首先感谢TI和Deyisupport的各位管理辛苦组织这次活动！

看到这个活动后，真的很激动，因为这一段时间一直在DSP的门边徘徊，一方面是原来触的比较少，别一方面是资源不是很充足！

前一段时间就一直关注TMDX28069USB这个工具，可谓是艳慕已久了！希望这次能有幸得到TI的资助，一睹其强大的开发功能！

下面我就把近几个月来对DSP从熟悉到入手的经历整理出来，可能对老手没有多大作用，但是对于处于入门边缘的网友来说绝对可以省去很多弯路！

这个文档中有一部分是我在学习的过程中写的随笔，为了以后自己再回头看着方便吧；

同时能够和大家分享我的入门学习过程，也是一件很开心事情，希望大家以后能使用TI DSP开发出更有用的产品；

从八月份开始学习DSP，在这一段时间里，熟悉了包括在DSP各厂商芯片的熟悉，确定学习用DSP型号，主要是思路是该DPS芯片在以后产品中的应用潜力和学习的难易程度，综合考虑厂家对开发的支持力度和后续的发展，网络资料，从TI，Motorola,ADI，Lucent等几家中选择，确定从TI的DSP芯片开始，

对于TI　DSP的了解包括以下几个方面：

学习难易程度，先从入门级芯片开始，主要学习TI　DSP的开发模式和架构，因为一个厂家的芯片，在底端到高端的兼容性问题上肯定已经做了充分的考虑，这样做为入门级的芯片和基本开发模式熟悉后，再往中高端芯片熟悉会有一个递进的过程，有助于对TI各系列DSP芯片的一个综合了解，便于后期产品开发中的选型，
对于学习内容需要考虑以下方面：

主要考虑处理速度、功耗、程序存储器和数据存储器的容量、片内的资源，如定时器的数量、I/O口数量、中断数量、DMA通道数等；

因为目前应用市场中TI占有很大份额，并且有相当好的技术支持力度，确定从使用TIDSP（具体型号：TMS320F28027）
关于DSP学习选型：
1、DSP2000（除了2812）：
进阶：标准C -> C和汇编混合编程
说明：把DSP2000当作单片机来玩就可以了，非常简单。C2000系列的主要特性：定点、应用于控制器市场，

主要包括：C20X，F20X，F24X，F24XX ，C28x该系芯片具有大量外设资源，如：A/D、定时器、各种串口（同步和异步），WATCHDOG、CAN总线/PWM发生器、数字IO脚等。是针对控制应用最佳化的DSP，在TI所有的DSP中，只有C2000有FLASH，也只有该系列有异步串口可以和PC的UART相连。

2、DSP5000：
主要：标准C -> C和汇编混合编程 -> DSP/BIOS -> RF3
说明：DSP5000是个中等产品，性能不高不低，基本上也没有开发难度。C5000系列（特性：定点、低功耗），

主要包括：C54X，C54XX，C55X 相比其它系列的主要特点是低功耗，所以最适合个人与便携式上网以及无线通信应用，如手机、PDA、GPS等应用。处理速度在80MIPS--400MIPS之间。C54XX和C55XX 一般只具有McBSP同步串口、HPI并行接口、定时器、DMA等外设。值得注意的是C55XX提供了EMIF外部存储器扩展接口，可以直接使用SDRAM，而C54XX则不能直接使用。两个系列的数字IO都只有两条。

3、DSP6000
主要：标准C -> C和汇编混合编程 -> DSP/BIOS -> XDAIS -> RF5
说明：DSP6000的开发难度明显增大，不论是硬件还是软件。
主要包括：C62XX，C67XX，C64X 该系列以高性能著称，最适合宽带网络和数字影像应用。32bit，
其中：C62XX和C64X是定点系列，C67XX 是浮点系列。
C62XX学习中，硬件上会初步遇到信号完整性问题，软件方面来说，DSP/BIOS是必需的，复杂的程序还需要XDAIS和RF3、RF5的知识。
DSP64XX系列的学习中，硬件方面需要重点考虑系统合理架构问题，信号完整性问题；软件方面，需要综合运用各种比较先进、专业的知识，例如用DSP/BIOS作为RTOS，用RF5作为程序架构，尽量采用MiniDriver来编写底层驱动程序等。如果深入编程，还会遇到令人困惑的Cache冲突问题（虽然TI最近专门针对这个难题升级了CCS），等等。

