建立C2000 28027 项目你需要了解的

TI的例程中，V200以后内部资源的控制，是以库的形式给出：driverlib.lib，对库的使用，有说明文档f2802x-DRL-UG.pdf。本项目不使用它的LIB文件，这样的好处是，对每一个函数的调用直接明了，便于没有经验者学习。
一、新建项目。
点project菜单。选择New CCS Project，
弹出New CCS Project对话框：
1）起个项目名称，
2）选择Executable，
3）选择设定项目目录，或自己选择目录。
4）、5）选择使用的芯片
6）仿真调试器类型
7）项目类型。
此时项目中包含了这几个文件：
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建立环境变量

CCS的环境变量分两种，一种是link variable，一种是build variable，

link variable用于链接源文件，和库，如C2000 linker中的file search path，还有resource中的linked resource。

build variable是编译的环境变量，在C/C++ build中的Build variable中新建，类似path variable。只有编译变量才能用于include path 中。

1，添加资源文件链接变量  主界面中windows->preference-搜索栏输入linked ->linked resources选择后弹出对话框点击NEW按钮添加如下
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2，添加构建变量  主界面中windows->preference-搜索栏输入build ->build Variables选择后弹出对话框点击Add按钮添加如下
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三、添加文件
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V210目录下，有带“F2802x_”的文件和不带的。不带“F2802x_”的文件是
使用库driverlib.lib时所用的。所以，本次拷贝时不拷贝这些文件。

添加头文件的相对路径：
因为我们已经在上面添加了build variables 所以我们不需要添加.h文件只需要在此设置一下就可以首先在Project->Properties->Build选项下，点击Variables添加一个变量，然后就可以在Project->Properties->Build->C2000 Compiler->Include Options下用${}引用变
量。表示工程路径的系统变量是PROJECT_ROOT,可以Project->Properties->Build->C2000 Compiler->Include Options下直接引用。注意Project->Properties->Resource->Linked Resources下的变量在Project->Properties->Build->C2000 Compiler->Include Options下无效，只有Project->Properties->Build下Variables选项卡中的变量才能

用。
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四、设置
1、属性对话框设置
右击项目名称，选择Properties，弹出属性对话框，
设置优化再设置一下路径：剩余的不设置，暂时使用缺省值。
2、文件设置
项目中有三个CMD文件：F2802x_Headers_nonBIOS.cmd，是非BIOS下的
寄存器定义文件；28027_RAM_lnk.cmd是内容RAM分配及IQ表；F28027.cmd是件。
当在RAM中调试时，需要用到F2802x_Headers_nonBIOS.cmd及28027_RAM_lnk.cmd
当在FLASH中调试或烧写时，需要用到F2802x_Headers_nonBIOS.cmd及F28027.cmd
具体设置如下：
1）在项目窗口右击28027_RAM_lnk.cmd文件，选择Properties弹出Properties对话框：
这里约定，在RAM中调试是DEBUG模式，烧入FLASH中是Release模式。
2）同样方法设置F28027.cmd文件
使用文件详细分析

部分文件介绍

DSP28x_Project.h

此文件包含了两个文件

#include "F2802x_Device.h" // DSP2802x Headerfile Include File
#include "f2802x_common/include/F2802x_Examples.h" // DSP2802x Examples Include File
2、F2802x_Device.h

此文件是常用的宏的定义，里面定义了数据类型，包含了必要的头文件，还有

所使用器件的定义：

#define TARGET 1

// User To Select Target Device:

……

#define DSP28_28027PT TARGET

……

如果使用其它器件，可以在这里更改。

3、F 2802x_Examples.h

它是为了设置PLL，系统时钟，而定义的常数。

#define DSP28_DIVSEL 2 // Enable /2 for SYSCLKOUT

//#define DSP28_DIVSEL 3 // Enable /1 for SYSCLKOUT

#define DSP28_PLLCR 12 // Uncomment for 60 MHz devices [60 MHz = (10MHz * 12)/2]

