, */ 











/* 0388h ist Adresse von ta1 */

}

void init_pwm(void)

{
/* Timer A1 für PWM initialisieren */


prc0 = 1;



/* Protect off */


pclk0 = 0;



/* select f2 for count source of timer */


prc0 = 0;



/* Protect on */


prc2 = 1;



/* Protect off */


pd7_2 = 1;



/* SET TA1OUT to Output Mode */


prc2 = 0;



/* Protect on */



asm( "\tFCLR
I");
/* Disable interrupt */


ta1ic=0x00;



/* use read-modify-write instruction before modifying IPL */


ta1mr = 0x37;


/* PWM-Mode, Pulse Output, Falling Edge of TA0IN = Trigger, */ 








/* Trigger Select by TA1TGH to TA1TGL , 8 Bit PWM, select f2 for count source */


asm (" mov.w #00H, 0384h");



/* Timer A1 Down Count, 0384h Adresse von UDF Register */


ta1tgl = 0;



/* Timer A1 Event/Trigger Select = TA0 */


ta1tgh = 1;



/* Timer A1 Event/Trigger Select = TA0 */


asm(" mov.w #0000H, 0388h");


/* unteren 8 Bit auf 0 setzen --> setzt PWM Periode auf 21,25 µs = 47,06 KHz */


asm( "\tFSET
I");
/* Enable interrupt */


ta1s = 1;



/* start PWM */


/* Timer A0 starten und zum Überlauf bringen */


asm( "\tFCLR
I");
/* Disable interrupt */


ta0ic = 0x03;


/* Set interrupt bit */


ta0tgl = 1;



/* disabled becaus of ta0mr register */


ta0tgh = 1;



/* disabled becaus of ta0mr register */


ta0mr = 0x42;


/* One-shot Timer Mode, TA0OS enable, count source f8 */


//ta0mr = 0x02;


/* One-Shot Timer Mode */


//ta0os = 1;


/* Timer starts counting */


ta0=2;




/* Time counting = 2 cycles / 3 000 000 = 0,6 µs  */


asm( "\tFSET
I");
/* Enable interrupt */



ta0s = 1;



/* Timer Start Counting */


ta0os =1;



/* Timer Start Counting */

}

long flow(void)

{

     long wandel[30] [4]=

     {

           {225,51861,-11671000,10000},{274,12604,-3187600,1000},

           {293,19939,-5327900,1000},{317,28637,-8078100,1000},{336,38,-11216,1},

           {349,39878,-11869000,1000},{361,49873,-15471000,1000},

           {371,52152,-16314000,1000},{381,59933,-19268000,1000},

           {390,77229,-25988000,1000},{396,70429,-23302000,1000},

           {403,82586,-28187000,1000},{409,82257,-28053000,1000},

           {415,88771,-30753000,1000},{421,998,-353820,10},{426,96,-33770,1},

           {431,10883,-3928600,100},{440,11974,-4407300,100},{448,1367,-516540,10},

           {452,126,-46826,1},{460,1406,-535260,10},{464,171,-67590,1},

           {466,141,-53625,1},{470,171,-67694,1},{473,141,-53539,1},

           {476,171,-67799,1},{479,15974,-6241600,100},{485,1796,-720330,10},

           {494,19957,-8185500,100},{1024,0,0,1}

     };

     zeile=0;

     if (((long)fdig)<225) flowist = 0;

     else

     {

         do

         /* sucht den Spannungs-Flow-Wert aus dem Array, */

         /* der größer als der Ist-Flow-Spannungswert ist */

         {

                zeile=zeile+1;

         }

         while (((long)fdig) > wandel[zeile][0]);

         flowist=(wandel[zeile-1][1]*fdig + wandel[zeile-1][2])/wandel[zeile-1][3];

     /* berechnet den aktuellen Flow durch Spline-Interpolation der Kennlinie */

     }

     return 0;

     /* Hier könnte man zusätzlich einen Fehlercode erzeugen lassen */

     /* wenn die Flowsensorspannung unter einen bestimmten Wert fällt */

     /* um somit später auf dem Display einen Fehler beim Flowsensor */

     /* anzuzeigen (entweder durch Nummer die dann in einem Handbuch */

     /* näher erklärt ist, oder durch Fehlerbeschreibung auf Display) */


 /* +++ macht nur Sinn im ausstehenden Experten Mode auf dem PC +++ */

}

long ist_digital_mbar(void) /* wandelt den eingelesenen Druck [AD-Wert] in mbar*100 um */