别外对于以上TI的各系列产品还需要补充的知识：GEL，RTDX，CSL，DSP库函数
对于以上综合考虑，先从C2000做为学习入门型号，后期再扩展到C5000/C6000或OMAP系列的学习中；
结合自已的学习能力和现有的知识体系：

因为前期主要从事MCU相关的系统与应用开发，对于C和C＋＋有一定的熟悉程序；
从C／Ｃ＋＋在MCU中应用过渡到DSP开发需要考虑以下一些问题（使用MCU熟悉的思绪，从存储空间，中断机制，函数库与程序库的使用，数据操作（包括数据类型，和运算））：
1．存储空间：


通过了解与高性能MCU类似dsp也有两种名称的存储空间，一种是物理空间，另一种是映射空间，物理空间是dsp上可以存放数据和程序的实际空间（包括外部存储器），数据和程序最终要被存放到物理空间上，但是在使用过程中并不能直接访问它们，而是需要助于映射空间来访问！同样与MCU类似映射空间远远大于实际的物理空间，而IO、外部设备等会被映射到存储空间中，通过这个访问过程来实现对IO和外部设备的访问。
2．中断机制：

主要考虑中断向量表的定义和使用，在DSP中同样需要中断向量表的重定位，所以要处理好中断发生后的地址跳转问题；
3．函数库与程序库的使用：

很明显函数库与程序库的使用是为了便于开发和提高开发效率，但是前提是要不影响系统执行效率，在一些成熟算法库的使用上需要有一个综合的评定和使用方式；

4．数据操作：
     需要了解各种数据类型在DSP中的存储方式，运算符的使用要多参考资料（特别是除法运算（再详细了解））；

DSP开发流程：
整个开发周期流程：

1． 建立工程、添加文件（.c，.lib，.cmd，.sa，.asm）；
2． 代码编辑；
3． 配置IDE编译选项；

4． Build（c/cpp->汇编.ASM->链接.OBJ->.OUT->.HEX）；

5． Debug(断点、Profile等方式)；

整体用下图表示（包括工具部分）：
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TI的DSP开发软件包括集成开发系统(CCS), 实时操作系统(DSP/BIOS),第三方算法库标准(eXpressDSP)。 

　　DSP/BIOS是一个用户可剪裁的实时操作系统，主要由三部分组成：多线程实时内核（抢占式多线程）；实时分析工具；芯片支持库。利用实时操作系统开发程序，可以方便快速的开发复杂的DSP程序。操作系统维护调度多线程的运行，只需将定制的数字信号算法作为一个线程嵌入系统即可；芯片支持库帮助管理外设资源，复杂的外设寄存器初始化可以利用直接图形工具配置；实时分析工具可以帮助分析算法实时运行情况。 

　　DSP/BIOS以模块化方式提供给用户对线程、中断、定时器、内存资源、所有外设资源的管理能力都可以根据需要剪裁。实际应用中需要的定制算法作为一个线程插入DSP/BIOS的调度队列，由DSP/BIOS进行调度。 

使用前需阅读了解DSP/BIOS用户手册和DSP/BIOS设备驱动的开发与使用，具体内容包括DSP/BIOS概述、程序生成、监测、线程调度、存储器和低级函数、I/O概述和管道、流I/O和设备驱动；设备驱动开发工具包（DDK）简介、DSP/BIOS设备驱动的结构和使用、使用DSP/BIOS设备驱动、GIO类驱动、微型驱动的开发步骤、IOM接口、PIO适配器、LIO模型到IOM模型的移植和GIO API的ASYNC扩展。
DSP/BIOS开发模型及各组件在系统中的位置：

