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RESUMO

SGM-W: SISTEMA PARA GERENCIAMENTO DE MICROCONTROLADORES
VIA INTERFACE WEB

Este trabalho apresenta um sistema de comunicagdo para monitoramento e controle de
microcontroladores, utilizando uma comunicacdo remota entre o0 usudrio € o
microcontrolador através da rede mundial de computadores, a Internet. A interface do
sistema € feita por uma pagina Web, acessada por um browser em um computador remoto,
onde o usudrio pode verificar os estados dos periféricos do microcontrolador ou solicitar a
alteracao dos mesmos em diversas aplicacdes que necessitem de acesso remoto.

Palavras-chave: Sistema Embarcado, Microcontrolador, Sistema para Gerenciamento.

ABSTRACT

SGM-W: MANAGEMENT SYSTEM OF MICROCONTROLLERS ON WEB
INTERFACE

This work shows a system of communication for monitoring and control of
microcontrollers, using a remote communication between the user and the microcontroller
through the world network of computers, the Internet. The interface of the system is made
for a Web page, accessed by a browser on a remote computer, where the user be able to
verify the states of the peripherals of the microcontroller or to request them in several
applications that require remote access.

Keywords: Embedded System, Microcontroller, Management System.
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1. INTRODUCAO

1.1. Motivacao

Nos dias de hoje, ¢ muito comum nos depararmos com algum dispositivo eletronico
que possua um microcontrolador embutido. Aparelhos como celulares, tocadores de
DVDs, tocadores de MP3, centrais de injecdo eletronica de automoveis, tém, dentro de si,
um chip com um microprocessador e seus periféricos.

Esses dispositivos estdo cada vez mais presentes nos produtos eletronicos que
utilizamos, como fornos de microondas e aparelhos de TV, a fim de facilitar a vida dos
usudrios e aumentar as possibilidades de desenvolvimento de um produto que possua
inimeras funcionalidades.

Para uma maior comodidade em determinadas aplicagdes, o gerenciamento remoto
de um microcontrolador fixado em seu ambiente de atuacdo, utilizando um sistema de
comunicacdo que possa ser acessado através de diversos dispositivos diferentes espalhados
pelo mundo ofereceria muitos beneficios, tais como a economia de tempo e recursos. Desta
forma, através de diferentes tipos de elementos processados como handhelds, celulares e
microcomputadores, cada vez mais comuns nos dias atuais, seria possivel visualizar as
tarefas desempenhadas pelo microcontrolador e enviar solicitacdes de execucao de tarefas

pelo mesmo, tudo de maneira remota e a partir de diferentes meios.

1.2. Objetivos

Este trabalho tem como propdsito geral o desenvolvimento de um sistema de
monitoramento e controle de microcontroladores via interface Web, ou seja, utilizando a
rede mundial de computadores e um browser de navegacao.

Com o sistema € possivel, no monitoramento, verificar os estados dos periféricos do



microcontrolador em tempo real e, no controle, enviar comandos de pedidos de realiza¢ao
de tarefas pelo dispositivo. No monitoramento, por exemplo, sdo mostrados os estados dos
pinos, estado de ativagcdo das interfaces de comunicacdo e ocorréncia de interrup¢des no
microcontrolador. No controle € possivel, por exemplo, ativar um servi¢co de comunicacao,
acionar dispositivos externos ligados ao microcontrolador e gravar dados nas memorias do
microcontrolador. Todas essas tarefas sdo realizadas remotamente, através de uma pagina

Web.

1.3. Estrutura do trabalho

Primeiramente, nos capitulos de 2 a 6, este documento apresenta uma base tedrica
para um melhor entendimento do trabalho pelo leitor. Posteriormente, nos capitulos de 7 a
9, sao mostrados o sistema desenvolvido, os resultados obtidos e as conclusdes do
trabalho, respectivamente. No final estdo anexados materiais de apoio para complementar
o entendimento do trabalho.

No capitulo 2 sdo apresentados os principais conceitos sobre microcontroladores.
Na sua primeira secio é definido o que sdo os microcontroladores. A seguir € apresentado
um modelo especifico destes dispositivos, o PIC 18F458, com uma descricdo de suas
caracteristicas e demonstracdo de seus principais periféricos disponiveis. Assim que
definidas e explicadas as principais caracteristicas, € mostrado como € o processo de
programacdo dos microcontroladores a fim de executarem as tarefas desejadas pelo
usudrio.

Os capitulos 3 e 4 descrevem dois kits de placas eletronicas didaticas, Piclab 4C da
Vidal Microcontroladores (SILVA JR., 2006) e KPME-10 da 2EI (2EI, 2007), utilizadas
no trabalho para o desenvolvimento do sistema.

Ap0s demonstrados os microcontroladores e o kit de utilizagdo dos mesmos, no
capitulo 5 é apresentado um meio para promover a comunicacdo destes dispositivos com

outros elementos eletronicos de processamento, especificamente a comunicagdo serial



padrao RS-232. Também comenta sobre as redes de computadores e sua principal
aplicacdo, a Web na Internet. Inicialmente, a Web € definida para que sejam apresentados o
principal protocolo utilizado na mesma, o HTTP, e a maneira basica de implementagdo de
uma pédgina Web, utilizando a linguagem HTML.

Logo apds expostas as bases tedricas para o melhor entendimento do trabalho, no
capitulo 6 € especificado o tipo de metodologia adotada para a execucdo do trabalho, bem
como os procedimentos para a realizacdo do mesmo.

O capitulo 7 apresenta testes efetuados no sistema desenvolvido, bem como a
descricao de utilizagao do mesmo.

No capitulo 8 estdo as conclusdes do trabalho.



2. MICROCONTROLADORES

2.1. Definicao

Segundo Souza (2003), um microcontrolador é um pequeno componente eletronico
com inteligéncia programavel utilizado para controle de processos 16gicos. O autor explica
que o controle de processos 16gicos diz respeito ao controle de periféricos como LEDs,
botdes, displays, sensores, dentre outros, onde suas operacdes dependem do estado de tais
periféricos. Os microcontroladores possuem inteligéncia programavel, pois toda a logica
de operacdo dita € codificada em forma de um programa e o mesmo € gravado no
dispositivo. Os microcontroladores sdo pequenos componentes, pois possuem todos o0s
periféricos necessarios para o controle de processos em uma unica placa de silicio (ou
chip).

Para Silva Jr. (1997), um microcontrolador € um componente eletronico que possui
um microprocessador e todos os seus periféricos embutidos em uma s6 pastilha, facilitando
o desenvolvimento de sistemas pequenos e baratos, embora complexos e sofisticados. O
autor ja chegou a definir um microcontrolador como um microcomputador de um soé chip.

O funcionamento basico de um microcontrolador € bastante semelhante ao de um
microcomputador. Tem-se um chip com um microprocessador, memdrias, registradores e
diversos outros periféricos necessdrios para que ele processe informacdes e forneca
respostas, semelhante ao funcionamento bdsico de um computador PC.

Hoje existem diversos modelos de microcontroladores disponiveis no mercado, que
vao desde aqueles com apenas 6 pinos, minusculos, ideais em aplica¢des de inteligéncia
artificial para dispositivos mecatronicos e até chips maiores, mais completos, que ja
possuem diversos periféricos inclusos como interfaces seriais RS232, CAN, USB,
conversores analdgico/digitais, gerador de sinal PWM, dentre outros. Devido a essa grande

variedade de chips microcontroladores, temos diversas op¢des de escolha que vao desde o



mais simples ao mais completo e do menor ao maior, que devem ser analisados para serem

utilizados nas diversas aplicacdes que mais lhes convém.

2.2. Microcontrolador PIC 18F458

Entre os diversos modelos de microcontroladores disponiveis no mercado, nesta
secdo € apresentado um em especial, uma versdo de microcontrolador fabricado pela
Microchip, o PIC 18F458. E um chip de 40 pinos (Figura 2.2.1), sendo um dos mais
completos atualmente no que diz respeito aos periféricos inclusos. Ele possui instru¢cdes de
16 bits, o que garante uma boa eficiéncia a um custo baixo.

Dos 40 pinos existentes no 18F458, 33 sdo para entrada ou saida de informacdes, os
quais sdo divididos em 5 portas (A, B, C, D, E) que podem ser acessadas diretamente. As
caracteristicas de cada porta, serdo explicadas nas proximas secoes.

As principais caracteristicas do PIC 18F458 sao (MICROCHIP, 2004):

Quanto ao desempenho:

Capacidade de executar até 10 MIPS (milhdes de instrug¢des por segundo);
Possibilidade de sinal de clock até 10 MHz;
«  Clock interno de até 40 MHz para as instrugdes (4 x frequéncia de clock);
- Instrugdes de 16 bits, acesso a dados de 8 bits;
- Implementacdo de niveis de prioridade para interrupgdes;

- Hardware de multiplicacdo 8 bits x 8 bits em apenas um ciclo de maquina;

Quanto aos periféricos disponiveis:

Capacidade de obter/oferecer 25 mA de corrente;
3 pinos para interrup¢des externas;
«  Moddulo TimerO: temporizador/contador de 8 e 16 bits com prescaler ajustavel;

«  Modulo Timer1: temporizador/contador de 16 bits;



Moédulo Timer2: temporizador/contador de 8 bits com registrador de periodo de

8 bits (utilizado também como base de tempo para PWM);
Modulo Timer3: temporizador/contador de 16 bits;
Opcao de oscilador para sinal de clock secundério — Timer1/Timer3;

Médulo CCP (Capture/Compare/PWM), onde seus pinos podem ser

configurados como:
- Entrada de captura: 16 bits com resolu¢do maxima de 6,25 ns;
- Comparador: 16 bits com resolu¢do mixima de 100 ns (Tcy);

- Saida de sinal PWM: resolucdo de 1 a 10 bits, com frequéncia maxima de

156 kHz em 8 bits e 39 kHz em 10 bits.
Interface de comunicacao serial SPI 3-Wire;
Interface de comunicacao serial 12C;

Interface de comunicacao serial padrao RS232;
Moédulo de comunicagao serial CAN;

Modulo enderecavel USART;

Caracteristicas Analdégicas Avancadas:
Conversores analdgico/digital de 8 bits e 10 bits de resolucdo, com até 8

entradas;
Modédulo comparador de tens@o a partir de uma referéncia;

Modulo programavel para detec¢do de baixa tensdo, suportando interrupcao —

Low-Voltage Detection (LVD);

Brown-out Reset (BOR) programével;

Caracteristicas Especiais:



Power-on Reset (POR), Power-up Timer (PWRT) e Oscillator Start-up Timer
(OST);

Watchdog Timer (WDT);
Protecdo programdvel para leitura de cédigo;
Modo Sleep, para economia de energia;

Suporte a programagdo do chip no mesmo circuito de execugdo — In-Circuit

Serial Programming (ICSP) — através de dois pinos, um de clock e outro de

dados;

Capacidades:
32 kB de memoria para instrugdes, sendo suportado 16 k de instrucdes (2 bytes

por instrucdo);

1536 bytes de memodria RAM para dados de programa;
256 bytes de memoéria EEPROM de dados;

33 pinos para entrada/saida;

2 comparadores de tensao;

Seus pinos podem ser observados na Figura 2.2.1.
Uma descri¢do detalhada de cada pino, bem como de cada periférico, poderd ser
vista no data sheet do 18F458, disponivel no site da Microchip, referenciado no final deste

documento.



MCLR/VPp —= [ 1 N 40 1 «——= RB7/PGD
RAO/ANO/CVREF <—[] 2 39 ] «— RB6/PGC
RAT/ANT -—=[] 3 38 1 =<— RB5/PGM
RA2/AN2/VREF- -] 4 37 0 =-—= RB4
RA3/AN3/VREF+ <+—[ 5 36 (1 «— RB3/CANRX
RA4/TOCKI -—=] 6 35 (1 -— RB2/CANTX/INT2
RA5/AN4/SS/LVDIN <—[] 7 34 [1 =— RB1/INT1
REO/AN5/RD <-—=[] 8 Y T 330 -<— RBO/INTO
RE1/AN6/WR/C1OUT =—[] 9 0 O 32 [0 <=—— VDD
RE2/AN7/CS/IC20UT =—=0 10 o= o 31 [ «——Vss
VDD —— [ 11 M M 30 d =+— RD7/PSP7/P1D
Vss —=[12 &K R 293 =— RD6/PSP&/PIC
OSC1/CLKI — =13 o0 oo 28 0 «— RD5/PSP5/P1B
OSC2/CLKO/RA6 <+——[ 14 27 B «—= RD4/PSP4/ECCP1/P1A
RCO/T10SO/T1CKI <-—=[] 15 26 0 «— RC7/RX/DT
RC1/T10S| =0 16 25 [ =— RCB/TX/CK
RC2/CCP1 «— O 17 24 0 «——s RC5/SDO
RC3/SCK/SCL -—[] 18 23 [0 =— RC4/SDI/SDA
RDO/PSPO/C1IN+ <-— 19 29 1 «— RD3/PSP3/C2IN-
RD1/PSP1/C1IN- =— [] 20 21 [0 «=— RD2/PSP2/C2IN+

Figura 2.2.1 - Diagrama de pinos do PIC 18F458 PDIP

2.3. Programando o PIC

Para que um processador possa executar instru¢des, obviamente elas precisam ser
escritas e depois colocadas em alguma unidade de armazenamento para que o processador
possa lé-las e processd-las. Portanto, nesta secdo é descrito como ¢ feito esse
desenvolvimento e gravagdo de instru¢gdes no PIC para que possam ser executadas.

No PIC, as instru¢des s@o armazenadas em uma memoria especial, especifica para o
seu armazenamento. Esta memoria tem a caracteristica de nao ser volétil, ou seja, mesmo
quando estd sem alimentacdo de energia, as instrucdes continuam armazenadas e intactas
para que possam ser executadas pelo processador. Portanto, esta memoria serve para
armazenar apenas instrucoes, € ndo dados temporarios.

Como o processador 1€ as instru¢cdes como uma seqiiéncia de bits, seria muito
custoso para o desenvolvedor ter que criar seus programas diretamente em linguagem de
maquina, utilizando diretamente os bits. No entanto, conforme Pereira (2003), atualmente

essa pratica ndo € utilizada. Hoje tem-se a op¢do de desenvolver os programas em uma



linguagem muito préxima do hardware, mas de uma maneira mais legivel ao
desenvolvedor. Para tal, podemos utilizar a linguagem Assembly, que possui uma
representacao do conjunto de instru¢des de um processador especifico. Com o Assembly, o
desenvolvedor estard confeccionando o programa utilizando as préprias instrucdes do
processador, mas sem precisar escrevé-la em forma de bits, deixando a cargo do montador
efetuar tal conversdo e, no maximo, algumas pequenas modificacdes no codigo. Portanto,
mesmo assim, ndo ficaria nada trivial desenvolver programas mais sofisticados, exigindo
grande esforco do programador e deixando o software mais propenso a erros de
programacao.

Portanto, conforme Silva Jr. (2006) o interessante seria desenvolver os programas
de uma maneira mais inteligivel ao programador de maneira mais eficiente possivel. Os
microcontroladores PIC, nativamente, sdo programéveis em Assembly, mas podem ser
programados utilizando uma linguagem de alto nivel. Serd utilizada a linguagem C neste
projeto, devido a facilidade para geracdo dos programas, sendo necessirio apenas O
conhecimento do funcionamento bésico de cada periférico do PIC, visto que o compilador
ird se encarregar de traduzir as fungdes do cddigo em linguagem de méaquina.

O cddigo abaixo em assembly efetua uma escrita na EEPROM do PIC 18F458:

MOVLW EE_ADDRESS
MOVWF EEADR
MOVLW EE_DATA
MOVWF EEDATA
BCF EECON1, EEPGD
BCF EECON1, CFGS
BSF EECON1, WREN
BCF I NTCON, G E
MOVLW 55h

MOVWF EECON2
MOVLW 0AAh

MOVWF EECON2



BSF EECON1, WR
BSF I NTCON, G E

e em linguagem C:

wite_ eepron(ee_address, ee_data);

Como se pode observar nos dois trechos de cddigo para escrita em EEPROM, o uso
de uma linguagem de alto nivel facilita e simplifica muito o desenvolvimento de um
programa. A utilizacdo da linguagem C para programacdo do PIC também pode trazer
algumas desvantagens em casos especificos. Por exemplo, em sistemas criticos onde se
necessita realizar uma rotina de execucdo de forma precisa obtendo resposta rdpida e
correta, conforme Pereira (2003) a programacdao em assembly, desde que o programador
saiba 0 que estd fazendo, seria mais adequada para o caso. Portanto, para esses casos
especificos, pode-se desenvolver cddigos em assembly dentro do programa escrito em
linguagem C. Para isto, basta colocar as instru¢cdes em assembly entre as diretivas #asm e
#endasm. E uma caracteristica muito ttil, pois além da programagdo em uma linguagem de
alto nivel, é possivel desenvolver um conjunto de instru¢des assembly para o trecho de
codigo que realiza tarefas criticas a fim de otimizar sua execucdo e obter uma maior
precisdo. Claro que o programador precisa ter uma certa experiéncia com o conjunto de
instrugdes do PIC para que seja possivel efetuar tal otimizagdo, caso contrario s iria piorar
o desempenho, visto que os compiladores atuais de linguagens de alto nivel conseguem
otimizar consideravelmente o cdigo.

Para o desenvolvimento dos programas, existe um ambiente integrado chamado
MpLab, da Microchip. Ele ja possui total integracio com um compilador C da CCS e
permite desenvolver e compilar os programas no mesmo ambiente. Mas, como alternativa,
pode ser utilizado um outro ambiente chamado “PCW C Compiler IDE” (Figura 2.3.1), da

prépria CCS, desenvolvedora do compilador C para PIC. E um ambiente similar ao MpLab
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e também com integracdo ao compilador para PIC da CCS. Serd apresentado nesta secdo, o

“PCW C Compiler IDE”.

DCW D = |0 X

File Project Edit Options Compile Yiew Tools Debug Help

e Haead i

=]
=

2 4 " » ~] & =
SISMMIC.C |

97 ~

98 #int_rda

99 yoid SerialReceiver{void)

188 {

161 if (receiver0on)

102 {

183 int® counter, data;

104 char word[SIZE_WORD];

185 receiverOn = false;

186 counter = B;

187 do

188 {

189 data = getchar();

118 word[counter] = data;

111 counter++;

112 3while (data ft= '\n"); //vai recebendo até ler um '\n' (finalizador de comando

113 word[counter] = "3\8°; f/finaliza o comando recebido.

114 SerialTransmit{&word[8]}; ffenvia a confirmag3o do recebimento do comando

115 ReadCommand{&word[B8]); //verifica se o comando € valido

116 receiverOn = true; //habilita o recebimento de dados pela serial

117 H

118 }

R

128

121 void SerialTransmit{char»* wordTX)

122 { ]
b

AN B
13:31 E:\Academico\Faculdade\Projeto Microcontroladarest3EM-WPIC MonitoradohS1SM SISMMIC SISMMIC

Figura 2.3.1 - Ambiente de desenvolvimento “PCW C Compiler IDE”, da CCS

Conforme Silva Jr. (2006), o processo completo de programacdo do PIC comeca
com o desenvolvimento do programa em linguagem C. Logo apds, o programa final é
compilado pelo “CCS C Compiler”, que ja vem integrado ao ambiente PCW. Até este
ponto, tudo € feito no ambiente de desenvolvimento da CCS, o PCW. Apds a compilagio,
o CCS ird criar um arquivo com extensao .hex, um arquivo hexadecimal que contem as
instrugcdes do PIC, juntamente com algumas informacdes adicionais ao gravador.

Com o arquivo .hex gerado, € necessdrio gravar as instrucdes na memoria de
programas do PIC. Para isso, foi utilizado o programa IC-Prog (Figura 2.3.2), que permite

gravar diversos modelos de microcontroladores. O software € gratuito, podendo ser
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baixado pela internet, através do site do desenvolvedor, referenciado no final deste

documento.

" Prog
Arquivo  Editar  Buffer Configuracdo  Comando  Ferramentas  Ver  Ajuda

~ b @

B-d | EH | %% %% 85 ]
Enderegos - Codigo do Programs Configuragso
0000: EF3D FOO5 FFFF FFFF 6E05 CFDS& F0O0O6 CFE0 O.¥¥.8§.a LY Config]

000&8: FoOO? 0100 CFE9 FOOD CFEA FOO0O8 CFE1 FOO%9 ..e.8.4a. = 2200

0010: CFE2 FOOA CFD9 FOOE CFDA FOOC CFF3 FO14 &.W.U.é6.

0018: CFF4 F015 CFFA F016 €000 FOOF €001 FO10 6.1..... Config2

0020: C0O02 FO11 €003 FOl12 CO04 FO13 AA9D EF2C ...... o, OEOS

0028: FOOO BASE EFDD FOOO COOF FOOO COl10 FOO1 EY ... .. Configa

0030: C011 FOO2 €012 FOOD3 €013 FOO4 COOD FFE2 ....... é oo0o

0038: C008 FFEA C009 FFE1 CO0A FFE2 COOB FFD9 .&.a.a.U

0040: CO0OC FFDA €014 FFF3 €015 FFF4 €016 FFFA .U.6.6.0 Configd

0048: 5005 C0OO07 FFEO CO06 FFD8 0010 6AlB AD19 -1 oos0

0050: DOO1 8418 AF1A DOO1 8E1B AC1A DOO1 BC1B  ........ | Configs

0056: AAlA DOO1 8A1B AJ1A DOO1 §81B 6A95 CO1B  ...... .. ] 4000

Ercd - Dados da EEFROM

noerecos - Dados da Configh

0000: FF FF FF FF FF FF FF FF iy ~ s

0008: FF FF FF FF FF FF FF FF  §§uvyy

0010: FF FF FF FF FF FF FF FF $9yyoivy I Config?

0018: FF FF FF FF FF FF FF FF  §§v iy 400F

0020: FF FF FF FF FF FF FF FF iy \alor ID

0028: FF FF FF FF FF FF FF FF $yivyyyy

T FFFFFFFFFFFFFFFF

0030: FF FF FF FF FF FF FF FF $¥¥ywyyyy |

0038: FF FF FF FF FF FF FF FF ¥¥¥V¥yyy #| | | Checksum: 7CAER
Buifer 1 |Eluffer 2 ‘ Buffer 3 J Buffer 4 ‘ Buffer 5 J

ARS8 Programmer ligado Dispositivo: PIC 18F458 (109)

Figura 2.3.2 - IC-Prog, software para gravagdo de circuitos integrados programaveis seriais

Em pesquisa feita em www.ic-prog.com, site do desenvolvedor IC-Prog, constatou-
se que existem diversos padrdes de gravacido que podem ser escolhidos no IC-Prog. Cada
padrdo representa um modo diferente de envio de dados do programa gravador ao PIC,
podendo ser utilizada a porta de comunicacao serial ou paralela do microcomputador. Os
padrdes mais utilizados sdo o “JDM Programmer”, utilizando interface serial, e o “AN589
Programmer”, utilizando interface paralela. Apds ter conectado o computador ao
microcontrolador, através do tipo de conexdo escolhida, e colocado o pino 1 (MCLR) do
PIC em tensdao +13V para ativar o modo de gravacdo, pode-se entdo enviar as instrucdes
do programa desenvolvido para serem armazenadas no PIC e futuramente serem
processadas pelo microcontrolador.

Ap6s isso, o PIC ja poderd executar o programa desenvolvido.
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3. KIT PICLAB 4C

3.1. Componentes basicos

O Piclab 4C (Figura 3.1.1) € uma placa eletronica didatica desenvolvida pela Vidal
Microcontroladores, empresa especializada em treinamento e projetos com
microcontroladores, que contém um microcontrolador PIC modelo PIC 18F458 fabricado

pela Microchip e alguns outros elementos eletronicos para a realizacdo de tarefas.

2 ® LAASSsatsannrafi

Az

|""|||m‘"i'1 2
o | DP|[323 456 7 8
;

8 Lads o Portd
|

\
w0R0 R MR RaE  RORY | RS
; g I

Vidal Microcontroladores 7 ;8 A FY L%
www.vixem.combr &

Figura 3.1.1 - Kit Piclab 4C

Além do chip PIC, os outros elementos eletronicos presentes no kit sdo: um cristal
para geracdo de clock de 10 MHz para o PIC, alguns push-buttons para interface com o
usudrio, um LCD e 8 leds para apresentacdo de resultados, uma interface para
comunicacgdo serial RS232 e outra paralela, uma interface ICD para debugger de execugao
de cddigo, um gerador de clock para contadores utilizando o CI 555, um gerador de sinal
analégico para teste de conversor A/D presente no microcontrolador e fonte de
alimentacdo do kit.

O microcontrolador PIC 18F458, presente no kit, ja foi apresentado na secdo 2.1.



Os demais periféricos presentes no Piclab 4C, sao comentados na préxima se¢ao.

3.2. Outros componentes do kit

O componente principal do kit é o microcontrolador. Mas, ele sozinho nao € capaz
de receber dados e processd-los, a fim de fornecer resultados. Portanto, no kit ainda
existem outros componentes eletronicos, incluindo alguns deles que sdo imprescindiveis

para compor o circuito minimo com o 18F458, conforme Silva Jr. (2006), apresentado na

Figura 3.2.1.

Oscz

Vss
i
——

Figura 3.2.1 - Circuito minimo com o PIC 18F458

Como pode-se ver na figura, o circuito minimo com o PIC 18F458 é composto de,
além do chip microcontrolador, um resistor ligando a alimenta¢do ao pino MCLR (1),
pinos VDD (11 e 32) alimentados em +5V, pinos VSS (12 e 31) em OV e pinos Oscl e

Osc?2 ligados ao oscilador de clock utilizando dois capacitores e um resistor. Ou seja, com
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poucos componentes eletronicos e baixo custo é possivel colocar o microcontrolador em
funcionamento. Além do circuito minimo, tem-se 0s circuitos complementares, que
diferenciam uns dos outros em cada aplica¢do, dependendo do ambiente, tarefas a serem
executadas, necessidades de leitura de dados e acesso a outros dispositivos elétricos
externos pelo PIC.

No caso do kit em questdo, seu objetivo € oferecer uma forma de aprendizagem
mais didatica e simples possivel, ao mesmo tempo que ofereca uma diversidade de uso de
recursos presentes no microcontrolador. Portanto, o kit possui, além do 18F458, os
componentes abaixo:

« Um LCD na porta D: utilizado para impressdo de caracteres em sua tela,

possibilita uma visualizagdo dos resultados obtidos através do processamento de

dados pelo PIC de uma maneira mais préxima da nossa linguagem habitual;

« 8 leds na porta D para visualizar o estado dos pinos, muito util para realizar as

experiéncias no Kkit;

«  Um CI 555 no pino RA4 para geracdo de clock externo, usado como base de
contagem para o timer 0 e no pino RBO para geracdo de interrup¢des sucessivas

com periodo determinado pelo ajuste do CI;
«  Um oscilador de cristal de10 MHz para geracado de clock ao processador;

6 teclas do tipo push-button na porta A, para alteracdo do estado de seus pinos,

utilizadas para realizar uma interacdo entre o PIC e o usudrio do mesmo;
« Tecla para reset do PIC;
« Interface ICD com conector RJ45 para efetuar debugger de c6digo;
+  Chaveador para execu¢ao/ICD e gravacao do chip;

- Interface serial padrao RS232 com CI MAX232 ligado aos pinos de RX e TX

do PIC;
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 Interface paralela utilizada para gravacdo do chip através da porta paralela de

um microcomputador;

« Uma entrada para alimentag¢do de 13V, que € transformada em outro circuito de
5V para alimentagdo do PIC quando entra em operagdo. O circuito de 13V €
necessdrio para alternar o estado do PIC, através do pino 1 (MCLR), de
execucdo de instru¢des (quando em 5V) para gravacao de programa (quando em
13V). Sao utilizados dois reguladores de tensdo e 2 diodos para obter tais

tensoes.

Com todos esses componentes presentes no kit, juntamente com o microcontrolador
PIC, € possivel usufruir de quase todas as funcionalidades oferecidas pelo
microcontrolador. Ao mesmo tempo que o kit possa ser utilizado como uma plataforma
experimental, também temos a possibilidade de utilizd-lo para efetuar gravacdes de

programas no PIC sem precisar retirar o chip do circuito para realizar tal tarefa.
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4. KIT KPME-10

4.1. Introducao

O KPME-10 (Figura 4.1.1) € um kit, disponibilizado pela empresa 2EI, contendo
placas eletronicas e materiais de apoio para o desenvolvimento de sistemas embarcados

com conectividade Ethernet/Internet.

Figura 4.1.1 - Kit KPME-10 para desenvolvimento de sistemas com
conectividade Ethernet/Internet

Os itens presentes no kit incluem:

1 — Placa eletronica PME-10 contendo um microcontrolador PIC 18F8722, um
controlador Ethernet Realtek RTL8019AS e demais componentes para o circuito;

2 — Placa filha FDO1, com alimentagao de +5VDC, chave push-button, led e
potencidmetro para testes do kit;

3 — Programador de microcontroladores padrao JDM, para a gravacao de programas
na memoria flash do PIC;

4 — Material de apoio contendo a pilha TCP/IP para microcontroladores PIC,
implementada pela Microchip, e exemplos de utilizacdo.

O principal componente do kit € a placa PME-10, que contém o microcontrolador e



o controlador ethernet da Realtek. O controlador RTL8019AS estd ligado ao
microcontrolador que possui a implementag@o da pilha TCP/IP para conectividade ethernet
e internet e promove uma comunicacdao com o controlador ethernet para transferéncia de
pacotes TCP/IP.

A pilha TCP/IP para microcontroladores pode ser obtida gratuitamente no site da
Microchip (AN833). Ela possui a implementacdo dos principais servigos oferecidos pelo
protocolo como conexdes UDP e TCP, ICMP (ping), com opcdo de utilizacio de DHCP
para obtencdo automadtica de IP para o microcontrolador. Além destes servicos, estd
disponivel uma implementacdo de um servidor HTTP, que estd comentado na préxima
secao.

A placa filha FDO1 € encarregada de fornecer a alimentacdo de SVDC ao PIC,
através de um regulador de tensdo. Além disso, possui componentes para intera¢cdo com o
microcontrolador para a execugdo de testes.