{

     pistmbar=((long)pdig*(long)23256-8418672)/1000;


 if (pistmbar < 0) pistmbar = 0;                                                    

     return 0;   

}

long widerstand(void)

{


if (flowist < 10)


{



flowwiderstand = (1000 * pistmbar);
/* verhindert Division durch Null */


}


else flowwiderstand = flowist;

    rist = (pistmbar * 1000 / flowwiderstand); 


/* verhindert Wertbereichüberschreitung von rist bei geschlossenem Ausgang */


if (rist > (2000000000/flowsoll)) rist =(2000000000/flowsoll) ;

    return 0;

}

long druckauf(void)

{

    pauf = (flowsoll * rist)/1000;


/* verhindert Werteüberschreitung im Druck zu PWM-Array */


if (pauf > 10000) pauf=10000;

    return 0;

}

long regdiff(void)

{

    regdiffflow = flowsoll - flowist;

    return 0;

}

long flow_regler(void)

{

    kpf = 200;           

    kif = 3;             

    taf = 1;

    esumf = esumf + regdiffflow;


/* Begrenzung des I-Anteils */

//    if (esumf < -40000) {esumf = -40000;}   

//    if (esumf > 40000) {esumf = 40000;}


/* Reglergleichung */

    regausf = (kpf*regdiffflow  + kif*taf*esumf) / 10000;    


/* Begrenzung Reglerausgang */


if (regausf < -127) {regausf = -127;}           


if (regausf > 127) {regausf = 127;}

    return 0;