[image: image2]
DSP/BIOS启动流程：
当DSP/BIOS的应用程序启动时，一般遵循下面的步骤：
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1．初始化DSP：DSP/BIOS程序从C/C++环境入口c_int00开始运行。对于C6000平台，在c_int00开始处，系统栈指针（B15）和全局页指针（B14）被分别设置在堆栈断的末尾和.bss断的开始。控制寄存器AMR、IER、CSR等被初始化；
2．初始化.bss段：当堆栈被设置完成后，初始化任务被调用，利用.cinit的记录对.bss断的变量进行初始化；
3．调用BIOS_init初始化用到的各个模块：BIOS_init调用MOD_init对配置用到的各个模块进行初始化，包括HWI_init、HST_init、IDL_init等；
4．处理.pinit表：.pinit表包含一些指向初始化函数的指针，对C++程序，全局对象类的创建也在此时完成；
5．调用用户程序的main函数：用户main函数可以是C/C++函数或者汇编语言函数，对于汇编函数，使用_main的函数名。由于此时的硬件、软件中断还没有被使能，所以在用户主函数的初始化中需要注意，可以使能单独的中断屏蔽位，但是不能调用类似HWI_enable的接口来使能全局中断；
6．调用BIOS_start启动DSP/BIOS：BIOS_start在用户main函数退出后被调用，它负责使能使用的各个模块并调用MOD_startup启动每个模块。包括CLK_startup、PIP_startup、SWI_startup、HWI_startup等。当TSK管理模块在配置中被使用时，TSK_startup被执行，并且BIOS_start将不会结束返回；
7．执行idle循环：有两种方式进入idle循环。当TSK管理模块使能时，任务调度器运行的TSK_idle任务调用IDL_loop在其它任务空闲时进入idle循环；当TSK模块未被使用时，BIOS_start调用将返回，并执行IDL_loop进入永久的idle循环，此时硬件和软件中断可以抢占idle循环得到执行。由于idle循环中管理和主机的通信，因此主机和目标机之间的数据交互可以进行了。
使用CCS完成软件的编辑、编译和在线调试，
CCS特性：
除了类似于VS的工具功能（编译、链接）外，CCS还包调试工具中的步进、查看变量、寄存器、存存器、调用堆栈和反汇编窗口；CCS可以可视化的实现对配置文件的生成，并生成相应的代码，所以说CCS不仅仅是一个代码生成工具，它对开发过程中的各个阶段都有很好的支持；
DSP关键技术：流水操作（取指，解确（包括指令派遣，指令译码），执行）

DSP中断使用与处理流程总结：

1． 中断向量表定义；
2． 向中断向量表中设置中断函数入口地址；

3． 初始化中断定时器；

4． 编写中断服务函数；

中断实现：

1.首先在.cmd中定位系统中断表：
MEMORY
{
PAGE 0 : 
......................................
PAGE 1 : 
......................................
   PIE_VECT   : origin = 0x000D00, length = 0x000100

......................................         
}


SECTIONS
{
   ................................... 
   PieVectTable      : > PIE_VECT,   PAGE = 1
.....................................
}
2.在C中制定该中断的结构体：
#pragma DATA_SECTION(PieVectTable,"PieVectTable");
struct PIE_VECT_TABLE PieVectTable;（在DSP28_GlobalVariableDefs.C中初始化）
3.用一组常数（按照中断向量的顺序）初始化该名字为PIE_VECT_TABLE的表：
typedef interrupt void(*PINT)(void);

// Define Vector Table:
struct PIE_VECT_TABLE {

// Reset is never fetched from this table. 
// It will always be fetched from 0x3FFFC0 in either
// boot ROM or XINTF Zone 7 depending on the state of
// the XMP/MC input signal. On the F2810 it is always
// fetched from boot ROM.