Para gravar o programa a ser rodado no microcontrolador, o kit inclui um
programador padrdo JDM (JDM Programmer). Este padrao de programadores PIC foi
desenvolvido por Jens Dyekjer Madsen e utiliza a porta serial do computador para o
processo de gravacdo. O layout da placa padrao JDM pode ser obtida gratuitamente através

do site JDM Programmer.

4.2. O servidor HTTP da Microchip

Como foi mencionado, o kit KPME-10 possui uma implementacdo de servidor
HTTP. Esta implementacdo se encontra no arquivo “HTTP.C”, juntamente com duas
funcdes a serem implementadas pela aplicacio do wusudrio, HTTPGetVar e
HTTPExecCmd, que serdo descritas adiante. A prépria Microchip disponibiliza um
exemplo de programa principal implementado fazendo uso do servidor HTTP. Esta
implementagdo estd no arquivo “Websrvr.c”.

Segundo 2EI (2007), o servidor HTTP da Microchip implementa as principais
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funcionalidades dos documentos RFC, referéncia importante para HTTP, suficientes para o
desenvolvimento de pédginas Web em sistemas embarcados, sendo possivel a adicdo de
novas funcionalidades ao aplicativo. O servidor HTTP suporta multiplas conexdes HTTP,
o que pode ser limitado através do arquivo de implementacao do servidor.

Para o armazenamento das paginas Web no PIC, existe uma implementagdo de
sistema de arquivos fornecido pela Microchip, o MPFS (Microchip File System). Deste
modo, as paginas a serem armazenadas no servidor HTTP, apdés serem desenvolvidas,
devem ser convertidas para o formato MPFS. Essa conversao para o formato de sistema de

arquivos da Microchip € feitas pelo executavel “MPFS.exe”, através da chamada:

$ npfs WebPages MPFSIng.c /c
onde WebPages € a pasta que possui os arquivos a serem convertidos. Apds a conversao,
serd gerado um arquivo no formato da linguagem “C” que deverd ser incorporado ao
projeto do sistema e compilado junto dos outros arquivos fonte. Assim que requisitado
uma conexao HTTP com o servidor, o mesmo ird buscar o arquivo “index.htm” e ird
retornd-lo ao cliente que o requisitou. Se necessdrio, esta pagina inicial pode ser alterada
através da definicaio HTTP_DEFAULT_FI LE_STRI NG no arquivo de implementagdo
“http.c”.

Existe uma restricdo quanto aos contetidos das paginas Web. Nao deverd existir
nenhum dos caracteres ', “, <, >, #, %, {, }, [, ], I, \, ~, * ou :. Isso se aplica a apenas o texto
a ser apresentado na pagina Web e nio inclui as fags html. Se uma das paginas tiver algum
desses caracteres, ela podera se tornar inacessivel.

29

O servidor HTTP da Microchip, por padrdo, suporta arquivos nos formatos “.txt”,

“htm”, “.gif”, “.cgi”, “jpg”, “.cla” e “.wav”’, mas outros poderdo ser acrescentados na
enumeragdo “httpContents” no arquivo “http.c”.

Para o desenvolvimento de paginas Web com contetido dinamico, o servidor HTTP
suporta paginas CGI (Common Gateway Interface), que deverdo estar armazenadas no

formato “.cgi”. Para a alterac¢do das piginas de modo dindmico, sdo utilizadas varidveis na

pagina CGI, precedidas pelo caracter “%” e seguidas pelo seu identificador de dois digitos
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(“%xx”, onde xx é o identificador que deve estar entre 00 e 99). Ao encontrar um caracter

“%”, o servidor HTTP retira o0 “%” e chama a funcdo HTTPGet Var (byte var, Word

ref, Byte *val), uma das duas fungdes mencionadas no inicio deste topico. Essa

func¢do deve ser implementada no programa principal e possui 0s seguintes parametros:
var: entrada com o identificador da varidvel requisitada pela pagina CGI;

ref: entrada usada para controle durante a passagem do valor da varidvel;

val: saida da funcio que retorna 1 byte do valor da varidvel requisitada.

A funcdo HTTPGetVar pode ser chamada vérias vezes para uma mesma variavel
requisitada, pois s6 € retornado 1 byte do valor da varidvel de cada vez. Portanto, se o
valor de uma varidvel tiver 2 ou mais bytes, cada byte serd transferido a cada chamada da
funcado até que toda a string seja obtida. Para o controle de qual byte da string estd sendo
transferido, a entrada ref ¢é utilizada. A varidvel ref pode ter os valores
HTTP_START_OF_VAR e valores inteiros que indicam a posicdo da string a ser
transferida. Na primeira chamada a func¢do, o valor de ref €¢ HTTP_START_OF_VAR e a
cada chamada esse valor € atualizado com a posi¢ao corrente da string a ser transferida até
que o conteudo da varidvel finalmente € totalmente transferido.

A fungdao HTTPGetVar retorna um valor para o servidor, indicando quando devera
parar de efetuar chamadas a fun¢@o. Enquanto toda a string ainda ndo foi transferida, o
valor retornado pela funcio € a posi¢do corrente. Quando a string € totalmente lida, o valor
de retorno da funcdo € HTTP_END_OF_VAR, sinalizando ao servidor HTTP a finalizacao
da string. Veja um exemplo de implementacdo da funcdo HTTPGetVar, que contém os
casos de um e vdérios bytes a serem tranferidos na Figura 4.2.1.

A outra fun¢do mencionada no inicio deste tépico refere-se como alterar valores em
um navegador Web no cliente e transferi-los para o microcontrolador. Esta funcdo tem a
sintaxe HTTPExecCnd( BYTE *ar gv, BYTE argc), onde:

argv: argumentos passados pelo navegador Web em forma de strings;

argc: numero de argumentos passados como parametro.
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Para entender melhor seu funcionamento, pode-se observar um exemplo de pigina
Web com requisicao de alteracdo de varidveis do microcontrolador na Figura 4.2.2 e Figura

4.2.3.

WORD HTTPGetVar (BYTE var, WORD ref, BYTE *val)

{

switch (var)

{

case 4: [/retorna o estado do pino RB5
// retorna 'l' se RB5 estiver em nivel 1ldgico 1
if ( PORTBbits.RB5 )
*val = ‘17 ;
else
*val = 0;
// Reporta ao HTTP que este foi o Gltimo byte do
// valor da wvariavel
return HTTP_END OF VAR;
break;
case 5: //retorna o nGmero serial
//primeira chamada
if (ref == HTTPisTARTiOF7VAR)
{
// inicializa indice para o vetor a ser
// transferido
ref = (BYTE)O;
}
//Acessa o byte no indice corrente e salva no
//buffer
*val = SerailNumberStr [ (BYTE)ref];
//Se & final da string
if (*val=='\0")
{
//sinaliza ao servidor que o Ultimo byte foi
//transferido
return HTTP END OF VAR;
}
//caso contrario, incrementa o indice do vetor e
//retorna para o servidor HTTP
(BYTE) ref++;
// desde qgue ndo é o fim da string, retorna ref
return ref;
break;

Figura 4.2.1 - Implementacéo da fungdo HTTPGetVar

Nivel de Poténcia: | 1
Limite de Poténcia Inferior: | 5
Limite de Poténcia Superior: | 9

Apply

Figura 4.2.2 - Conteudo da pagina Web para alteracdo de varidveis
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<html>

<body><center>
<FORM METHOD=Get action=Power.cgi>
<table>

<tr><td>Nivel de Poténcia:</td>
<td><input type=text size=2 maxlength=1 name=P></td></tr>
<tr><td>Limite de Poténcia Inferior:</td>

<td><input type=text size=2 maxlength=1 name=L ></td></tr>
<tr><td>Limite de Poténcia Superior:</td>

<td><input type=text size=2 maxlength=1 name=H ></td></tr>
<tr><td><input type=submit name=B value=Apply></td></tr>
</table>

</body>
</html>

Figura 4.2.3 - Cédigo da pagina Web para alteracdo de varidveis
Na pagina Web do exemplo, o usudrio entra com os valores de poténcia nas caixas
de texto e, ao clicar no botdo, o navegador envia uma requisicdo HTTP para o servidor
com a string “Power.cgi?’P=5&L=1&H=9". Ao ser atendida, o servidor HTTP chama a

funcdo HTTPExecCmd com os seguintes parametros: ar gv[ 0] =" Power. cgi”,
argv[ 1] ="P", argv[2]="5", argv[ 3] ="L", argv[4]="1",

argv[ 5] ="H", argv|[ 6] =9” argc=7. A implementacio da fungdo
HTTPExecCmd deverd estar na aplicacdo principal, semelhante ao cédigo do exemplo que

pode ser visto na Figura 4.2.4.

void HTTPExecCmd(BYTE *argv, BYTE argc)
{
BYTE i;
/! Varre todos os parimetros
for (i=1; i < argc:i++)
{
/l Tdentifica pardmetros
if (argv[i][0] == ‘P") /! E nivel de poténcia?
{
PowerLevel = atoi(argv[++i]);
]
else if (argv[i][0] =="L") // E limite inferior de poténcia?
LowPowerSetting = atoi (argv[++i]);
else if (argv[i][0] == ‘H’)  // E limite superior de poténcia?
HighPowerSeting = atoi (argv[++i]);

}

/I se outra pagina € para ser mostrada como resultado deste comando
/] copie o nome em maiusculo para argv[0]
/ strepy(argv[0], “RESULTS.CGI™);

Figura 4.2.4 - Exemplo de implementagdo da funcdo HTTPExecCmd
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5. COMUNICACAO DE DADOS

5.1. Comunicacao serial

Em algumas situagdes, ¢é necessdrio promover uma comunicacdo do
microcontrolador com algum outro dispositivo externo. Existem diversas formas de
promover tal comunicacdo, dependendo de diversos fatores como a localizacio do
dispositivo externo, distdncia entre os equipamentos, ambiente onde estdo inseridos, dentre
outros.

Segundo Pereira (2003), existem diversas diferengcas entre os sistemas de
comunicacdo como: velocidade, imunidade a ruidos, custo, etc. A escolha de um ird
depender de como e para que serd utilizado. Dentro dos sistemas de comunicagdo, o autor
divide-os em duas grandes categorias: comunicag¢do serial e comunicagdo paralela.

Na comunicacdo serial, as mensagens sdo divididas em pequenas partes e
transmitidas em forma de bits, onde sdo recebidas pelo receptor um apds o outro, de forma
serial. Sdo exemplos de comunicagdo serial as interfaces RS-232, USB, SPI, 12C, dentre
outros.

J4 na comunicacio paralela, os bits de cada fatia da mensagem sdo transmitidos ao
mesmo tempo e paralelamente. Dentre as interfaces de comunicacdo paralela, podemos
exemplificar os barramentos PCI e ISA, comunicacdo paralela de impressoras de
microcomputadores, interface IDE de alguns discos rigidos, dentre outros.

A comunicagdo serial padrao RS-232 € do tipo serial assincrona onde, como explica
Pereira (2003), existem marcadores de inicio e fim de transmissdo. A transmissdo comecga
por um sinal de inicio (start), seguido pelos bits de dados (geralmente 8 bits) e finalizada
pelo bit de parada (sftop). Na Figura 5.1.1, podemos observar a transmissdo de um sinal
serial assincrono do caractere 'A'.

No caso do microcontrolador PIC, especificamente no PIC 18F458, tem-se a



comunicacdo serial assincrona padrao RS-232 como uma das formas de troca de dados
com outros dispositivos externos.

Conforme Silva Jr. (2006), para transmitir um byte, o transmissor interno do PIC
sinaliza um envio de novos dados aplicando um nivel de tens@o em OV na linha de dados
(start) no pino TX, inicialmente em nivel de tensdo alto (5V), durante um tempo dT. Logo
apo6s, os bits de dados vdo sendo transmitidos um a um em intervalos de tempo dT,
comecando pelo bit menos significativo. Apds enviados os dados, o pino TX é colocado
novamente em nivel alto de tensao (5V), sinalizando o fim da transmissao.

Na recepcdo dos dados, assim que o receptor interno do PIC detecta a descida do
sinal no pino RX (tensdo de 5V para OV), inicia-se o processo de varredura automatica
neste pino, copiando para um registrador interno o estado do pino (0 ou 1), até que se
obtenham todos os 8 bits de dados e o Stop Bit (nivel 1). A comunicac¢do ocorrendo com
sucesso, o byte recebido é gravado no registro RCREG do microcontrolador e sinaliza um

pedido de interrupgao.

Start 1 0 0 0 0 0 1 0 Stop

Figura 5.1.1: Sinal de dados na comunicacéo serial assincrona

Para a utilizacdo de comunicacdo serial RS-232 no PIC, existem funcdes em

linguagem C pré-desenvolvidas para tratamento das interrup¢des para a comunicagao.

5.2. Redes de computadores

Conforme Tanembaum (1996), redes de computadores estdo relacionadas a um
conjunto de computadores autdbnomos interconectados. Dois computadores estdo
interconectados quando podem trocar informagdes e autdbnomos quando um ndo pode
iniciar, encerrar ou controlar o outro.

Tanembaum (1996) divide as redes de computadores em quatro grupos: LAN,
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MAN, WAN e a inter-rede. O autor descreve as redes locais, chamadas de LAN's, como
redes privadas localizadas em um prédio ou em um campus universitirio com alguns
quilémetros de extensdo. As redes metropolitanas, ou MAN, sdo redes privadas ou
publicas que abrangem um grupo de escritérios vizinhos ou uma cidade inteira, mas com
tecnologias utilizadas semelhantes as das LAN's. J4 a rede geograficamente distribuida, ou
WAN, abrange uma grande drea como um pais ou até um continente. Por fim, a internet
seria uma inter-rede, que interliga o mundo inteiro através da conexdo entre diferentes
tipos de redes dentre as trés anteriores.

Conforme Kurose e Ross (2003), a internet € uma rede mundial de equipamentos
interligados, desde PCs tradicionais até celulares, pagers, torradeiras, dentre outros
dispositivos. Cada vez mais, vemos inimeros equipamentos incomuns conectados a
internet. Existem diversos servi¢os disponiveis na internet para serem utilizados pelos
dispositivos conectados, mas, como afirmam os autores, 0 WWW, que é mais detalhado na

proxima se¢do, € o mais utilizado.

5.3. Redes de computadores

5.3.1. Introducao

Kurose e Ross (2003) lembram que até a década de 90, a internet era utilizada
basicamente por académicos e universitarios. Ela era usada, principalmente, como
ferramenta de troca de arquivos, noticias e mensagens eletronicas. Apos a década de 90 a
WWW entrou em cena, chamando a aten¢do dos usudrios da rede e alterando a forma
como as pessoas interagem.

A World Wide Web, conforme Tanembaum (1996, pdg.776, traducdo da editora),
pode ser definida como “[...] a estrutura arquitetdnica que permite o acesso a documentos
vinculados espalhados por milhares de méquinas na Internet”. A Web oferece uma

interface grafica colorida e de facil navegacdo. Seu conteido ndo se limita a textos e
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hipertextos, ainda oferece icones, desenhos de linhas, mapas, fotografias, etc. Conforme o
autor, também existem os contetidos hipermidia, quando tem-se paginas de hipertexto
misturadas a sons e videos. Os contetidos da Web podem ser visualizados através de um
browser, que verifica os arquivos e exibe a pdgina na tela.

Segundo Kurose e Ross (2003), um browser é um aplicativo que exibe as paginas
Web solicitadas e que também implementa o lado cliente do protocolo HTTP, o protocolo
padrdo da Web que serd comentado na proxima secdo. Ja um servidor Web € aquele que

armazena as paginas Web e que implementa o lado servidor do protocolo HTTP.

5.3.2. HTTP: O protocolo padrao da Web

O protocolo padrio de transferéncia na Web é o HTTP (HyperText Transfer
Protocol). Conforme Tanembaum (1996) e Kurose e Ross (2003), o protocolo HTTP
consiste basicamente em requisi¢cdes do browser (navegador Web) no formato ASCII e

respostas do servidor Web, como pode ser exemplificado na Figura 5.3.2.1.

PC rodando

o Explorer fe%(;‘“-- T

"

Se.}-\;i;lor
rodando

o servidor
Web NCSA

Mac rodando

o Navigator

Figura 5.3.2.1: Requisicdo-resposta no protocolo HTTP

De acordo com Kurose e Ross (2003) uma solicitacdo do browser consiste em uma
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mensagem constituida por vdrias linhas separadas pelos caracteres “\r” e “\n” (equivalente
ao “enter” no Windows) e finalizada com um “\r” e um “\n” adicionais. A primeira linha
da mensagem de requisi¢do HTTP € chamada linha de requisicdo e as linhas seguintes sao

as linhas de cabecalho, que contém informacdes adicionais. Para exemplificar uma destas
mensagens, ha solicitacdo do contetido de uma pagina utiliza-se o comando GET, seguido
do endereco requisitado e a versdo do HTTP na linha de requisicdo e outras informacdes
nas linhas de cabecalho como navegador utilizado, idioma, dominio do host, dentre outras.

Veja o exemplo dado por Kurose e Ross (2003):
GET /sonedir/page. html HTTP/ 1.1
Host: www. soneschool . edu
Connection: close
User-agent: Mzilla/4.0

Accept - | anguage: fr

O servidor, como resposta ao exemplo de requisi¢ao, envia a mensagem HTTP:

HTTP/ 1.1 200 K

Connection: cl ose

Date: Thu, 06 Aug 1998 12:00: 15 GvIr

Server: Apache/1.3.0 (Unix)

Last-Modified: Mn, 22 Jun 1998 09: 23:24 GVII
Cont ent - Lengt h: 6821

Content - Type: text/htm

(cont eudo da pagi na)

Na mensagem de resposta HTTP acima enviada pelo servidor Web, tem-se a linha

de status seguida por seis linhas de cabecalho e o corpo da entidade. A linha de status
possui a versao do protocolo HTTP, uma codificacdo para o estado da conexdo e sua
mensagem correspondente, que no caso do exemplo ocorreu tudo OK e o conteudo sera

enviado ao cliente. Nas linhas de cabecalho, sdo enviadas algumas informacdes do servidor
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como versdo do aplicativo servidor, data da dltima modificagdo, tamanho do objeto que
estd sendo enviado, dentre outras. E, por fim, no corpo da entidade estd a informacao que

realmente se deseja, o conteido da pagina Web requisitado.

5.3.3. Paginas da Web com a HTML

Conforme Tanembaum (1996), a HTML (HyperText Markup Language) é uma
linguagem para o desenvolvimento das paginas Web. Com a HTML € possivel criar
paginas da Web com textos, graficos e ponteiros para outras paginas. Os ponteiros sao
como atalhos para o acesso a outras paginas Web.

As péaginas Web padronizadas possuem um cabecalho e um corpo entre as tags
(comandos de formatagdo) <HTML> e </HTML>. O cabecalho ¢ delimitado pelas tags
<HEAD> e </HEAD> e o corpo pelas tags <BODY> e </BODY>, ou seja, tudo o que esta
entre as tags <HEAD> e </HEAD> € considerado como cabecalho da pagina e o mesmo
ocorre para o corpo.

No cabecalho podem ser colocadas diversas informag¢des como, por exemplo, o
titulo da pagina que é delimitado pelas fags <TITLE> e </TITLE>. Tudo o que estd no
cabecalho ndo aparece explicitamente na pédgina visualizada, mas € utilizado pelo
navegador para identificar a maneira como o corpo devera ser apresentado.

No corpo estd o conteddo da pagina Web propriamente dita, onde sdo colocados o
texto, as imagens, atalhos para outros enderecos da Web, dentre outros elementos. Por
exemplo, se deseja-se colocar uma imagem na tela, no corpo da pagina terd, da maneira
mais simples de apresentacdo, algo semelhante com:

<IMG SRC="imagem.jpg”>

Como pode-se observar, os contetidos das pdginas Web sdo identificados através
das rags. Cada tag terd dentro de si as diretivas, que sdo os comandos relacionados a um
determinado conteudo. A maioria das tags da HTML sdo utilizadas de forma a indicar o

inicio de uma drea da pédgina, com o formato <COMANDO>, e o final da mesma, com o
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formato </COMANDO>. Em alguns casos, s6 € utilizado o primeiro formato descrito,
como no exemplo da inser¢do de uma imagem. Dentro das fags, poderdo existir outros
parametros juntos aos comandos, o que também pode ser exemplificado no caso da
imagem.

Sdo diversas fags que podem ser utilizadas na pagina e as mesmas podem ser
combinadas. Para colocar o texto “Veja esta imagem e/ou clique nela para ampliar:”, para
ser apresentado em negrito e logo apds ser exibida uma imagem que se for clicada levard a
uma outra piagina que contém uma ampliacdo da mesma, o cédigo HTML poderia ser

escrito da forma:

<B>Vej a esta i nagem e/ou clique nela para anpliar:</B>

<A HREF="http://ww. pagi naexenpl o. com br/i ngAnpl i ada. htm ">
<I M5 SRC="i ngPeq. j pg” ></ A>

Vale lembrar que as paginas Web sdo desenvolvidas utilizando também diversas
outras linguagens como Java, PHP, ASP, dentre outras, que podem ser combinadas. A
escolha de um método ou outro vai depender das necessidades, podendo ser implementada

com a HTML pura ou combinada com uma ou mais das outras linguagens.
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6. DESENVOLVIMENTO

6.1. Tipo da pesquisa

Conforme Jung (2004) e a partir de observacdes das caracteristicas do trabalho, esta
pesquisa cientifica é de natureza tecnoldgica, com objetivos de cardter exploratdrio,
utilizando procedimentos experimentais € com um trabalho de pesquisa em campo.

Quanto a natureza, € tecnoldgica por objetivar a aplicacdo dos conhecimentos
bésicos obtidos para gerar novas tecnologias e conhecimentos.

Em relacdo aos objetivos, sdo de cardter exploratério por visar a descoberta de
novos fendmenos para originar um novo produto ou inovagdo a partir de combinacdes de
conhecimentos ja assimilados.

Esta pesquisa cientifica utiliza procedimentos experimentais por objetivar a
descoberta de novos materiais e métodos para a geracao de um novo produto tecnolégico.

Sobre o local da realizacao do trabalho, o mesmo é de cardter de uma pesquisa em
campo, por ser realizada no ambiente real onde a nova tecnologia sera aplicada. Sendo

assim, a partir de comportamentos apresentados pelo sistema, o mesmo pode ser

aperfeicoado a medida que dificuldades vém surgindo.

6.2. Sistema SGM-W

6.2.1. Introducao

Agora serd apresentado o sistema desenvolvido durante a execucao do trabalho.

O sistema desenvolvido tem por objetivo promover um monitoramento e controle
dos periféricos de um microcontrolador utilizando uma interface através de uma pédgina
Web. Portanto, além do microcontrolador a ser gerenciado, existe um segundo

microcontrolador (presente no placa PME-10) atuando como um servidor Web para



atender requisicoes HTTP e promover a interface com o sistema de modo a haver uma
comunicacdo com o microcontrolador gerenciado. O modo de interligacdo entre os

dispositivos envolvidos no sistema SGM-W pode ser visto na Figura 6.2.1.1.

PicLaB4C com

MICROCONTROLADOR PME-10 com
GERENCIADO SErRVIDOR WEB
0o0ooonooooog CONEXEO SERIAL RS-032 0000000000000 pOooOOooooooon
[ e ] e

RTLB0O19AS
0000000000 OnD 0000000000000 /uuunuuuunuuu
CoNEXAO
ETHERNET
COMPUTADOR
COM
BROWSER COMNEXAO
WEB ETHERNET INTERNET
e
1 o

C—1 ==

Figura 6.2.1.1 - Conexdes entre os dispositivos envolvidos no SGM-W

Para representar o microcontrolador gerenciado foi utilizada a placa eletronica
didatica Piclab4c, mencionada no capitulo 3, que possui o PIC 18F458 e outros
componentes para teste. Para a implementacdo do servidor Web foi utilizada a placa
eletronica PME-10 presente no kit KPME-10, mencionada no capitulo 4, que possui um
microcontrolador PIC 18F8722, um controlador ethernet RTL8019AS e outros
componentes auxiliares. As placas Piclab4c e PME-10 estdo conectadas através de suas
interfaces seriais padrdo RS232, meio onde serdo feitas as comunicagdes necessarias para

requisi¢des de alteracdo dos estados de periféricos e informacdes de eventos ocorridos.

No microcontrolador PIC 18F8722 da placa PME-10 estd a implementacdo da
pilha TCP/IP e servidor Web da Microchip e as fungdes desenvolvidas para o
funcionamento do sistema. Neste hd uma pagina Web armazenada que faz a interface com

o usudrio e exibe os estados dos periféricos do PIC gerenciado. A partir de requisi¢des do
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usudrio através de um navegador, o servidor Web envia comandos pela porta serial para o

microcontrolador gerenciado, que entdo realizard as tarefas solicitadas.

No microcontrolador gerenciado PIC 18F458 da placa Piclab4c estd um modulo
do sistema que fica encarregado de manter o servidor Web sempre informado dos eventos
ocorridos e receber comandos que possam ser lidos, interpretados e convertidos em acdes

especificas a serem executados pelo proprio PIC.

Para exemplificar o funcionamento do processo de comunicacdo entre as duas
placas eletronicas, pode-se enviar um comando do servidor Web para o PIC solicitando que
o pino RAO seja colocado em nivel alto. Todos esses comandos sdo formados através da
pagina Web. Sendo possivel realizar a a¢do, o PIC imediatamente ird atender o pedido e
informara ao servidor Web tal evento ocorrido através do envio de um outro comando de
informacao. Sendo assim, o servidor Web ird receber o comando, 1€-1o e interpretd-lo como
do tipo informativo de evento ocorrido no PIC. Desta maneira, na pagina Web serd
apresentado o pino RAO em nivel alto. Portanto, na comunicagdo entre os dois dispositivos

existe um protocolo de comandos.

Vale salientar que “PIC gerenciado” ou “microcontrolador gerenciado” esta
relacionado ao microcontrolador PIC 18F458 presente na placa Piclab4c e “servidor Web”

estd relacionado ao microcontrolador PIC 18F8722 presente na placa PME-10.

Antes de mostrar os dois programas desenvolvidos para o servidor Web e o PIC
gerenciado, serd mostrado o protocolo de comandos elaborado que estabelece uma

linguagem pela qual os dois dispositivos “conversam”.

6.2.2. Protocolo de comandos

Como foi apresentado, o sistema desenvolvido consiste em um conjunto formado
pelo microcontrolador gerenciado € um servidor Web embarcado, onde ambos possuem

programas que “conversam’ entre si de modo a desempenhar fungdes de monitoramento e

32



controle do microcontrolador. Mas, para que esses dispositivos troquem informagdes, é
necessario estabelecer uma linguagem a ser utilizada por ambos. Portanto, para tal, foi

desenvolvido um protocolo de comandos que serd mostrado neste topico.

O protocolo de comandos € dividido em dois conjuntos: um que contém oS
comandos a serem reconhecidos pelo microcontrolador gerenciado e outro que possui 0s
comandos a serem reconhecidos pelo servidor Web. Os comandos recebidos pelo
microcontrolador gerenciado faz solicitagdes de alteracdes nos estados dos periféricos do
PIC e os recebidos pelo servidor Web informam eventos ocorridos nos periféricos do
microcontrolador gerenciado. Os dois conjuntos de comandos sdo explicados nos proximos

sub-tépicos.

6.2.2.1. Comandos recebidos no PIC gerenciado

Basicamente, o conjunto de comandos do microcontrolador gerenciado especifica
acoOes a serem executadas pelo mesmo. Esses comandos sdo enviados pelo servidor Web.
Desta forma, o servidor Web estara enviando instrugdes para o PIC interpretar e, caso seja
identificado dentro do seu conjunto de comandos, desempenhar a acdo solicitada. Os

comandos sdo de 4 tipos:

CMD:W <periférico> <opcao> <valor>[\r][\n]: Altera o valor de uma porta ou

memoria do PIC ou ajusta o periodo do sinal de PWM.

CMD:R <periférico>[\r][\n]: Efetua a leitura do valor de uma porta ou memoria

ou verifica o estado de um periférico do PIC.

CMD:A <periférico> <estado> <opc¢ao>[\r][\n]: Ativa ou desativa um servigo

de um periférico do PIC.

CMD:Q <periférico>[\r][\n]: Verifica o estado de ativa¢dao de um servigo de um

periférico do PIC.

Abaixo estd o conjunto de comandos a serem recebidos pelo microcontrolador
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gerenciado e suas descrigdes de forma mais detalhada, considerando que os caracteres
mindsculos deverdao ser substituidos pela opc¢do desejada e caracteres minudsculos

precedidos de “\” sdo caracteres especiais:

Altera o estado de uma porta do PIC.

“p”: porta do PIC, variando de A até E.

“xxx”: valor entre 000 e o maior valor decimal da porta.

CM[D| : \r [\n

Altera o estado de um pino do PIC.

“p”: porta do PIC, variando de A até E.

@ 9, [T 1]

¢”: canal da porta “p”, variando de 0 até o dltimo canal da porta.

g9,

x”’: valor do pino, podendo ser O (nivel baixo) ou 1 (nivel alto).

CIMD]| : \r[\n

Altera o tris (sentido do fluxo de sinal) de uma porta do PIC.
“p”: porta do PIC, variando de A até E.

“xxx’’: valor de tris entre 000 e o maior valor decimal da porta.

Altera o tris (sentido do fluxo de sinal) de um pino do PIC.

“p”: porta do PIC, variando de A até E.

€6 9, €6_%

¢”: canal da porta “p”, variando de 0 até o ultimo canal da porta.

g9,

x”’: valor do tris, podendo ser O (saida) ou 1 (entrada).
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Grava um caracter em uma posi¢ado da EEPROM.
“yyy”: posicdo da EEPROM onde sera gravado o dado.

“xxx”’: valor em decimal da tabela ascii a ser gravado na EEPROM.

Grava um caracter em uma posi¢do da memoria RAM.

“yyyyy”: posicdo da RAM onde serd gravado o dado.

“xxx’’: valor em decimal da tabela ascii a ser gravado na RAM.

Ativa o gerador de sinal PWM caso esteja desativado e ajusta o periodo do sinal.

“xxx”: periodo do sinal PWM.

CM|D| : \r[\n

Efetua a leitura do estado de uma porta do PIC.

“p”: porta do PIC, variando de A até E.

CM|D| : \r[\n

Efetua a leitura do tris de uma porta do PIC.

“p”: porta do PIC, variando de A até E.

CIM|D| : \r[\n

Efetua a leitura de uma posi¢do da memoéria EEPROM.