……

此文件中的约定值使时钟设置为 60MHz。

此文件可以修改为用户自定义的设置

4、F2802x_CodeStartBranch.asm

一看名字就知道，是控制启动时转向的。它关闭看门狗并转向程序入口。

次程序需要加入所建立的工程项目中去

F2802x_DefaultIsr.c

此文件包含外壳的ISR例程的2802x PIE矢量表典型地，这些壳的ISR例程可用于填充整个PIE 在设备调试量表。以这种方式，如果一个中断被取 固件开发过程中，总是会有一个ISR抓住它。在开发过程中，这些ISR例程可以被消除，并与用户自己的ISR例程替换为每个中断。由于这些外壳的ISR包含无限循环，他们通常不被列为，在最终的量产固件。

它是缺省的中断程序，包括了所有中断程序的框架，如：

// Connected to INT13 of CPU (use MINT13 mask):
interrupt void INT13_ISR(void)     // INT13 or CPU-Timer1
{
  // Insert ISR Code here
  // Next two lines for debug only to halt the processor here
  // Remove after inserting ISR Code
  asm ("      ESTOP0");
  for(;;);
}
interrupt void INT14_ISR(void)     // INT14 or CPU-Timer2
{
  // Insert ISR Code here
  // Next two lines for debug only to halt the processor here
  // Remove after inserting ISR Code
  asm ("      ESTOP0");
  for(;;);
}

当进入中断时，将什么也不做，并停留在那里。用户编程时，可以重新定义中

断函数并转向它，如：PieVectTable.XINT1 = &UserInttruptFunction

也可以修改这个文件中的函数。

6、F2802x_GlobalVariableDefs.c

这个文件是是定义F28027 内部寄存器的，与CMD 文件一道分配寄存器地址，

并定义寄存器文件结构变量。如

/####################################################################
#include "F2802x_Device.h"     // DSP2802x Headerfile Include File
//-------------------------------------------------------------------// Define Global Peripheral Variables:
//----------------------------------------
#ifdef __cplusplus
#pragma DATA_SECTION("AdcRegsFile")
#else
#pragma DATA_SECTION(AdcRegs,"AdcRegsFile");
#endif
volatile struct ADC_REGS AdcRegs;
//----------------------------------------
#ifdef __cplusplus
#pragma DATA_SECTION("AdcResultFile")
#else
#pragma DATA_SECTION(AdcResult,"AdcResultFile");
#endif
volatile struct ADC_RESULT_REGS AdcResult;
//----------------------------------------
从这里可以看到，要定义一个寄存器是很麻烦的，如果定义某个变量到绝对地

址也是采用这种办法。但TI 说了，这个方法使用起来灵活。

7、F2802x_PieVect.c

这个文件是定义中断矢量表中的结构体中的初始化使用的成员变量为的F2802x_DefaultIsr.c所定义的函数名

const struct PIE_VECT_TABLE PieVectTableInit = {
      PIE_RESERVED,  // 0  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 1  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 2  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 3  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 4  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 5  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 6  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 7  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 8  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 9  Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 10 Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 11 Reserved space
      PIE_RESERVED,  // 12 Reserved space
// Non-Peripheral Interrupts
      INT13_ISR,     // INT13 or CPU-Timer 1
      INT14_ISR,     // INT14 or CPU-Timer 2
      DATALOG_ISR,   // Datalogging interrupt
      RTOSINT_ISR,   // RTOS interrupt
//---------------------------------------------------------------------------
// InitPieVectTable:
//---------------------------------------------------------------------------
// This function initializes the PIE vector table to a known state.
// This function must be executed after boot time.
void InitPieVectTable(void)
{
    int16    i;
    Uint32 *Source = (void *) &PieVectTableInit;
    Uint32 *Dest = (void *) &PieVectTable;
    // Do not write over first 3 32-bit locations (these locations are
    // initialized by Boot ROM with boot variables)
    Source = Source + 3;
    Dest = Dest + 3;
    EALLOW;
    for(i=0; i < 125; i++)
        *Dest++ = *Source++;
    EDIS;
    // Enable the PIE Vector Table
    PieCtrlRegs.PIECTRL.bit.ENPIE = 1;
}

上面的函数功能是将所有defaultISR.c中定义的中断函数都转化为中断入口地址保存在PieVectTableInit结构体变量的成员中，之后再通过void InitPieVectTable(void)函数将挣够结构体中的变量整体搬迁到以PieVectTable变量首地址为起点处，如下