      PINT     PIE1_RESERVED; 
      PINT     PIE2_RESERVED;
      PINT     PIE3_RESERVED;
      PINT     PIE4_RESERVED;
      PINT     PIE5_RESERVED;
      PINT     PIE6_RESERVED;
      PINT     PIE7_RESERVED;
      PINT     PIE8_RESERVED;
      PINT     PIE9_RESERVED;
      PINT     PIE10_RESERVED;
      PINT     PIE11_RESERVED;
      PINT     PIE12_RESERVED;
      PINT     PIE13_RESERVED;

// Non-Peripheral Interrupts:
      PINT     XINT13;    // XINT13
      PINT     TINT2;     // CPU-Timer2
      PINT     DATALOG;   // Datalogging interrupt
      PINT     RTOSINT;   // RTOS interrupt
      PINT     EMUINT;    // Emulation interrupt
      PINT     XNMI;      // Non-maskable interrupt
      PINT     ILLEGAL;   // Illegal operation TRAP
      PINT     USER0;     // User Defined trap 0
      PINT     USER1;     // User Defined trap 1
      PINT     USER2;     // User Defined trap 2
      PINT     USER3;     // User Defined trap 3
      PINT     USER4;     // User Defined trap 4
      PINT     USER5;     // User Defined trap 5
      PINT     USER6;     // User Defined trap 6
      PINT     USER7;     // User Defined trap 7
      PINT     USER8;     // User Defined trap 8
      PINT     USER9;     // User Defined trap 9
      PINT     USER10;    // User Defined trap 10
      PINT     USER11;    // User Defined trap 11
      
// Group 1 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     PDPINTA;   // EV-A
      PINT     PDPINTB;   // EV-B
      PINT     rsvd1_3;
      PINT     XINT1;     
      PINT     XINT2;
      PINT     ADCINT;    // ADC
      PINT     TINT0;     // Timer 0
      PINT     WAKEINT;   // WD
           
// Group 2 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     CMP1INT;   // EV-A
      PINT     CMP2INT;   // EV-A
      PINT     CMP3INT;   // EV-A
      PINT     T1PINT;    // EV-A
      PINT     T1CINT;    // EV-A
      PINT     T1UFINT;   // EV-A
      PINT     T1OFINT;   // EV-A
      PINT     rsvd2_8;
      
// Group 3 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     T2PINT;    // EV-A
      PINT     T2CINT;    // EV-A
      PINT     T2UFINT;   // EV-A
      PINT     T2OFINT;   // EV-A
      PINT     CAPINT1;   // EV-A
      PINT     CAPINT2;   // EV-A
      PINT     CAPINT3;   // EV-A
      PINT     rsvd3_8;
      
// Group 4 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     CMP4INT;   // EV-B
      PINT     CMP5INT;   // EV-B
      PINT     CMP6INT;   // EV-B
      PINT     T3PINT;    // EV-B
      PINT     T3CINT;    // EV-B
      PINT     T3UFINT;   // EV-B
      PINT     T3OFINT;   // EV-B
      PINT     rsvd4_8;      
     
// Group 5 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     T4PINT;    // EV-B
      PINT     T4CINT;    // EV-B
      PINT     T4UFINT;   // EV-B
      PINT     T4OFINT;   // EV-B
      PINT     CAPINT4;   // EV-B
      PINT     CAPINT5;   // EV-B
      PINT     CAPINT6;   // EV-B
      PINT     rsvd5_8;     

// Group 6 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     SPIRXINTA; // SPI-A
      PINT     SPITXINTA; // SPI-A
      PINT     rsvd6_3;
      PINT     rsvd6_4;
      PINT     MRINTA;    // McBSP-A
      PINT     MXINTA;    // McBSP-A
      PINT     rsvd6_7;
      PINT     rsvd6_8;
      
// Group 7 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     rsvd7_1;
      PINT     rsvd7_2;
      PINT     rsvd7_3;
      PINT     rsvd7_4;
      PINT     rsvd7_5;
      PINT     rsvd7_6;
      PINT     rsvd7_7;
      PINT     rsvd7_8;