}

int pwmhex(void)          /* Flowregler */

{

      int druck_zu_pwm [130] [2] =

      {



/* Spalte 1 Hexzahl für PWM
Spalte 2 Druck in mbar */

      {0x7F,0},{0x80,0},{0x81,1},{0x82,2},{0x83,7},{0x84,12},

      {0x85,17},{0x86,26},{0x87,35},{0x88,45},{0x89,60},

      {0x8A,70},{0x8B,89},{0x8C,99},{0x8D,120},{0x8E,140},{0x8F,159},

      {0x90,185},{0x91,202},{0x92,230},{0x93,250},{0x94,285},{0x95,310},

      {0x96,340},{0x97,370},{0x98,397},{0x99,423},{0x9A,458},{0x9B,500},

      {0x9C,520},{0x9D,570},{0x9E,600},{0x9F,630},{0xA0,670},{0xA1,700},

      {0xA2,735},{0xA3,757},{0xA4,796},{0xA5,820},{0xA6,854},{0xA7,885},

      {0xA8,907},{0xA9,935},{0xAA,970},{0xAB,1000},{0xAC,1040},{0xAD,1082},

      {0xAE,1125},{0xAF,1171},{0xB0,1220},{0xB1,1264},{0xB2,1320},

      {0xB3,1370},{0xB4,1430},{0xB5,1485},{0xB6,1546},{0xB7,1602},

      {0xB8,1663},{0xB9,1725},{0xBA,1786},{0xBB,1869},{0xBC,1900},{0xBD,2000},

      {0xBE,2050},{0xBF,2133},{0xC0,2200},{0xC1,2270},{0xC2,2360},{0xC3,2422},

      {0xC4,2500},{0xC5,2570},{0xC6,2650},{0xC7,2735},{0xC8,2810},{0xC9,2900},

      {0xCA,2968},{0xCB,3051},{0xCC,3120},{0xCD,3225},{0xCE,3300},

      {0xCF,3381},{0xD0,3460},{0xD1,3541},{0xD2,3631},{0xD3,3720},

      {0xD4,3807},{0xD5,3896},{0xD6,3991},{0xD7,4075},{0xD8,4160},

      {0xD9,4261},{0xDA,4359},{0xDB,4447},{0xDC,4541},{0xDD,4630},

      {0xDE,4723},{0xDF,4823},{0xE0,4918},{0xE1,5017},{0xE2,5115},

      {0xE3,5200},{0xE4,5300},{0xE5,5392},{0xE6,5489},{0xE7,5593},{0xE8,5689},

      {0xE9,5789},{0xEA,5888},{0xEB,5988},{0xEC,6090},{0xED,6190},

      {0xEE,6286},{0xEF,6387},{0xF0,6493},{0xF1,6600},{0xF2,6708},

      {0xF3,6818},{0xF4,6923},{0xF5,7099},{0xF6,7499},{0xF7,7856},

      {0xF8,8058},{0xF9,8170},{0xFA,8300},{0xFB,8530},{0xFC,8662},{0xFD,8984},

      {0xFE,9370},{0xFE,10000},{0xFE,20000}

      /* 0xFE verhindert 255 Dezimal als PWM (ist nicht zulässig!!!) */


  /* {0xFE,20000} verhindert einen Suchüberlauf im Array */

      };

      pzeile=0;


  if (pauf > 10000) pauf = 10000;


  /* verliert nach Einführung von {0xFE,20000} ins Array an Bedeutung, */


  /* ist aber als Sicherheit weiterhin aufgeführt */  

      do   

      /* sucht den Druck im Array der größer ist als mein eingegebener Druck */ 

      {

      pzeile = pzeile+1;

      }

      while (pauf > druck_zu_pwm[pzeile][1]);

      datapwm = druck_zu_pwm[pzeile][0] + (int)regausf;

      if (datapwm < 0x7F) datapwm = 0x7F; 

      /* verbietet "rückwärts-drehen" des Blowers */

      else datapwm = datapwm;


  if (datapwm > 0xFE) datapwm = 0xFE;

      flowpwm = datapwm;


  return 0;

}

void init_timer(void)

{


asm("\tFCLR I");
/* Disable Interrupt */


ta2ic = 0x03;


ta2tgl = 1;


ta2tgh = 1;


ta2mr = 0x46;

/* select Timer A2 in One-Shot-Timer Mode, Pulse Output, */







/* TA2OS enabled, Count Source f8 (3 MHz) */


ta2=6000;


/* 3 000 000 Hz / 3 000 cycles = 1000 --> 1/1000 = 1 ms */


asm("\tFSET I");
/* Enable Interrupt */


ta2s = 1;


ta2os = 1;

}

int vergleich(void)    

/* vergleicht Flow-PWM mit Druck-PWM und gibt kleineren Wert an "Schreibmodul" über */

{

        if (druckpwm <= flowpwm) 

        {

                 datapwm = druckpwm;

        }

        else 

        {

             datapwm = flowpwm;

        }

    return 0;

}

long freeze(void)             /* gemeinsame Nutzung */      

/* speichert den I-Anteil des NICHT-AKTIVEN Reglers */

{

    if (druckpwm <= flowpwm) 

    {

       if (freeze1 == 0)

       {

                freeze1 = esumf;

                esumfalt = esumf;

                freeze2 = 0;

       }

       else

       {

           esumf = esumfalt;

       }            

    }

    else

    {        

       if (freeze2 == 0)

       {

                freeze2 = esum;

               
esumalt = esum;



                freeze1 = 0;

       }

       else

       {

           esum = esumalt;

       }

    }

    return 0;

}

long regeldifferenz (void)             /*Berechnung der Regeldifferenz, Druckregler*/

{

     regdiffp = psoll - pistmbar;                                     

     return 0;

}

long sollwertaufschaltung (void)

{

     solla= 95 * psoll / 100;

     return 0;

}

long druck_regler(void)

{


kp = 360;



    ki = 8;




    ta = 1;         

    esum=esum+regdiffp;

    /* Begrenzung des I-Anteils */


if (esum < -1000000) {esum = -1000000;}        

    if (esum > 1000000) {esum = 1000000;}

    /* Reglergleichung */

    regaus=(kp*regdiffp + ki*ta*esum)/100;      


/* Begrenzung Reglerausgang (Stellgrösse) */

    if (regaus < -regausbegrenz) {regaus=-regausbegrenz;}     

    if (regaus > regausbegrenz) {regaus=regausbegrenz;}

    return 0;

}

long pwmgross(void)