#pragma DATA_SECTION(PieVectTable,"PieVectTableFile");
#endif
struct PIE_VECT_TABLE PieVectTable;
F2802x_PieCtrl.c

PIE初始化函数，将PIE初始化到一个确定的位置

//-------------------------------------------------------------------
// InitPieCtrl: 
//-------------------------------------------------------------------
// This function initializes the PIE control registers to a known state.

void InitPieCtrl(void)
{
    // Disable Interrupts at the CPU level:
    DINT;
    // Disable the PIE
    PieCtrlRegs.PIECTRL.bit.ENPIE = 0;
    // Clear all PIEIER registers:
    PieCtrlRegs.PIEIER1.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER2.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER3.all = 0;    
    PieCtrlRegs.PIEIER4.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER5.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER6.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER7.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER8.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER9.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER10.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER11.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIER12.all = 0;
    // Clear all PIEIFR registers:
    PieCtrlRegs.PIEIFR1.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR2.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR3.all = 0;    
    PieCtrlRegs.PIEIFR4.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR5.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR6.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR7.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR8.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR9.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR10.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR11.all = 0;
    PieCtrlRegs.PIEIFR12.all = 0;
}    
//-------------------------------------------------------------------
// EnableInterrupts: 
//-------------------------------------------------------------------
// This function enables the PIE module and CPU interrupts

void EnableInterrupts()
{
    // Enable the PIE
    PieCtrlRegs.PIECTRL.bit.ENPIE = 1;
    // Enables PIE to drive a pulse into the CPU 
    PieCtrlRegs.PIEACK.all = 0xFFFF;  
    // Enable Interrupts at the CPU level 
    EINT;
}
//===================================================================
// End of file.
//===================================================================

9、F2802x_SysCtrl.c

系统的时钟控制，在这个文件中完成。

void InitPeripheralClocks(void)
{
   EALLOW;
// LOSPCP prescale register settings, normally it will be set to default values
   GpioCtrlRegs.GPAMUX2.bit.GPIO18 = 3;  // GPIO18 = XCLKOUT
   SysCtrlRegs.LOSPCP.all = 0x0002;
// XCLKOUT to SYSCLKOUT ratio.  By default XCLKOUT = 1/4 SYSCLKOUT
   SysCtrlRegs.XCLK.bit.XCLKOUTDIV=2; // Set XCLKOUT = SYSCLKOUT/1
// Peripheral clock enables set for the selected peripherals.
// If you are not using a peripheral leave the clock off
// to save on power.
// Note: not all peripherals are available on all 2802x derivates.
// Refer to the datasheet for your particular device.
// This function is not written to be an example of efficient code.
   SysCtrlRegs.PCLKCR0.bit.ADCENCLK = 1;       // ADC
   SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.COMP1ENCLK = 1;     // COMP1
   SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.COMP2ENCLK = 1;     // COMP2
   SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.CPUTIMER0ENCLK = 1; // CPU Timer-0
   SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.CPUTIMER1ENCLK = 1; // CPU Timer-1
   SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.CPUTIMER2ENCLK = 1; // CPU Timer-2
   SysCtrlRegs.PCLKCR1.bit.ECAP1ENCLK = 1;     // eCAP1
   SysCtrlRegs.PCLKCR1.bit.EPWM1ENCLK = 1;     // EPWM1
   SysCtrlRegs.PCLKCR1.bit.EPWM2ENCLK = 1;     // EPWM2
   SysCtrlRegs.PCLKCR1.bit.EPWM3ENCLK = 1;     // EPWM3
   SysCtrlRegs.PCLKCR1.bit.EPWM4ENCLK = 1;     // EPWM4
   SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.GPIOINENCLK = 1;    // GPIO
   SysCtrlRegs.PCLKCR0.bit.HRPWMENCLK=1;       // HRPWM
   SysCtrlRegs.PCLKCR0.bit.I2CAENCLK = 1;      // I2C
   SysCtrlRegs.PCLKCR0.bit.SCIAENCLK = 1;      // SCI-A
   SysCtrlRegs.PCLKCR0.bit.SPIAENCLK = 1;      // SPI-A
   SysCtrlRegs.PCLKCR0.bit.TBCLKSYNC = 1;  // Enable TBCLK within the EPWM
   EDIS;
}
//-------------------------------------------------------------------
// Example: CsmUnlock:
//-------------------------------------------------------------------// This function unlocks the CSM. User must replace 0xFFFF's with current
// password for the DSP. Returns 1 if unlock is successful.