// Group 8 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     rsvd8_1;
      PINT     rsvd8_2;
      PINT     rsvd8_3;
      PINT     rsvd8_4;
      PINT     rsvd8_5;
      PINT     rsvd8_6;
      PINT     rsvd8_7;
      PINT     rsvd8_8;

// Group 9 PIE Peripheral Vectors:   
      PINT     RXAINT;    // SCI-A
      PINT     TXAINT;    // SCI-A
      PINT     RXBINT;    // SCI-B
      PINT     TXBINT;    // SCI-B
      PINT     ECAN0INTA; // eCAN
      PINT     ECAN1INTA; // eCAN
      PINT     rsvd9_7;
      PINT     rsvd9_8;

// Group 10 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     rsvd10_1;
      PINT     rsvd10_2;
      PINT     rsvd10_3;
      PINT     rsvd10_4;
      PINT     rsvd10_5;
      PINT     rsvd10_6;
      PINT     rsvd10_7;
      PINT     rsvd10_8;
            
// Group 11 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     rsvd11_1;
      PINT     rsvd11_2;
      PINT     rsvd11_3;
      PINT     rsvd11_4;
      PINT     rsvd11_5;
      PINT     rsvd11_6;
      PINT     rsvd11_7;
      PINT     rsvd11_8;

// Group 12 PIE Peripheral Vectors:
      PINT     rsvd12_1;
      PINT     rsvd12_2;
      PINT     rsvd12_3;
      PINT     rsvd12_4;
      PINT     rsvd12_5;
      PINT     rsvd12_6;
      PINT     rsvd12_7;
      PINT     rsvd12_8;
};
然后在使我们在.cmd文件中定义的表有以上属性：
extern struct PIE_VECT_TABLE PieVectTable;(在.h文件中）
4.初始化该表（在.c文件中）使之能够为主程序所使用：
const struct PIE_VECT_TABLE PieVectTableInit = {

      PIE_RESERVED, // Reserved space
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,   
      PIE_RESERVED,  


// Non-Peripheral Interrupts
      INT13_ISR,     // XINT13 or CPU-Timer 1
      INT14_ISR,     // CPU-Timer2
      DATALOG_ISR,   // Datalogging interrupt
      RTOSINT_ISR,   // RTOS interrupt
      EMUINT_ISR,    // Emulation interrupt
      NMI_ISR,       // Non-maskable interrupt
      ILLEGAL_ISR,   // Illegal operation TRAP
      USER0_ISR,     // User Defined trap 0
      USER1_ISR,     // User Defined trap 1
      USER2_ISR,     // User Defined trap 2
      USER3_ISR,     // User Defined trap 3
      USER4_ISR,     // User Defined trap 4
      USER5_ISR,     // User Defined trap 5
      USER6_ISR,     // User Defined trap 6
      USER7_ISR,     // User Defined trap 7
      USER8_ISR,     // User Defined trap 8
      USER9_ISR,     // User Defined trap 9
      USER10_ISR,    // User Defined trap 10
      USER11_ISR,    // User Defined trap 11

// Group 1 PIE Vectors
      PDPINTA_ISR,   // EV-A
      PDPINTB_ISR,   // EV-B
      rsvd_ISR,
      XINT1_ISR,     
      XINT2_ISR,
      ADCINT_ISR,    // ADC
      TINT0_ISR,     // Timer 0
      WAKEINT_ISR,   // WD

// Group 2 PIE Vectors
      CMP1INT_ISR,   // EV-A
      CMP2INT_ISR,   // EV-A
      CMP3INT_ISR,   // EV-A
      T1PINT_ISR,    // EV-A
      T1CINT_ISR,    // EV-A
      T1UFINT_ISR,   // EV-A
      T1OFINT_ISR,   // EV-A
      rsvd_ISR,
      
// Group 3 PIE Vectors
      T2PINT_ISR,    // EV-A
      T2CINT_ISR,    // EV-A
      T2UFINT_ISR,   // EV-A
      T2OFINT_ISR,   // EV-A
      CAPINT1_ISR,   // EV-A
      CAPINT2_ISR,   // EV-A
      CAPINT3_ISR,   // EV-A
      rsvd_ISR,
      
