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

/* Include-Dateien

















 */

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

#include <avr/io.h>

#include <stdlib.h>

#include <avr/interrupt.h>

#include <sfr_defs.h>

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

/* globale Variablen
















 */

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

int iStep = 5;




// Programmschrittvariable

int i = 0;





// Verzögerungsschleifen

unsigned char SlaveAdresse = 0x00;
// Masteradresse

unsigned char Adresse = 0x00;

// eingestellte Adresse

unsigned char Daten = 0x00;

// eingestellte Daten

unsigned char InvChecksum = 0x00; // invertierte Checksumme

unsigned char ChecksumErgebnis = 0x00;
  // Checksummenergebnis

unsigned char ReceiveBytes[3];
// empfangene Bytes aus UART von Slave

int iBytesReceived = 0;


// Zähler für empf. Bytes

int iTimer0Overflow = 0;

// Zähler der Timer 0 Overflows

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

/* Interrupts


















 */

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

SIGNAL(SIG_PIN_CHANGE2)
// Flankenwechsel an PD0

{


if ((iStep == 10 ) & (bit_is_set(PORTD,PD0) == 0)) // 1. fallende Flanke an PD0 -> Antwort kommt


{




iStep = 11;

// nächster Schritt



TCNT0 = 0;

// Timer starten


}



else if (iStep == 11)  // Flanke nach ca. 13 Low-Bit


{



if ((TCNT0 >= 10) & (TCNT0 <= 13))



{




cli();




iStep = 12;

// nächster Schritt



}



else 



{







PORTC = PORTC | 0x20;




PORTC = PORTC & 0xdf;




iStep = 11;




}


}


else


{



iStep = 10;


}

}

/* Initialisierung Main */

void InitMain(){


#ifndef F_CPU


#define F_CPU 4000000


// Systemtakt 4MHz


#endif


#define UART_BAUT_RATE 9600

// Baudrate 9600


sei();






// global Interrupts freigeben


DDRD = 0x02;




// Richtung der Pins an PIND festlegen


PORTD = 0x02;




// PORTD 2 auf high


DDRC = 0xff;

}

/* Initialisierung des Timers 0 */

void Init_Timer_0(){


// t = 128 us


TCCR0B = (1 << CS02) | (0 << CS01) | (1 << CS00);
// Teiler auf 1024 setzen

}

/* Initialisierung der UART */

void Init_UART(){


UBRR0H = (unsigned char)(0x19>>8);


UBRR0L = (unsigned char)0x19;


UCSR0C = (0<<UMSEL01)|(0<<UMSEL00)|(1<<USBS0)|(1<<UCSZ01)|(1<<UCSZ00)|(0<<UCPOL0);

}

int main (void)

{

// Initialisierung


InitMain();


Init_Timer_0();


Init_UART();


while(1)


{



switch (iStep)



{




case 5:





// Interrupt einschalten für den Flankenwechsel an PD0





sei();





PCICR = (1 << PCIE2);

// Interrupts ein für PCINT16 ... PCINT23





PCMSK2 = (1 << PCINT16);
// PCINT16 aktivieren





PORTC = PORTC | 0x01;





PORTC = PORTC & 0xfe;





iStep=10;





break;




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




case 10: 





sei();





// 1. fallende Flanke wurde erkannt





// warten auf steigende Flanke nach Synchronisations-Break





PORTC = PORTC | 0x02;





PORTC = PORTC & 0xfd;





break;




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




case 11:





// Positive Flanke erkannt





PORTC = PORTC | 0x04;





PORTC = PORTC & 0xfB;





break;




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




case 12:
//
Synchronisations Break erkannt






//
Auswertung folgt hier





break;




case 100:





iStep = 10;





break;



}



}



}