10、F2802x_MemCopy.c

这是对于烧写到FLASH 中的程序，拷贝到RAM 中运行时使用的。因为在flash

中运行程序，需要插入等待时间，在RAM 中运行不需要等待。

11、F2802x_usDelay.asm

这是个延时函数，很简单。这个文件中还有个“ramfuncs”（具体细节将在其它

文章中叙述），这样定义后就可以使用MemCopy()将它拷贝到RAM 中运行：
       .def _DSP28x_usDelay
       .sect "ramfuncs"
        .global  __DSP28x_usDelay
_DSP28x_usDelay:
        SUB    ACC,#1
        BF     _DSP28x_usDelay,GEQ    ;; Loop if ACC >= 0
        LRETR

F2802x_usDelay.asm
    此文件包含了 F2802x_usDelay.asm 文件中的 _DSP28x_usDelay 函数 ； F2802x_CodeStartBranch.asm 文件中的函数 ；DSP2802x_DBGIER.asm 文件中的_SetDBGIER 函数 ；DSP2802x_DisInt.asm 文件中的 _DSP28x_DisableInt 函数 ； DSP2802x_CSMPasswords.asm 文件中的 函数。可以说是所有汇编文件中汇编函数的一个综合性文件

13、模块文件

如 PWM、I2C、SPI 等。文件中给出了基本的实现设置方法，应用程序中可以

根据具体情况，作适当修改。

F28027 程序基本结构（流程）
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三、用延时函数控制的LED 程序

程序如下

void main(void)

{

InitSysCtrl();

InitGpio();

DINT;

InitPieCtrl();

IER = 0x0000;

IFR = 0x0000;

InitPieVectTable();

for (;;)

{

GpioDataRegs.GPATOGGLE.bit.GPIO0 = 1;

DELAY_US(100000L);

}

}

1、InitSysCtrl()

前面提到了这个函数。这里，使用内部振荡器，60MHz，仅打开GPIO 时钟。

SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.GPIOINENCLK = 1; // GPIO

2、InitGpio()

这里，需要将LaunchPad 上的几个灯（或某一个）设置为输出，本例程只用LED0，

因此只需要在后面加一句：

GpioCtrlRegs.GPADIR.bit.GPIO0 = 1;

3、PIE

本程序不使用中断，所以仅初始化中断表就行了。

4、IO 控制

IO 的控制，可以使用GPIO data 寄存器，也可以使用GPIO Clear 或Set 寄存器，

这里使用的是GPIO Toggle 寄存器。使用这个寄存器在流水线作业中有它的好处，

可以参考数据手册。

GpioDataRegs.GPATOGGLE.bit.GPIO0 = 1;

四、调试

现在的程序，不对 flash 操作，因此，原来板子上的程序将不受影响。

对项目进行编译后，将LaunchPad 接上电脑，点编译器中的“锤子”，即进入调

试状态，在这里可以单步等调试。具体情况从略。

五、使用定时器的 LED 闪烁

这里使用定时器 0，让LED1 闪烁，因此就在GPIO 初始那里加上一句：

GpioCtrlRegs.GPADIR.bit.GPIO1 = 1;

使它成为输出口。

并且在 InitPeripheralClocks（）中要打开定时器0 的时钟：

SysCtrlRegs.PCLKCR3.bit.CPUTIMER0ENCLK = 1; // CPU Timer-0

使用TI 的库对定时器初始化：

InitCpuTimers()；

并配置定时器 0：

ConfigCpuTimer(&CpuTimer0, 60, 500000);

这里CpuTimer0 是CPUTIMER_VARS 的一个结构体，如下图。60 为时钟频率，

500000 为定时周期数。

如果想定时更长时间，可以修改Timer->RegsAddr->TPR.all 的值。

然后设置中断并允许中断。

2、中断函数

在 TI 的例程中，较多的使用中断转向。这里我们采用另一种方法，即修改

FP2802x_DefaultIsr.c 文件中的中断函数。

在函数

interrupt void TINT0_ISR(void) // CPU-Timer 0

中将

asm (" ESTOP0");

for(;;);