“xxx”’: endereco da EEPROM do PIC, variando de 000 até o dltimo endereco.

CMD]|: \r[\n

Efetua a leitura de todas as posi¢cdes da memoéria EEPROM.



Efetua a leitura de uma posicdo da memoria RAM.

“xxxxx”: endere¢co da RAM do PIC, variando de 0000 até o dltimo endereco.

CM|D :.:-\r\n

Efetua a leitura de todas as posi¢cdes da memoria RAM.

Efetua a leitura do resultado da conversio de um dos conversores

analdgico/digital.

9,

x”’: ndmero do conversor, variando de 0 ao ultimo conversor.

CM|D]| : \r[\n

Efetua a leitura do valor inicial de um dos contadores timer.

g9,

x”’: ndmero do timer, variando de 0 ao dltimo contador.

CM|D]| : \r [\n

Efetua a leitura do periodo do gerador de sinal PWM.

CM|D| : \r|\n

Ativa ou desativa um servigo de um periférico do PIC.
“sss”: periférico do PIC, podendo assumir os valores ADCx (conversor AD),
EXTx (interrup¢ao externa), PWM (gerador de sinal PWM), CAN (comunicagao
CAN), 232 (comunicac¢do RS232), I2C (comunicagdo 12C) ou SPI (comunicagdo
SPI).

[TPRLN

e”: estado de ativagdo, podendo ser O (desativar) ou 1 (ativar).
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Ativa ou desativa um contador timer.

g9,

x”’: ndmero do contador, variando de 0 ao dltimo contador.
6,99,

e”: estado de ativagdo, podendo ser O (desativar) ou 1 (ativar).

“xxx”’: valor inicial do contador timer.

Efetua a leitura do estado de ativagdo (ativado ou desativado) de um periférico do

PIC.

“ssss”: periférico do PIC, podendo assumir os valores ADCx (conversor AD),
EXTx (interrup¢ao externa), PWM (gerador de sinal PWM), CAN (comunicagdo
CAN), 232 (comunicagdo RS232), 12C (comunicagdo 12C), TMx (contador timer)

ou SPI (comunicagdo SPI).

6.2.2.2. Comandos recebidos no servidor Web

Como foi dito anteriormente, o servidor Web envia comandos para o
microcontrolador PIC para que o mesmo execute tarefas ou efetue leituras de seus estados.
Nos dois casos, € necessario uma resposta do microcontrolador ao servidor sobre a
execucdo desses comandos. Para tal, o software do PIC fica encarregado de,
periodicamente e/ou ao recebimento de um comando, verificar alteracdes nos estados de
seus periféricos e, assim, enviar comandos ao servidor Web que informem tais eventos
ocorridos. Desta forma o servidor Web ira receber esses comandos de resposta, interpreta-
los e traduzi-los em informagdes na pagina Web sobre os estados do PIC. Esses comandos

de resposta enviados pelo microcontrolador ao servidor Web sdo os apresentados neste

tépico.

Informa o valor de um periférico do PIC, podendo ser um valor da porta,

memoria, variaveis de controle, resultados de conversodes, dentre outros.
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“ssss”: periférico do PIC, podendo assumir os valores Rpc (valor de um pino do
PIC), Rp (valor de um canal do PIC), Tp (valor do tris de uma porta), ADCx

(conversor AD), PWM (periodo do sinal PWM) ou TMx (contador timer).

“xxxx”: valor de uma varidvel do periférico. Varia de 0 até o maior valor do

mesmo.

Informa o valor armazenado em uma das memodrias do PIC, sendo elas a

EEPROM ¢ a RAM.
“sss””: memoria do PIC, podendo assumir os valores EE (EEPROM) ou RAM.

“yyyyy”: endereco da memoria, variando de 00000 ao maior endereco da RAM

ou de 000 ao maior endereco da EEPROM.

“xxx’": valor em decimal da tabela ascii do espago de memoria.

Informa o estado de ativagao (desativado ou ativado) de um periférico do PIC.

“ssss”: periférico do PIC, podendo assumir os valores ADCx (conversor AD),
EXTx (interrup¢ao externa), PWM (gerador de sinal PWM), CAN (comunicagdo
CAN), 232 (comunicagdo RS232), I2C (comunicagdo 12C), TMx (contador timer)
ou SPI (comunicagao SPI).

Gy, 9,

x”’: estado de ativacdo do periférico, podendo ser O (desativado) ou 1 (ativado).

6.2.3. Software do servidor Web

Agora que foi mostrado o protocolo de comandos do sistema SGM-W, serd

apresentado o software desenvolvido para o servidor Web, para que no proximo topico seja
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mostrado o software do microcontrolador PIC gerenciado.

O software do servidor Web possui, principalmente, a pilha TCP/IP da Microchip,
o sistema de arquivos MPFS da Microchip, uma implementacdo de um servidor Web,
paginas Web armazenadas na memoria para interface com o usudrio e fungdes especificas

para o tratamento de comandos a serem enviados e recebidos pela interface serial RS232.

Como ja foi descrito, a pilha TCP/IP da Microchip possui os principais protocolos
implementados para que seja possivel estabelecer conexdes a rede mundial de

computadores, a internet.

O sistema de arquivos MPFS da Microchip é uma implementacdo necessaria para
o armazenamento dos arquivos que contém as paginas Web a serem acessadas pelos

usuarios do sistema.

A implementacdo de servidor Web atende a pedidos de conexdo e requisi¢oes

HTTP para que as paginas Web possam ser exibidas no navegador utilizado pelo usudrio.

As péaginas Web armazenadas possuem implementacdes CGI para possibilitar ao
usudrio efetuar pedidos de envio de comandos para o PIC gerenciado e permitir a exibicdo
de varidveis do servidor Web, que representam os estados dos periféricos do
microcontrolador monitorado em tempo real. Como ja foi explicado no capitulo 4, os
pedidos de envio de comandos através da pagina Web sdo interpretados pela funcdo
HTTPExecCmd() do servidor Web e a busca dos valores das varidveis a serem exibidas nas
paginas € feita pela funcdo HTTPGetVar() toda vez que um caracter '%' é encontrado nas

paginas Web.

A pagina Web principal do sistema é mostrada na Figura 6.2.3.1. E a partir dela
que pode-se acessar as outras paginas para monitoramento de pinos (Figura 6.2.3.2),
servicos (Figura 6.2.3.4), memoéria EEPROM (Figura 6.2.3.5) e memoéria RAM (Figura
6.2.3.6), bem como o frame para controle dos periféricos do PIC gerenciado através do

envio de comandos (Figura 6.2.3.3).

39



WSTSMMIE - Mozilla Firefox {ewfi=iafr-s
Arouivo  Edtar  Exioir  Histérico  Fayortos — Ferramertas  Ajuda (=]
‘%‘Wl;:j @ @ @ @ file://F: WebPages/ndex.ntm E)C] Google o ® v
B Guiarapido 3\ Uitimas noticias ¥ g Atalho v
SGM-wW
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web
Inicio Pinos Servicos EEPROM RAM

SGM-W

Sistema para Gerenciamento
de Microcontroladores via Interface Web

Desenvolvedor
Thiago Alves de Aratjo
thiagoalves@terra.com.br

Orientador
Wilian Soares Lacerda
lacerda@ufla.br

DCC
Departamento de Ciéncia da Computacao

UFLA
Universidade Federal de Lavras - MG

Gerenciador Desativado

Concluido

Figura 6.2.3.1 - P4gina Web principal
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Figura 6.2.3.2 - Pdgina de monitoramento de pinos

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontrolaclores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM

Estados dos servicos

Status|Valor,
ADCO | OFF | O
ADC1 | OFF
ADC? | OFF
ADC3 | OFF
ADC4 | OFF
ADCS | OFF
ADC6 | OFF
ADC7 | OFF
Timer0| OFF
Timerl| OFF
PWM | OFF
IntExt0| OFF | --
IntExtl| OFF | --
IntExtl| OFF | --
CAN | OFF | --
nc | OFF | --
SPI | OFF | —-
RS232| ON | —

ololc|lo|lolole|ololae

Enviar comando: Enviar

Gerenciador Ativado

Figura 6.2.3.4 - Pdgina de monitoramento de servigos
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Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web
Inicio Pmos Servigos EEPROM RAM

Valores da Memoria RAM

Posicio|Valor

0 0 0 0

10 0
: |0 0
3 |0 0
4 |0 0

ENERIRCIEe

Enviar comando Enviar

Gerenciador Ativado

Enviar comande Enwiar

Gerenciador Ativado
Figura 6.2.3.5 - Pdgina de monitoramento da memoria Figura 6.2.3.6 - Pdgina de monitoramento da memdria
EEPROM RAM
Para utilizar o sistema, primeiramente € necessdrio estabelecer uma conexdo entre
o servidor Web e o PIC monitorado através da porta serial. Para isso, depois de conectados

pelo cabo serial, basta enviar um comando “CONNECT” através do frame de controle dos

periféricos.

A cada alteracdo de seus estados, o microcontrolador monitorado enviard
comandos ao servidor Web, para que o mesmo possa mostrar tais eventos na drea de

visualizag@o dos estados nas paginas de monitoramento.

As fungdes especificas desenvolvidas, que tratam da interpretacdo de comandos
recebidos, atendimento a pedidos de leitura de varidveis pela pagina Web, solicitacdo de

envio de comandos para o PIC monitorado, dentre outras, sdo as seguintes:

- #pragma interruptlow SerialISR void SeriallSR(void): Trata do
recebimento de um comando pela interface serial, utilizando interrup¢ao. Apds recebé-

lo, o comando € interpretado pela fungdo ReadCommand().

- void ReadCommand(char* command): Interpreta o comando recebido de
forma a atualizar os valores das varidveis que representam os estados dos periféricos
do microcontrolador gerenciado.

«  WORD HTTPGetVar(unsigned char var, WORD ref, unsigned char*
val): Retorna para a pagina Web o valor obtido de um periférico do PIC monitorado. E

ativada por uma requisicado CGI quando encontrado o caracter ‘%’ na pagina Web.
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« void HTTPExecCmd(unsigned char** argv, unsigned char argc): Envia
comandos para o PIC gerenciado. Esta fun¢do é chamada pelo servidor Web e ativada
pela pagina Web quando ocorre uma requisi¢do CGI com o conteudo do comando a ser

enviado.

- void CommandSplit(char* word, char* oper, char* peripheral, char*

valuel, char* value2): Divide o comando recebido de modo a separar identificadores
de comandos, identificadores de periféricos, enderecos de memoria e valores de forma

a facilitar a interpreta¢do do comando como um todo.

6.2.4. Software do microcontrolador PIC gerenciado

Para completar o sistema SGM-W, o software em execu¢do no microcontrolador
PIC possui duas partes: uma relacionada ao sistema desenvolvido em si e outra a execugao
de tarefas para sua interven¢do no meio em que estd inserido. Em outras palavras, a
primeira seria um médulo do firmware (programa do microcontrolador) do PIC que entra
em execugdo assim que € estabelecido uma conexao entre o microcontrolador e o servidor
através da pagina Web. Esse modulo do firmware é o médulo de comunicacdo SGM-W do
PIC, que é executado sem interferir na segunda parte do programa do microcontrolador

que desempenha funcdes dependentes do ambiente onde o chip estd inserido.

Portanto, o programa principal do PIC precisa incluir o médulo de comunicagio
SGM-W para que o sistema funcione em modo de monitoramento e controle. A partir
disso, um desenvolvedor do PIC poderd escrever seus programas normalmente para que o
microcontrolador execute as tarefas desejadas sem estar interferindo no moédulo de

comunicacao ou o Inverso.

Agora, em se tratando do cédigo-fonte do programa, a linguagem de programacao
escolhida foi a C para PIC. Existem bibliotecas escritas em linguagem C que implementam

e definem algumas funcdes do microcontrolador da familia PIC. Portanto, fica muito mais
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intuitivo utilizar os recursos do microcontrolador, uma vez que na maioria das vezes ¢
necessaria a chamada de apenas um procedimento através de uma linha para executar
tarefas mais avancadas que exigiriam um grande esfor¢co do programador em assembly. O
programa € modularizado em procedimentos pertencentes ao médulo de comunicagdo, que
irdo desempenhar cada tarefa necessaria. Esses procedimentos do médulo de comunicacao
do SGM-W no PIC estdo agrupados em um utnico arquivo de cédigo-fonte, que deverd ser
incluido no cédigo do programa principal. Vejamos agora os principais procedimentos do

modulo de comunicagao:

7z

void MonitorInit(): Este procedimento € encarregado de ativar o modo de
gerenciamento do PIC. Deverd ser chamado pelo programa principal, de modo a ativar o

estado quando desejar.

void MonitorTerminate(): Desativa o modo de gerenciamento do PIC. Também

deverd ser chamado pelo programa principal, de modo a desativar o monitoramento do

PIC.

#int_rda void SerialReceiver(): Procedimento que implementa a acdo a ser feita
quando no recebimento de algum comando pela porta serial RS232 do PIC. Ao receber um
comando, o procedimento verifica se € um comando valido e, se positivo, interpreta e

desempenha as tarefas solicitadas no comando.

void SerialTransmit(char* wordTX): Envia um comando pela porta serial
RS232 do PIC. E neste procedimento onde ocorre a informacio das alterages dos estados

dos periféricos do microcontrolador gerenciado para o servidor Web.

void ConnectHost(): Estabelece uma conexao entre o microcontrolador
gerenciado e o servidor Web. E chamado no recebimento de um comando pela serial

solicitando o estabelecimento da conexao.

void DisconnectHost(): Interrompe a conexao estabelecida entre os dispositivos.

43



void MonitorVerifyAlterations(): Este procedimento executa a verificacio
constante dos estados dos periféricos e, caso tenha alguma alteracdo de seus valores,

chama o procedimento de envio de comandos de informagao ao servidor Web.

void ReadCommand(char* word): Ird processar o comando recebido pela

serial, chamando os métodos necessarios para a interpretacio do mesmo.

void CommandSplit(char* word, char* oper, char* peripheral, char* valuel,
char* value2): Divide o comando recebido de modo a separar identificadores de

comandos, identificadores de periféricos, enderecos de memoéria e valores a serem

atribuidos de forma a facilitar a interpretacdo do comando como um todo.

void InterpretCommand(char* oper, char* peripheral, char* valuel, char*
value2): E neste procedimento que ocorre realmente a interpretacio do comando recebido.

Ao ser chamado, o comando recebido j4 deverd estar todo dividido e preparado para ser

identificado pelo procedimento.

void SendInfo(char typelnfo, char* peripheral, int16 valuel, intl6 value2,
int8 sizeValuel, int8 sizeValue2): E o procedimento responsével pelo envio de comandos

de informagao dos estados dos periféricos do PIC através da porta serial.

Basicamente, o programa do PIC estard sempre em execu¢do normal até que
ocorra alguma alterac@o de seus estados e assim o ocorrido seja informado ao médulo de
comunicacdo, para que o mesmo envie o devido comando de informacdo ao servidor Web.
Assim que enviado, o médulo de comunicagdo devolve o controle ao programa principal

do PIC.

No momento do recebimento de algum comando vindo do servidor Web ocorre
uma interrup¢do externa para o recebimento do comando através do modulo de
comunicac¢do. Caso o comando seja reconhecido pelo PIC, ele sera interpretado e traduzido

em acdes, sejam elas um uso de algum componente ou uma solicitacdo da informacdo de
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seus estados atuais. Assim que o comando € atendido, como na primeira situagdo, o

modulo de comunicag@o devolve o controle ao programa principal.

Portanto, o médulo de comunicacio SGM-W do PIC deverd estar sempre em
execucdo, de maneira a ndo interferir no programa principal, executando tarefas solicitadas
pelo servidor Web através do usudrio e mantendo o servidor sempre informado das

alteracdes ocorridas em seus periféricos.
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7. RESULTADOS E DISCUSSAO

Agora que o SGM-W j4 foi apresentado e seu funcionamento explicado, esta
secdo apresentard os resultados obtidos pelo uso do sistema, através de exemplos de

utilizacdo do mesmo.

Antes de qualquer uso do sistema, deve-se ter certeza de que o microcontrolador
gerenciado e o servidor Web estejam conectados pelas suas respectivas portas seriais
padrdo RS232. Também, o servidor Web deverd estar ligado a algum ponto de rede
disponivel no local, com um IP disponivel e conhecido (Figura 7.1). Nos exemplos serd

utilizado o IP 192.168.254.254 e mascara 255.255.255.0 para o servidor Web.

Figura 7.1 - Conexdo dos dispositivos do sistema SGM-W

Assim que todos os procedimentos de conexao sdo feitos, o sistema SGM-W pode
ser acessado através de um navegador Web de qualquer dispositivo, desde computadores
do tipo PC até celulares, que esteja em qualquer localidade do mundo, desde que tenha

uma conexao com a rede internet.

Acessando o sistema pela primeira vez, a partir de um browser de computador

PC, tem-se uma pégina inicialmente sem os estados atuais do microcontrolador (Figura



7.2) devido a conexio ainda nao estabelecida entre o servidor Web e o microcontrolador

gerenciado (Figura 7.3).
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Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web
Inicio Pinos Servicos EEPROM RAM
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Thiago Alves de Aratjo
thiagoalves@terra.com.br

Orientador
Wilian Soares Lacerda
lacerda@ufla.br

Dcc
Departamento de Ciéncia da Computacédo

UFLA
Universidade Federal de Lavras - MG

Gerenciador Desativado

Conclulo

Figura 7.2 - Tela inicial da pagina Web do sistema
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Figura 7.3 - Microcontrolador gerenciado ainda sem conexdo com o
servidor
Para efetuar a conexdo entre os dispositivos, deve-se enviar um comando de
ativacdo de estado de monitoramento do PIC através da caixa “Enviar comando:” existente
em qualquer uma das paginas de monitoramento: “Pinos”, “Servicos”, “EEPROM” ou
“RAM” (Figura 7.4). Assim que for efetuada a conexdo, o microcontrolador gerenciado
envia automaticamente comandos de informacdo dos estados de seus periféricos e a pagina
Web € atualizada pelo servidor com os valores recebidos (Figura 7.5 e Figura 7.6).

Maiores detalhes de outros periféricos do microcontrolador poderdo ser vistos através das

47



outras péaginas de monitoramento acessiveis pelo menu, as quais informam, além dos
estados dos pinos de suas portas, os estados e valores dos servicos oferecidos por cada

porta (Figura 7.7) e os valores de suas memorias (Figura 7.8 e Figura 7.9).

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface \Web
Inicio Pmos Servigos EEPROM RAM
Estados dos pinos
Tlels[4]372]1 0 Tus
Porta -- | - [L JL JEJE JEJE 3255
T e(e/eeeeeeEE
Q000000
ZLeele/eee
PortE| - | - | - | - | -- G
Enviar comando: [coNNECT] | [Enviar |

Gerenciador Desativado
Figura 7.4 - Envio de comando de pedido de conexao ao
microcontrolador gerenciado

Vidal Microcontroladores
WWW.vixem.com.br

Figura 7.5 - Microcontrolador gerenciado ap6s pedido de conexdo
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Gerenciador Ativado
Figura 7.6 - Pdgina de monitoramento dos pinos apds conexao
estabelecida
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SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface \Web

Inicie Pinos Servigos EEPROM RAM

Estados dos servicos

Status Valor
ADCO | OFF | 0
ADC1 | OFF
ADC2 | OFF
ADC3 | OFF
ADC4 | OFF
ADCS | OFF
ADC6 | OFF
ADC7 | OFF
Tiner0| OFF
Timerl OFF
PWM | OFF

IntExt0| OFF

IntExtl| OFF

IntExtl| OFF

CAN | OFF
nc | OFF
SPI | OFF

RS232| O

ololololocolocloc|la

Enviar comando Enviar

Gerenciador Ativado

Figura 7.7 - P4gina de monitoramento de periféricos

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface \Web

Inicie Pinos Servigos EEPROM RAM
Valores da Meméria EEPROM

Posiciio| Valor
0 0
1 0
2 0
3 0
4 0

Fnviar comando Enviar

Gerenciador Ativado

Figura 7.8 - Pagina de monitoramento da meméria EEPROM

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM

Valores da Meméria RAM

Posicio Valor
0 0
1 0
2 0
3 0
4 0

Enviar comando Eriviar

Gerenciador Ativado

Figura 7.9 - Pdgina de monitoramento da memdria RAM
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Assim, feita a conexdo, o microcontrolador estard sendo monitorado
constantemente e esperando por recebimento de comandos para execugdo de tarefas. Como
exemplo, ao enviar um comando para alteracdo do valor de saida da porta D para 114 em
decimal (Figura 7.10) o PIC monitorado recebe o comando, o interpreta, altera o estado da
porta requisitada e envia um comando de informacao do estado da porta D para o servidor
Web. Assim que recebido, o servidor Web se encarrega de interpretar o comando e colocar

na pagina de monitoramento dos pinos o resultado das alteragdes (Figura 7.11).

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM

Estados dos pinos

706|543 2|1|0 |Tns
PortA| -- | - |HE0| N0 |0 [ [ | 255
PMOOOOOOOOM
PM....D...M
Pulm'ﬁﬁﬁﬁc .'EE 0
PortE| - | - | - | - | -- | 255
Enviar comando D RD 114

Gerenciador Ativado

Figura 7.10 - Envio de comando para alteracdo da porta D

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pios Servigos EEPROM RAM

Estados dos pinos

T/ 6|5 /413210 Ins
PortA| -- | -- [l N Y 255
PortE i (40 0 [ 255
PotC{ DS S® 55

I 4 =
Zae L ee e
PortE| - | - | — | — | — 0 & @ 255
Enviar comando

Gerenciador Ativado

Figura 7.11 - P4gina de monitoramento dos pinos, atualizada ap6s alteracio no PIC gerenciado

50



Um outro tipo de comando a ser enviado ao PIC, seria a ativacdo de um servigo,
como a geracdo de sinal PWM. O sinal PWM possui uma parcela de seu periodo de sinal
de oscilagdo em que fica em nivel l6gico alto (+5V). Essa parte em que o sinal PWM fica
em nivel alto é chamado de duty cicle. O duty cicle € a relagao T,/T, onde T,, é o tempo
em que o sinal fica em nivel 16gico alto (ligado) e T € o tempo total do sinal. Portanto, ao
enviar um comando para alterar o duty cicle do PWM para 127 (Figura 7.12), o PIC recebe
o comando, interpreta e, caso o PWM esteja desativado, o mesmo € ativado e seu duty
cicle ¢ alterado para o valor desejado. Como anteriormente, o PIC ird enviar um comando
de informacdo do estado do gerador de sinal PWM ao servidor Web para que o mesmo

possa mostrar os resultados na pagina de monitoramento dos periféricos (Figura 7.13).

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM

Estados dos servicos

Status| Valor

ADCO | OFF | 0
ADC1 | OFF
ADC2 | CFF
ADC3 | CFF
ADCY | CFF
ADCS | CFF
ADCs | CGFF
ADC7T | OFF
Timer0| OFF
Tonerl| OFF
PWM | OFF
IntExt0| OFF
IntExtl| CFF
IntExt2| CFF
CAN | CFF
nC | OFF
SPI | OFF
RS232| O

o|loclo|loc|lo|lola|lclaloe

Enviar comando ChDM PR 01 2?|

Gerenciador Ativado

Figura 7.12 - Envio de comando de ativagao e alterag@o do duty cicle do gerador de PWM

51



SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM

Estados dos servicos

Status|Valor
ADCO | OFF
ADC1 | OFF
ADC? | OFF
ADC3 | OFF
ADC4 | OFF
ADCS | OFF
ADCE6 | OFF
ADC7T | OFF
Timer0| OFF
Tonerl| OFF
PWM | O
IntExt0| OFF
IntExtl| OFF
IntExt?| OFF
CAIN | OFF

¢ | OFF

SPI | CFF
RS232| O

FEnviar comande Enwiar

Gerenciador Ativado

=1

ol olololelel oo o

—
¥
-

Figura 7.13 - P4gina de monitoramento dos periféricos, atualizada apds altera¢cdo no PWM do PIC gerenciado

Nas paginas de monitoramento das memoérias EEPROM e RAM, tém-se os
valores das dltimas 5 posi¢des das memdrias requisitadas pelo servidor Web. E possivel ler
e alterar seus valores através do envio de comandos. Ao enviar um comando para escrita
em memoria EEPROM (Figura 7.14), especifica-se o endereco e o valor a ser atribuido, no
caso deste exemplo, a posi¢do 10 com o valor 56. Assim que o PIC gerenciado recebe o
comando para escrita em memoéria, 0 mesmo interpreta e altera o valor da posi¢ao
desejada, desde que ela exista. Assim que alterado, o PIC envia um comando de
informacao do valor alterado na memoria ao servidor Web. Desta maneira, o servidor Web

atualiza, na respectiva posi¢do, o valor da memoria (Figura 7.15).
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SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM
alores da Meméoéria EEFROM

Posiciio | Valor
0 0
1 0
2 ]
3 0
4 ]
Enviar comando CMDW EE 010 056

Gerenciador Ativado

Figura 7.14 - Envio de comando para alteracdo do valor da meméria EEPROM

SGM-W
Sistema para Gerenciamento de Microcontroladores via Interface Web

Inicio Pinos Servigos EEPROM RAM
Valores da Memoria EEPROM

Posiciio Valor
10 56
0 0
1 0
2 0
3 0
FEnviar comando

Gerenciador Ativado

Figura 7.15 - Pdgina de monitoramento da memoéria EEPROM, atualizada apds sua alteragdo no PIC
gerenciado

Portanto, com o sistema SGM-W, pode-se ter um controle e monitoramento dos
periféricos do microcontrolador através do envio e recebimento de comandos pelo servidor
Web acessado através de um navegador. Assim que um comando para alterar um estado é
recebido pelo PIC gerenciado, o0 mesmo retorna uma resposta caso tenha sido alterado com

SucCesso.
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8. CONCLUSOES

Com o sistema SGM-W pode-se ter um controle e, a0 mesmo tempo, um
monitoramento de eventos ocorridos em um microcontrolador através de uma interface
Web utilizando um navegador que podera estar desde em um computador PC até celulares.
Com isso, o sistema pode ser utilizado para que os recursos do microcontrolador sejam
utilizados de forma remota sem a necessidade da manipulacdo direta do dispositivo
microcontrolador. Pode-se programar o PIC gerenciado para efetuar tarefas especificas,
com a obtencdo de dados ou varidveis, de forma a retornar ao servidor Web os resultados
obtidos com sua execugdo. Desta forma, o servidor Web poderd avaliar esses resultados,
tomar decisoes e comandar o PIC, tudo de modo automético e de qualquer parte do mundo

através do usudrio do sistema em um navegador Web.

Uma caracteristica importante € a independéncia de outros dispositivos para que o
sistema funcione. Basta o servidor Web estar conectado a qualquer ponto de rede que o

SGM-W pode ser acessado através de qualquer navegador Web.

Pode-se observar nos exemplos que o sistema € bastante genérico quanto a
monitoramento e controle dos recursos do microcontrolador. Quando o SGM-W for
utilizado para gerenciar um microcontrolador que esteja realizando tarefas especificas
basta efetuar algumas alteracdes para um melhor entendimento dos eventos ocorridos. Um
exemplo seria, em um controle de irrigag¢do, colocar identificadores nas paginas Web dos
atuadores e sensores ligados ao PIC, como motores de pivOs e sensores de umidade e

pressao.