// Group 4 PIE Vectors
      CMP4INT_ISR,   // EV-B
      CMP5INT_ISR,   // EV-B
      CMP6INT_ISR,   // EV-B
      T3PINT_ISR,    // EV-B
      T3CINT_ISR,    // EV-B
      T3UFINT_ISR,   // EV-B
      T3OFINT_ISR,   // EV-B
      rsvd_ISR,      
     
// Group 5 PIE Vectors
      T4PINT_ISR,    // EV-B
      T4CINT_ISR,    // EV-B
      T4UFINT_ISR,   // EV-B
      T4OFINT_ISR,   // EV-B
      CAPINT4_ISR,   // EV-B
      CAPINT5_ISR,   // EV-B
      CAPINT6_ISR,   // EV-B
      rsvd_ISR,     

// Group 6 PIE Vectors
      SPIRXINTA_ISR,   // SPI-A
      SPITXINTA_ISR,   // SPI-A
      rsvd_ISR,
      rsvd_ISR,
      MRINTA_ISR,    // McBSP-A
      MXINTA_ISR,    // McBSP-A
      rsvd_ISR,
      rsvd_ISR,
      
// Group 7 PIE Vectors
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,  

// Group 8 PIE Vectors
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      
// Group 9 PIE Vectors     
      SCIRXINTA_ISR, // SCI-A
      SCITXINTA_ISR, // SCI-A
      SCIRXINTB_ISR, // SCI-B
      SCITXINTB_ISR, // SCI-B
      ECAN0INTA_ISR, // eCAN
      ECAN1INTA_ISR, // eCAN
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      
// Group 10 PIE Vectors
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
            
// Group 11 PIE Vectors
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,  

// Group 12 PIE Vectors
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
      rsvd_ISR,   
};


//---------------------------------------------------------------------------
// 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;
  
EALLOW; 
for(i=0; i < 128; i++)
   *Dest++ = *Source++; 
EDIS;

// Enable the PIE Vector Table
PieCtrl.PIECRTL.bit.ENPIE = 1; 
   
}
5.中断服务程序：
让以上的数值指向你所要的服务程序，例如：
PieVectTable.TINT2 = &ISRTimer2;
那么，ISRTimer2也就成了中断服务程序，
×××切记：一定要在主程序的开始先声明该程序：
interrupt void ISRTimer2(void);

.............
.............
然后按照您的需要编制该程序：
interrupt void ISRTimer2(void)
{
CpuTimer2.InterruptCount++;
}

DMA关键外设的使用：

DMA的连接方式：
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DMA中断程序关键代码：
#include <csl_dma.h>

extern float result[];

extern float buffer[];

void init_dma()

{

 
int **p;

 
DMA_Handle hDma; 


DMA_Config MyConfig = {   


0x00000050, 


0x0000A000,/*BLOCK IE is set by 1*/ 


(int)result, 


(int)buffer,   


0x00010032  };/*one frame per one block;50 elements per one frame*/

    p=(int**)_DMA_hCha0;

    *p=0;

    hDma = DMA_open(DMA_CHA0,DMA_OPEN_RESET);


    DMA_config(hDma, &MyConfig); 


return;

}
Flash烧写流程与注意事项：
在网上看到有的网友在烧写过程中因为一些原因发生掉电或中断时，flash被锁死，还好现在有几种办法可以解决这个问题，比较幸运的是因为比较小心，我还没有碰到过类似的情况！

Flash烧写步骤：

1．安装CCS和F2812烧写插件

2．将xxx 目录COPY 到CCS 开发环境中的myproject 目录下;
在CCS 中用project(Open……命令，加载SPI 目录下的xxxx.pjt;
编译，生成.out 文件。
3．在CCS中选择Tools —>F28XX On-Chip Flash Programer
4．点击“Execute Operation”则显示烧写进度条；

5．烧写完成

公司DSP使用与方案：

后续需要学习的问题：

简单算法实现；

程序加密；
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