这两行删除，用以下代替：

GpioDataRegs.GPATOGGLE.bit.GPIO1 = 1; // Toggle GPIO1 once per 500

milliseconds

// Acknowledge this interrupt to receive more interrupts from group 1

PieCtrlRegs.PIEACK.all = PIEACK_GROUP1;

上面最后一句是清除相应的中断位，以便响应下次中断。

最后编译、调试。发现 LED0 及LED 按各自的设定闪烁。

关于中断

由下图可以看出整个中断响应的步骤
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28035的例程解析--adc_temp_sensor

void main()

{

// 第一步 初始化系统控制

// PLL时钟锁相环, 看门狗, 使能外设时钟

// 这个函数的作用请在DSP2803x_SysCtrl.c文件中查找.

   InitSysCtrl();

// 第二步 初始化GPIO:

// 请参考DSP2803x_Gpio.c文件中此函数的作用

// 说明如何去设置 GPIO默认的状态

// InitGpio();  // 跳过此例程

// 第三步 清除所有的中断并初始化PIE向量表:

// 关闭CPU全局中断

   DINT;

// 将PIE控制寄存器初始化到指定默认的状态.

// 默认的状态是所有的关闭所有的PIE中断并清除标志位

// 此函数可以参考DSP2803x_PieCtrl.c文件.

   InitPieCtrl();

// 关闭CPU中断并清除所有的CPU中断标志:

   IER = 0x0000;

   IFR = 0x0000;

//通过指针指向中断服务例程(ISR)函数名的方法初始化PIE向量表

// 这将填充入口表,尽管这个例子不需要中断，这对调试模式下很有用

// 外壳ISR 中断服务例程可以在DSP2803x_DefaultIsr.c被找到

//下面初始化函数可以在DSP2803x_PieVect.c文件中寻找

   InitPieVectTable();

//在本例程中中断函数被重新映射到ISR表中

   EALLOW;  // 需要写EALLOW保护寄存器

   PieVectTable.ADCINT1 = &adc_isr;

   EDIS;    // 需要去关闭‘允许写’EALLOW保护寄存器

// 第四步 初始化ADC:

// 此函数参考DSP2803x_Adc.c文件

   InitAdc();  // For this example, init the ADC

// Step 5. Configure ADC to sample the temperature sensor on ADCIN5:

// The output of Piccolo temperature sensor can be internally connected to the ADC through ADCINA5

// via the TEMPCONV bit in the ADCCTL1 register. When this bit is set, any voltage applied to the external

// ADCIN5 pin is ignored.

 EALLOW;

 AdcRegs.ADCCTL1.bit.TEMPCONV  = 1; //Connect internal temp sensor to channel ADCINA5.

 EDIS;

// Step 6. Continue configuring ADC to sample the temperature sensor on ADCIN5:

// Since the temperature sensor is connected to ADCIN5, configure the ADC to sample channel ADCIN5

// as well as the ADC SOC trigger and ADCINTs preferred. This example uses EPWM1A to trigger the ADC

// to start a conversion and trips ADCINT1 at the end of the conversion.

 EALLOW;

