/////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

/////////              primer prgrama                          //////////

/////////        ejemplo de parpadeo de leds            //////////

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

#include <16F876.h>

#fuses XT,NOWDT,NOPROTECT,NOWRT,NOLVP,NOCPD

#use delay(clock=4000000)

#use fast_io(B)

#byte PORTB=0x06

void main()

{

 int contador;

//configuración de módulos y puertos

   set_tris_b(0);                           //portB como salida

   setup_adc_ports(NO_ANALOGS);

   setup_adc(ADC_OFF);

   setup_spi(FALSE);

   setup_timer_0(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_1);

   setup_timer_1(T1_DISABLED);

   setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);

///////////////////////////////////////

   output_b(0x00);

   while (1)

   {                       //// bucle infinito

     contador=200;

     while (contador!=0)

         {delay_ms(10);

          output_b(0xff);

          contador=contador-1;

         }

     while (contador!=200)

         {delay_ms(10);

          output_b(0x00);

          contador=contador+1;

         }

   }

}

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

/////////////////////// PREPROCESADO ///////////////////////////////////

///////////////       Otro ejemplo de LEDS          ////////////////////////

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

#include <16F876.h>

#use delay(clock=4000000)

#fuses XT,NOWDT,NOPUT,NOPROTECT

#use fast_io(B)

#byte PORTB = 0x06

/////////////////////////////////////// PRINCIPAL /////////////////////////////////////

void main()

{   set_tris_b(0b00000000);    // Puerto B al completo configurado como salida

    setup_adc_ports(NO_ANALOGS);

    setup_adc(ADC_OFF);

    setup_spi(FALSE);

    setup_timer_0(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_1);

    setup_timer_1(T1_DISABLED);

    setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);

    PORTB = 1;                    // Encendemos el primer led

    while(1)    // Bucle infinito

    {     while(PORTB != 128)  // Avanzamos en una dirección

            {       PORTB = PORTB * 2; // Apagamos el led que esté encendido y encendemos el siguiente

                    delay_ms(200);     // Retardo de 200 ms

            }

          while(PORTB != 1)    // Avanzamos en la otra dirección

            {       PORTB = PORTB / 2;  // Apagamos el led encendido y encendemos el anterior

                    delay_ms(200);

            }

     }

 }

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

/////////////   Ejemplo para enviar caracteres a la PC   /////////

/////////////                     por USART                           /////////

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

#include <16F876.h>

#fuses XT,NOWDT,NOPROTECT,NOLVP

#use delay(clock=4000000)

#use rs232(baud=19200, xmit=PIN_C6, rcv=PIN_C7,bits=8)

#use fast_io(B)

void main()

{

   set_tris_b(0x00);

   setup_adc_ports(NO_ANALOGS);

   setup_adc(ADC_OFF);

   setup_spi(FALSE);

   setup_timer_0(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_1);

   setup_timer_1(T1_DISABLED);

   setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);

printf("Presione cualquier tecla para empezar");

getc();

printf("1 khz signal activated");

while (1)

    {output_high(PIN_B0);

     delay_ms(500);

     output_low(PIN_B0);

     delay_ms(500);

    }

}

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

////////////   Módulo AD : Conversión de AN0 y envio a la    //////////

////////////   PC, la conversión 0 a 1023 pasa a ser 0 a 5V      //////////

////////////                        báscula el pin B0                            //////////

/////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////
#include <16F876.h>

#fuses XT,NOWDT,NOPROTECT,NOLVP

#device adc=10

#use delay(clock=4000000)

#use rs232(baud=9600, xmit=PIN_C6, rcv=PIN_C7,bits=8)

#use fast_io(B)

const int escala = 1023;      // Escala del conversor ADC (10 bits)

const float v_max = 4.9;     // Voltaje máximo que entrega mi fuente

// Como se observa en la cabecera, los nombres de los parámetros no tienen por qué

//ser iguales que los de la llamada ( calcula_voltaje(valor,voltaje) ),pero sí deben

//estar en el mismo orden. "voltaje",al ser de entrada-salida,debe llevar el símbolo

//"&" delante

void calcula_voltaje(int val,float &voltaje)

{

// "escala" y "v_max" son parámetros globales,por eso son visibles dentro

// de esta rutina(y en todo el código).Si no lo fueran,al no estar declarados dentro

//de ella ni y al no ser parámetros de entrada ó entrada-salida como los de la cabecera,

//se produciría error al compilar

voltaje = (val*v_max)/escala;

}

void main()

{  int   valor;        //declaración de variables

   float voltaje;     //valor=(0 a 1023), voltaje=(0 a 4.9)volt.

   set_tris_b(0x00);

   setup_adc_ports(AN0);

   setup_adc(ADC_CLOCK_INTERNAL);

   setup_spi(FALSE);

   setup_timer_0(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_1);

   setup_timer_1(T1_DISABLED);

   setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);

output_low(PIN_B0);

printf("Presione cualquier tecla para empezar la conversión ADC");

getc();

while (1)

     {

      set_adc_channel(0);     // Seleccionamos el canal 0 (RA0)

      valor = read_adc();    // Capturamos señal analógica que entra por el canal AN0

      // Le mandamos el parámetro "valor" y nos devuelve "voltaje"

      calcula_voltaje(valor,voltaje);

      putc(voltaje);

      if ((PIN_B0)==1)

         output_low(PIN_B0);

      else

         output_high(PIN_B0);

      delay_ms(400);

     }

}

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

////////////   Módulo AD : Conversión de AN0 y envio a la    //////////

////////////   PC, la conversión 0 a 1023 pasa a ser 0 a 5V      //////////

////////////                     báscula el pin B0                              //////////