Propostas de continuidade

Uma proposta futura para o projeto € a utilizacdo de uma comunicag¢io entre o

servidor Web e o ponto de rede através de uma conexdo sem fio. Isso poderia ser



desenvolvido utilizando um servidor Web com a implementacdo da pilha TCP/IP
semelhante ao do sistema, mas com algumas implementagdes dos protocolos envolvidos
em uma conexdo wireless. Uma possivel solucao € a utilizagdo do protocolo MIWI
desenvolvido e disponibilizado pela Microchip que implementa as caracteristicas

necessdrias para a rede wireless funcionar.
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ANEXO I - CODIGO FONTE DO
MODULO DE COMUNICACAO SGM-W
DO PIC MONITORADO
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Arquivo: “SGM-W.c”

#i ncl ude <string. h>
#i ncl ude <stdlib. h>
#use rs232(BAUD=9600, XM T=PI N_C6, RCV=PI N_C7, Bl TS=8)

#byte Port A
#byte PortB
#byte PortC
#byte PortD
#byte PortE

OxF80 //Porta A
OxF81 //Porta B
OxF82 //Porta C
OxF83 //Porta D
OxF84 //Porta E

#byte TrisA = OxF92 //Tris porta A
#byte TrisB = OxF93 //Tris porta B
#byte TrisC = OxF94 //Tris porta C
#byte TrisD = OxF95 //Tris porta D
#byte TrisE = OxF96 //Tris porta E

#def i ne S| ZE_EEPROM 256
#define S| ZE_RAM 4096
#define S| ZE_DATA_RAM 1536
#def i ne MAX_VALUE_EEPROM 255
#def i ne MAX_VALUE_RAM 255
#define MAX_VALUE_PORT A 63
#def i ne MAX_VALUE_PORT B 255
#def i ne MAX_VALUE_PORT C 255
#defi ne MAX_VALUE_PORT D 255
#defi ne MAX_VALUE_PORT_E 7
#defi ne NUM_PI NS_PORT
#defi ne NUM_PI NS_PORT_
#defi ne NUM_PI NS_PORT_
#defi ne NUM_PI NS_PORT_
#defi ne NUM_PI NS_PORT_
#define NUM DI V_PWV 10

mooOw>I|

6
8
8
8
3

N

4

/] ativacdo de nonitoranmento dos pinos

#define RA ON true

#defi ne RB_ON fal se

#defi ne RC_ON fal se

#define RD ON true

#define RE_ON fal se

/I tamanho das strings:

#defi ne SI ZE WORD 21 //tamanho maxi o dos conmandos tipo CMD:
#define SI ZE OPER 6

#defi ne Sl ZE_PERI PHERAL 4

#define SIZE VALUEL 5

#define SI ZE VALUE2 4

#define SI ZE_ MAX_VALUE 5 [/ mai or val or de SIZE VALUEl e SIZE VALUE2
#def i ne SI ZE MAX | NFO 22 /] tamanho méxi no dos cormandos tipo | NF:
/I numero de digitos dos val ores

gl
#define NUM DI G TS_PORTS 3
#define NUM DI G TS_ADDRESS_EE 3
#define NUM DI G TS_ADDRESS_RAM 4
#define NUM DI G TS_CYCLE_PWM 4

[/ vari aveis

bool ean recei verOn, nonitorOn;

bool ean PWWOn = fal se;

int8 ra, rb, rc, rd, re, ta, tbh, tc, td, te;

/I procedi ment os
void Monitorlnit();
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voi d MonitorTerm nate();

#i nt_rda

voi d Seri al Receiver();

void Serial Transm t(char* wordTX)

voi d Connect Host () ;

voi d Di sconnect Host () ;

voi d MonitorVerifyAl terations();

voi d ReadConmand(char* word);

voi d CommandSplit(char* word, char* oper, char* peripheral, char* val uel
char* val ue2);

voi d I nterpret Cormand(char* oper, char* peripheral, char* valuel, char*
val ue2);

voi d Sendlnfo(char typelnfo, char* peripheral, intl6 valuel, intl6
val ue2, int8 sizeValuel, int8 sizeValue2);

void CndWt Port (char port, unsigned int8 val ue);

void CdWtPi n(char port, char channel Port, int8 value);

void CdWt Tri s(char port, unsigned int8 val ue);

void CndWt Tri sPin(char port, char channel Port, int8 val ue);

voi d CndReadPort (char port);

voi d CndReadTri s(char port);

void IntToString(intl6 data, char* dataChar, int8 sizeDataChar);
unsigned intl1l6 StringTolnt16(char* val ueChar);

N e e T
void Monitorlnit()
{
receiverOn = true
nmonitorOn = fal se;
enabl e_interrupts(int_rda);
enabl e_i nterrupts(global);
}
N L e

voi d MonitorTerm nate()

disable_ interrupts(int_rda);
nmonitorOn = fal se;

}
e e
#int_rda
voi d Seri al Recei ver (voi d)
{
if (receiverOn)
{
int8 counter, data;
char word[ SI ZE WORD] ;
receiverOn = fal se;
counter = 0,
do
data = getchar();
wor d[ counter] = dat a;
count er ++;
}while (data !'="\n"); [/vai recebendo até ler um'\n
(finalizador de comando)
word[ counter] = '"\0'; /[/finaliza o comando recebi do
Serial Transmt (&word[0]); /lenvia a confirmado do recebinento
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do comando
ReadCommand(&word[0]); //verifica se o comando é valido
receiverOn = true; //habilita o recebinmento de dados pela seria

}
}
R e e
void Serial Transm t(char* wordTX)
{
int8 counter;
for (counter = 0; wordTX counter]; counter++)
{
put char (wor dTX[ counter]);
}
}
e e e R

voi d Connect Host ()
{

unsi gned int8 dat a;

unsigned int16 address; //int1l6 para ndo dar overfl ow na conparaéao
do "for" abaixo

char peripheral [3];

ra = PortA, rb = PortB; rc = PortC, rd = PortD; re = PortE;, ta =
TrisA; tb = TrisB; tc = TrisC, td = TrisD;, te = TrisE;

monitorOn = true;

peri pheral [0] = "R ; peripheral[2] ="'\0

peripheral [1] = "A";

Sendlnfo('S , &peripheral[0], PortA 0, NUM D G TS PORTS, 0);

peripheral[1] = 'B';

Sendlnfo('S' , &peripheral[0], PortB, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

peripheral[1] ="'C;

Sendlnfo('S' , &peripheral[0], PortC, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

peripheral[1] = 'D;

Sendlnfo('S' , &peripheral[0], PortD, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

peripheral[1] = "E;

Sendlnfo('S , &peripheral[0], PortE, 0, NUM D @ TS PORTS, 0);

peri pheral [ 0] T
peri pheral [ 1] A
Sendlnfo('S , &peripheral[0], TrisA 0, NUM D G TS PORTS, 0);
peripheral[1] = 'B';
Sendlnfo('S' , &peripheral[0], TrisB, 0, NUM D G TS PORTS, 0);
peripheral[1] ="'C;
Sendlnfo('S' , &peripheral[0], TrisC, 0, NUM D G TS PORTS, 0);
peripheral[1] = 'D;
Sendlnfo('S' , &peripheral[0], TrisD, 0, NUM D G TS PORTS, 0);
peripheral[1] = "E;
Sendlnfo('S' , &peripheral[0], Trisg, 0, NUM D @ TS PORTS, 0);

peri pheral [0] = "E; peripheral[1l] ="F;
for (address = 0; address < SIZE_EEPROM address++)
{
dat a = Read_Eepr on( address);
if (data !'= MAX_VALUE_EEPROV
Sendl nfo('S', &peripheral[0], address, data,
NUM DI G TS _ADDRESS EE, 3);

}
}
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voi d Di sconnect Host ()

{

moni torOn = fal se;

void MonitorVerifyAlterations()

{
char peripheral [3];

peripheral[2] = "'"\0';
i f (nonitorOn)

i f((RA_ON)&&(ra !'= PortA))
{
ra = PortA
peripheral [0] = 'R ; peripheral [1] = "A";
Sendlnfo('S , &peripheral[0], PortA 0, NUMD A TS PORTS,
}
if((RB_ON)&&(rb !'= PortB))
{
rb = PortB;
peripheral [0] = 'R ; peripheral[1] = "'B';
Sendl nfo('S' , &peripheral[0], PortB, 0, NUMD A TS PORTS,
}
i f((RC_ON)&&(rc !'= PortQ))
{
rc = PortC
peripheral [0] = 'R ; peripheral[1] ="'C;
Sendlnfo('S , &peripheral[0], PortC, 0, NUM D A TS PORTS,
}
if((RD_ON)&&(rd !'= PortD))
{
rd = PortD;
peripheral [0] = 'R ; peripheral[1] = 'D;
Sendl nfo('S', &peripheral[0], PortD, 0, NUMD A TS PORTS,

}
i f((RE_ON)&&(re !'= PortE))
{

re = PortE;
peripheral [0] = 'R ; peripheral[1] = "'FE;
Sendlnfo('S , &peripheral[0], PortE, 0, NUM D A TS PORTS,
}
if(ta !'= TrisA)
{

ta = TrisA
peripheral [0] ="'T; peripheral[l] ="A;
Sendl nfo('S' , &peripheral[0], TrisA 0, NUMD A TS PORTS,

}
if(tb !'= TrisB)
{
tb = TrisB;
peri pheral [0] ="'T; peripheral[l] ="'B;
Sendlnfo('S , &peripheral[0], TrisB, 0, NUM D A TS PORTS,

}
if(tc I'= TrisQ

{
tc = TrisC
peripheral [0] ="'T; peripheral[l] ="'C;
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Sendlnfo('S' , &peripheral[0], TrisC, 0, NUM D G TS PORTS, 0);
}
if(td !'= TrisD)

td = TrisD

peripheral [0] = "'T; peripheral[l] ="'D;
Sendlnfo('S , &peripheral[0], TrisD, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

}
if(te I'= TrisE)
{
te = TrisE;
peripheral [0] ="'T; peripheral[l] ="'FE;
Sendlnfo('S' , &peripheral[0], Trisg, 0, NUM D G TS PORTS, 0);
}
}
}
R e R

voi d ReadConmand( char* word)

{
char oper[SI ZE_OPER], peripheral[SI ZE PERI PHERAL],

val uel[ SI ZE VALUE1], val ue2[ SI ZE_VALUE2], CONNECT[ 10], DI SCONNECT[ 13];
/ /" CONNECT\ r\ n"

CONNECT[ 0] = ' C ; CONNECT[1] = 'O ; CONNECT[ 2] = 'N ;
CONNECT[ 3] = 'N ; CONNECT[ 4] = 'E' ; CONNECT[5] = ' C ; CONNECT] 6]
=T CONNECT[ 7] = "\r'; CONNECT[ 8] = '\n': CONNECT[ 9] = '\0';
/1" DI SCONNECT\ r\ n"
DI SCONNECT[ 0] = 'D ; DI SCONNECT[ 1] = 'I'; DI SCONNECT[ 2] = 'S';
DI SCONNECT[3] = 'C ; DI SCONNECT[ 4] = 'O ; DI SCONNECT[ 5] = 'N ;
DI SCONNECT[ 6] = 'N ; DI SCONNECT[ 7] = 'E'; DI SCONNECT[ 8] = 'C ;
DI SCONNECT[9] = 'T'; DI SCONNECT[ 10] = '\r'; DI SCONNECT[ 11] = '\n';

DI SCONNECT[ 12] = "\ 0’
if (strcnmp(word, &CONNECT[O0]) == 0)
{

Connect Host () ;
lelse if (strcnmp(word, &DI SCONNECT[O0]) == 0)

{
Di sconnect Host () ;
}el se
{
ConmandSpl it (&word[ 0], &oper[O0], &peripheral[0], &valuel[O],
&val ue?2[ 0]); /] separa as partes do conando
I nt er pret Command( &per[ 0], &peripheral[0], &val uel[O0],
&val ue2[0]); /linterpreta comando
}
e I

voi d CommandSplit(char* word, char* oper, char* peripheral, char* val uel
char* val ue2)
{
(1111111171 comando
int8 counterWrd, counter, data;
oper[0] ="\0O
peripheral [0] = "\O
val uel[ 0] "\ O
val ue2[ 0] "\ O
counter = O;
counterWrd = O;
whi | e( (count er <SI ZE_OPER-
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1) &&(wor d[ count er Wor d] ) &&(wor d[ counterWord] ! =" "))

{
oper[counter] = word[counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++;
}
oper[counter] = '\0";
(11111111l periférico do PIC
if (word[counterWord] =="' ")
{
count er Wor d++;
counter = O;
whi | e( (count er <SI ZE_PERI PHERAL-1) && (word[counterWrd]) &&
(word[ counterWord]!'=" ') && (word[counterWord]!="\r"))
peri pheral [ counter] = word[counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++;
peri pheral [counter] = '"\0";
[1111111/7]valor ou endereo de una porta ou regi strador
if (word[counterWord] =="' ")
{
count er Wor d++;
counter = O0;
whi | e( (count er <SI ZE_VALUEL) &&( wor d[ count er Wr d] ) &&( wor d[ count
erWord]!'=" ')&&(word[counterWord]!="\r"))
{
val uel[ counter] = word[counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++;
}
val uel[ counter] = '"\0';
[1111111/7]1val or de uma porta ou registrador
if (word[counterWord] =="' ")
{
count er Wor d++;
counter = 0;
whi | e( (count er <SI ZE_VALUE2) &&( wor d[ count er Wor d] ) &&(wor d[ c
ounterwsrrd]!'=" ") &&(word[counterWord]!="\r"))
{
val ue?2[ counter] = word[ count erWrd];
count er ++;
count er Wor d++;
val ue2[ counter] = '"\0'";
}
}
}
}
e e R
/ | Exenpl o: CMVD: W EE 123 456
[l oper = CND: W peri pheral = EE valuel = 123 val ue2
= 456
voi d I nterpret Cormand(char* oper, char* peripheral, char* val uel, char*
val ue2)
{

char cndType[ 6] ;
[l cndType[ 6] = "CMD: W
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cndType[0] = 'C; cndType[1l] = 'M; cndType[2] = 'D;
cndType[3] = ':'; cndType[4] = 'W; cndType[5] = '"\0';

[/"CMD:W..." -> comando de escrita
if (strcnp(oper, &mdType[0]) == 0)

/1" CVD: W RAM xxxx xxx" -> alterado de RAM
if ((peripheral[0] == "R ) && (peripheral[l] =="A)&&

(peripheral[2] == "M))
{

unsi gned int16 address;
unsi gned i nt8 dat a;
address = StringTol nt 16(val uel);
data = atoi (val ue2);
if ((address < SIZE RAM && (data <= MAX VALUE RAM)
{
i nt 8* val ue;
val ue = address;
*val ue = dat a;
Sendl nfo('S' , &peripheral[0], value, *val ue,

NUM DI Gl TS_ADDRESS RAM 3);

}
[1"CND: WRxx xxx" -> alterado de porta
lelse if (peripheral[0] == "'R)
{

unsi gned int8 dat a;

data = atoi (val uel);
if ((peripheral[2] >= 48) &&(peripheral[2] <= 57)) //se

((peripheral[2] >= "0")&&(peripheral[2] <="'9"))

CrdW t Pi n(peri pheral [1], peripheral[2], data);
lel se

CmdWt Port (peripheral [1], data);

/1" CVD: WTxx xxx" -> alterado de Tris
lelse if (peripheral[0] =="T")
{
unsi gned i nt8 dat a;
data = atoi (val uel);
if ((peripheral[2] >= 48) &&(peripheral[2] <= 57)) /]se

((peripheral[2] >= "'0")&&peripheral[2] <="'9"))

CrdWt Tri sPi n(peripheral [1], peripheral[2], data);
lel se

CrdWt Tri s(peripheral [1], data);

}
/1" CVD: WEE xxx xxx" -> alterado de EEPROM
}else if ((peripheral[0] == "'E') && (peripheral[1l] == "E))
{

unsi gned int16 address;

unsi gned int8 dat a;

address = StringTol nt 16(val uel);

data = atoi (val ue2);
if ((address < SIZE EEPROM) && (data <= MAX_VALUE_EEPROM) )

Wite Eepron(address, data);

Sendl nfo('S', &peripheral[0], address, data,
NUM DI G TS_ADDRESS EE, 3);
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}
/1" CVD: WPWM xxxx" -> alterado de saida do sinal PW

lelse if ((peripheral[0] == "'P') && (peripheral[l] == "'W)&&
(peripheral[2] =="M))
{

unsi gned int16 dutyCycle;
dutyCycle = StringTol nt 16(val uel);
if ((dutyCycle >= 0)&&(dutyCycle < NUM DI V_PWY)

{
if (!PWON)
{

setup_timer_2(T2_DIV_BY 16, 248,1);
setup_ccpl(ccp_pwy;
PWON = true;

}

set _pwnril_dut y(dutyCycle);

Sendlnfo('S , &peripheral[0], dutyCycle, O,

NUM DI G TS CYCLE_ PWM 0);
}

[I"CMD:R ..." -> conmando de leitura
lelse if ((cmdType[4] = 'R )&&(strcnp(oper, &ndType[0]) == 0))
{

/[1"CNMD: R RX" -> operacao de leitura de porta

if ((peripheral[0] == 'R )&&(peripheral[2] == "'\0"))

CrdReadPort (peri pheral [ 1]);
[1"CND: R Tx" -> operacao de leitura de Tris

lelse if (peripheral[0] =="T")
CrdReadTri s(peri pheral [1]);
[/"CMD:R EE..." -> operacao de leitura de EEPROM
lelse if ((peripheral[0] == "'E) && (peripheral[1l] == "E))
{

unsi gned int8 dat a;

unsi gned int16 address;

//"CVMD:R EE' -> leitura de toda a EEPROM
if (valuel[0] == "\0")

for (address = 0; address < SIZE EEPROM address++)
{
dat a = Read_Eepr on( address);
Sendl nfo('S' , &peripheral[0], address, data,
NUM DI G TS_ADDRESS EE, 3);

}
//"CVMD: R EE xxx" -> leitura de umendereo da EEPROM
}el se
{
address = StringTol nt 16(val uel);
if (address < Sl ZE_EEPROM
{
dat a = Read_Eepr on( address);
Sendlnfo('S' , &peripheral[0], address, data,
NUM DI G TS_ADDRESS EE, 3);

}
}
[/"CMD:R RAM .." -> operado de leitura de memria RAM
lelse if ((peripheral[0] =="'R) && (peripheral[1l] =="A) &&
(peripheral[2] == "M))
{
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unsi gned i nt8* val ue;

unsi gned int16 address;

//"CVD:R RAM' -> |eitura de toda a RAM
if(valuel[0] == "\0")

{

for (address = 0; address < SIZE RAM address++)

{

val ue = address;

Sendl nfo('S' , &peripheral[0], val ue,

NUM DI G TS_ADDRESS RAM 3);

}

*val ue,

/1" CVD: R RAM xxxx" -> leitura de umendereo da RAM

lel se

{
address = StringTol nt 16(val uel);

i f(address < Sl ZE RAM

{

val ue = address;

Sendlnfo('S' , &peripheral[0], value, *val ue,
NUM DI G TS_ADDRESS RAM 3);

}
}
}

}
e T
voi d Sendl nfo(char typelnfo, char* peripheral, intl16 valuel, intl16

val ue2, int8 nunDi gitsVal uel, int8 nunDi gitsVal ue2)

{

int8 counter, posWrdTX;

char wordTX[ SI ZE_MAX_I NFQJ ;
char dat aChar[ SI ZE_MAX_VALUE] ;
wor dTX[ 0] B I

wor dTX[ 1] "N ;

wor dTX[ 2] "F

wor dTX[ 3] -
wor dTX[ 4] typel nf o;

wor dTX[ 5] oy

posWor dTX = 6;

for(counter = 0; peripheral[counter]; counter++)

wor dTX[ posWor dTX] = peripheral [ counter];
posWVOr dTX++;

}

wor dTX[ posWordTX] ="' ';

posWVor dTX++;

I nt ToString(val uel, &dataChar[0], nunDi gitsVal uel);

inteiro para string

for(counter = 0; dataChar[counter]; counter++)

wor dTX[ posWor dTX] = dat aChar[counter];
posVor dTX++;

}
i f((nunDi gitsVal uel > 0) &&( nunDi gi t sVal ue2 > 0))
{

wor dTX[ posWordTX] ="' ';
posVor dTX++;

}
I nt ToString(val ue2, &dataChar[0], nunDi gitsVal ue2);
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inteiro para string
for(counter = 0; dataChar[counter]; counter++)

wor dTX[ posWor dTX] = dat aChar[counter];
posVor dTX++;

}

//fimda concatenaéao

//finalizando comando:

wor dTX[ posWordTX] = "\r';
wor dTX[ posWor dTX+1] = '\n';
wor dTX[ posWordTX+2] = '\ 0';
Serial Transm t (&wrdTX[0]); //envia status da porta pela serial
}
R I

void CndWt Port (char port, unsigned int8 val ue)
{

char peripheral [ 3];

bool ean sucess = true;

switch (port)

case 'A':
i f (value <= MAX VALUE PORT_A)
{
Port A = val ue;
ra = PortA
}
br eak;
case 'B':
if (value <= MAX_ VALUE PORT_B)
{
Port B = val ue;
rb = PortB;
}
br eak;
case 'C:
if (value <= MAX VALUE PORT_C)
{
Port C = val ue;
rc = PortC,
}
br eak;
case 'D:
if (value <= MAX VALUE PORT_D)
{
Port D = val ue;
rd = PortD;
}
br eak;
case 'E':
if (value <= MAX VALUE PORT_E)
{
Port E = val ue;
re = PortE;
}
br eak;
def aul t:
sucess = fal se;
br eak;
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i f (sucess)

{
peripheral [0] = 'R ; peripheral[1l] = port; peripheral[2] = "'\0";
Sendlnfo('S , &peripheral[0], value, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

voi d CmdWt Pi n(char port, char channel Port, int8 val ue)

{

char peripheral [3];
i nt 8 channel ;
channel = channel Port - 48;
if (channel >= Q)
{
bool ean sucess = true;
switch (port)

case 'A':
if (channel < NUM PI NS_PORT_A)
{
if (value == 0)
bit clear(PortA, channel);
el se

bit set(PortA, channel);
val ue = PortA;
ra = PortA
}
br eak;
case 'B':
i f (channel < NUM PI NS _PORT_B)
{
if (value == 0)
bit clear(PortB, channel);
el se
bit set(PortB, channel);
val ue = Port B;
rb = PortB;
}
br eak;
case 'C:
i f (channel < NUM PINS PORT_C)

if (value == 0)

bit clear(PortC, channel);
el se

bit set(PortC, channel);
val ue = PortC,

rc = PortC,
}
br eak;
case 'D:
i f (channel < NUM PI NS _PORT_D)
{
if (value == 0)
bit _clear(PortD, channel);
el se

bit set(PortD, channel);
val ue = Port D
rd = PortD;
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}

br eak;
"E':
i f (channel

{

case

if (val

bit_cl

el se

< NUM_PI NS_PORT_E)

ue == 0)

bit _set(PortE, channel);

val ue =
re = Po
}
br eak;
def aul t:
sucess = fa
br eak;
}/fimswtch
i f (sucess)
{
peripheral [0] =

Sendlnfo('S',

void CrdWt Tri s(char port,
{
char peripheral [ 3];
bool ean sucess = true;
switch (port)

case 'A':
if (val
{
Tri sA = va
ta = TrisA
}
br eak;
case 'B':
if (val
{
TrisB = va
tb = TrisB;
}
br eak;
case 'C:
if (val
{
TrisC = va
tc = TrisC
}
br eak;
case 'D:
if (val
{
TrisD = va
td = TrisD
}

&peri pheral [ 0],

Port E;
rtE

| se;

IR‘,

val ue,

unsi gned int8 val ue)

ue <= MAX_VALUE_PORT_A)

ue;

ue <= MAX_VALUE_PORT_B)

ue;

ue <= MAX_VALUE_PORT C)

ue;

ue <= MAX_VALUE_PORT_D)

ue;
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br eak;

case 'E':
if (value <= MAX VALUE PORT_E)
{
Tri s = val ue;
te = TrisE;
}
br eak;
def aul t:
sucess = fal se
br eak;
i f (sucess)
peripheral [0] = "'T ; peripheral[1] = port; peripheral[2] = "\0

Sendlnfo('S , &peripheral[0], value, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

void CrdWt Tri sPi n(char port, char channel Port, int8 val ue)

{

char peripheral [3];
i nt 8 channel
channel = channel Port - 48;
if (channel >= Q)
{
bool ean sucess = true;
switch (port)

case 'A':
i f (channel < NUM_PINS_PORT_A)

if (value == 0)

bit _clear(TrisA channel);
el se

bit _set(TrisA, channel);
val ue = Tri sA;

ta = TrisA
}
br eak;
case 'B':
i f (channel < NUM PI NS PORT_B)
{
if (value == 0)
bit clear(TrisB, channel);
el se
bit _set(TrisB, channel);
value = TrisB
tb = TrisB;
}
br eak;
case 'C:
i f (channel < NUM PINS PORT_C)
{
if (value == 0)
bit clear(TrisC, channel);
el se

bit set(TrisC, channel);
val ue = TrisC
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tc = TrisC

}
br eak;
case 'D:
i f (channel < NUM PI NS _PORT_D)
{
if (value == 0)
bit_clear(TrisD, channel);
el se
bit set(TrisD, channel);
value = TrisD;
td = TrisD
}
br eak;
case 'E':

i f (channel < NUM PI NS _PORT_E)

if (value == 0)
bit_clear(Trisg, channel);
el se
bit _set(TrisE, channel);
val ue = Tri sE;

te = TrisE;
}
br eak;
def aul t:
sucess = fal se;
br eak;

Y}/ fimswtch
i f (sucess)

peripheral [0] = "T; peripheral[1l] = port; peripheral[2] =

Sendlnfo('S' , &peripheral[0], value, 0, NUM D G TS PORTS, 0);

voi d CndReadPort (char port)
{
char peripheral [ 3];
int8 val ue;
bool ean sucess;
sucess = true;
swi tch(port)

case 'A':
val ue = PortA;
br eak;

case 'B':
val ue = Port B;
br eak;

case 'C:
val ue = PortC
br eak;

case 'D:
val ue = PortD;
br eak;

case 'E':
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val ue = PortE;
br eak;
def aul t:
sucess
br eak;

= fal se;

if (sucess)

peripheral[0] = "R ;

Sendl nfo('S' , &peripheral[0], value,

voi d CndReadTri s(char port)

{

void IntToString(intl6 data,

{

char peripheral [ 3];
i nt 8 val ue;

bool ean sucess;
sucess = true;
switch (port)

case 'A':
val ue
br eak;

case 'B':
val ue
br eak;

case 'C:

val ue

br eak;
"D

val ue

br eak;

case 'E':
val ue
br eak;

def aul t:
sucess = fal se;
br eak;

Tri sA;

Tri sB;

Tri sC,

case

TrisD;

Tri sE;

i f (sucess)

='T;
&peripheral [ 0],

peri pheral [ 0]

Sendlnfo('S', val ue,

char* dat aChar,

int8 i;

for (i =0; i <nunDigits; i++)
dataChar[i] = 48;

dataChar[nunDigits] = "\0";

if (data > 0)

int8 counter, counterBuffer;
char buffer[ Sl ZE_MAX_ VALUE] ;
counter = O;
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/lvai armazenando a string emordeminversa dentro de buffer
while (data > 0)

buffer[counter] = (data % 10) +48;
data = data / 10
count er ++;

buffer[counter] = "'\0'

counterBuffer = numDigits - 1;

/ltransfere string de buffer para dataChar com ordem correta
for (counter = 0; buffer[counter]; counter++)

dat aChar[counterBuffer] = buffer[counter];
count er Buf fer--;
}
}
}
R R e
unsigned int16 StringTolnt16(char* val ueChar)
{
unsi gned int8 pos, count, digit, num sizeVal ueChar
unsi gned int16 val ue, factor
si zeVal ueChar = 0;
whi | e(val ueChar [ si zeVal ueChar])
si zeVal ueChar ++;
factor = 1;
pos = sizeVal ueChar - 1; //pos = posicédo do dltinpo digito de
val ueChar
val ue = val ueChar[pos] - 48; //pegando o ultino digito

for(count = 0; count < 3, pos > 0; count++) //for é executado no
maxi o 3 vezes para ndo gerar overflow de factor

{
pos--;
factor = factor * 10;
digit = valueChar[pos] - 48;
value = value + (digit * factor);
}
whi | e(pos > 0)
{
pos- - ;
/1Ml tiplicacdo de factor por 10
num = factor + factor;
factor = num + num
factor = factor + factor;
factor = factor + num
[IMiltiplicacdo do digito a ser convertido por factor
digit = valueChar[pos] - 48; [//arnmazenando tenporari anente o
digito

num = 0; //vai armazenar o resultado da nultiplicacao
for (count = 0; count < digit; count++)
num = num + factor;
// Soma ao val or final da conversao
val ue = val ue + num

return val ue;
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ANEXO II - CODIGO FONTE DO
SERVIDOR WEB
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Arquivo “websrv.c”’

/1l v1.28 Servidor WAP e Porta HTTP

/1l v1.24 Tinme-out do Servidor TCP/IP foi retirado

/1 V1.23 linha 724, antes snStateEMAIL = SM LI STEN WAI T1;
/1 agora snState = SM LI STEN WAI T1;

/1 o teclado s6 funciona como cabo do | CD desconectado, pois o nesnp
/1 usa RB6 e RB7. Nao funciona tanbém no nodo de depuracgdo. A define
/] para usar o teclado chama-se "TECLADO'.

/'l I nformacdes sobre o correio eletronico

/1 1P do Servidor SMIP: 10.0.0.102

/1 MAC do Servidor SMIP: 0x00. Ox11. Ox09. 0x06. 0x80. Oxal

/'l via hone-page quando navegador Wb solicita enviar correio eletronico
/1 SMIP_Evento=1 e em SMIP_Init foi inicializado comzero

/1 em SMIP-Verificar(), qdo SMIP_Evento==1 e SMIP_envi ando==0 i nplica em
SMIP_Event 0=0 e SMIP_envi ando==1

/1l e se SMIP_envi ando==1 fica enviando enail pela nmaqui na de estado
SMTP_Envi a()

/1 e se SMIP_envi ando==0 zera time-out do correio eletronico

[l I nformagBes sobre a conexdo TCPI P

/1 Porta: 49152

/1 Na inicializacdo indica que ndo deve transmtir dados para estacao
central via conexdo TCP

/1l e estado inicial da mAqui na de estado TCPI P

/1 Antes do | oop principal reseta tineout

/1 No loop principal passa pela naqui na de estado TCPI P

/1l Oprograna Cliente TCPIP do PC deve ser configurado com | P:10.0.0.101
e Porta 49152

/1 InformacBes sobre o Agent SNWP

/1 Para ativar use SNVP em Build Options
11

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

Exanpl e Wb Server Application using Mcrochip TCP/IP Stack

EE R I R R I R R I R I I R I R I R R R R R R I R R R O O

Fi | eNane: WebSrvr. c
Dependenci es: string. H
usart.h
St ackTsk. h
Tick. h
http.h
MPFS. h
Processor: Pl C18
Conpl i er: MCC18 v1.00.50 or higher
H TECH PI CC- 18 V8. 10PL1 or hi gher
Conpany: M crochi p Technol ogy, |nc.

Sof tware License Agreenent

The software supplied herewith by Mcrochip Technol ogy | ncor porat ed
(the Conpany) for its PICmcro® Mcrocontroller is intended and
supplied to you, the Companys custoner, for use solely and

excl usively on Mcrochip PICricro Mcrocontroller products. The

L T TR T I B T R S T . R
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software is owned by the Conpany and/or its supplier, and is
protected under applicable copyright laws. Al rights are reserved.
Any use in violation of the foregoing restrictions nmay subject the
user to crimnal sanctions under applicable laws, as well as to
civil liability for the breach of the terms and conditions of this
I'icense.

THI'S SOFTWARE | S PROVIDED IN AN AS | S CONDI TI ON. NO WARRANTI ES
VHETHER EXPRESS, | MPLI ED OR STATUTORY, | NCLUDI NG BUT NOT LI M TED
TO, | MPLI ED WARRANTI ES OF MERCHANTABI LI TY AND FI TNESS FOR A

PARTI CULAR PURPCSE APPLY TO THI S SOFTWARE. THE COVPANY SHALL NOT,
I N ANY Cl RCUMSTANCES, BE LI ABLE FOR SPECI AL, | NCI DENTAL OR
CONSEQUENTI AL DAMACES, FOR ANY REASON VWHATSOEVER

H Tech PI CC18 Conpil er Options excludi ng device sel ection:
-FAKELOCAL -G -0 -Zg -E -C

L I S T T I T T R R I I S T T

Aut hor Dat e Coment

Ni | esh Raj bharti 4/ 19/ 01 Oiginal (Rev. 1.0)

Ni | esh Raj bharti 2/ 09/ 02 Cl eanup

Ni | esh Raj bharti 5/ 22/ 02 Rev 2.0 (See version.log for detail)

Ni | esh Raj bharti 7/ 9/ 02 Rev 2.1 (See version.log for detail)

Ni | esh Raj bharti 4/ 7/ 03 Rev 2.11.01 (See version log for
detail)

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

/*
* Fol l owi ng define uniquely deines this file as main

* entry/application In whole project, there should only be one such
* definition and application file nust define AppConfig variable as
* descri bed bel ow.

