První sada

Příklad 1

Naprogramujte rozhraní SPI tak, aby vysílalo číslo 0xa321 pořád dokolečka s kmitočtem 1kHz. Hodiny modulu SPI nastavte tak, aby vysílání celého znaku trvalo asi ¼ periody vysílání čísel. Piny SDO a SCK zobrazte na osciloskopu. 

až sem za 4

Příklad 2

Příklad 1 doplníme signálem CS, která bude později ovládat převodník MCP4822. Signály CS, SDO,SCK zobrazte na osciloskopu.
až sem za 3
Příklad 3

K procesoru připojte převodník MCP4822. Sestavte program, který bude na výstupu dokolečka dávat napětí s hodnotou 1V a 2V, pořád dokolečka (1V , 2V , 1V , 2V , 1V ....). Interval mezi změnami napětí udělejte 2 sec.

až sem za 2
Příklad 4
Sestavte program, který vygeneruje na výstupu převodníku pilu s kmitočtem asi 100Hz. Pila – napětí leze pomalu nahoru, pak skok na 0, opět leze pomalu nahoru 

až sem za 1
Ad 1

Tento příklad slouží hlavně k tomu, abychom si vysílaná čísla mohli prohlédnout na osciloskopu, proto kmitočet 1kHz a délka vysílání znaku čtvrtina periody ( 1kHz). Nastavíme nějaký čítač tak, aby generoval kmitočet 1kHz . V přerušení od tohoto čítače vždy odstartujeme vysílání po SPI zápisem do SPIBUF. Předtím nezapomeneme SPIBUF přečíst. Samozřejmě nastavíme správné děličky pro hodiny modulu SPI. 

Ad 2

Signál CS vyvedeme z nějakého portu, bit je samozřejmě výstupní. V klidu je CS = 1, takže v main po inicializaci portu nastavíme tuto hodnotu.  Před odvysíláním čísla dáme bit CS do 0 (k tomu se dobře hodí funkce send_to_SPI ze vzorového příkladu).
 Po CS =0 chvilku počkáme ( několikrát  asm(„NOP“);     ),
 potom odstartujeme přenos zápisem do SPIBUF. Návrat CS do 1 uděláme v přerušení od SPI (toto přerušení se generuje poté, co modul SPI odvysílal data).
Ad 3
Čítač necháme generovat čas 2 sec, v přerušení vysíláme na SPI vhodná čísla. Nezapomeneme na nejvyšší bity, které nastavují převodník – děláme AND a OR s vhodným číslem.

Ad 4

Je to velmi jednoduché. Pilu uděláme pomocí nějaké globální proměnné, která bude v přerušení od čítače inkrementovat. Až dosáhne maximální možné hodnoty ( pro převodník MCP !!!! ) , vynuluje se. Nezapomeňte nastavit horní bity vysílaného čísla  podle datasheetu MCP4822 – tam jsou konfigurační bity. Také nezapomeňte zkontrolovat čas pro vysílání znaku po SPI (upravte děličky), abyste stačili znak odvysílat dříve, než přijde další přerušení od čítače.  Kmitočet 100Hz je kmitočet, se kterým se opakuje pila. Potřebnou dobu pro přetečení čítače nechávám na vaší laskavé úvaze.
Druhá sada 

v těchto příkladech předpokládáme, že máte zprovozněný D/A převodník a SPI. Bez toho to opravdu nepůjde.

Příklad 1

Sestavte program, který bude na výstupu D/A převodníku vyrábět sinusovku o frekvenci 440Hz, tedy komorní a. Hodnoty vzorků sinusovky počítejte pomocí DSP algoritmu

až sem za 4
Příklad 2

Příklad 1 doplňte jedním tlačítkem – kontakt proti zemi. Po stisknutí tlačítka se úroveň výstupního střídavého signálu sníží o 6dB.
až sem za 3
Příklad 3

Příklad 1 upravte tak, aby D/A převodník dodával interval čistá kvarta. 

Ad 4
Sestavte program, který při stisknutí osmi různých tlačítek (kontakt proti zemi) zahraje osm tónů stupnice. Tentokrát samozřejmě pomocí  sinusových průběhú.

ad 1

 DSP algoritmus, který počítá vzorky sinusovky, umíme, takže není co řešit. Jen malá poznámka: DSP algoritmus dodává čísla v rozsahu ... až ...., pro D/A převodník potřebujeme čísla v rozsahu  ..... až ..... . To znamená, že musíme rozsah čísel zvětšit, tedy vynásobit číslem .... , a posunout, tedy přičíst číslo  ........ .  Ve vhodném okamžiku musíte udělat z float unsigned int. To se dělá pomocí přetypování, viz např. http://www.fi.muni.cz/usr/jkucera/pb071/uvodc.htm , zde hledejte „přetzpování“

Vzorkování  realizujte pomocí některého čítače. V přerušení od tohoto čítače pak vždy vypočtete další hodnotu vzorku sinusovky a vyšlete na výstup. !!!!! V simulátoru se podívejte, jak dlouho výpočet trvá, je nutno ho ukončit před příchodem dalšího vzorku.  Proměnné, které počítají sinusovku, udělejte jako globální, abyste  v mezičase  jejich hodnotu neztratili.

ad 2
Nezapomeňte zapnout Pull-up rezistory.  Zmenšení hodnoty výstupního napětí je snadné – vynásobíme ho vhodným číslem.  Násobíme pouze strídavou složku, stejnosměrná složka výstupního napětí zůstane stále stejná.

ad 3

Přidáme další čítač, který bude ovládat čas pro generování komorního a a pro generování d (to je čistá kvarta, kmitočty známe). V přerušení od tohoto druhého čítače se vynulují všechny proměnné, které počítají sinusovku, a začneme s novými počátečními hodnotami. Tohle samozřejmě bude mít za následek skok ve výstupním průběhu, ale co se dá dělat. 

ad 4

Dokolečka čteme vstupní port, při změně na některém pinu vyhodnotíme, co jsme zmáčkli, a podle toho změníme hodnoty pro generování sinusovky. 

