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/*====================================================================================================*/

#include <pic168x76a.h>

#fuses   HS,NOWDT,PUT,NOBROWNOUT,NOLVP
//,CPD,PROTECTWRT_50%

#use delay(clock=4000000) 

// 4 MHz interne PIC Geschwindigkeit

//#use I2C(master, sda = PIN_C4, scl = PIN_C3)

//#use fast_io(B)

void ModulateData(int);

void I2C_Initialisierung();

void main(void)

{


int ReceivedBit = 1;

//Setup Ports


set_tris_a(0xff);

// All Ports are Inputs


set_tris_b(0xDF);

// All Ports are Inputs -> RB5 is Output


set_tris_c(0x18);

// All Ports are Outputs (18 RC3/RC4 are Inputs)

// Registervoreinstellungen


SSPADD = 0x09;

//Slew rate control disabled for standard speed mode (100 kHz and 1 MHz)

//Disable SMBus specific inputs


SSPSTAT = 0x80;

//Bit3 I2C Master mode, clock = FOSC/(4 * (SSPADD + 1))

//Bit5 Enables the serial port and configures the SDA and SCL pins as the serial port pins


SSPCON1 = 0x28;

ModulateData(ReceivedBit);

I2C_Initialisierung();

}

void ModulateData(DataBit)

{

// Manchestercodierung


if(DataBit == 1)






// Bei einem empfangenen 1 Bit diese Routine durchführen


{



setup_timer_1(T1_internal);



// Timer initialisieren



set_timer1(0);






// Timer starten 



output_high(PIN_B5);




// Pin RB5 auf High stetzen

//   
set_timer1(0);





while ( get_timer1() < 218)



{}



set_timer1(0);



output_low(PIN_B5);

//

set_timer1(0);



while ( get_timer1() < 213)



{}


}


else


{



setup_timer_1(T1_internal);



//Timer initialisieren



set_timer1(0);



output_low(PIN_B5);



set_timer1(0);



while ( get_timer1() < 214)



{}



set_timer1(0);



output_high(PIN_B5);



set_timer1(0);



while ( get_timer1() < 213)



{}



}



return;

}

void I2C_Initialisierung()

{


int Adresse = 0xBA;


int Daten1 = 0xFF;


int Daten2 = 0x22;

//
i2c_start();

//
i2c_write(Adresse);

//
i2c_write(Daten1);

//
i2c_write(Daten2);

//
i2c_stop();

// Start Enable Bit setzen SEN = 1


SEN = 1;


while(SSPIF == 0)


{}


SSPIF = 0;




// Wenn Bus mein ist dann SSPIF rücksetzen


SSPBUF = Adresse;


//Senden der EEPROM Adresse


while(SSPIF == 0)
 

// Warten bis senden abgeschlossen ist


{}


SSPIF = 0;




// nach Erfolgreichem senden SSPIF wieder löschen

// Daten senden


SSPBUF = Daten1;

 
// Datenbyte in Puffer laden


while(SSPIF == 0)


 // Warten bis senden abgeschlossen ist


{}


SSPIF = 0;




 // nach Erfolgreichem senden SSPIF wieder löschen

// Datenbyte senden


SSPBUF = Daten2;


while(SSPIF == 0)


 // Warten bis senden abgeschlossen ist


{}





SSPIF = 0;




 // nach Erfolgreichem senden SSPIF wieder löschen

// Bus wieder freigeben durch setzten des PEN Bits


PEN = 1;


while(SSPIF == 0)


// Warten bis Bus wieder freigegeben ist


{}


SSPIF = 0;




// Nach Freigabe Interrupt Flag wieder löschen 

}