 AdcRegs.ADCCTL1.bit.INTPULSEPOS = 1; //ADCINT1 trips after AdcResults latch

 //ADCCTL1:ADC控制寄存器1

//(15)RESET:写1复位ADC模块

//(14)ADCENABLE:ADC模块允许（写0禁止但不断电ADC，写1允许ADC转换）

//(13)ADCBSY:为1说明ADC忙

//(12~8)ADCBSYCHN:用来确定ADC当前正在转换的通道

//(7)ADCPWDN:为0时ADC时钟除bandgap&referencce全部断电

//(6)ADCBGPWD:为0：bandgap断电

//(5)ADCREFPWD,为0：Reference buffers断电

//(3)ADCREFSEL:内外部参考选择，为0为内部参考

//(2)INTPULSEPOS:中断何时产生（为0 ：ADC开始转换时产生，为1：ADC转换完之前1个时钟周期产生）

//(1)VREFLOCONV：为1内部VREFLO连接到ADCINB5

//(0)TEMPCONV:为1内部温度传感器接到ADCINA5

 AdcRegs.INTSEL1N2.bit.INT1E     = 1; //Enabled ADCINT1

 AdcRegs.INTSEL1N2.bit.INT1CONT  = 0; //Disable ADCINT1 Continuous mode

 AdcRegs.INTSEL1N2.bit.INT1SEL = 0; //setup EOC0 to trigger ADCINT1 to fire

 //INTSELxNy:ADC中断来源选择寄存器

//(14)INTyCONT:中断脉冲产生设置（为0：除非ADCINTy flag清零ADCINTy产生中断；为1：只要有EOC信号就中断）

//(13)INTyE：INTy中断允许（为1允许）

//(12~8)INTySEL:ADCINTy的EOC信号来源

//(6)INTxCONT:中断脉冲产生设置（为0：除非ADCINTx flag清零ADCINTx产生中断；为1：只要有EOC信号就中断）

//(5)INTxE：INTx中断允许（为1允许）

//(4~0)INTxSEL:ADCINTx的EOC信号来源

 AdcRegs.ADCSOC0CTL.bit.CHSEL  = 5; //set SOC0 channel select to ADCINA5 (which is internally connected to the temperature sensor)

 AdcRegs.ADCSOC0CTL.bit.TRIGSEL  = 5; //set SOC0 start trigger on EPWM1A

 AdcRegs.ADCSOC0CTL.bit.ACQPS  = 6; //set SOC0 S/H Window to 7 ADC Clock Cycles, (6 ACQPS plus 1)

 //ADCSOCxCTL:ADCSOC0 - SOC15控制寄存器

//(15~11)TRIGSEL:SOC产生来源(软件，CPUtimer中断，PWM，XINT）

//(9~6)CHSEL:当SOCx产生的时候ADC转换通道选择（SIMULENx=0时单通道选择，SIMULENx = 1时，两对通道选择)

//(5~0)ACQPS:SOCx的采样保持窗口大小。（06h Sample window is 7 cycles long (6 + 1 clock cycles).）

 EDIS;

// Step 7. User specific code, enable interrupts:

// Enable ADCINT1 in PIE

   PieCtrlRegs.PIEIER1.bit.INTx1 = 1; // Enable INT 1.1 in the PIE

   IER |= M_INT1;       // Enable CPU Interrupt 1

   EINT;                // Enable Global interrupt INTM

   ERTM;                // Enable Global realtime interrupt DBGM

   LoopCount = 0;

   ConversionCount = 0;

// Assumes ePWM1 clock is already enabled in InitSysCtrl();

   EPwm1Regs.ETSEL.bit.SOCAEN = 1;  // Enable SOC on A group

   EPwm1Regs.ETSEL.bit.SOCASEL = 4;  // Select SOC from from CPMA on upcount

   //ETSEL:事件触发选择寄存器

//(15)SOCBEN:SOCB允许（为1：允许ADC在SOC脉冲来临时转换）

//(14~12)SOCBSEL:EPWMxSOCB来源选择（DCBEVT1,TBCTR = 0x0000,TBCTR = TBPRD,equal to CMPA,equal to CMPB)

//(11)SOCAEN:SOCA允许（为1：允许ADC在SOC脉冲来临时转换）

//(10-8)SOCASEL:EPWMxSOCA来源选择（DCBEVT1,TBCTR = 0x0000,TBCTR = TBPRD,equal to CMPA,equal to CMPB)

//(3)INTEN:EPWMx_INT中断产生允许（为1：允许）

//(2~0)INTSEL:EPWMx_INT中断来源选择（TBCTR = 0x0000,TBCTR = TBPRD,equal to CMPA,equal to CMPB)