*/

#define TH S_| S _STACK_APPLI CATI ON
#defi ne STACK_| NCLUDE

#i f defi ned( TEMPERATURA)
#i ncl ude "TC74. h"
#i ncl ude "12C. h"
#endi f

#i ncl ude <string. h>
/| #i ncl ude "celul ar. h"
#i ncl ude "serial.h"
#i ncl ude "mac. h"

#i ncl ude "tcp. h"

#i ncl ude "ip.h"

#i ncl ude "udp. h"

#i ncl ude "stacktsk. h"
#include "tick.h"

#i ncl ude "icnp. h"

#i ncl ude "del ay. h"

#i ncl ude "nmpfs. h"

#i ncl ude "xl cd. h"
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#i f defined( SNVP)
#i ncl ude "snnp. h"
#include "m b. h"
#endi f

#i f defi ned( STACK USE_DHCP)
ROM char DHCPMsg[] = "DHCP/ d eaning...";
#i ncl ude "dhcp. h"

#endi f

#i f defined(STACK USE | C\VP)
#i ncl ude "icnp. h"
#endi f

#i f defined( STACK_USE_HTTP_SERVER)
#i nclude "http.h"
#endi f

#i f defined( STACK_USE_FTP_SERVER) && defi ned( MPFS_USE_EEPROM
#include "ftp.h"
#endi f

/1 Errata PlICL8F8722: The RE4 pin latch remains at a logic |evel zero
when t he ECCPMX Configuration bit is clear and

/lselects PORTH. Work around; This issue will be corrected in a future
revision of silicon

#i f defined( MCHP_C18) && defined(__18F8722)

#pragma rondata CONFlI GLL = 0x300000
const rom unsi gned char configlL = 0b0000000O; /1 néo
i mpl emrent ado

/1 1ESO FCMEN X X FOSC2 FOSCl FOSCQO
#pragnma rondat a CONFI GLH = 0x300001
const rom unsi gned char configlH = 0b10000010;

/1 X X X BORV1 BORVO BOREN1 BORENO PWRTEN
#pragma rondata CONFI G2L = 0x300002
const rom unsi gned char config2L = 0b00000000;

[ X X X WOTPS3 WDOTPS2 WDOTPS1 WDTPS WDTEN
#pragma rondat a CONFI G2H = 0x300003
const rom unsi gned char confi g2H = 0b00011110;

/1 WAI'T BWABW ABW) X X PML PMD
#pragnma rondat a CONFI G3BL = 0x300004
const rom unsi gned char config3L = 0b00000011

/1 MCLRE X X X X LPT10SC ECCPMX CCP2MX
#pragma rondata CONFI G3H = 0x300005
const rom unsi gned char config3H = 0b10000011

/1 DEBUG XI NST BBSI Z1 BBSI Zz0 X LPV X STVREN
#pragnma rondat a CONFI AL = 0x300006
const rom unsi gned char config4L = 0b10000001

#pragna rondat a CONFI G4H = 0x300007
const rom unsi gned char confi g4H = 0b0000000O0;
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/1 CP7 CP6 CP5 CP4 CP3 CP2 CP1 CPO
#pragma rondata CONFI GGL = 0x300008

const romunsi gned char config5L = 0b11111111

/1 CPD CPB X X X X X X
#pragma rondat a CONFI GGH = 0x300009

const rom unsi gned char confi gbH = 0b11000000;

[T WRT7 WRT6 WRT5 WRT4 WRT3 WRT2 WRT1 WRTO
#pragma rondat a CONFI GGL = 0x30000A

const rom unsi gned char config6L = 0b11111111

/1 WRTD WRTB WRTC X X X X X
#pragm rondata CONFlI GGH = 0x30000B

const rom unsi gned char configéH = 0b11100000;

/1 EBTR7 EBTR6 EBTR5 EBTR4 EBTR3 EBTR2 EBTR1 EBTRO

#pragma rondata CONFI G7L = 0x30000C

const rom unsi gned char config7L = 0b11111111

/1 X EBTRB X X X X X X
#pragnma rondata CONFI G’H = 0x30000D
const rom unsi gned char config7H = 0b01000000;

#pragma rondat a
#endi f

#i f defined( MCHP_C18) && defined(__18F8720)

#pragma rondata CONFlI GLL = 0x300000
const rom unsi gned char configlL = 0b0000000O;
i mpl emrent ado

/1 X X OSCEN X X FOSC2 FOSCl FOsSCO
#pragnma rondat a CONFI GLH = 0x300001
const rom unsi gned char configlH = 0b00100010;

/1 X X X X BORV1 BORVO BOREN PWRTEN
#pragma rondata CONFI G2L = 0x300002
const rom unsi gned char config2L = 0b00000100;

/1 X X X X WTPS2 WDTPS1 WDTPS WDTEN
#pragma rondat a CONFI G2H = 0x300003
const rom unsi gned char confi g2H = 0b00000000;

/1 WAIT X X X X X PML PMD
#pragnma rondat a CONFI G3BL = 0x300004
const rom unsi gned char config3L = 0b10000011

[/ X XXX X X X CCP2MX
#pragma rondata CONFI G3H = 0x300005
const rom unsi gned char config3H = 0b00000001

/1 DEBUG X X X X LPV X STVREN
#pragnma rondat a CONFI AL = 0x300006
const rom unsi gned char config4L = 0b10000001

#pragna rondat a CONFI G4H = 0x300007
const rom unsi gned char confi g4H = 0b0000000O0;

79

11



/1 CP7 CP6 CP5 CP4 CP3 CP2 CP1 CPO
#pragma rondata CONFI GGL = 0x300008

const romunsi gned char config5L = 0b11111111

/1 CPD CPB X X X X X X
#pragma rondat a CONFI GGH = 0x300009

const rom unsi gned char confi gbH = 0b11000000;

[T WRT7 WRT6 WRT5 WRT4 WRT3 WRT2 WRT1 WRTO
#pragma rondat a CONFI GGL = 0x30000A

const rom unsi gned char config6L = 0b11111111

/1 WRTD WRTB WRTC X X X X X
#pragm rondata CONFlI GGH = 0x30000B

const rom unsi gned char configéH = 0b11100000;

/1 EBTR7 EBTR6 EBTR5 EBTR4 EBTR3 EBTR2 EBTR1 EBTRO

#pragma rondata CONFI G7L = 0x30000C

const rom unsi gned char config7L = 0b11111111

/1 X EBTRB X X X X X X
#pragnma rondata CONFI G’H = 0x30000D
const rom unsi gned char config7H = 0b01000000;

#pragma rondat a
#endi f

#i f defined( MCHP_C18) && defined(__18F8621)

#pragma rondata CONFlI GLL = 0x300000
const rom unsi gned char configlL = 0b0000000O;
i mpl emrent ado

/1 X X OSCEN X FOSC3 FOSC2 FOsSCl FOsCo
#pragnma rondat a CONFI GLH = 0x300001
const rom unsi gned char configlH = 0b00100010;

/1 X X X X BORV1 BORVO BOREN PWRTEN
#pragma rondata CONFI G2L = 0x300002
const rom unsi gned char config2L = 0b00000100;

[ X X X WOTPS3 WDOTPS2 WDOTPS1 WDTPS WDTEN
#pragma rondat a CONFI G2H = 0x300003
const rom unsi gned char confi g2H = 0b00000000;

/1 WAIT X X X X X PML PMD
#pragnma rondat a CONFI G3BL = 0x300004
const rom unsi gned char config3L = 0b10000011

/1 MCLRE X X X X X ECCPMX CCP2MX
#pragma rondata CONFI G3H = 0x300005
const rom unsi gned char config3H = 0b10000001

/1 DEBUG X X X X LPV X STVREN
#pragnma rondat a CONFI AL = 0x300006
const rom unsi gned char config4L = 0b10000001

#pragna rondat a CONFI G4H = 0x300007
const rom unsi gned char confi g4H = 0b0000000O0;

80

11



/] X X X X CP3 CP2 CP1 CPO
#pragma rondata CONFI GGL = 0x300008
const romunsi gned char config5L = 0b11111111

/] CPD CPB X X X X X X
#pragma rondat a CONFI GGH = 0x300009
const rom unsi gned char confi gbH = 0b11000000;

/1 X X X X WRT3 WRT2 WRT1 WRTO
#pragma rondat a CONFI GGL = 0x30000A
const rom unsi gned char config6L = 0b11111111

/1 WRTD WRTB WRTC X X X X X
#pragm rondata CONFlI GGH = 0x30000B
const rom unsi gned char configéH = 0b11100000;

/] EBTR7 EBTR6 EBTR5 EBTR4 EBTR3 EBTR2 EBTR1 EBTRO
#pragma rondata CONFI G7L = 0x30000C
const rom unsi gned char config7L = 0b11111111

/1 X EBTRB X X X X X X
#pragnma rondata CONFI G’H = 0x30000D
const rom unsi gned char config7H = 0b01000000;

#pragma rondat a

#endi f

#defi ne DEMO_ SNWP_MSG  "DenoSNWP 1. 0"

ROM char StartupMsg[] = DEMO_SNWP_MSG

ROM char SetupMsg[] = "Board Setup...";

#i f defined( SNVP)
/1 These are hardware |/ O | abels to ease access.

#define SWS1 PORTJ_RJ7
#define LED_D2_CONTROL LATA2

11 #def i ne LED_D6_CONTROL LATA3
#define LCD_DI SPLAY_LEN (16)

/1 Trap information.

/1 This table maintains |list of intereseted receivers

/1 who shoul d receive notifications when sone interesting
/] event occurs.

#defi ne TRAP_TABLE_SI ZE (2)
#def i ne MAX_COVMMUNI TY_LEN (8)

typedef struct _TRAP_INFO
{
BYTE Si ze;
st ruct
{
BYTE comuni tylLen;
char conmuni t y[ MAX_COMMUNI TY_LEN] ;
| P_ADDR | PAddr ess;
st ruct

{
unsi gned int bEnabled : 1;

} Fl ags;
} tabl e[ TRAP_TABLE_SI ZE] ;
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} TRAP_I NFO,

/1 Initialize trap table with no entries.

TRAP_I NFO traplnfo = { TRAP_TABLE_SI ZE };
#endi f

11 1234567890123456
ROM char bl ankLCDLi ne[] =" "

[l This is used by other stack el enents.

/1 Main application nust define this and initialize it with
/1 proper val ues.

APP_CONFI G AppConfi g;

unsi gned char myDHCPBi ndCount = O;

#i f defi ned( STACK USE_DHCP)
extern BYTE DHCPBi ndCount ;

#el se
/*
* |f DHCP is not enabled, force DHCP update.
*/
BYTE DHCPBi ndCount = 1;
#endi f

/| #defi ne STARTUP_MSG "MoSt a
ck 2.20.04"

/1 ROM char StartupMsg[] = STARTUP_MSG

#if defined(STACK USE DHCP) || defined(STACK USE | P_GLEANI NG
ROM char DHCPMsg[] = "DHCP/ d eaning...";

#endi f

/*

* |sto é usado por outros el enentos da pil ha.

* Main application nust define this and initialize it with
* proper val ues.

*/

APP_CONFI G AppConfi g;

[ ] = = m e e e e e e e e ieiieiaoio.

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

* M nhas defi ni ¢Bes
********************************************************************/
#defi ne MAX_SI ZE COMWAND 23 //tamanho maxi o de um conmando a ser envi ado
pel a seri al
#def i ne MAX _SI ZE VALUES 5
#define SIZE OPER 6
#def i ne SI ZE_PERI PHERAL 5



#def i ne
#def i ne
#def i ne
#defi ne

SI ZE_VALUEL 5

SI ZE_VALUE2 5

SI ZE_FI FO_EEPROM 5
SI ZE_FI FO_RAM 5

char* pTenp;

static char tenp2[ MAX_SI ZE_VALUES] ;
static const char ON[3] = "ON';
static const char OFF[4] = "OFF";
BOOL monitorOn = FALSE

RA
RB
RC
RD
RE
TA
TB
TC
TD
TE ;

st at usADC = O0;
statusTi mer =
unsi gned char statusPWv = 0
unsi gned char statuslntExt = 0;
BOOL stat usCAN = O;
BOOL statusl2C = 0;
BOOL st at usSPI 0;
BOOL statusRS232 = O0;
unsi gned char val ueADCO
unsi gned char val ueADC1
unsi gned char val ueADC2
unsi gned char val ueADC3
unsi gned char val ueADC4
unsi gned char val ueADC5
unsi gned char val ueADC6
unsi gned char val ueADC7
unsi gned char val ueTi mer0
unsi gned char val ueTi nmer1
unsi gned char val uePWM = 0

unsi gned char addressEE[ SI ZE_FI FO_EEPROM
unsi gned char val ueEf[ SI ZE_FI FO_EEPROM
unsi gned char addressRAM SI ZE _FI FO_ RAM
unsi gned char val ueRAM SI ZE_FI FO_RAM

char
char
char
char
char
char
char
char
char
char
char
char

unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned

0; //010101
0; / /00000000
0; //11111111
0; //10101010
0; /1111

0

0

0

oo

0

h1loooooo00

0;
0;

static
buf f er
static
buf f er
static

unsi gned char rec[ 20];
de nensagem recebi da serial -
unsi gned char USARTString_rec[20];
de nensagem recebi da seria
unsi gned char *p;

/1 ponteiro para nensagem

voi d
voi d
voi d
voi d
voi d
voi d
voi d
voi d

ReadCommand( char *) ;
I nt er pret Command(char*, char*,
UpdPi n(char, unsigned char);

UpdTri s(char, unsigned char);
UpdEEPROM unsi gned char
UpdRAM unsi gned char,
UpdADC( unsi gned char,
UpdTi ner (unsi gned char
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= {0, 0, 0, 0, 0};
{0, 0, 0, 0, O};
{0, 0, 0, 0, O};

= {0, 0, 0, 0, 0};

11

i nterrupcéo

11

para nostrar no navegador

char*);

unsi gned char);
unsi gned char);
unsi gned char);
unsi gned char);



voi d UpdPWM unsi gned char);

voi d CommandSplit(char*, char*, char*, char*, char*);
voi d Concat (char*, char*, char*, char*, char*);

void IntToString(unsigned char, char*, unsigned char);
unsi gned char Exp(unsi gned char, unsigned char);

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

#i f defi ned( TEMPERATURA)
unsi gned char tenperatura;
#endi f

static WORD VAL ANOVal ue;
#i f defi ned( SNVP)
static WORD VAL ANLlVal ue;
char LCDDi splayString[ LCD DI SPLAY_LEN] = DEMO_SNMP_NSG
BYTE LCDDi spl ayStringLen = si zeof (DEMO_SNVP_MSG) - 1;
#endi f

/1 Porta HTTP
unsigned int porta_http; //2El
unsi gned char var_wm _cgi; //2El

!/l Porta TCP/IP
#if defined (TCPIP)

static unsigned char Evento_tcp_ip; /1
Evento TCP_I P vi a navegador VEB
static unsigned char snftate; /1

Est ado Maqui na de Estado rel aci onado aos protocolos TCP/IP
static TICK TCPI P_Ti me_Qut;

/1 Tinmeout para conexdo TCP/IP
TCP_SOCKET TCPI PSocket ;

/1 Soquete para enviar dados para estacdo central

#endi f
/1 EMAI L
#if defined (EMAIL)

static TICK EMAIL_Ti me_Qut; /1
Ti meout para recebi nento de dados seri al

unsi gned char nmensagem emai | [ 35]; /1
buffer de recepcdo EMAIL
#endi f

#if defined (EMAIL)

/'l Endereco | P do servidor de correio eletronico
static unsigned char |pEl;

static unsigned char |pE2;

static unsigned char |pE3;

static unsigned char | pE4;

/1 Endereco Mac do servidor de correio eletronico
static unsigned char Macl;

static unsigned char Mac2;

static unsigned char Mac3;

static unsigned char Mac4;

static unsigned char Mac5;

static unsigned char Mac6;

static unsigned char SMIP_Event o;

static unsigned char SMIP_envi ando; /1 Status de

envio do correio eletronico
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unsi gned char snftat eEMAIL; /1
Est ado Maqui na de Estado rel aci onado ao e- nai

NCDE_| NFO Renpt eNode; /1
I nf ormacde do servidor de correio renoto

TCP_SOCKET EMAI LSocket ; /1
Soquet e para enviar correio eletronico

#endi f

#i f defined (TECLADO
static unsigned char tecla;
static unsigned char status_tecla;
static TICK debouncel;

#endi f

/ *
* Set configuration fuses for H TECH conpil er
* For MCC18 conpiler, separately linked config.asmfile
* will set the correct fuses.
*/
#if defined(H TECH C18) && defined(__18F8621)
__CONFI (1, UNPROTECT & HS);
__CONFI G(2, PWRTEN & BORDI'S & WDTDI S) ;
#endi f

#if defined (SNWP)

static BOOL SendNotificati on(BYTE receiverlndex, SNWP_ID var
SNVP_VAL val);
#endi f

static void InitAppConfig(void);
static void InitializeBoard(void);
static void Processl Qvoid);
static void Displayl Pval ue(l P_ADDR *1 PVal, BOOL bToLCD);
voi d NotifyRenoteUser (void);
voi d Seriall SR(voi d);
/1 Tratanento da interrupcdo serial
voi d Hi ghl SR(voi d);
static void SetConfig(void); /1
Tratanmento da interrupcdo do tinmer

#if defined (TECLADO
voi d Tecl ado_Verifica(void);
#endi f

#if defined (EMAIL)
void SMIP_Envi a(voi d);
voi d SMIP_Verificar(void);
voi d SMIP_Init(void);
/1 Inicializacdo do correio eletrdénico
#endi f

#if defined (TCPIP)
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void TCPIP I nit(void);
/1 lInicializacao das variaveis conexdo TCP/IP porta 49152
#endi f

//***********************************************************************
*kkkkkk*x

/'l Vetores de Interupcdo (Interrupt Vectors)
// 0x08 é o vetor de alta prioridade e 0x18 é o vetor de baixa prioridade

//7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'************************

*kkkk k%

#i f defi ned( MCHP_C18)
#pragma code hi ghVect or =0x08
voi d Hi ghVector (void)
{
_asm

got o Hi ghl SR

_endasm
}
#pragma code /* return to default code section */
#endi f

#i f defined( MCHP_C18)
#pragma code | owect or =0x18
voi d Lowector (void)

{
_asm
goto Seriall SR
_endasm
}
#pragma code /* return to default code section */
#endi f

//***********************************************************************
*kkkk k%

[l Interrupt Service Routine
//***********************************************************************

* k Kk kkkx

/1 NOTE: Several PICs, including the Pl Cl8F4620 revision A3 have a RETFIE
FAST/ MOVFF bug

/1 The interruptlow keyword is used to work around the bug when using C18
/1 To work around the bug on PICC 18, configure the conpiler to Conpile
for ICD

/1 W buffer the received packet in the interrupt handler, which requires
16-bi t
/1l and 32-bit math. Therefore, we nust save the tenporary registers and
the PROD register.
#i f defi ned( MCHP_C18)
/1 #pragma i nterruptl ow H ghl SR
save=section(".tnpdata"), section("MATH_DATA"), PROD
#pragma i nterruptl ow H ghl SR
voi d Hi ghl SR(voi d)
#elif defined(H TECH C18)
void interrupt Hi ghl SR(void)
#el se
voi d Hi ghl SR(voi d)
#endi f
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Ti ckUpdat e() ;

#if defined(STACK USE_SLI P)
MACI SR() ;
#endi f

}

#def i ne USARTI sGet Ready() (PIRL_RCIF)
#def i ne USARTGet () ( RCREG)

#i f defined (TCPIP)

/!l Usadas na Conexado TCP/IP comdiente PC
#defi ne SM CONNECT WAI T
#def i ne SM_CONNECTED1
#def i ne SM_CONNECTED2
#defi ne SM LI STEN
#define SM LI STEN WAI T1
#define SM LI STEN WAl T2
#endi f

ar~rwWNEFLO

/1 PONTO DE ENTRADA PRI NCI PAL * Main entry point.
voi d mai n(voi d)

{

#if defined (EMAIL)

unsi gned char buffer_rec[10]; /1
buffer de recepcdo EMAIL

unsi gned char vv;
uso no EMAIL

unsi gned char nmensagem enmui | [ 35]; /1
buffer de recepcdo EMAIL

ROM char* str;

/1 ponteiro para receber nensagem da Flash, uso no EMAIL
#endi f

static TICKt = 0;
static TICK t _cel = 0;
unsi gned char a;

/1 definicdo da porta do servidor HTTP
porta_http = 80;

#i f defined (TECLADO
tecla = 0x0;
status_tecla=" ';

#endi f

#if defined (EMAIL)
SMIP_Init();
/1 lInicializacao das variaveis do protocol o SMIP
#endi f

#if defined (TCPIP)
/1 Inicializcdo das vari aveis nmensagens TCP/IP
TCPIP_Init();
#endi f
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/1 Inicializa qual quer aplicacdo especifica de hardware

InitializeBoard();

#i f defi ned( TEMPERATURA)
#if defined(__18F8720) || defined(__18F8621)
| 2C I ni t (0x3F);
| 2C 100KHz para PI C18F8720 e 8621
#endi f
#if defined (__18F8722)
[ 2C I nit(0x73);
| 2C 100KHz para PI C18F8722
#endi f
TC74_Init();
Inicializa sensor de tenperatura
#endi f

/1 Inicializa todos os conmponentes rel aci onados ao stack
/1 Os seguintes passos devem ser executados para todas as

apl i cacdes
/1 que usam pilha TCP/IP
Ticklnit();

MPESI nit () ;

/1 Setup

/'l Setup

/1

/llnicializa Stack e variaveis NV rel aci onadas as aplicacdes

I ni t AppConfig():

Stacklnit();

#i f defi ned( SNVP)
SNMPI nit () ;
#endi f

#i f defined( STACK_USE_HTTP_SERVER)
HTTPI nit () ;
#endi f

#i f defined( STACK_USE_FTP_SERVER) && def i ned( MPFS_USE_EEPROM)

FTPInit();
#endi f

#i f defined( STACK USE_DHCP) || defined( STACK USE_| P_GLEANI NG)

if ( AppConfig. Fl ags. bl sDHCPEnabl ed ) {
#if defined (USE_LCD)

XLCDGot o(1, 0);

XLCDPut ROVBt r i ng( DHCPMsQ) ;

#endi f
el se {
/*
* Force | P address display update.
*/
my DHCPBi ndCount = 1;
#i f defi ned( STACK_USE_DHCP)
DHCPDI sabl e() ;
#endi f
}
#endi f
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p = &ec[O0];
/1 p aponta para inicio do endereco da nensagem a ser

ecebi da
*p = "\0';
/1 Term na nensagem com caracter nul
USARTString rec[0] = '\0';

/1 Linpando buffer serial
RCSTA CREN=0x1;

/1 Habilita recepcédo, |inpando FLAG de ERRO
a=USARTGet () ;

/1 Habilita interrupcad serial

/1 RCIE: EUSART Receive Interrupt Enable bit
/1 1 = Enabl es the EUSART receive interrupt
/1 0 = Disables de EUSART receive interrupt
/1 Habilita interrupcdo de recepcédo serial
PIE1_RCIE = 1;

#i f defined (TECLADO
/1 Habilita RB Port Change Interrupt Enable bit
/1 INTCON bit 3 RBIE: RB Port Change Interrupt Enable bit
/1 1 = Enables the RB port change interrupt
/1 0 = disables the RB port change interrupt
| NTCONbi ts. RBIE = 1;

#endi f

/1 Uma vez que todos os itens foraminicializados, vai para um |l oop
infinito aonde as tarefas séo executadas

/1 Se uma aplicacdo necessita executar sua propria tarefa, ela
devera ser col ocada no final do | oop

/1 Note que estanps trabal hando com um kernel cooperativo de nodo
que una tarefa tonmard o tenpo necessari o da CPU para sua execucéo

/1 Se uma tarefa necesita de umtenpo de execucdo nmior para
realizar o seu trabal ho

/1 ela deve ser quebrada emtarefas nenores de nbdo que outras
tarefas tenham acesso a CPU

/1 Piscadel a especial no Led s6 para verificar inicio do progranm
for (a=0; a< 5; a++) {
LATA4 "= 1;
t = TickGet();
while ( TickGetDi ff(TickGet(), t) <= TICK_SECOND/ 8 );
}

#if defined(TCP_IP)

TCPIP Time_Qut = TickGet();

// Resetar tinme-out da conexdo TCPIP
#endi f

while(1) {

#i f defined (TECLADO
if ( TickGetDiff(TickGet(), debouncel) <= TICK_SECOND 4) {

el se{

a = PORTB;
| NTCONbi ts. RBIE = 1,
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/1 volta a habilitar interrupcdo porta B
#endi f

/1 Pisca LED a cada segundo

if ( TickGetDiff(TickGet(), t) >= TI CK_SECOND/ 2 ) {
t = TickCet();
LATA4 "= 1;

//Verifica se ha nensagem de celular a cada 15 segundos
#i f defi ned( CELULAR_SM5)
if ( TickGetDiff(TickGet(), t_cel) >= (15*TI CK_SECOND) ){
t _cel = TickGet();
| er _nmensagem cel ul ar () ;

}
#endi f

#if defined(TCPI P)

/************************************************************************
R S S O

* COMUNI CANDO COM O CLI ENTE TCP/ I P

R R S S S S S S O O O S S O O S S

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

/1 Criacédo do soquete que envia dados para a estacdo renota
i f (snBtate==SM LI STEN) {
TCPI PSocket = TCPLi sten(49152);
if ( TCPI PSocket == | NVALI D_SOCKET ){
/]| Socket nao estda disponivel

el se{
snState = SM LI STEN WAI T1;
}

}
if (Evento_tcp ip == 1) {

[1if ( ( TickGetDi ff(TickGet(), TCPIP Time _Qut ) >=
30*TI CK_SECOND) ) {
/ 1 TCPDi sconnect ( TCPI PSocket ) ;
/lsnState = SM LI STEN WAI T1;
[/ TCPIP_Time_Qut = TickGet();
// Resetar tinme-out do correio eletronico
/1}

switch (snttate){
case SM LI STEN WAI T1:
/1 Espera pela conexao
if ( TCPIsConnected(TCPI PSocket) ){
sntate = SM_CONNECTEDL1;
}

br eak;

case SM CONNECTED1:
if ( TCPIsConnected(TCPI PSocket) ){

i f (TCPI sPut Ready
(TCPI PSocket ) ){ /1l Soquete estd livre para transmtir
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TCPPut ( TCPI PSocket, ' Q) ;
/1 envia nmensagem
TCPPut ( TCPI PSocket, ' | ');

TCPPut ( TCPI PSocket, ' a');

TCPPut ( TCPI PSocket, 0x0);
/1 nul
TCPFI ush( TCPI PSocket ) ;
/'l Transmite os dados
Evento_tcp_i p=0x0;
/1l ndo h& nmais dados para transmtir

el se{
TCPFI ush( TCPI PSocket ) ;
/'l Transmite os dados
TCPI P_Time_Qut =
Ti ckGet () ; /] Resetar time-out do correio eletronico

}

el se{
TCPDi sconnect ( TCPI PSocket ) ;
snState = SM LI STEN WAI T1;
/| fazer nova conexdo

}

br eak;

}

//***********************************************************************
R Rk I O R SRR kO Sk b I R R I I Rk o Rk R

#endi f

/1 Esta tarefa executa o stack incluindo checagem da chegada
de novos pacot es,
/1 tipos de pacote e chanadas apropriadas a enti dades do
stack para processanmento
St ackTask() ;

#i f defi ned( SNVP)
[l This task perforns conmon SNWP Agent tasks. When
/1 a request is received and processed,
/1 it callbacks to application.
SNWPTask() ;
#endi f

#i f defined(STACK USE_HTTP_SERVER)
/'l Esta é a aplicacdo TCP. Ela escuta a porta 80 TCP
com um ou nmi s soquetes
/'l e responde a requisicao renotas
HTTPSer ver () ;
#endi f

#i f defined (EMAIL)
SMIP_Verificar();
#endi f

#i f defined( STACK_USE_FTP_SERVER) && def i ned( MPFS_USE_EEPROM)

FTPServer ();
#endi f
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/'l Novas aplicacdes TCP/I P deverao ser adici onadas aqui

/1 Adicione tarefas especificas de sua aplicacao aqui.

Processl ) ;
#i f defi ned( TEMPERATURA)
tenmperatura = TC74_ProcessEvents(); /1 leitura da
tenperatura do C.1 TC74
#endi f

/1 Para informc¢des DHCP, nobstranbs quantas vezes a configuracéo
I P foi nodificada desde o ultinmo RESET

i f ( DHCPBi ndCount != nyDHCPBi ndCount ) {
#i f defi ned( USE_LCD)
Di spl ayl PVal ue( &AppConfi g. Myl PAddr, TRUE);
#endi f
my DHCPBi ndCount = DHCPBi ndCount ;

if ( AppConfig. Fl ags. bl sDHCPEnabl ed ) {
#i f defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 14);
i f ( nyDHCPBi ndCount < 0OxOa )
XLCDPut ( myDHCPBi ndCount + '0');
el se XLCDPut ( myDHCPBi ndCount + '"A');
#endi f

}
#if defined (SNVP)

static BOCOL SendNotification(BYTE receiverlndex, SNMP_ID var, SNWP_VAL
val )
{

static enum { SM PREPARE, SM NOTIFY_WAIT } snfState = SM PREPARE;

| P_ADDR | PAddr ess;

/'l Convert local to network order.

| PAddr ess. v[ 0] trapl nfo.tabl e[recei verl ndex]. | PAddress. v[3];
| PAddr ess. v[ 1] trapl nfo.tabl e[receiverl ndex].|PAddress. v[2];
| PAddr ess. v[ 2] trapl nfo.tabl e[receiverl ndex].|PAddress. v[1];
| PAddr ess. v[ 3] trapl nfo.tabl e[recei verl ndex]. | PAddress. v[0];

swi t ch(sntt at e)

{
case SM PREPARE:
SNVPNot i f yPr epar e( & PAddr ess,
trapl nfo.tabl e[receiverlndex].community,
trapl nfo.tabl e[receiverlndex].conmunitylLen,
M CROCHI P, /1 Agent 1D Var
6, /1 Notification code
(DWORD) Ti ckGet ());
snState = SM_NOTI FY_WAI T;

br eak;

case SM NOTI FY_WAIT:

92



if ( SNWPI sNotifyReady(& PAddress) )

{
snt at e = SM PREPARE;
SNWVPNot i fy(var, val, 0);
return TRUE;
}
}
return FALSE;
}
#endi f

#if defined( SNWP)
BOOL SNWPVal i dat e( SNMP_ACTI ON SNMPActi on, char* commrunity)

{
return TRUE;

}
#endi f

#i f defined( SNVP)

/1 Only dynamic variables with ASCI | _STRING or OCTET_STRI NG data type
/'l needs to be handl ed.

