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Funkcje

Funkcja obliczająca kąt pod jakim powinien podążać pojazd:

int DestAngle(void)

{

float dx, dy, pi, AngleDegrees;

pi = 3.14159265359;

dy = DestLatitude() - GpsLatitude();

dx = cos((pi/180)*GpsLatitude())*(DestLongitude()-GpsLongitude());

AngleDegrees = atan2(dx, dy)*(180/pi);

return AngleDegrees;

}

Kod funkcji odpowiedzialnej za wyznaczanie kierunku:

uint16_t HMC5883_Read(void)

{

uint8_t address[1], data[6];

signed short data_fine[2], offsetx, offsety, x, y;

static signed short xmin=-1 ,xmax=543,ymin=-95,ymax=369;

float heading, scaledx, scaledy;

uint16_t heading_degrees;

address[0] = 0x03;

i2c_write(0x3C, address, 1); // Set pointer position to 0

i2c_read(0x3D, data, 6); // Read 6 bytes of magnetic field data

data_fine[0] = (signed short) (data[0] << 8) | data[1]; // X

data_fine[1] = (signed short) (data[4] << 8) | data[5]; // Y (Z

axis has beed ignored)

x = data_fine[0];

y = data_fine[1];

offsetx=fabs((xmin+xmax)*0.5); // Set offset of coordinate system

if (fabs(xmin)<xmax) offsetx=-offsetx;

offsety=fabs((ymin+ymax)*0.5);

if (fabs(ymin)<ymax) offsety=-offsety;

scaledx=(x+offsetx)*0.73; //0.73 because of 0.88 gauss gain

scaledy=(y+offsety)*0.73;

heading = atan2(scaledy, scaledx);

heading += 0.08145; // declination angle in Lodz

if(heading < 0)

heading += 6.2831853; //2 pi

if(heading > 6.2831853)

heading -= 6.2831853;

heading_degrees = heading * 180/3.1415926; // Change from radians to

degrees

heading_degrees += 180;

heading_degrees = heading_degrees%360;

return heading_degrees; // Returns value between 0 - 360

}

Funkcja realizująca wysłanie jednego bajtu do pamięci wyświetlacza:

//zapisanie danej do sterownika LCD

void WriteDataToLcd(unsigned char data) {

ClrBit(SCE);

SetBit(DC); //rejestr danych

WriteSPI(data);

SetBit(SCE);

}

//programowa realizacja SPI - LCD

void WriteSPI(unsigned char data) {

char i;

ClrBit(CLK);

for (i = 0; i < 8; i++) {

if ((data & 0x80) == 0x80)

SetBit(DATA);

else

ClrBit(DATA);

SetBit(CLK);

ClrBit(CLK);

data <<= 1;

}

}

Lista komend poprawnie inicjalizujących wyświetlacz:

//inicjalizacja sterownika LCD

void LcdInit(void) {

SetBit(RES); //wylacz reset

WriteCmd(0x21); //komendy rozszerzone

WriteCmd(0x05); //komenda ustawiająca tryb pracy zgodny PCD8544

WriteCmd(0xbe); //ustawienie Vop

WriteCmd(0x06); //korekcja temperatury dla PCD8544

WriteCmd(0x14); //wspólczynnik multipleksowania

WriteCmd(0x20); //komendy standardowe - adresowanie poziome

WriteCmd(0x01);

WriteCmd(0x0c); //tryb wyswietlania Standard Mode

WriteCmd(0x40); //zerowanie licznika wierszy

WriteCmd(0x80); //zerowanie licznika kolum

ClrDisp();

}

Funkcja wysyłająca znak do LCD:

void SendChar(unsigned char NrChar) {

uint8_t k;

for (k = 0; k < 5; k++)

{

WriteData(Font[NrChar][k]);

}

WriteData(0X00); //odstep miedzy znakami

}