   EPwm1Regs.ETPS.bit.SOCAPRD  = 1;  // Generate pulse on 1st event

   //ETPS:时间产生预分频寄存器

//(15~14)SOCBCNT:计数有多少次SOCB事件（一到3次）

//(13~12)SOCBPRD:设定多少次SOCB事件产生一个SOCB的脉冲

//(11~10)SOCACNT:计数有多少次SOCA事件（一到3次）

//(9~8)SOCAPRD:设定多少次SOCA事件产生一个SOCB的脉冲

//(3~2)INTCNT:计数有多少次EPWMx_INT中断事件（一到3次）

//(1~0)INTPRD:设定多少次EPWMx_INT事件产生中断

   EPwm1Regs.CMPA.half.CMPA  = 0x0080; // Set compare A value

   EPwm1Regs.TBPRD     = 0xFFFF; // Set period for ePWM1

   EPwm1Regs.TBCTL.bit.CTRMODE  = 0;  // count up and start

   //TBCTL:时间基准控制寄存器

//(15~14)FREE, SOFT:00仿真时立即停止，01完成当前周期时停止，10Free Run

//(13)PHSDIR:方向选址寄存器（为1，同步后上升计数，为0，同步后下降计数）

//（12~10）CLKDIV：分频寄存器TBCLK = SYSCLKOUT / (HSPCLKDIV × CLKDIV)（000 /1,001 /2,010 /4,011 /8,100 /16,101 /32,110 /64,111 /128)

//(9~7)HSPCLKDIV:分频寄存器TBCLK = SYSCLKOUT / (HSPCLKDIV × CLKDIV)（000 /1,001 /2,010 /4,011 /8,100 /16,101 /32,110 /64,111 /128)

//(6)SWFSYNC:软件写1同步（写一同步，仅在SYNCOSEL = 00时有效）

//(5~4)SYNCOSEL:同步输出信号产生来源（00 EPWMxSYNC,01 CTR = zero,10 CTR = CMPB ,11 Disable EPWMxSYNCO signal)

//(3)PRDLD:周期寄存器何时从shadow读取（为0：TBCTR=0时，为1：不使用shadow即立即读取）

//(2)PHSEN:是否允许同步时TBCTR=TBPHS（0不允许，1允许）

//(1~0)CTRMODE:计数方向（00上升，01下降，10上升下降，11冻结）

// Wait for ADC interrupt

   for(;;)

   {

      LoopCount++;

   }

}

interrupt void  adc_isr(void)

{

  TempSensorVoltage[ConversionCount] = AdcResult.ADCRESULT0;

  // If 20 conversions have been logged, start over

  if(ConversionCount == 9)

  {

     ConversionCount = 0;

  }

  else ConversionCount++;

  AdcRegs.ADCINTFLGCLR.bit.ADCINT1 = 1;  //Clear ADCINT1 flag reinitialize for next SOC

  PieCtrlRegs.PIEACK.all = PIEACK_GROUP1;   // Acknowledge interrupt to PIE

  return;

}

F2812烧写个人总结

在仿真器中将程序调试好，将程序烧入flash之前，需要做以下工作：
1、硬件上确保DSP的XMP/MC管教接地，且SCIATXDA脚接高电平；
     XMP/MC接地为低电平：表示微机算计模式，那么0x3FFFC0指向的是2812的片内FLASH的地址。上电复位后，复位向量是指向片内Flash的0x3F FFC0。2812有一块flash地址从0x3F F000-0x3F FFFF在出厂时已经固化好了引导程序。在0x3F FFC0处是一条跳转指令，跳到iniboot（地址0x3F FB50）函数处执行iniboot代码，该iniboot代码就是ti在dsp出厂时固化在flash中的。Iniboot函数判断几个GPIO引脚来判断使用哪一种引导模式，比如flash boot模式，检测SPICLKA，SCITXA，GPIO34的电平，当都为高电平时表明是片内flash boot模式，那么initboot执行完后跳转到0x3F7FF6处，此位置刚好在128位（CSM）密码位置之前，你要在0x3F 7FF6处放置跳转指令(codestart:>BEGIN,PAGE=0 )，以跳转到你要去的地方。
    BEGIN        : origin = 0x3F7FF6, length = 0x000002 
    codestart            : > BEGIN        PAGE = 0
    SCIATXDA脚接高电平：是为那选择2812以FLASH作为引导模式
***********************************************************************
* Function: codestart section
*
* Description: Branch to code starting point
***********************************************************************
    .sect "codestart"
code_start:
    .if WD_DISABLE == 1
        LB wd_disable       ;Branch to watchdog disable code
    .else
        LB _c_int00         ;Branch to start of boot.asm in RTS library
    .endif
;end codestart section