{

      if (flowist<0) flowadd=0;

      else if (flowist<=2500)    flowadd=fi*0;

      else if (flowist<=5000)    flowadd=(2327*(fi - 25)+231250)/t;

      else if (flowist<=7500)    flowadd=(33416*(fi - 50)+289425)/t;

      else if (flowist<=10000)   flowadd=(64048*(fi - 75)+1124825)/t;

      else if (flowist<=12500)   flowadd=(97159*(fi - 100)+2726025)/t;

      else if (flowist<=15000)   flowadd=(106993*(fi - 125)+5155000)/t;

      else if (flowist<=17500)   flowadd=(155376*(fi - 150)+7829825)/t;

      else if (flowist<=20000)   flowadd=(162239*(fi - 175)+11714225)/t;           

      else                       flowadd=(278192*(fi - 200)+15770200)/t;

      return 0;

}

long pwmklein (void)

{

      if (flowist<0) flowadd=0;

      else if (flowist<=2500)    flowadd=fi*0;

      else if (flowist<=5000)    flowadd=(36288*(fi - 25)+341975)/t;

      else if (flowist<=7500)    flowadd=(47712*(fi - 50)+1249175)/t;

      else pwmgross();

      return 0;

}

long flowauf(void)

{

      /* flowadd ist eigentlich padd da [mbar * 100] */

      fi = flowist/100;

      if (psoll>1250)

      {

           pwmgross();

      }

      else pwmklein();

      return 0;

}

int pzupwm(void)

{

      int druck_zu_pwm [130] [2] =

      {



/* Spalte 1 Hexzahl für PWM, Spalte 2 Druck in mbar */

      {0x7F,0},{0x80,0},{0x81,1},{0x82,2},{0x83,7},{0x84,12},

      {0x85,17},{0x86,26},{0x87,35},{0x88,45},{0x89,60},

      {0x8A,70},{0x8B,89},{0x8C,99},{0x8D,120},{0x8E,140},{0x8F,159},

      {0x90,185},{0x91,202},{0x92,230},{0x93,250},{0x94,285},{0x95,310},

      {0x96,340},{0x97,370},{0x98,397},{0x99,423},{0x9A,458},{0x9B,500},

      {0x9C,520},{0x9D,570},{0x9E,600},{0x9F,630},{0xA0,670},{0xA1,700},

      {0xA2,735},{0xA3,757},{0xA4,796},{0xA5,820},{0xA6,854},{0xA7,885},

      {0xA8,907},{0xA9,935},{0xAA,970},{0xAB,1000},{0xAC,1040},{0xAD,1082},

      {0xAE,1125},{0xAF,1171},{0xB0,1220},{0xB1,1264},{0xB2,1320},

      {0xB3,1370},{0xB4,1430},{0xB5,1485},{0xB6,1546},{0xB7,1602},

      {0xB8,1663},{0xB9,1725},{0xBA,1786},{0xBB,1869},{0xBC,1900},{0xBD,2000},

      {0xBE,2050},{0xBF,2133},{0xC0,2200},{0xC1,2270},{0xC2,2360},{0xC3,2422},

      {0xC4,2500},{0xC5,2570},{0xC6,2650},{0xC7,2735},{0xC8,2810},{0xC9,2900},

      {0xCA,2968},{0xCB,3051},{0xCC,3120},{0xCD,3225},{0xCE,3300},

      {0xCF,3381},{0xD0,3460},{0xD1,3541},{0xD2,3631},{0xD3,3720},

      {0xD4,3807},{0xD5,3896},{0xD6,3991},{0xD7,4075},{0xD8,4160},

      {0xD9,4261},{0xDA,4359},{0xDB,4447},{0xDC,4541},{0xDD,4630},

      {0xDE,4723},{0xDF,4823},{0xE0,4918},{0xE1,5017},{0xE2,5115},

      {0xE3,5200},{0xE4,5300},{0xE5,5392},{0xE6,5489},{0xE7,5593},{0xE8,5689},

      {0xE9,5789},{0xEA,5888},{0xEB,5988},{0xEC,6090},{0xED,6190},

      {0xEE,6286},{0xEF,6387},{0xF0,6493},{0xF1,6600},{0xF2,6708},

      {0xF3,6818},{0xF4,6923},{0xF5,7099},{0xF6,7499},{0xF7,7856},

      {0xF8,8058},{0xF9,8170},{0xFA,8300},{0xFB,8530},{0xFC,8662},{0xFD,8984},

      {0xFE,9370},{0xFE,10000}, {0xFE,20000}

      /* 0xFE verhindert 255 Dezimal als PWM (ist nicht zulässig!!!) */


  /* {0xFE,20000} verhindert einen Suchüberlauf im Array */

      };

      pzeile=0;

      druck = solla + regaus + flowadd;


  if (druck > 10000) druck = 10000;