BOOL SNWPI sVal i dSet Len( SNVP_I D var, BYTE | en)

{

swi tch(var)

{
case TRAP_COVMUNI TY:
if ( len < MAX_COVMUNI TY_LEN+1 )
return TRUE;
br eak;

case LCD DI SPLAY:
if ( len < LCD DI SPLAY_LEN+1 )
return TRUE;
br eak;

}
return FALSE;

}
#endi f

#i f defined( SNVP)
/1l Only dynamic read-wite variables needs to be handl ed.
BOOL SNWPSet Var (SNMP_I D var, SNMP_I NDEX index, BYTE ref, SNMP_VAL val)

{

swi tch(var)

case LED D2:
LED D2 CONTRCL = val . byte;
return TRUE;

/1 case LED De6:
/1 LED D6_CONTRCL = val . byte;
/1 return TRUE;
case TRAP_RECEI VER I P:
/1l Make sure that index is within our range.
if ( index < traplnfo.Size)

[l This is just an update to an existing entry.
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trapl nfo.tabl e[index].|PAddress. Val = val . dword;
return TRUE;

}
else if ( index < TRAP_TABLE SI ZE )

{
/1 This is an addition to table.
trapl nfo.tabl e[index].|PAddress. Val = val . dword;
trapl nfo.tabl e[index].comunitylLen = O;
trapl nfo. Si ze++;
return TRUE;
}
br eak;

case TRAP_RECElI VER ENABLED:
/1 Make sure that index is within our range.
if ( index < traplnfo.Size )
{
// Value of '1' means Enabl ed".
if ( val.byte == 1)
trapl nfo. tabl e[index]. Fl ags. bEnabl ed
/'l Value of '0'" neans "D sabl ed.
else if ( val.byte == 0 )
trapl nfo. tabl e[index]. Fl ags. bEnabl ed
el se
/1l This is unknown val ue.
return FALSE;
return TRUE;

I
=

I
e

}

/1l Gven index is nore than our current table size.
/1 1f it is within our range, treat it as an addition to table.
else if ( index < TRAP_TABLE SIZE )

/1l Treat this as an addition to table.
trapl nfo. Si ze++;
trapl nfo.tabl e[index].comunitylLen = O;

}

br eak;

case TRAP_COVMUNI TY:
/1 Since this is a ASCII _STRING data type, SNWP will call wth
/1 SNVP_END OF VAR to indicate no nore bytes.
/1 Use this information to deternine if we just added new row
/1 or updated an existing one.
if ( ref == SNWP_END OF VAR )
{
/1 Index equal to table size neans that we have new row.
if ( index == traplnfo.Size )
trapl nfo. Si ze++;

/1 Length of string is one nore than index.
trapl nfo.tabl e[index].conmunitylLen++;

return TRUE;
}

/1l Make sure that index is within our range.
if ( index < traplnfo.Size)

/1 Copy given value into | ocal buffer.
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trapl nfo.tabl e[index].community[ref] = val.byte;

/1 Keep track of length too.
/1 This may not be NULL termi nate string.
trapl nfo.tabl e[index].communityLen = (BYTE)ref;
return TRUE;
}

br eak;

case LCD DI SPLAY:
/1 Copy all bytes until all bytes are transferred
if ( ref 1= SNMP_END OF VAR )

{
LCDDi spl ayString[ref] = val.byte;
LCDDi spl ayStri ngLen++;
}
el se
{
/1 XLCDGot 0( 0, 0);
11 XLCDPut ROVSt ri ng( bl ankLCDLi ne) ;
Il XLCDGot 0( 0, 0);
/1 XLCDPut Stri ng(LCDDi splayString);
}
return TRUE;
}
return FALSE;
}
#endi f

#i f defined( SNVP)
/1 Only sequence index needs to be handled in this function.
BOOL SNWPGet Next | ndex( SNMP_I D var, SNWP_I NDEX *i ndex)

{

SNVP_| NDEX t enpl ndex;
tenpl ndex = *i ndex;
swi tch(var)

case TRAP_RECEI VER | D
/1 There is no next possible index if table itself
if ( traplnfo.Size == 0)
return FALSE;

/1 I NDEX_I NVALI D neans start with first index.
if ( tenplndex == SNWVP_|I NDEX_| NVALI D )

*i ndex = O;
return TRUE;

else if ( tenplndex < (traplnfo.Size-1) )
{

*index = tenplndex+1;
return TRUE;

}

br eak;

}
return FALSE;
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}
#endi f

#if defined( SNVP)
BOOL SNMPGet Var (SNVP_I D var, SNMP_I NDEX i ndex, BYTE *ref, SNMP_VAL* val)

{
BYTE nyRef;

myRef = *ref;
swi tch(var)

{

case SYS_UP_TI ME:
val ->dword = TickGet();
return TRUE;

case LED D2:
val ->byte = LED D2_CONTROL;
return TRUE;

11 case LED De6:
/1 val ->byte = LED D6 _CONTROL;
11 return TRUE;

case PUSH BUTTON:
/1l There is only one button - meaning only index of 0 is allowed.
val ->byte = SW SI,
return TRUE;

case ANALOG POTO:
val ->word = ANOVal ue. Val ;
return TRUE;

11 case ANALOG POT1:
/1 val ->word = ANlVal ue. Val ;
/1 return TRUE;

#i f defi ned( TEMPERATURA)
case TEMPERATURA_SNVP:
val ->word = tenperatura;
return TRUE;
#endi f

case TRAP_RECEI VER I D
if ( index < traplnfo.Size)

{
val - >byt e = i ndex;
return TRUE;

}

br eak;

case TRAP_RECEI VER_ENABLED:
if ( index < traplnfo.Size )

{
val ->byte = traplnfo.tabl e[index]. Fl ags. bEnabl ed;
return TRUE;

}

br eak;
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case TRAP_RECEI VER I P:
if ( index < traplnfo.Size)

{
val ->dword = traplnfo.table[index].|PAddress. Val;
return TRUE;

}

br eak;

case TRAP_COVMUNI TY:
if ( index < traplnfo.Size)

{
if ( traplnfo.table[index].comunitylLen == 0 )
*ref = SNVP_END _OF_VAR;
el se
{
val ->byte = traplnfo.tabl e[index].comunity[nyRef];
my Ref ++;
if ( myRef == traplnfo.tabl e[index].communitylLen )
*ref = SNMP_END OF_ VAR,
el se
*ref = nyRef;
}
return TRUE;
}
br eak;

case LCD DI SPLAY:
if ( LCDDi splayStringLen == 0 )
nmyRef = SNVMP_END OF_VAR;
el se

val - >byte = LCDDi spl ayStri ng[ nyRef ++] ;
if ( nmyRef == LCDDi splayStringlLen )

nyRef = SNMP_END_OF VAR

}
*ref = nyRef;
return TRUE,
}
return FALSE;
Lendif

static void Displayl Pval ue(l P_ADDR *| PVal ,

{
char IPDigit[8];

if ( bToLCD ){
/1 Linmpa a segunda |inha.
XLCDGot o( 1, 0);
XLCDPut ROVSt ri ng( bl ankLCDLi ne) ;
}

/'l Re-escreve a segunda |inha.
XLCDGot o( 1, 0);
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itoa(lPval->v[0], IPDgit);
if ( bToLCD ){
XLCDPut String(IPDigit);

XLCDPut (' .");

}

el se{
((unsigned char*)IPDigit);
USARTPut (' .");

}

itoa(lPval->v[1], IPDigit);
if ( bToLCD ){
XLCDPut String(IPDigit);

XLCDPut (' .");

}

el se{
USARTPut Stri ng((unsi gned char*)IPDigit);
USARTPut (" .");

}

itoa(lPval->v[2], IPDigit);
if ( bToLCD ){
XLCDPut String(IPDigit);
XLCDPut ('.");

el se{
USARTPut Stri ng((unsi gned char*)IPDigit);
USARTPut (' .");

}
itoa(lPval->v[3], IPDigit);
if ( bToLCD)

XLCDPut String(l PDigit);
el se

USARTPut Stri ng((unsi gned char*)IPDigit);

static char ANOString[8];
static char AN1String[8];

[/l Tecla F (L1,Cl) = 0x11
/1l Tecla 3 (L2,Cl) = 0x12
/1 Tecla 2 (L3,Cl) = 0x13
/[l Tecla 1 (L4,Cl) = 0x14
/1l Tecla E (L1,C2) = 0x21
[/l Tecla 6 (L2,C2) = 0x22
/1 Tecla 5 (L3,C2) = 0x23
/1 Tecla 4 (L4,C2) = 0x24
/1 Tecla D (L1, C3) = 0x41
/1 Tecla 9 (L2,C3) = 0x42
/1 Tecla 8 (L3,C3) = 0x43
[/l Tecla 7 (L4,C3) = 0x44
[/l Tecla C (L1,C4) = 0x81
/1l Tecla B (L2,C4) = 0x82
/1l Tecla 0 (L3,C4) = 0x83
[/l Tecla A (L4,C4) = 0x84
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#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i

static void Processl O void){

ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne

TECLA F
TECLA 3
TECLA 2
TECLA_1
TECLA_E
TECLA 6
TECLA 5
TECLA 4
TECLA D
TECLA 9
TECLA 8
TECLA_7
TECLA_C
TECLA B
TECLA O
TECLA_A

0Ox11
0x12
0x13
0x14
0x21
0x22
0x23
0x24
0x41
0x42
0x43
0x44
0x81
0x82
0x83
0x84

#i f defined( SNVP)
static BOOL | bNotify
static BYTE i =
SNWVP_VAL val

#endi

f

0;

WORD_VAL ADCResul t;

#if defined( SNVP)

if ( PORTJ_RJ7

{

}

f

(i

i = 0;
| bNotify

0 & !l bNotify )
| bNotify = TRUE;

== traplnfo.Size )

= FALSE;

if ( IbNotify )

}
#endi

f

// Sel eci ona cana

if ( traplnfo.table[i].Flags

{

val . byte = 0;

if ( SendNotification(i,

}

el se

i ++:

ADCONO

/'l Espera tenpo de converséo.

/1 Aqui um sinples |oop de espera é usado.

i ++;

= 0b10000001,;

ADCResult.v[0] =

whi l e( ADCResult.v[0]-- );

100;

. bEnabl ed )

PUSH_BUTTON, val) )

ANO, Fosc/ 32 clock
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/1 Primeiranmente converte canal ANO.
/1 ANO j& esté pronto para servir conp entrada anal 6gi ca.
ADCONO_GO = 1;

/1 Espera conversao termnar
whi | e(  ADCONO_GO ) ;

/'l Sal va resultado.

ADCResul t.v[ 0] = ADRESL;
ADCResul t.v[1] = ADRESH
ANOVal ue. v[ 0] = ADRESL;
ANOVal ue. v[ 1] = ADRESH,
/'l teclado
/1 ADCResul t.v[0] = tecla;
/1 ADCResul t.v[0] = tecla;
/1 ADCResul t.v[ 1] = 0xO;

#i f defined (TECLADO
Tecl ado_Verifica();
#endi f

/1 Converte valores 10-bit em String ASClI|.
i toa( ADCResul t. Val, ANOStri ng);

/1 Agora converte canal ANL.

/1l Em al gumas pl acas (Pl CDEM net), RA2 até RA7 deveriamser digitais
ou caso contrario LED, LCD e NIC ndo operarao corretanente.

/| Desde que nao ha nenhum nodo aonde somente ANO e ANl sej am
entradas anal 6gi cas enquanto o resto sdo pinos digitais,

/1 nés tenporariamente chavearenps o nodo sel eci onado aonde RA2
torna-se uma entrada anal 6gi ca enquanto fazenps a converséo

/1 de RAL. Desde que a conversao tenha sido feita, nds converterenos
RA2 de volta para pino digital

/1 cANAL 1 ndo serda feito a conversao, pois a entrada esta
fl ut uando

/*
ADCON1 = 0b10000100;

/] Sel eci ona canal ANL.
ADCONO = 0b10000001;

/1 Espera tenpo de converséo.
ADCResul t.v[0] = 100;
whi | e( ADCResult.v[O0]-- );

/1 Conega conver sdo.
ADCONO_GO = 1;

/1 Espera conversao termnar.
whi | e( ADCONO_GO );

// Sal va resultado.
ADCResul t.v[0] = ADRESL;
ADCResul t.v[1] = ADRESH,
*/
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ADCResul t . v[ 0]
ADCResul t . v[ 1]

0;
0;

/1 Converte valor de 10 bits em string.
i toa( ADCResul t. Val, AN1String);

/*

* Reset RA2 pin back to digital output.

*/

ADCON1 = 0b10001110; /1 RAO as anal og i nput.

/*
* Cd Command Codes.
*/

#defi ne CA _CMD _ENVI AR CVD (0x00)
#def i ne VAR _CMD (0x00)
#define VAR BUTTON ENVI AR (0x01)
/*
* CAd Variable codes. - There could be 0-255 vari abl es.

*
/
#define CA _VAR GERENCI ADORSTATUS (0x00)

#defi ne CA _VAR _RAO (0x01)
#define CA _VAR RAl (0x02)
#defi ne CA _VAR RA2 (0x03)
#def i ne CE _VAR RA3 (0x04)
#def i ne CE _VAR RA4 (0x05)
#defi ne CA _VAR RA5 (0x06)
#define CA _VAR RBO (0x07)
#define CA _VAR RB1 (0x08)
#define CA _VAR RB2 (0x09)
#defi ne CA _VAR RB3 (0x10)
#defi ne CA _VAR _RB4 (0x11)
#defi ne CA _VAR _RB5 (0x12)
#defi ne CA _VAR RB6 (0x13)
#define CA _VAR RB7 (0x14)
#define CA _VAR _RCO (0x15)
#defi ne CE _VAR RC1 (0x16)
#defi ne CA _VAR RC2 (0x17)
#defi ne CA _VAR RC3 (0x18)
#defi ne C3 _VAR RC4 (0x19)
#define CA _VAR RC5 (0x20)
#define CA _VAR RC6 (0x21)
#defi ne CA _VAR RC7 (0x22)
#def i ne CA _VAR RDO (0x23)
#def i ne CA _VAR _RD1 (0x24)
#defi ne CA _VAR RD2 (0x25)
#define CA _VAR RD3 (0x26)
#define CA _VAR R (0x27)
#def i ne CE _VAR RD5 (0x28)
#def i ne CE _VAR RD6 (0x29)
#defi ne CA _VAR RD7 (0x30)
#define CA _VAR REO (0x31)
#define CA _VAR REl (0x32)
#define CA _VAR RE2 (0x33)
#define CA _VAR TA (0x34)
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#define CA VAR TB (0x35)

#define CA _VAR TC (0x36)
#define CA _VAR TD (0x37)
#define CA _VAR TE (0x38)
#def i ne CA _VAR _ADCOSTATUS (0x39)
#define CA _VAR _ADCOVALOR (0x40)
#def i ne CA _VAR _ADC1STATUS (0x41)
#define CA _VAR_ADCLVALOR (0x42)
#defi ne CE _VAR_ADC2STATUS (0x43)
#defi ne CA _VAR ADC2VALOR (0x44)
#defi ne CE _VAR_ADC3STATUS (0x45)
#defi ne CA _VAR ADC3VALOR (0x46)
#def i ne CA _VAR_ADCASTATUS (0x47)
#defi ne CA _VAR_ADCAVALOR (0x48)
#def i ne CA _VAR _ADC5STATUS (0x49)
#define CA _VAR_ADC5VALOR (0x50)
#def i ne CA _VAR _ADC6STATUS (0x51)
#define CA _VAR _ADC6VALOR (0x52)
#def i ne CA _VAR _ADC7STATUS (0x53)
#define CA _VAR _ADC7VALOR (0x54)
#defi ne CA _VAR _TI MEROSTATUS (0x55)
#define CA _VAR Tl MEROVALCR (0x56)
#define CE _VAR Tl MERLISTATUS (0x57)
#def i ne CA _VAR TI MERIVALCR (0x58)
#def i ne CA _VAR_PWWMSTATUS (0x59)
#def i ne CA _VAR_PWWALOR (0x60)

#define CGA _VAR | NTEXTOSTATUS  (0x61)
#define CGE _VAR | NTEXTISTATUS  (0x62)
#define CGE _VAR | NTEXT2STATUS  (0x63)

#def i ne CA _VAR _CANSTATUS (0x64)
#defi ne CE _VAR | 2CSTATUS (0x65)
#defi ne CE _VAR_SPI STATUS (0x66)
#defi ne CA _VAR RS232STATUS (0x67)
#defi ne CGE _VAR_EEPROVENDO (0x70)
#define CA VAR EEPROWALORO (0x71)
#def i ne CA _VAR_EEPROVEND1 (0x72)
#def i ne CA _VAR_EEPROWALCR1 (0x73)
#def i ne CA _VAR_EEPROVEND2 (0x74)
#def i ne CA _VAR_EEPROWALOR2 (0x75)
#def i ne CA _VAR_EEPROVEND3 (0x76)
#def i ne CA _VAR_EEPROWALOR3 (0x77)
#def i ne CA _VAR_EEPROVEND4 (0x78)
#defi ne C3 _VAR_EEPROWALCR4 (0x79)
#defi ne CA _VAR RAMENDO (0x80)
#defi ne C3 _VAR_RAMVALORO (0x81)
#defi ne C3 _VAR RAMENDL (0x82)
#define CE _VAR RAMVALORI1 (0x83)
#def i ne CA _VAR RAMEND2 (0x84)
#def i ne CA _VAR_RAMVALOR2 (0x85)
#def i ne CA _VAR_RAMEND3 (0x86)
#defi ne CA _VAR_RAMVALOR3 (0x87)
#def i ne CA _VAR_RAMEND4 (0x88)
#defi ne CA _VAR RAMVALOR4 (0x89)
#define CA _VAR SERIAL_IN (0x91)
#defi ne C3 _VAR _SERI AL_QOUT (0x92)

/7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'************************

EIE I R I R S I R O R R

* Function: voi d HTTPExecCrd(unsi gned char** argv, unsigned char
argc)
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Pr é- Condi ¢éo: Nenhuma

Ent r ada: ar gv - Lista de argumentos
argc - Ninmero de argunentos

Qut put : Nenhuma

Qutros efeitos: Nenhum

L T R . A . T

Overvi ew. RECEBE una |ista de argunentos do navegador Wb que
servem cono COVANDCS.

* argv[0]="0", argv[1l]="nanme do botao", argc=3,
confornme nosso exenpl o commands. cg

* argv[0] => 0 (action=0 do arquivo conmmands. cgi)
da linha

* <FORM METHOD=GET acti on=0>

* argv[1] => qual bot&o foi pressionado(nane=5 para

SM5 e name=2 para LED A2)
* das |inhas:

* <t d><i nput type=submit
nane=5 val ue="ENVI A SM5" ></t d>
* <t d><i nput type=submit
name=1 val ue="LEDA2" ></t d>

*

* NOTA: Usar val ores numéricos para "nane" dos comandos sinplifica o

nosso trabal ho
EE R b I b R I S I R I I I I I R I I I I I R R I R I I IR I R R I I I I I I R I I I R I I I S R I I O I I

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

#i f defi ned( STACK_USE_HTTP_SERVER)
ROM char COVMANDS OK_PAGE[] = "CTRL.CG";

/1 Copy string with NULL term nation
#def i ne COWANDS OK PAGE LEN (si zeof (COMVANDS OK PAGE))

ROM char CMD_UNKNOWN_PAGE[] = "CTRL.CGQ";

/1 Copy string with NULL term nation
#def i ne CVD_UNKNOWN_PAGE _LEN (si zeof (CVD_UNKNOWN_PAGE) )

unsi gned char copi aCommand[ MAX_SI ZE COWAND] = "";
voi d HTTPExecCnd(unsi gned char** argv, unsigned char argc)

/1 Por exenplo, o navegador Wb envia os seguintes argunentos para
o mcrocontrol ador: 07?A=val or 1&B=val or 2&C=val or 3

/1 argv[0] = "0O" I dentificador do form Definido no <form
METHOD=CET acti on=0>

/1 argv[l] ="A" Vari avel definida no <select nane=A>

/1 argv[2] = valorl Valor atribuido a variavel A

/l argv[3] ="B"

/1 argv[4] = valor2

/l argv[5] ="C

/1 argv[6] = wvalor3

unsi gned char command[ MAX_SI ZE COMVAND] ; //armazena comando a ser
envi ado pel a seri al

unsigned char form //indica qual o formrel aci onado

BOOL comandOK = TRUE; //sinaliza que comando foi executado
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/1 argunento de <FORM METHOD=GET acti on=0>
form= argv[0][0] - '0";//ja converte para inteiro

switch(form

case CA _CMD_ENVI AR _CMVD:
Concat (&onmand[ 0], &argv[2][O0], "\r\n", "", "");
USARTPut Stri ng(command); //envia comando pel a seri al
strcpy(copi aComrand, conmmand);

br eak;

defaul t:
commandOK = FALSE;

br eak;

}
i f (commandCK)
mencpypgn®?ran( (voi d*)argv[ 0], (ROM voi d*) COWANDS_OK_PAGE,
COVMANDS_OK_PAGE_LEN);
el se
mencpypgn2ran( (voi d*)argv[ 0], (ROM voi d*) CMD_UNKNOMN_PAGE,
CVD_UNKNOWN_PAGE_LEN) ;
}
#endi f

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

* Functi on: WORD HTTPGet Var (unsi gned char var, WORD ref, unsigned
char* val)
*

PreCondi ti on: None

I nput : var - Variable ldentifier
r ef - Current callback reference with
respect to 'var' variable.
val - Buffer for val ue storage.

Qut put : Vari abl e reference as required by application.
Si de Effects: None

*

*

*

*

*

*

*

*

*

*

*

* Overvi ew This is a callback function from HTTPServer() to
* mai n application. (STATUS.CQ3)

* Whenever a variable substitution is required

* on any htm pages, HTTPServer calls this function
* 8-bit variable identifier, variable reference,

* whi ch indicates whether this is a first call or
* not. Application should return one character

* at a time as a variable val ue.

*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*

Not e: Since this function only allows one character
to be returned at a tinme as part of variable
val ue, HTTPServer() calls this function
multiple times until main application indicates
that there is no nore value left for this
vari abl e.

On begi ning, HITPGetVar() is called with

ref = HTITP_START_OF_VAR to indicate that

this is a first call. Application should

use this reference to start the variable val ue
extraction and return updated reference. |f
there is no nore values left for this variable

104



application should send HTTP_END OF VAR |f
there are any bytes to send, application should
return other than HTTP_START _OF VAR and
HTTP_END OF VAR reference.

L T

THIS | S AN EXAMPLE CALLBACK.
* MODI FY THI S AS PER YOUR REQUI REMENTS.
********************************************************************/
/1 MOSTRA VARI AVEI S
/1 NO NAVEGADOR VEB

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

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

#if defined( STACK_USE_HTTP_SERVER)
WORD HTTPGet Var (unsi gned char var, WORD ref, unsigned char* val)
{

swi tch(var)

case CA _VAR SERIAL_IN:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicado para a vari avel
ref = (BYTE)O;
*val = rec[(BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(rec[(BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o val or
para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢cdo da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR SERI AL_QUT:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
ref = (BYTE)O;
*val = copi aCommand[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(copi aConmand[ (BYTE)ref] == '\0') //se acabou de
transferir o valor para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR_GERENCI ADORSTATUS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(nmonitorOn)
temp2[0] = "A";
temp2[ 1] = "\0";
}
el se
{
temp2[0] = 'D;
temp2[1l] = 'e';
temp2[2] ="'s';
tenmp2[3] ='a';
tenmp2[4] = '\0';
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}
ref = (BYTE)O;
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR RAO:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RA & 1)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢cdo da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR RAL:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(RA & 2)
pTemp = ON;
el se
pTenmp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o

val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada

br eak;
case C3 _VAR RA2:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
i f(RA & 4)
pTenp = ON,
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
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*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF_VAR; //servidor http para de chamar

esta fungdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada

br eak;
case Cd _VAR RA3:
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(RA & 8)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case C3 VAR RA4:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

if(RA & 16)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR RA5:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
i f(RA & 32)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
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val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
sol i citada

br eak;
case C4d _VAR _RBO:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicdo para a vari avel
if(RB & 1)
pTemp = ON;
el se
pTemp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o

val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case C3 _VAR RB1:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

if(RB & 2)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case Cd _VAR RB2:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
if(RB & 4)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
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return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada

br eak;
case C3 _VAR RB3:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RB & 8)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;

}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

if(pTenmp[ (BYTE)ref] == "\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar

esta fungdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posicao da vari avel
solicitada

br eak;
case Cd _VAR RB4:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
if(RB & 16)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case C3 VAR RB5:
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
i f(RB & 32)
pTemp = ON;
el se
pTenp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o

val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
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case Cd _VAR RB6:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(RB & 64)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR RBY:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

i f(RB & 128)
pTemp = ON;
el se
pTenmp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada
br eak;
case C3 _VAR RCO:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

if(RC & 1)

pTenp = ON,
el se

pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF_VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada
br eak;
case Cd _VAR RCIL:
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
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i f(RC & 2)

pTemp = ON;
el se

pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada

br eak;
case C3 VAR RC2:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RC & 4)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;

}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

if(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar

esta fungcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case Cd _VAR RC3:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
i f(RC & 8)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case Cd _VAR RC4:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicado para a vari avel
if(RC & 16)
pTemp = ON;
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el se
pTemp = OFF;
ref = (BYTE)O;

}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar

esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case C3 _VAR RC5:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RC & 32)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;

}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar

esta fungcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi¢cdo da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR RCG:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(RC & 64)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada
br eak;
case C3 _VAR RC7:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(RC & 128)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
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}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == "\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar

esta fungdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posicao da vari avel
solicitada

br eak;
case Cd _VAR RDO:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
if(RD & 1)
pTenp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[//se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
sol i citada

br eak;
case C3 VAR RD1:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RD & 2)
pTemp = ON;
el se
pTenp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o

val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR RD2:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RD & 4)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
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i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢cdo da vari avel
solicitada

br eak;
case CAd _VAR RD3:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(RD & 8)
pTemp = ON;
el se
pTenmp = OFF;

ref = (BYTE)O;

}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar

esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada

br eak;
case C3 _VAR R4
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
if(RD & 16)
pTenp = ON,
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;

}

*val = pTenp[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF_VAR; //servidor http para de chamar

esta fungdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada

br eak;
case Cd _VAR RD5:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(RD & 32)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;

i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
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esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case C3 _VAR RDé6:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

if(RD & 64)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case CA _VAR RD7:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel
i f(RD & 128)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") [//se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case C4d _VAR_REO:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicado para a vari avel

if(RE & 1)
pTemp = ON;
el se
pTemp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o

val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
sol i citada
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br eak;
case C3 _VAR RE1:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(RE & 2)

pTenp = ON;
el se

pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada

br eak;
case Cd _VAR REZ:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
i f(RE & 4)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;

ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posic¢cédo da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR TA
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(TA, & enmp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref;
br eak;
case Cd _VAR TB:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicado para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(TB, & enp2[0], 3);
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}
*val = tenmp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == "\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref;
br eak;
case Cd _VAR TC
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(TC, & enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref;
br eak;
case Cd _VAR TD:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(TD, &t enmp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref;
br eak;
case CA _VAR TE
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(TE, & enmp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref;
br eak;
case CA VAR ADCOSTATUS:
i f(ref==HTTP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi sicado para a vari avel

i f(statusADC & 1)
pTemp = ON;
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el se
pTemp = OFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CG _VAR_ADCISTATUS:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusADC & 2)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢cdo da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR _ADC2STATUS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

i f(statusADC & 4)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada
br eak;
case CE _VAR ADC3STATUS:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusADC & 8)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;
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}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == "\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posicao da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR_ADCASTATUS:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

i f(statusADC & 16)
pTenp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[//se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA VAR ADC5STATUS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusADC & 32)
pTemp = ON;
el se
pTenp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR _ADC6STATUS:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusADC & 64)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
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i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢cdo da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR ADC/STATUS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

i f(statusADC & 128)
pTemp = ON;
el se
pTenmp = OFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posic¢édo da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR TI MEROSTATUS:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

if(statusTiner & 1)
pTenp = ON,
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF_VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada
br eak;
case CA _VAR TI MERLSTATUS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

i f(statusTinmer & 2)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
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esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR PW/STATUS:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusPWM & 1)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR | NTEXTOSTATUS:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statuslntExt & 1)
pTenp = ON;

el se
pTenp = CFF;

ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") [//se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CG _VAR | NTEXT1STATUS:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicado para a vari avel

i f(statuslntExt & 2)
pTemp = ON;
el se
pTemp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenp[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
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br eak;
case CA _VAR | NTEXT2STATUS:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statuslntExt & 4)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR CANSTATUS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

i f(statusCAN)
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenmp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posic¢cédo da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR | 2CSTATUS:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusl 20
pTemp = ON;
el se
pTenp = COFF;
ref = (BYTE)O;

}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(pTenmp[ (BYTE)ref] == "\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posicao da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR_SPI STATUS:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
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requi sicao para a vari avel

i f(statusSPl)
pTenp = ON;
el se
pTenp = CFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR RS232STATUS:
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

i f(statusRS232)
pTemp = ON;
el se
pTenp = OFF;
ref = (BYTE)O;
}
*val = pTenp[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
i f(pTenmp[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR _ADCOVALOR:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToStri ng(val ueADCO, &tenp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR_ADCLVALCOR:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val ueADCL1, &tenp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
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(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF_VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR ADC2VALOR:
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val ueADC2, &tenp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR ADC3VALOR:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val ueADC3, &tenp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR_ADCAVALOR:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val ueADC4, &t enp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR ADCS5VALOR:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
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ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val ueADC5, &t enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR _ADC6VALOR:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToStri ng(val ueADC6, &tenp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
sol i citada
br eak;
case CA _VAR_ADC7VALOR:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val ueADC7, &t enp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR TI MEROVALOR:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueTi mer0, &t enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
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case CE _VAR Tl MER1IVALOR:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueTimer1, &t enp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada
br eak;
case CG _VAR PWWALOR:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(val uePWM &t enp2[ 0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢cdo da vari avel
solicitada
br eak;
case CAd _VAR EEPROVENDO:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(addresseEE[0], & enmp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR _EEPROVENDL:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(addressEE[ 1], & enmp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar

126



esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CG _VAR EEPROVEND2:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(addressEE[ 2], & enmp2[O0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CAd _VAR EEPROVENDS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
I nt ToString(addressEE[ 3], & emp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR _EEPROVENDA.
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(addressEE[ 4], & enmp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR_EEPROWALORO:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueeg[ 0], & enp2[0], 3);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];

127



(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF_VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR EEPROWALOR1:
if(ref == HTITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueeg[ 1], & enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR EEPROWALORZ:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueef[ 2], & enp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CE _VAR_EEPROWALORS:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueeg[ 3], & enp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR EEPROWALOCR4:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel
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ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueeg[ 4], & enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR RAMENDO:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(addressRAM 0], &t enp2[0], 4);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
sol i citada
br eak;
case CG _VAR RAMENDL:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(addressRAM 1], &t enp2[0], 4);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CG3 _VAR RAMENDZ:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
IntToString(addressRAM 2], & enp2[0], 4);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
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case Cd _VAR RAMENDS:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(addressRAM 3], &t enp2[0], 4);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
sol i citada
br eak;
case CG _VAR RAMENDA:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(addressRAM 4], &t enp2[0], 4);

}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢cdo da vari avel
solicitada
br eak;
case Cd _VAR RAMVALORO:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueRAM 0], &t enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR RAMVALOR1:
if(ref == HITP_START _OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueRAM 1], &t enp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar
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esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR RAWALORZ2:
if(ref == HITP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueRAM 2], &t enp2[0], 3);
}
*val = tenp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") [/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta fungcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR RAMVALORS:
if(ref == HTTP_START_OF_VAR) //entra aqui na prineira
requi sicao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueRAM 3], &t enp2[0], 3);
}
*val = temp2[ (BYTE)ref];
(BYTE) r ef ++;
if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") /[/se acabou de transferir o
val or para a vari avel
return HTTP_END OF VAR; //servidor http para de chamar
esta funcdo para a vari avel
return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada
br eak;
case CA _VAR RAMVALOCR4:
if(ref == HITP_START_OF VAR) //entra aqui na prineira
requi si cao para a vari avel

ref = (BYTE)O;
Int ToString(val ueRAM 4], &t enp2[0], 3);

}

*val = tenp2[ (BYTE)ref];

(BYTE) r ef ++;

if(temp2[ (BYTE)ref] == '\0") //se acabou de transferir o
val or para a vari avel

return HTTP_END OF VAR, //servidor http para de chamar

esta funcdo para a vari avel

return ref; //vai retornando val or da posi ¢do da vari avel
solicitada

br eak;
def aul t:

*val = '8';

return HTTP_END OF VAR,
br eak;

}
return HTTP_END OF_ VAR

}
#endi f
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#i f defined( STACK_USE_FTP_SERVER) && def i ned( MPFS_USE_EEPROM
ROM char FTP_USER_NAME] ] = "ftp";

#undef FTP_USER NAME_LEN

#define FTP_USER NAME_LEN  (si zeof (FTP_USER NAME) - 1)

ROM char FTP_USER PASS[ ] = "m crochip";
#define FTP_USER PASS LEN  (si zeof (FTP_USER PASS)-1)

BOOL FTPVerify(char *login, char *password)

if ( !'mencnppgn2ran(| ogin, (ROM voi d*)FTP_USER NAVE
FTP_USER NAME _LEN) )

{
if ( !'menmcnppgn2ran password, (ROM void*)FTP_USER _PASS,
FTP_USER_PASS LEN) )
return TRUE,

}
return FALSE;

}
#endi f

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

: Functi on: void InitializeBoard(void)

: Pr é- Condi ¢ao: Nenhuma

: Ent r ada: Nenhuma

: Sai da: Nenhuma

: Qutros Efeitos: Nenhum

: Funcéo: Initcializa hardware especifico da placa
* Not as: Nenhuma

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

static void InitializeBoard(void){
unsi gned char a;
/1 Prepara porta PORTA. RAO conp entrada anal 6gi ca enquanto as

demai s
/1 sdo linhas de I/Odigitais

ADCON1 = 0b00001110; /1 00 - nao inplenentado, 00 - Avdd,
1110 - RAO conp entrada anal 6gi ca

TRISA = 0x03; /1 RA2 a RA7 conpb saidas, RAO e
RA1 comp entradas

ADCON2=0xba,; /1l Right Justified, 20 Tad
Fosc/ 32

/1 Desliga LED de teste

LATA2 = 1; /1l Lenbrar que é | d6gica
i nvertida
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/1 Desliga o | ed de atividade do prograna
LATAA = 1;

/1 PORTA B, RB7, RB6, RB5 e RB4 sdo entradas para tecl ado
/1 RB7 conb saida para LED

/! RB6 conp saida para LED

/1 RB5 conmp entrada para teclado

/1 RB4 conp entrada para teclado

/1 RB3 conp entrada, via foto acopl ador
/1 RB2 conp entrada, via foto acopl ador
/1 RBl livre

/1 RB2 conp entrada, via foto acopl ador
TRISB | = 0b00111101;

TRI SB &= 0b00111111;

/! Desliga o | ed de atividade XBEE
LATB6 = 1;

/] Desliga o led de atividade do prograna
LATB7 = 1;

/1 Prepara PORTA C todos conp saida excecdo do RC7 que € entrada,
| 2C configurado posteriornente

/1 RC7 entrada da USART1

/1 RC6 saida da USART1

/1 RC5 livre

/1 RCA conmp conp entrada |2C

/1 RC3 conp saida, |12C clock

/1 RC2 livre

/1 RCl livre

/1 RCO livre

TRI SC | = 0b10010000;

TRI SC &= 0b10110111;

/1 Prepara PORTA F

/'l RF7 conp saida, RESET do XBEE (RESET=0 ati vo em bai xo0)
/1 RF6 conp saida, Sleep do XBEE (0 semdormr)

/'l RF5 livre

/1 RF4 livre

/1 RF3 livre

/1 RF2 livre

/1 RF1 livre

/1l RFO livre
TRI SF &= 0x3f;
LATF7 = O;
LATF6 = O;

/1 Prepara porta G

/! R& conp saida, RS do LCD

// RG conmp saida, RRWdo LCD

// R& comp entrada, Rx da serial
// RGlL conp saida, Tx da serial
// R®A conmp entrada, livre

TRI SG | = 0b00000101;

TRI SG &= 0b11100101;

/1 Prepara porta H
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/1
/1
/1
/1
/1
11

livre
livre
livre
conp entrada
conp entrada
// RH1 conp entrada
// RhO conp entrada
TRI SH | = 0b01000000;
TRI SH &= 0b01111111;

conb saida, ativa rel é

LCD
LCD
LCD
LCD

DB7 di spl ay de
DB6 di spl ay de
DB5 di spl ay de
DB4 di spl ay de

/1l rel é desativado

LATH7 = O;

/'l Prepara porta J

/1 RJ7 conmp entrada, chave push-button
// RJ6 conp saida, ativa relé RL3
// RJ5 conp saida, ativa relé RL2
/! RJ4 conp saida, ativa sonal arne
/! RI3 conp saida, teclado

// RJ2 conp saida, teclado

// RJ1 conp saida, teclado

// RJO conp saida, teclado

TRI SJ | = 0b10000000;

TRI SJ &= 0b10000000;

/1l rel é desativado

// ndo ativar RL3

LATJ6 = O;

// ndo ativar RL2

LATJ5 = O;

// nédo ativar sonal arne

LATJ4 = O;

/1 nédo ativar linha do teclado
LATJ3 = O;

/1 ndo ativar linha do teclado
LATJ2 = O;

// ndo ativar |inha do teclado

LATJ1 0;

/1 Linha 1 do
// ndo ativar |inha
LATJO = 0;

/1 Linha 0 do

#i f defi ned( USE_LCD)
XLCDInit();
XLCDGot 0o( 0, 0)
XLCDPut ROVSt r

#endi f

TXSTA = 0b00100000;
RCSTA = 0b10010000;
SPBRG = SPBRG VAL;
TOCON = 0;

tecl ado para 0
do tecl ado

tecl ado para 0

ng(StartupMsg);

/1 Low BRG speed

/1 BAUD seri al
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/1 1PEN: Interrupt Priority Enable bit
/1 1 = Enable priority levels on interrupts
/1 0 = Disables priority levels on interrupts (Pl C 16XXX

Conpatibility node).

RCONbi t s. | PEN=1;
/1 Habilita prioridade de interrrupcfes

/1 RCIP: EUSART Receive Interrupt Priority bit
/1 1 =Hgh priority

/1 0 = Low priority

| PR1bits. RCIP = O;

/1 I NTCON2: Interrupt Control Register 2

/1 bit 7 - RBPU. PORTB Pul |l -up Enable bit

/11 Al PORTB pul | -ups are disabl ed

/1 0 PORTB pul | -ups are enabl ed by individual port |atch val ues
| NTCON2bi ts. RBPU = 0;

/1 I NTCON2: Interrupt Control Register 2

/1 bit 0 - RBIP: RB Port Change Interrupt Priority bit
/1 1 = Hgh priority

/1 0 =1lowpriority

| NTCON2bi ts. RBI P = O;

/! GE/ A EH dobal Interrupt Enable bit

/1 When | PEN=1

/1 1 = Enables all high priority interrupts

/1 0 = Disable all interrupts

/1 PEIE/ G EL: Peripheral Interrupt Enable bit

/1 When | PEN=1

/1 1 = Enables all low priority peripheral interrupts
/1 0 = Disables all low priority peripheral interrupts

/1 Enabl e gl obal interrupts.

I NTCON G EL = 1;

/1 Qdo I PEN=1, habilita todas as interrupcbes de baixa

prioridade

I NTCON_G EH = 1;

/1 Qo I PEN=1, habilita todas as interrup¢cbes de alta

priori dade

}

/7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'7\'************************

*

L T N S

*

Functi on: voi d | nitAppConfig(void)

PreCondi ti on: MPFSInit() is already call ed.

I nput : None

Qut put : Wite/ Read non-volatile config variabl es.
Side Effects: None

Overvi ew None

Not e: None

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

static void InitAppConfig(void)
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/*
* Load default configuration into RAM
*/

AppConf i g. Myl PAddr . v[ 0] = MY_DEFAULT_| P_ADDR BYTEL;
AppConfi g. Myl PAddr . v[ 1] = MY_DEFAULT_| P_ADDR BYTE2;
AppConfi g. Myl PAddr . v[ 2] = MY_DEFAULT_| P_ADDR BYTES;
AppConfi g. Myl PAddr . v[ 3] = MY_DEFAULT_| P_ADDR BYTE4;

AppConfi g. MyMask. v[ 0]
AppConfig. MyMask. v[ 1]
AppConfi g. MyMask. v[ 2]
AppConfig. MyMask. v[ 3]

MY_DEFAULT MASK_BYTEL;
MY_DEFAULT_MASK_BYTEZ2;
MY_DEFAULT_MASK_BYTES;
MY_DEFAULT_MASK_BYTEA4;

AppConfig. MyGat eway. v[ 0]
AppConfig. MyGat eway. v[ 1]
AppConfi g. MyGat eway. v[ 2]
AppConfig. MyGat eway. v[ 3]

MY_DEFAULT_GATE_BYTEL;
MY_DEFAULT_GATE_BYTE2;
MY_DEFAULT_GATE_BYTE3;
MY_DEFAULT_GATE_BYTE4:

AppConfi g. \yMACAddr . v[ 0]
AppConfi g. \yMACAddr . v[ 1]
AppConfi g. \yMACAddr . v[ 2]
AppConfi g. MyMACAddr . v[ 3]
AppConfi g. MyMACAddr . v[ 4]
AppConfi g. MyMACAddr . v[ 5]

MY_DEFAULT_MAC BYTEL;
MY_DEFAULT_MAC BYTE2;
MY_DEFAULT_MAC_BYTES3;
MY_DEFAULT_MAC_BYTEA4;
MY_DEFAULT_MAC_BYTES;
MY_DEFAULT_MAC_BYTES;

#if defined(STACK _USE DHCP) || defi ned(STACK USE | P_GLEANI NG
AppConfi g. Fl ags. bl sDHCPEnabl ed = TRUE;
#el se
AppConfi g. Fl ags. bl sDHCPEnabl ed
#endi f

}

FALSE;

BOOL StringTol PAddress(char *str, |P_ADDR *buffer)
{

unsi gned char v;
char *tenp;
unsi gned char byt el ndex;

tenp = str;
byt el ndex = O;

while( v = *str )

{
if (v==".")
{
*str++ = "\0';
buf f er - >v[ byt el ndex++] = atoi (tenp);
temp = str;
elseif (v<'0 [] v>"9)
return FALSE;
Str++;
}
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buf f er->v[ byt el ndex] = atoi (tenp);

return (bytelndex == 3);

voi d XLCDDel ay15ns(voi d)
{
Del ayMs( 15);
}
voi d XLCDDel ay4ns(voi d)

Del ayMs(4) ;

voi d XLCDDel ay100us(voi d)

INTCON G EH = 0
Del ay1l0us(1);
| NTCON_G EH = 1;

}

/1l Tecla F (L1,Cl) = 0Ox11
[/l Tecla 3 (L2,Cl) = 0x12
/1 Tecla 2 (L3,Cl) = 0x13
/1 Tecla 1 (L4,Cl) = 0x14
/1 Tecla E (L1,C2) = 0x21
/1 Tecla 6 (L2,C2) = 0x22
/1l Tecla 5 (L3,C2) = 0x23
[/l Tecla 4 (L4,C2) = 0x24
/1 Tecla D (L1,C3) = 0x41
/[l Tecla 9 (L2,C3) = 0x42
/1l Tecla 8 (L3,C3) = 0x43
[l Tecla 7 (L4,C3) = 0x44
/1l Tecla C (L1,C4) = 0x81
/1l Tecla B (L2,C4) = 0x82
/l Tecla 0 (L3,C4) = 0x83
/1 Tecla A (L4,C4) = 0x84

#i f defined (TECLADO)
void Tecl ado_Verifica(void) {

switch(tecla){

case TECLA O:
tecla = 0xO;
status_tecla = '0';
#if defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultinma coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"0"); /1
i ndi cando que esta estacao renota esta transmtindo p/ estacao centra
#endi f

br eak;

case TECLA 1:
tecla = 0xO;
status_tecla = '1';
#i f defined (USE_LCD
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XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultina coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"1"); /1
i ndi cando que esta estacdo renota esta transmtindo p/ estacao centra
#endi f

br eak;

case TECLA 2:
tecla = 0xO0;
status_tecla = '2";
#i f defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultinma coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"2"); /1
i ndi cando que esta estacdo renota esta transmtindo p/ estacado centra
#endi f
br eak;
case TECLA 3:
tecla = 0xO;
status_tecla = '3";

#i f defined (USE_LCD
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultinma coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"3"); /1
i ndi cando que esta estacdo renota esta transmtindo p/ estacdo centra
#endi f

br eak;

case TECLA 4
tecla = 0xO0;
status_tecla = '4';
#i f defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na GOltim coluna da prineira |inha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"4"); /1
i ndi cando que esta estacdo renpta esta transnitindo p/ estacdo centra
#endi f

br eak;

case TECLA 5:
tecla = 0x0;
status tecla = '5';
#if defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na GOltima coluna da prineira |inha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"5"); /1
i ndi cando que esta estacdo renpta esta transnitindo p/ estacdo centra
#endi f

br eak;

case TECLA 6:
tecla = 0x0;
status tecla = '6';
#i f defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na Gltima coluna da prineira |inha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"6"); /1
i ndi cando que esta estacdo renpta esta transnitindo p/ estacdo centra
#endi f
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br eak;

case TECLA 7:
tecla = 0x0;
status_tecla = '7';
#if defined (USE_LCD)
XLCDCGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na ultima coluna da prineira linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"7"); /1
i ndi cando que esta estacdo renpta esta transnitindo p/ estacdo centra
#endi f

br eak;

case TECLA 8:
tecla = 0x0;
status_tecla = '8';
#if defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15);
/] Caracter T na aultima coluna da prineira linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"8"); /1
i ndi cando que esta estacdo renpta esta transnitindo p/ estacdo centra
#endi f
br eak;
case TECLA 9:
tecla = 0x0;
status_tecla = '9';

#i f defined (USE_LCD)
XLCDCGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na Ultima coluna da prineira |inha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"9"); /1
i ndi cando que esta estacao renota esta transmtindo p/ estacado centra
#endi f

br eak;

case TECLA A
tecla = 0x0;
status_tecla = 'A';
#i f defined (USE_LCD)
XLCDCGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na ultima coluna da prineira |inha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"A"); /1
i ndi cando que esta estacéo renota esta transmtindo p/ estacdo centra
#endi f

br eak;

case TECLA B
tecla = 0xO;
status_tecla = 'B';
#i f defined (USE_LCD)
XLCDCGot o( 1, 15) ;
/] Caracter T na ultima coluna da prineira |inha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"B"); /1
i ndi cando que esta estacao renota esta transmtindo p/ estacao centra
#endi f

br eak;
case TECLA C

tecla = 0x0;
status_tecla = 'C;
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#if defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultina coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"C"); /1
i ndi cando que esta estacao renota esta transmtindo p/ estacao centra
#endi f

br eak;

case TECLA D
tecla = 0xO;
status_tecla = 'D ;
#i f defined (USE_LCD
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultinma coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"D"); /1
i ndi cando que esta estacdo renota esta transmtindo p/ estacao centra
#endi f

br eak;

case TECLA E
tecla = 0xO0;
status_tecla = 'E;
#i f defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultinma coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"E"); /1
i ndi cando que esta estacdo renota esta transmtindo p/ estacado centra
#endi f

br eak;

case TECLA F:
tecla = 0x0;
status_tecla = 'F';
#i f defined (USE_LCD)
XLCDGot o( 1, 15) ;
/1 Caracter T na ultinma coluna da prineira |linha

XLCDPut ROVBt ri ng( (ROM char * const)"F"); /1
i ndi cando que esta estacdo renota esta transmtindo p/ estacdo centra
#endi f
br eak;
defaul t:
br eak;
}
#endi f

#if defined (EVAIL)

/************************************************************************
R b S R I Rk Ik

Rk b S R S R I CIPREIOELE‘I’RO\"CI)_ SMI'P

Rk b Sk S R R

ER R Rk S S O S Rk O O O SRR I S S S S R R S O O O SRR I b S

7\'7\'***********************/

/'l Usadas na conexdo com o servidor de e-nmil
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#def i ne SM_CONNECT 0
#def i ne SM_CONNECT_WAI T1 1
#def i ne SM_CONNECTED 2
#define SM MAIL_HELO 3
#defi ne SM MAI L_FROM 4
#define SM MAIL_TO 5
#defi ne SM _MAI L_DATA 6
#defi ne SM_MAI L_DATAl 7
#define SM MAI L_DATA2 8
#define SMMAIL_QU T 9
#defi ne SM_MAI L_DESCONECT 1

#define SM MAIL_FIM 11
#define SM MAIL_HELO A 12

#defi ne SM_MAI L_FROM A 13
#define SM MAIL_TO A 14

#defi ne SM_MAI L_DATA A 15

#defi ne SM MAI L_DATAL_A 16

#def i ne SM_MAI L_RECEI VED 17

#defi ne SM MAI L_DESCONECT_A 18

/| #define SM MAI L_DATA Al 19
/| #define SM MAI L_DATA A2 20
[l #define SMMAIL TO2 21
/I #define SM MAIL TG3 22

ROM char EMAI L_LI NHAL[] = "HELO nbkl\r\n";

ROM char EMAIL_LINHA2[] = "MAIL FROM nbkl@bk1\r\n";

ROM char EMAIL_LINHA3[] = "RCPT TO a@uardi an.ind.br\r\n";

ROM char EMAIL_LI NHA4[] = "DATA\r\n";

ROM char EMAI L_LINHA5[] = "QUIT\r\n";

ROM char EMAIL _LINHAG6[] = "From \" nbkl server\" <nbkl@bk1>\r\n";

ROM char EMAI L _LINHA7[] = "To: <a@uardian.ind. br\r\n";

ROM char EMAIL_LINHA8[] = "Subject: Evento no-break \r\n";

ROM char EMAI L_LINHA9[] = "Content-type: text/plain\r\n\ir\n";

/1 ROM char EMAIL_LINHAL1Q0[] = "Evento ocorrido no no-break: \r\n";

ROM char EMAIL_LINHA10[] = "Evento ocorrido no no-break:\r\n";

ROM char EMAIL_LINHA10a[] = "Atendinento ao cliente: (21)2501-6458\r\n";
ROM char EMAIL_LINHA1Ob[] = "cliente@uardian.ind.br\r\n";

ROM char EMAIL_LINHAL1[] = ".\r\n";

/************************************************************************
R b S R I Rk Ik

* CORREI O ELETRONI CO

ER R bk R SR Ik O O O O R S kR R S O O R O I A R O R

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

voi d SMIP_Envi a(voi d){

unsi gned char buffer_rec[30]; /'l buffer de
recepcado EMAIL
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ROM char* str; /1
ponteiro para receber nmensagem da Fl ash, uso no EMAIL

unsi gned char vv; /1 uso
no EMAI L

/1 Logo que entra no loop infinito tenta conectar como
Servidor de E-mails
switch (snftat eENVAIL){
case SM CONNECT:
/' Conectando a um servidor de e-mail renoto. Com
TCP hé& una requi si cdo de conexdo e a conexao
/1l é entre dois soquetes, com cada soquete
definido por umIP address e nanero da porta (processo)
EMAI LSocket = TCPConnect ( &Renpt eNode, 25);

i f (EMAI LSocket == | NVALI D_SOCKET) {
/1 Socket ndo esta disponivel
br eak;

}

el se

sntt at eEMAI L = SM CONNECT_WAI T1;
br eak;

case SM CONNECT_WAI T1:
/'l Espera pel a conexao
if ( TCPIsConnect ed( EMAI LSocket) ){
sntat eEMAI L = SM MAI L_HELO A;
}

br eak;

/1l Deve esperar algo: 220 mtaO7-svc. abc. com ESMIP
server... ready Mn, 7 Jan 2002 18:43:43 +0000
case SM MAI L_HELO A:
/| Espera pel a conexdo
if ( TCPI sGet Ready( EMAI LSocket) ){
/'l Se o socket contem dados recebi dos
sntt at eEMAI L = SM MAI L_HELG,
TCPGet Array( EMAI LSocket , buf fer _rec, 28);
/' Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ;
/1 Linpa o Buffer de recepcéo
}

br eak;

case SM MAI L_HELO
/1 ROM char EMAIL LINHAL[] = "HELO nbkl1l\r\n";
/1 nbkl é o none do identificador renetente
i f (TCPIsPut Ready (EMAILSocket) ) {
sntt at eEMAI L = SM_MAI L_FROM_A;
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHAL;
while( vv = *str++ ) TCPPut (EMAI LSocket,
vV); /1 Até aqui foi HELO

}
TCPFI ush( EMAI LSocket ) ;
br eak;

/'l Deve esperar al go: 250 ntaO7-svc.abc.com
case SM MAI L_FROM A:

if ( TCPI sGet Ready( EMAI LSocket) ){
/'l Se o socket contem dados recebi dos
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st at eEMAI L = SM_MAI L_FROM
TCPGet Array( EMAI LSocket, buffer _rec, 28);
/1 Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ;
/1 Linpa o Buffer de recepcéo
}

br eak;

/1 ROM char EMAIL_LINHA2[] = "MAIL FROM nbkl@bk1\r\n";
case SM MAI L_FROM
i f (TCPIsPut Ready (EMAILSocket) ) {
snStateEMAIL = SM MAIL_TO_A;
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHAZ;
while( vv = *str++ ) TCPPut (EMAI LSocket,
vv);

}
TCPFI ush( EMAI LSocket ) ;
br eak;

/| Deve esperar algo: 250 Sender <jpb@yz.co.uk>
case SM MAIL_TO A
i f ( TCPI sGet Ready( EMAI LSocket) ){
/'l Se o socket contem dados recebi dos
sntat eEMAIL = SM MAI L_TO,
TCPGet Array( EMAI LSocket, buffer _rec, 28);
/1 Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ;
/1 Linpa o Buffer de recepcéo
}

br eak;

// ROM char EMAIL_LINHA3[] = "RCPT
TO a@uardi an.i nd. br\r\n";
case SM MAIL_TG
/1 Para o destinatario
i f (TCPIsPut Ready (EMAILSocket) ) {
sntt at eEMAI L = SM_MAI L_DATA _A;
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHAS;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

}
TCPFI ush( EMAI LSocket ) ;
br eak;

/| Deve esperar algo: 250 Recipient <jereny@vw. co.uk>
case SM MAI L_DATA A
if ( TCPIsGet Ready( EMAI LSocket) ){ // Se o socket
cont em dados recebi dos
sntt at eEMAI L = SM_MAI L_DATA,;
TCPGet Array( EMAI LSocket, buffer _rec, 28);
/1 Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ;
/1 Linpa o Buffer de recepcéo
}

br eak;
/| ROM char EMAI L_LINHA4[] = "DATA\r\n";

case SM MAI L_DATA:
if (TCPIsPut Ready (EMAILSocket) ) {
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sntt at eEMAI L = SM_MAI L_DATAL_A;
/1 Envia o dado
str = (ROM char* ) EMAI L_LI NHA4;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

}
TCPFI ush( EVAI LSocket ) ;
br eak;

/1l Deve esperar algo: 354 OK Send data ending with
<CRLF>, <CRLF>
case SM MAI L_DATA1l_A:
if ( TCPI sGet Ready( EMAI LSocket) ){
/'l Se o socket contem dados recebi dos
sntt at eEMAI L = SM _MAI L_DATA2;
TCPCGet Array( EMAI LSocket, buffer_rec, 28);
/1 Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ;
/1 Linmpa o Buffer de recepcéo

br eak;
/1 TRANSFERENCI A DOS DADCS

/I ROM char EMAIL_LINHA6[] = "From \" nbkl server\"
<nbkl@bk1>\r\n";

/I ROM char EMAI L_LI NHA7[ ] "To:
<a@uardi an.ind. br\r\n";

/1 ROM char EMAI L_LI NHA8][ ]

"Subj ect: Evento no- break
\r\in";

// ROM char EMAI L_LI NHA9[ ]
text/plain\ir\n\ir\n";
// ROM char EMAIL_LINHA10[] = "Evento ocorrido no no-

"Content -t ype:

break:\r\n";
"Atendi rento ao cliente:

// ROM char EMAI L_LI NHA10a[ ]
(21) 2501- 6458\r\ n";

/ / ROM char EMAI L_LI NHA10b[ ]
"cliente@uardian.ind. br\r\n";

// ROM char EMAI L_LINHAL11[] = ".\r\n";

case SM MAI L_DATAZ:
i f (TCPIsPut Ready (EMAILSocket) ) {
snt at eEMAI L = SM_MAI L_RECEI VED,

/1 ROM char EMAIL_LINHA6[] = "From \"
nbkl server\" <nbkl@bk1>\r\n";
str = (ROM char* ) EMAI L_LI NHAG;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

// ROM char EMAIL_LINHA7[] = "To:
<a@uardi an.ind. br\r\n";
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHA7;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

11
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// ROM char EMAI L_LINHA8[] = "Subj ect:
Evento no-break \r\n";
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHAS;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

/1 ROM char EMAIL_LINHA9[] = "Content-
type: text/plain\r\n\r\n";
str = (ROM char* ) EMAI L_LI NHA9;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

/1 ROM char EMAIL_LINHA10[] = "Evento
ocorrido no no-break:\r\n";
str = (ROM char* ) EMAI L_LI NHA10;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);
/1 ROM char EMAIL_LINHA1Oa[] =
"Atendimento ao cliente: (21)2501-6458\r\n";
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHA1Oa;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);
// ROM char EMAI L_LI NHA10b[] =
"cliente@uardian.ind.br\r\n";
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHA1Ob;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

[l .\r\n
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHALZ;
while( vv = *str++ )

TCPPut (EMAI LSocket, vv);

/1 Agora transmite
TCPFI ush( EMAI LSocket ) ;

br eak;

/'l Deve esperar al go: 250 Message received:
20020107184344, PUJIL327, nt a07-svc. abc. com@hi ps
case SM MAI L_RECE! VED:
if ( TCPIsGet Ready(EMAI LSocket) ){ // Se o socket
cont em dados recebi dos
sntateEMAIL = SM MAIL_QUIT;
TCPGet Array( EMAI LSocket, buffer_rec, 28);//
Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ; /1 Linpa
o Buffer de recepcao

br eak;
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/I ROM char EMAIL_LINHA5[] = "QUI T\r\n"
case SM MAIL_QUT:
if (TCPIsPut Ready (EMAILSocket) ) {
sntt at eEMAI L = SM MAI L_DESCONECT _A;
// Envi a o dado
str = (ROM char* ) EMAIL_LI NHAS5;
while( vv = *str++ )
TCPPut (EMAI LSocket, vv);

}
TCPFIl ush( EMAI LSocket ) ;
br eak;

/1l Deve esperar algo: 221 ntaO7-svc. abc. com ESMIP
server closing connection
case SM _MAI L_DESCONECT_A:
if ( TCPIsGet Ready( EMAI LSocket) ){
/1 Se o socket contem dados recebidos
sntt at eEMAI L = SM MAI L_ DESCONECT;
TCPCGet Array( EMAI LSocket, buffer_rec, 8); [/
Busca dos dados
TCPDi scar d( EMAI LSocket ) ;
/1 Linpa o Buffer de recepcéao
}

br eak;

case SM MAI L_DESCONECT:
EMAIL_Tinme_Qut = TickGet();
TCPDi sconnect ( EMAI LSocket ) ;
sntt at eEMAI L = SM_CONNECT;
SMIP_envi ando = O0;

[/l Status de envio de enmil

br eak;

}
#endi f

#if defined (EMAIL)
/1 Esta funcédo fica verificando o envio de emails
void SMIP_Verificar(void){

/1 ldeia: enquanto néo estiver transmitindo o tinme-out do correio é
senpre resetado
/1 Enquanto estiver transnmitindo o tine-out do correio nédo é
reset ado
/1 Se o correio ndo chegar a desconectar estoura o tinme-out e volta
a transmtir
/1 Se estourar o time-out, desconecta, indica voltar a conectar e
reseta o time-out
if ( ( TickGetD ff(TickGet(),EMAIL Tinme_Qut ) >= 10*TlI CK_SECOND) &&
(SMrP_envi ando==1) ){
TCPDi sconnect ( EMAI LSocket ) ;
sniSt at eEMAI L = SM_CONNECT;
EMAIL _Tine_Qut = TickGet();
/1 Resetar tinme-out do correio eletronico

}
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if ( (SMIP_Evento

i f (SMIP_envi ando

i f (SMIP_envi ando

== 1) && (SMIP_envi ando == 0) )

enviar correi o sobre este evento
SMIP_Evento = 0;

/1 indica ja providenci ado envi o deste enuil
SMIP_envi ando = 1;
/1 indica que esta enviando e-mail

time-out do correio eletronico

}
#endi f

#if defined (EMAIL)
void SMIP_I nit(void){

}
#endi f

snit at eEMAI L = SM_CONNECT;
/1 para servidor de e-nmail

/1 Endereco |IP do
Renot eNode. | PAddr .
Renot eNode. | PAddr .
Renpt eNode. | PAddr .
Renpt eNode. | PAddr .