    我们在这里可以看到Flash启动模式，需要将GPIOF4，设置为高电平，其他三个引脚状态任意。其配置如下：


二、向工程中添加F2812_EzDSP_FLASH_lnk.cmd文件，它是用于flash烧写的CMD文件，用于替换原有的用于RAM中调试的F2812_EzDSP_RAM_lnk.cmd文件。
三、添加DSP281x_Headers_nonBIOS.cmd文件，用于将DSP28头文件中的外设结构与存储器地址对应起来；
四、添加DSP281x_CodeStartBranch.asm文件，此文件负责上电后程序执行顺序跳转的；



五、main函数


六、编写定义Initflash()函数，并且添加语句#pragma CODE_SECTION(InitFlash, "ramfuncs")，改语句功能是将InitFlash函数写入RAM中，因为InitFlash经常被调用，这样省得每次都从flash中写入RAM。如果还有经常反复调用的函数，也可自行添加类似语句，需注意#pragma CODE_SECTION (InitFlash, "ramfuncs") 应该写在函数Initflash()所在的C文件中，并且在函数之前声明；


七、在main函数中写以下语句，功能是从flash中将程序复制到RAM中，
          memcpy(&ramfuncs_runstart,
                 &ramfuncs_loadstart,
                 &ramfuncs_loadend - &ramfuncs_loadstart);
注意ramfuncs_runstart、ramfuncs_loadstart、ramfuncs_loadend三个变量一定要和F2812_EzDSP_RAM_lnk.cmd文件中ramfuncs处的三个变量完全一致，并且这三个变量要进行全局变量申明

 

 

八、main函数中，在memcpy之后，执行Initflash()，接着再写别的功能函数。


     这些工作都做好了的话，至于在CCS中具体的烧写操作，就很简单了，有很多资料可以参考，注意别误操作把flash锁死就行。呵呵，说完了，希望能对别人有用。



PS：我用的3.3，所以步骤1不用

2. 下载烧写FLASH配套CMD文件、LIB文件以及起始代码asm文件。
CMD文件名称：DSP281x_Headers_nonBIOS.cmd
CMD文件名称：F2812.cmd
LIB文件名称：rts2800_ml.lib
ASM文件名称：DSP281x_CodeStartBranch.asm
另外在RAM调试时用以下两个文件：
F2812_EzDSP_RAM_lnk.cmd
DSP281x_Headers_nonBIOS.cmd
PS：这些文件可在sprc097压缩文件里面找到

3. 配置C文件
配置好主程序的C文件，才能将FLASH成功烧录，并且将FLASH中的文件拷贝到RAM中运行。
关于C文件的配置。
首先在F2812.CMD文件中，我们可以看到有关于加载FLASH到RAM的内容：

ramfuncs           : LOAD = FLASHD,
                      RUN = RAML0,
                      LOAD_START(_RamfuncsLoadStart),
                      LOAD_END(_RamfuncsLoadEnd),
                      RUN_START(_RamfuncsRunStart),
                      PAGE = 0
以及在C文件中调用FLASH 到RAM的函数memcpy，将它放在系统初始化（InitSystem();）之后即可：
InitSystem();

memcpy(&RamfuncsRunStart,
&RamfuncsLoadStart,
&RamfuncsLoadEnd - &RamfuncsLoadStart);

Initflash();
所以，我们需要定义所用变量：

extern Uint16 RamfuncsLoadStart;
extern Uint16 RamfuncsLoadEnd;
extern Uint16 RamfuncsRunStart;

我的这些定义都是：DSP281x_GlobalPrototypes.h 当中,当然，也可以放在其他系统初始化的地方。

Memcpy这个函数应该是rts2800_ml.lib库文件中自带的，不需要我们定义。

关于FLASH的初始化配置Initflash();

我把它放置在Memcpy函数之后。

关于ramfuncs，则在系统初始化中定义即可。如:sysctrl.c中

#pragma CODE_SECTION(InitFlash, "ramfuncs");

另外，许多朋友没有注意需要定义自己其他子程序，导致最终运行的主程序还是在FLASH中，比如你需要运行的子程序ABC，则需要定义#pragma CODE_SECTION(ABC, "ramfuncs"）