  /* verliert nach Einführung von {0xFE,20000} ins Array an Bedeutung, */


  /* ist aber als Sicherheit weiterhin aufgeführt */     

      do                                                

      /* sucht den Druck im Array der größer ist als mein eingegebener Druck */

      {

      pzeile=pzeile+1;

      }

      while (druck > druck_zu_pwm[pzeile][1]);

      if                                                

      /* vergleicht welcher Array-Wert am nähesten */

      /* am einzustellenden Druck liegt */



  ((druck_zu_pwm[pzeile][1] + druck_zu_pwm[pzeile-1][1])/2 > druck) 

          { 

          datapwm=druck_zu_pwm[pzeile-1][0];



  }  

          else 

               { 




   datapwm=druck_zu_pwm[pzeile][0];

               }


  druckpwm = datapwm;


  return 0;

}

long istout(void)

{


dacon = 0x03;





  /* Enable Output of D/A Converter */


flowout = flow_av;



if (flowout > 25450) flowout = 25450; /* verhindert höhere Zahl als 255 als D/A Ausgang */


da0 = (int)((flowout + 50)/100);
  /* rundet auf nächste ganzzahlige Wert vom Flow und castet auf Int */


pout = (2 * (pist_av + 25));


if (pout > 25500) pout = 25500;

  /* verhindert höhere Zahl als 255 als D/A Ausgang */


da1 = (int) (pout / 100);

}

long sollin(void)

{


psoll = (long)inpsoll * 10;

    /* 1000 vom A/D-Wandler entspricht 100 mbar */


flowsoll = (long)inflowsoll * 20;   /* 1000 vom A/D-Wandler entspricht 200 l/min */


if (inpwmsoll<1000) 
            /* verbietet 100% als PWM-Verhältnis */


{



pwmsoll = ((long)inpwmsoll * 127 + 127000)/1000; /* 0 = PWM 50%, 1000 = PWM 99,6% (0xFE an Blower)*/





}


else


{



pwmsoll = 254;


}


return 0;

}

long online(void)

/* speichert aktuelle Sollwerte */

{


palt = psoll;


falt = flowsoll;


pwmalt = pwmsoll;


return 0;

}

long save(void)


/* lädt gespeicherte Sollwerte */

{


psoll = palt;


flowsoll = falt;


pwmsoll = pwmalt;


return 0;

}

long average(void)

{


flow9 = flow8;

/* Filter für Mittelwertsanzeige */


flow8 = flow7;


flow7 = flow6;


flow6 = flow5;


flow5 = flow4;


flow4 = flow3;


flow3 = flow2;


flow2 = flow1;


flow1 = flow0;


flow0 = flowist;


flow_av = ((flow9 + flow8 + flow7 + flow6 + flow5 + flow4 + flow3 + flow2 + flow1 + flow0) / 10);


pist9 = pist8;

/* Filter für Mittelwertsanzeige */


pist8 = pist7;


pist7 = pist6;


pist6 = pist5;


pist5 = pist4;


pist4 = pist3;


pist3 = pist2;


pist2 = pist1;


pist1 = pist0;


pist0 = pistmbar;


pist_av = ((pist9 + pist8 + pist7 + pist6 + pist5 + pist4 + pist3 + pist2 + pist1 + pist0) / 10);


pdig9 = pdig8;

/* Filter für Mittelwertsanzeige */


pdig8 = pdig7;


pdig7 = pdig6;


pdig6 = pdig5;


pdig5 = pdig4;


pdig4 = pdig3;


pdig3 = pdig2;


pdig2 = pdig1;


pdig1 = pdig0;


pdig0 = pdig;


pdig_av = ((pdig9 + pdig8 + pdig7 + pdig6 + pdig5 + pdig4 + pdig3 + pdig2 + pdig1 + pdig0) / 10);


return 0;

}