/1 Endere¢co NMAC do
Renot eNode. MACAddr
Renot eNode. MACAddr
Renot eNode. MACAddr
Renot eNode. MACAddr
Renot eNode. MACAddr
Renot eNode. MACAddr

SMIP_Evento = 0;

servi dor de E-mmil

Ser vi dor

v[ 0] =10;

v[ 1] =0;

v[ 2] =0;

v[ 3] =102;

. v[ 0] = 0x00;
.v[1] = Ox11;
.v[ 2] = 0x09;
. v[ 3] = 0x06;
. v[ 4] = 0x80;
.v[ 5] = Oxal;

1) SMIP_Envi a();

0) EMAIL_Time_Qut

de E-mil

// semevento de correio eletronico

SMIP_envi ando = O0;

= TickGet();

/1 indica que ndo deve enviar enail
EMAIL_Ti ne_Qut = TickGet();

#if defined(TCPI P)

void TCPIP_Init(void){
/1 Indica que ndo deve transnmitir dados para estacdo central via
conexdo TCP

}
#endi f

Evento_tcp_ip = O;

/] Estado inicial

da naqui na de estado conexdo TCP
snState = SM LI STEN;
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/************************************************************************

* %

* A 1 1
M nhas Fung¢fes auxili ares
EIE R R I I Sk I R R S R I S I R I R R R R R R R I R I R I I I I R I R O S R I I

**/

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

EE R R I R I R R I R I R R R R S O

* Funcéo: void Seriall SR(voi d)

*

* Pr é- Condi ¢éo: Verificar habilitacao de interrupcdes

*

* Entrada: Nenhunma

*

* Sai da: Nenhurma

*

* Qutros Efeitos: Nenhum

*

* Funcao: Carrega em um buffer o que a USART recebeu.
*

* Not as: Vet or de interrupcdo de bai xa prioridade,
no Hypertermi nal deve-se teclar ENTER para finalizar o buffer

static unsigned char rec[20]; /1
buf fer de nensagem recebida serial - interrupcéo

static unsigned char USARTString_rec[20]; /1

buf fer de nensagem recebi da serial para nostrar no navegador
static unsigned char *p;
/1 ponteiro para nmensagem

EE R R I R I R R R I S R R R R R I R R R I R I R R I R R S S R S

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

#pragma interruptlow Seriall SR
void Seriall SR(void){

unsi gned char wordSeri al ;

/1 RCIF: EUSART Receive Interrupt Flag bit
/1 1: The EUSART receive buffer, RCREGis full (cleared when RCREG

is read)
/1 0: The EUSART receive buffer is enpty
11 if(PIRL_RCF == 1)

/1 checa flag de interrup¢cédo recepcao serial
if (PIRlbits.RCIF == 1)

{
/1 wordSerial = USARTGet ();
// Ler RCREG fazendo RCl F=0
wordSerial = RCREG //le o caracter recebido da seri al
/1 PIRlbits.RCIF = 0; //linpa o flag de interrupcao seri al

*p = wordSeri al ;
/1 Armazenar no buffer serial tenporério
p++;
/] prepara proxi ma posi ¢cdo de arnmazenanmento de
caracteres do comando
i f(wordSerial == 0x0d)
/1 Recebendo <CR> (\n), indica fimdo conmando recebi do

*p ='\0';
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/1 Finalizar comando recebi do
ReadCommand( & ec[ 0] ) ; /1
Interpreta o comando recebido
p=&rec[0];
/1 Volta para posicéo inicial do buffer

}

}// retorno através de instrucdo RETFIE

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

*kkkkkx

* Verifica umcomando recebi do do Pl C nonitorado

EE R R R I R R I R R I R R R R R R R S R R I I O S R R R

*******/

voi d ReadConmand( char* conmand)

{
char oper[ Sl ZE_OPER], peripheral[SlI ZE_PERI PHERAL],

val uel[ S| ZE_VALUE1], val ue2[SI ZE VALUE2], CONNECT[10], DI SCONNECT[ 13];
if (strcnp(command, "CONNECT\r\n") == 0)

moni t or On = TRUE;
lelse if (strcnp(conmand, "DI SCONNECT\r\n") == 0)

{
nmoni t or On = FALSE;
lelse if (nonitorOn)

{
ConmandSpl it (&onmmand[ 0], &oper[0], &peripheral[0], &val uel[0],
&val ue?2[ 0]); /] separa as partes do conando
I nt er pret Command( &oper[ 0], &peripheral[0], &val uel[O0],
&val ue?2[ 0]); [linterpreta comando

}

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

*kkkkkx

* Interpreta um comando recebi do, atualizando os estados dos periféricos
for neci dos

EE R R R R R R I R R R I R R I R R R I S R R R R O R I O

*******/

voi d I nterpret Conmand(char* oper, char* peripheral, char* valuel, char*
val ue2)

{
if(strcnp(oper, "INF:S") == 0)
{

[TINF:S Rp xxx\r\n
if((peripheral[0] == "R ) && (peripheral[2] == "\0"))
{

unsi gned char data = atoi(val uel);
UpdPi n(peri pheral [1], data);
[TINF:S Tp xxx\r\n
lelse if ((peripheral[0] =="'T") && (peripheral[2] == "\0"))
{
unsi gned char data = atoi(val uel);
UpdTri s(peri pheral [1], data);
[TINF:S EE xxx xxx\r\n
lelse if ((peripheral[0] =="'E) && (peripheral[1l] == "E) &&
(peripheral[2] == '\0"))
{

unsi gned char address, data;
address = atoi (val uel);
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data = atoi (val ue2);
UpdEEPROM addr ess, data);
[T1NF:'S RAM xxxx xxx\r\n
telse if ((peripheral[0] == "R ) && (peripheral[l] == "A") &&
(peripheral[2] == "M) && (peripheral[3] == "'\0"))
{

unsi gned char address, data;
address = atoi (val uel);
data = atoi (val ue2);
UpdRAM addr ess, data);
[TINF:S ADCx xxx\r\n
lelse if ((peripheral[0] =="A") && (peripheral[l] == "'D) &&
(peripheral[2] == "'C) && (peripheral[4] == "'\0"))
{

unsi gned char dat a;
data = atoi (val uel);
UpdADC( peri pheral [ 3], data);
[TINF:S TMK xxx\r\n
lelse if ((peripheral[0] =="'T") && (peripheral[1l] =="M) &&
(peripheral[3] == '\0"))
{

unsi gned char dat a;
data = atoi(val uel);
UpdTi ner (peri pheral [2], data);
[TINF:'S PWM xxxx\r\n
lelse if ((peripheral[0] == "'P') && (peripheral[l] == "'"W) &&
(peripheral[2] == "M) && (peripheral[3] == "'\0"))
{

unsi gned char dat a;
data = atoi (val uel);

UpdPWM dat a) ;
}
lelse if (strcnp(oper, "INF A") == 0)
{
[TTNF: A ADCx x\r\n
i f((peripheral[0] == "A") && (peripheral[l] =="'D) &&
(peripheral[2] == "'C ) && (peripheral[4] == "'\0"))
{
unsi gned char channel, dat a;
channel = peripheral [3] - 48;
data = valuel[0] - 48;
if(data == 1)
stat usADC = statusADC | Exp(2, channel); [//Exp(2,
channel ) == 2~channel
el se
stat usADC = stat usADC & (255 - Exp(2, channel));
[TINF: A EXTXx x\r\n
lelse if ((peripheral[0] == "E ) && (peripheral[l] == "X ) &&
(peripheral[2] =="'T") && (peripheral[4] == "'"\0"))
{
unsi gned char channel, dat a;
channel = peripheral [3] - 48;
data = valuel[0] - 48;
if(data == 1)
statusintExt = statusintExt | Exp(2, channel); [//Exp(2,
channel ) == 2~channel
el se

statusintExt = statuslntExt & (255 - Exp(2, channel));
[TINF: A TMK x\r\n
lelse if ((peripheral[0] =="'T") && (peripheral[l] =="'M) &&
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(peripheral[3] == "'\0"))
{

unsi gned char channel, dat a;
channel = peripheral[2] - 48;
data = valuel[0] - 48;

if(data == 1)
statusTi mer = statusTiner | Exp(2, channel); /1 Exp(2,
channel ) == 2~channel
el se

stat usTi ner
[TTNF: A PWM x\r\n

statusTi mer & (255 - Exp(2, channel));

lelse if ((peripheral[0] =="'P') && (peripheral[l] =="'W) &&
(peripheral[2] == "M) && (peripheral[3] == "'\0"))
{
unsi gned char data = val uel[0] - 48;
if(data == 1)
stat usPWM = stat usPWM | 1;
el se

stat usPWM = st at usPWM & 254;
[TINF: A CAN x\r\n
lelse if ((peripheral[0] =="'C ) && (peripheral[1l] == "A) &&
(peripheral[2] == "N) && (peripheral[3] == "'\0"))
{

statusCAN = val uel[ 0] - 48;
[TINF:A12C x\r\n
lelse if ((peripheral[0] == "1") && (peripheral[l] == "'2") &&
(peripheral[2] == "'C ) && (peripheral[3] == "'\0"))
{

statusl 2C = val uel[ 0] - 48;
[TINF:A SPI x\r\n

lelse if ((peripheral[0] =="'S") && (peripheral[l] =="P) &&
(peripheral[2] =="1") && (peripheral[3] == "'\0"))

{

statusSPI = val uel[0] - 48;

[TINF: A 232 x\r\n

lelse if ((peripheral[0] == "'2") && (peripheral[l] == "'3") &&
(peripheral[2] == "'2") && (peripheral[3] == "'\0"))

{

st at usRS232 = val uel[ 0] - 48;

}

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

kkkkkk%k

* Atualiza a informacdo de val or de um pino

EIE R R I R R R R R I R I R I R R I R R R R R R R I R S R I R S R R R S R I O

*******/

voi d UpdPi n(char porta, unsigned char data)

swi tch(porta)

case 'A':

RA = dat a;
br eak;
case 'B':

RB = dat a;
br eak;
case 'C:

RC = dat a;
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br eak;

case 'D:

RD = dat a;
br eak;
case 'E':

RE = dat a;
br eak;

}

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

*kkkkxk

* Atualiza a informacdo de tris de um pino

EE R R R R R I I R R R R I I R I R R R I S R R R R O R O

*******/

void UpdTris(char porta, unsigned char data)

swi tch(porta)

case 'A':

TA = dat a;
br eak;
case 'B':

TB = dat a;
br eak;
case 'C:

TC = dat a;
br eak;
case 'D:

TD = dat a;
br eak;
case 'E':

TE = dat a;
br eak;

}

/************************************************************************
EOR R S I O

* Atualiza a informacdo de val ores da nmenvria EEPROM

EE R R S Sk I S I I kS R R S I R R S S R Rk I S S S S I R Sk I I

*******/

voi d UpdEEPROM unsi gned char address, unsigned char data)

unsi gned char pos;
/I'Retira umvalor das filas de endereco e val or
for(pos = SIZE FI FO EEPROM - 1; pos >= 1; pos--)
{

addr essEE[ pos] = addr essEE[ pos-1];

val ueEE[ pos] = val ueEE[ pos-1];

}
addr essEE[ 0] = address;
val ueEE[ 0] = dat a;

}

/************************************************************************
*kkkk*k*%
. . . . .
Atualiza a infornacdo de val ores da nmendria RAM
EE R R I S R 6 b b I R R R I R R I S R R R R I I S R kI R I S S O

*******/
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voi d UpdRAM unsi gned char address,

unsi gned char data)

{
unsi gned char pos;
//Retira umval or das filas de endereco e val or
for(pos = SIZE FIFO RAM - 1; pos >= 1; pos--)
{
addr essRAM pos] = addressRAM pos-1];
val ueRAM pos] = val ueRAM pos- 1] ;
}
addressRAM 0] = address;
val ueRAM 0] = dat a;
}

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

* k Kk kkkx

* Atualiza a informacédo de val ores obtidos por um dos conversores a/d
EE R R S Sk I S I I kS R R S I R R S S R Rk I S S S S I R Sk I I

*******/

voi d UpdADC(unsi gned char channel

SW t

{

}

ch(channel)

"0
val ueADCO
br eak;
case '1':
val ueADC1
br eak;
case '2':
val ueADC2
br eak;
case '3':
val ueADC3
br eak;
case '4':
val ueADC4
br eak;
case '5':
val ueADC5
br eak;
case '6':
val ueADC6
br eak;
case '7':
val ueADC7
br eak;

case

unsi gned char data)

dat a;

dat a;

dat a;

dat a;

dat a;

dat a;

dat a;

dat a;

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

* k Kk kkkx

* Atualiza a informgcéo de val or inicial

de um dos cont adores Ti ner

R S R R R Ik I kS O SRRk S b Sk R R R R R R SRRk kR

*******/

voi d UpdTi mer (unsi gned char channel ,

SW t

{

ch(channel)

case '0':

unsi gned char data)

val ueTi ner0 = dat a;

153



br eak;
case '1':

val ueTi ner1 = data;
br eak;

}

/************************************************************************
*kkkk*k*%
. . . ~ . . . .-
Atualiza a infornmacdo de por¢do do sinal PW emnivel |1égico 1
EE R R I S R 6 b b I R R R I R R I S R R R R I I S R kI R I S S O

*******/

voi d UpdPWM unsi gned char data)
{

val uePWM = dat a;
}

/************************************************************************
*kkkkkk*%x
. .
Separa um conando recebi do em partes menores
EE R IR R I R b b S b R R b b R I R S R R I S b b I S I R S I

*******/

voi d CommandSplit(char* word, char* oper, char* peripheral, char* val uel,
char* val ue2)
{
(1111111111 comando
unsi gned char counterWrd, counter, data;
oper[0] ="\0";
peripheral [0] = "\0';
val uel[ 0] "\0';
val ue2?[ 0] "\0';
counter = O;
counterWwrd = 0;
whi | e( (count er <SI ZE_COPER-
1) &&(wor d[ count er Wor d] ) &&(wor d[ counterWord] ! =" "))

{

oper[counter] = word[counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++;

oper[counter] = '\0";
(1111111111 periférico do PIC
if (word[counterWord] =="' ")

count er Wor d++;

counter = O;

whi | e( (count er <SI ZE_PERI PHERAL- 1) && (word[counterWrd]) &&
(word[ counterWord]!'=" ') && (word[counterWord]!="\r"))

peri pheral [ counter] = word[ counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++;

peri pheral [counter] = '"\0'";
[111111711]valor ou endereco de una porta ou regi strador
if (word[counterWord] =="' ")

count er Wor d++;
counter = O;
whi | e( (count er <SI ZE_VALUEL) &&( wor d[ count er Wr d] ) &&( wor d[ count
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erWwrd]!'=" ") &&(word[ counterWord]!="\r"))
{
val uel[ counter] = word[counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++
}
val uel[ counter] = "\0
[111111717]1val or de uma porta ou registrador
if (word[counterWord] ==" ")
{
count er Wor d++
counter = O;
whi | e( (count er <SI ZE_VALUE2) &&( wor d[ count er Wor d] ) &&(wor d[ c
ounterWord]!'=" ") &&(word[counterWord]!="\r"))
{
val ue?2[ counter] = word[counterWrd];
count er ++;
count er Wor d++

val ue2[ counter] = "'\0'

}

/************************************************************************
EOR R S I O

* Junta strings para obter um conmando a ser enviado ao PI C nonitorado

EE R R S Sk I S I I kS R R S I R R S S R Rk I S S S S I R Sk I I

*******/

voi d Concat (char* command, char* typeComrand, char* peripheral, char*
val uel, char* val ue2)
{
unsi gned char counter, pos = 0;
for(counter = 0; typeComuand[counter]; counter++)
{
command[ pos] = typeComand[ counter];
i f (command[pos] == "%)

{

command[ pos] = ":';
counter = counter + 2;

}

pos++;
}
i f(peripheral[0]!="\0")

command[ pos] = ;

pOS++;
} .
for(counter = 0; peripheral[counter]; counter++)
{

command[ pos] = peripheral [counter];
pos++;

}
i f(valuel[0]!="\0")

command[ pos] ="' ';
pos++;
}

for(counter = 0; valuel[counter]; counter++)
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command[ pos] = val uel[counter];
pos++;

}
i f(value2[0]!="\0")
{
command[ pos] ="' ';
pos++,
}
for(counter = 0; value2[counter]; counter++)
{
command[ pos] = val ue2[counter];
poS++;
}
command[ pos] = '\r';
command[ pos+1] = "\n";
command[ pos+2] = "\0";

}

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

kkkkk k%

* Converte umvalor inteiro de 8 bits para unma string de nunDigits
digitos
EIE R R I S I R R R b R S I S R R I R R S S S R S R R I S S R I S I S I I O R I I

*******/

void IntToString(unsigned char data, char* dataChar, unsigned char
nunDi gits)

{
unsi gned char i;
for (i =0; i <nunDigits; i++)
dataChar[i] = 48;
dataChar[nunDigits] = "\0";
if (data > 0)
unsi gned char counter, counterBuffer;
char buffer[ MAX_SI ZE VALUES];
counter = O;
/lvai armazenando a string emordeminversa dentro de buffer
while (data > 0)
{
buffer[counter] = (data % 10) +48;
data = data / 10;
count er ++;
}
buffer[counter] = "'\0";
counterBuffer = nunDigits - 1;
/[ltransfere string de buffer para dataChar com ordemcorreta
for (counter = 0; buffer[counter]; counter++)
dat aChar[counterBuffer] = buffer[counter];
count er Buf fer--;
}
}
}

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

kkkkkk%k

* Ef etua uma exponenci acdo (base ~ exp)

EIE R R I R R R R R I R I R I R R I R R R R R R R I R S R I R S R R R S R I O

*******/
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unsi gned char Exp(unsi gned char base, unsigned char exp)

{

unsi gned char result = 1;
whil e(exp > 0)

result = result * base
exp- - ;
}

return result;

}

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

* %

* Fimde m nhas Fun¢bes auxiliares

EREE R EEEREEEREEEEREEEEEEEEEREEEEEEEEEEEREEEEEEEREEEEEEEEEE SRR EEEEREEEEEEEEEEE SR

**/
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ANEXO III - PAGINAS WEB
ARMAZENADAS NO SERVIDOR
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Arquivo: “index.htm”

<htnl >

<head>
<title>SGVt W/ title>
</ head>

<frameset rows="65, 25, *, 25" border=0 frameSpaci ng=0 franeBorder=0>

<frame name="titul 0" src="titulo.htni margi nhei ght=10 margi nwi dt h=0
scrol l'i ng="no">

<frame name="nmenu" src="nenu. htni' margi nhei ght =2 mar gi nwi dt h=0
scrol i ng="no">

<frame name="cont eudo
mar gi nwi dt h=0>

<frame nanme="ativacao
scrol i ng="no">
</ frameset >

src="inicial.htm marginhei ght=10

src="nonSt.cgi " margi nhei ght=2 nar gi nwi dt h=0

</htm >
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Arquivo: “menu.htm”

<htm >

<head>
<style type="text/css"> {Define padrdes das ancoras}
A:link {COLOR 000000; TEXT-DECORATI ON: none} {cor da ancora néo

vi si t ada}

Aivisited {COLOR 000000; TEXT- DECORATI ON: none} {cor da ancora
vi si t ada}

A:active {COLOR O0O000FF; TEXT- DECORATI ON: none} {cor da ancora
ati vada}

A: hover {COLOR: 0000FF; TEXT- DECORATI ON: none} {cor da ancora ao
passar o nouse em ci na}
</styl e>
</ head>

<body bgcol or =" FAFOA6" >
<t abl e border="0" cell paddi ng="0" cell spaci ng="0" w dt h="700"
align="center">
<tr align="center" valign="center">
<td w dt h="140">
<a href="inicial.htm target="conteudo"><font
si ze="4">| ni ci o</ f ont ></ a>
</td>
<td wi dt h="140">
<a href="pinos. htnf target="conteudo"><font
si ze="4">Pi nos</ f ont ></ a>
</td>
<td wi dt h="140">
<a href="servicos. htni target="conteudo"><font
si ze="4">Servi ¢os</font ></ a>
</td>
<td w dt h="140">
<a href="EEPROM ht ni' target ="cont eudo" ><f ont
si ze=" 4" >EEPROW/ f ont ></ a>
</td>
<td wi dt h="140">
<a href="RAM htni' target="cont eudo”><f ont
si ze="4">RAMNK/ f ont ></ a>
</td>
</tr>
</tabl e>
</ body>

</htm >
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Arquivo: “inicial.htm”

<htnl >

<body>

<p align="center">

<font face="arial" col or="0000FF" size="6"><br><b>SGw
W&/ b><br ><br >Si st ema de CGer enci anent o<br> de M crocontrol adores vi a
I nterface Web<br ><br></font >

<font face="arial" col or="000000" size="4">
<b>Desenvol vedor </ b><br >

Thi ago Al ves de Aradj o<br >

t hi agoal ves@ erra. com br <br ><br >

<b>Cri ent ador </ b><br >
W ian Soares Lacerda<br>
| acerda@f | a. br <br ><br >

<b>DCC</ b><br >
Departanmento de G éncia da Conput agdo<br ><br>

<b>UFLA</ b><br >
Uni ver si dade Federal de Lavras - MXxbr>
</ font>
</ p>
</ body>

</htm >
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Arquivo: “monSt.cgi”

<htm >
<meta http-equiv="refresh" content="3">

<body bgcol or =" FAFOA6" >
<tabl e align="center" border="0" cell paddi ng="0" cel |l spaci ng="0">
<tr>
<t d>
<font col or =FF0000><b>Cer enci ador 9%®0ti vado</ b></f ont >
</td>
</[tr>
</t abl e>
</ body>

</htm >
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Arquivo: “ctrl.cgi”

<htm >

<body>
<f orm METHOD=GET acti on=0>
<tabl e align="center" border="0" cell paddi ng="0" cel | spaci ng="0">

<tr>
<t d>
<f ont col or =FF0000><b>Envi ar conando: </ b></f ont >
</td>
<td wi dt h="40">
</td>
<td>
<i nput type=text nanme=0>
</td>
<td wi dt h="40">
</td>
<t d>
<i nput type=submit nanme=1 val ue="Enviar">
</td>
</[tr>
</t abl e>
</fornp
</ body>
</htm >
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<htm >

Arquivo: “pinsMon.cgi”’

<meta http-equiv="refresh" content="3">

<body>

<p align="center">

<font face="arial"

pi nos</ f ont ><br >

</ p>

col or =" FF0O000"

si ze="4">Est ados dos

<tabl e border="1" cell spacing="0" align="center">

<td>
</td>
<t d>
<b>7</ b>
</td>
<t d>
<b>6</ b>
</td>
<t d>
<b>5</ b>
</td>
<td>
<pb>4</ b>
</td>
<t d>
<b>3</ b>
</td>
<t d>
<b>2</ b>
</td>
<t d>
<b>1</ b>
</td>
<td>
<b>0</ b>
</td>
<t d>
<b>Tri s</ b>
</td>

</tr>
<tr align="center" valign="center">

<t d>
<b>Port A</ b>
</td>
<t d>
</td>
<t d>
</td>
<t d>
<img src="|ed_%06.]j pg">
</td>
<t d>
<img src="I|ed_%05.] pg">
</td>
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<t d>
<ing src="led %4.|pg">
</td>
<t d>
<ing src="led _%3.pg">
</td>
<t d>
<img src="led_%2.jpg">
</td>
<t d>
<img src="led_%01.]jpg">
</td>
<t d>
%34
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center”
<td>
<b>Por t B</ b>
</td>
<t d>
<img src="led_%4.jpg">
</td>
<t d>
<ing src="led %3.|pg">
</td>
<t d>
<ing src="led _%2.pg">
</td>
<td>
<img src="led_%1.jpg">
</td>
<t d>
<img src="l|ed_%0.jpg">
</td>
<t d>
<ing src="led %09.|pg">
</td>
<t d>
<ing src="led _%8.|pg">
</td>
<td>
<img src="led_%07.jpg">
</td>
<t d>
%35
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center"
<t d>
<b>Port C</ b>
</td>
<t d>
<inmg src="I|ed_%2.jpg">
</td>
<t d>
<img src="led_%1.jpg">
</td>
<t d>
<ing src="led %0.|pg">



</td>
<t d>
<ing src="led %9.|pg"
</td>
<t d>
<ing src="led_%8.|pg"
</td>
<t d>
<img src="led_%7.jpg"
</td>
<t d>
<ing src="led %6.|pg"
</td>
<t d>
<ing src="led %5.|pg"
</td>
<t d>
%36
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>Por t D</ b>
</td>
<t d>
<ing src="led %30.|pg">
</td>
<t d>
<ing src="led_%9.jpg">
</td>
<t d>
<img src="|ed_%8.jpg">
</td>
<t d>
<img src="I|ed_%R7.jpg">
</td>
<t d>
<ing src="led 9%6.|pg">
</td>
<t d>
<ing src="led _9%5.pg">
</td>
<t d>
<img src="l|ed_%4.jpg">
</td>
<t d>
<img src="|ed_%3.j pg">
</td>
<t d>
o937
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<td>
<b>Por t E</ b>
</td>
<t d>

\

\%

\%

v

\

</td>
<t d>
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</td>
<td>
</td>
<t d>
</td>
<t d>
</td>
<t d>
<ing src="led %33.pg">
</td>
<td>
<ing src="led %32.)pg">
</td>
<t d>
<img src="led_%1.jpg">
</td>
<t d>
%38
</td>
</tr>
</tabl e>
</ body>

</htm >
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Arquivo: “servMon.cgi”’

<htm >
<meta http-equiv="refresh" content="3">

<body>
<p align="center">
<font face="arial" col or="FF0000" size="4">Estados dos
servi ¢os</ f ont ><br >
</ p>
<tabl e border="1" cell spacing="0" align="center">
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b></ b>
</td>
<td>
<b>St at us</ b>
</td>
<t d>
<b>Val or </ b>
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>ADCO</ b>
</td>
<t d>
%39
</td>
<t d>
%410
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>ADCl1</ b>
</td>
<t d>
%1
</td>
<t d>
%2
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>ADC2</ b>
</td>
<t d>
%13
</td>
<td>
%4
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>ADC3</ b>
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</td>
<t d>
%5
</td>
<t d>
%16
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>ADCA</ b>
</td>
<t d>
%7
</td>
<t d>
%8
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>ADC5</ b>
</td>
<t d>
%9
</td>
<t d>
%0
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<td>
<b>ADC6</ b>
</td>
<t d>
%1
</td>
<t d>
952
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<td>
<b>ADC7</ b>
</td>
<t d>
%53
</td>
<t d>
"4
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center">
<td>
<b>Ti mer 0</ b>
</td>
<t d>
905
</td>
<t d>
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%56
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>Ti ner 1</ b>
</td>
<t d>
97
</td>
<t d>
%58
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>PWWK/ b>
</td>
<t d>
%69
</td>
<t d>
%60
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>| nt Ext 0</ b>
</td>
<td>
%1
</td>
<t d>
</td>
</[tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>| nt Ext 1</ b>
</td>
<t d>
%62
</td>
<t d>
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>| nt Ext 2</ b>
</td>
<t d>
%3
</td>
<t d>
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
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<b>CAN</ b>
</td>
<t d>
%64
</td>
<td>
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>| 2C</ b>
</td>
<t d>
%65
</td>
<t d>
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>SPI </ b>
</td>
<t d>
%66
</td>
<t d>
</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>
<b>RS232</ b>
</td>
<t d>
967
</td>
<t d>
</td>
</tr>
</tabl e>
</ body>

</htm >

171



Arquivo: “EEMon.cgi”’

<htm >
<meta http-equiv="refresh" content="3">

<body>
<p align="center">
<font face="arial" col or="FF0000" size="4">Val ores da Mendria
EEPROVK/ f ont ><br >
</ p>
<tabl e border="1" cell spacing="0" align="center">
<tr align="center" valign="center">
<t d><b>Posi ¢cao</ b></t d>
<t d><b>Val or </ b></t d>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>%/0</t d>
<td>%1</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>%/2</t d>
<t d>%3</t d>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>%4</td>
<t d>%/5</t d>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>%/6</t d>
<td>%7</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>%/8</t d>
<t d>%9</t d>
</tr>
</tabl e>
</ body>
</htm >
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Arquivo: “RAMMon.cgi”
<htm >
<meta http-equiv="refresh"” content="3">

<body>
<p align="center">
<font face="arial" col or="FF0000" size="4">Val ores da Menoria
RAMK/ f ont ><br >
</ p>
<t abl e border="1" cel |l spaci ng="0" align="center">
<tr align="center" valign="center">
<t d><b>Posi ¢ado</ b></t d>
<t d><b>Val or </ b></t d>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>980</t d>
<td>981</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>9B2</t d>
<t d>9B83</t d>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>%84</t d>
<t d>%85</t d>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>986</t d>
<td>987</td>
</tr>
<tr align="center" valign="center">
<t d>988</t d>
<t d>989</t d>
</tr>
</tabl e>
</ body>
</htm >
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