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////
#include <16F876.h>

#fuses XT,NOWDT,NOPROTECT,NOLVP

#device adc=10

#use delay(clock=4000000)

#use rs232(baud=9600, xmit=PIN_C6, rcv=PIN_C7,bits=8)

#use fast_io(B)

const int escala = 1023;      // Escala del conversor ADC (10 bits)

const float v_max = 4.9;     // Voltaje máximo que entrega mi fuente

// Como se observa en la cabecera, los nombres de los parámetros no tienen por qué

//ser iguales que los de la llamada ( calcula_voltaje(valor,voltaje) ),pero sí deben

//estar en el mismo orden. "voltaje",al ser de entrada-salida,debe llevar el símbolo

//"&" delante

void calcula_voltaje(int val,float &voltaje)

{

// "escala" y "v_max" son parámetros globales,por eso son visibles dentro

// de esta rutina(y en todo el código).Si no lo fueran,al no estar declarados dentro

//de ella ni y al no ser parámetros de entrada ó entrada-salida como los de la cabecera,

//se produciría error al compilar

voltaje = (val*v_max)/escala;

}

void main()

{  int   valor;        //declaración de variables

   float voltaje;     //valor=(0 a 1023), voltaje=(0 a 4.9)volt.

   set_tris_b(0x00);

   setup_adc_ports(AN0);

   setup_adc(ADC_CLOCK_INTERNAL);

   setup_spi(FALSE);

   setup_timer_0(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_1);

   setup_timer_1(T1_DISABLED);

   setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);

output_low(PIN_B0);

printf("Presione cualquier tecla para empezar la conversión ADC");

getc();

while (1)

     {

      set_adc_channel(0);     // Seleccionamos el canal 0 (RA0)

      valor = read_adc();    // Capturamos señal analógica que entra por el canal AN0

      // Le mandamos el parámetro "valor" y nos devuelve "voltaje"

      calcula_voltaje(valor,voltaje);

      putc(voltaje);

      if ((PIN_B0)==1)

         output_low(PIN_B0);

      else

         output_high(PIN_B0);

      delay_ms(400);

     }
 }

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

////////       RUTINAS MATEMÁTICAS E INTERRUPCIÓN POR USART          ///////////

////////    EL PIC RECIBE LOS OPERANDOS Y LA FUNCIÓN A REALIZAR  ///////////

////////                     Y DEVUELVE EL RESULTADO A LA PC                           ///////////

////////                                                                                                                        ///////////

////////         Realizado por :   RENATO MASIAS GALARZA                               ///////////

////////                                                                                                                       ///////////

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

#include <16F876.h>

#device ICD=TRUE

#use delay(clock=4000000)

#fuses NOWDT, XT, NOPUT, NOPROTECT, BROWNOUT, NOLVP, NOCPD, NOWRT, NODEBUG

#use rs232(baud=9600,parity=N,xmit=PIN_C6,rcv=PIN_C7,bits=8)

#include <stdio.h>

#include <stdlib.h>

#include <string.h>

#include <math.h>

#ZERO_RAM

// Interrupción por USART para realizar operaciones

#int_RDA

RDA_isr()

{ float x,y,result;

  char caracter[15];

  char seno[5]="seno", poten[9]="potencia";

  gets(caracter);

  if (strcmp(caracter,seno)==0)

    { puts("Operacion SENO:");

      puts("Ingrese el angulo");

      gets(caracter);

      x=atof(caracter);

      result=sin(x);

      printf("SENO(%f)=%5.2f

      ",x,result);

    }

  else if (strcmp(caracter,poten)==0)

         { puts("Operacion POTENCIA:");

           puts("Ingrese la base");

           gets(caracter);

           x=atof(caracter);

           puts("Ingrese el exponente");

           gets(caracter);

           y=atof(caracter);

           result=pow(x,y);

           //result=floor(result);

           printf("%f ^ %f = %.2f

           ",x,y,result);

         }

   delay_ms(5000);

}

// FUNCIÓN PRINCIPAL

void main()

{

   set_tris_b(0x0f);

   setup_adc_ports(NO_ANALOGS);

   setup_adc(ADC_OFF);

   setup_spi(FALSE);

   setup_timer_0(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_1);

   setup_timer_1(T1_DISABLED);

   setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);

   enable_interrupts(INT_RDA);

   enable_interrupts(GLOBAL);

   output_high(PIN_B7);

   while (1)

   { //printf("Ingrese operacion a realizar

     //");

     puts("Ingrese operacion a realizar");

     delay_ms(2000);

   }

}
Estas comentarios y fragmentos de programa son del MICROCURSILLO EN C.

Tipos de Datos.
int posiciones[14] = {0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,12,13};  //genera un vector de 14 números enteros
1.- ¿Cómo puedo hacer operaciones entre int y float y que el resultado sea un int?. En realidad, el problema lo tengo porque no domino las conversiones entre tipos de datos, pero no he encontrado documentación clara al respecto.
En cuanto a lo primera pregunta, existen dos tipos de conversiones de tipos de datos implicitas y explicitas Cuando el compilador realiza la conversion de forma automatica como es el caso que planteas (sumar int + float , resultado float) es conversión implicita. La explicita es la que realiza el programador (casting de variables), se indican precediendo a la constante o variable que se desea convertir por el tipo a convertir  rodeado entre parentesis.

Por ejemplo en tu caso sería una conversion explícita:

int a=2,c;
float b=2.5;
c=(int) (a+b);

Con esto conviertes la suma de a y b (float, porque el compilador realiza una conversion implicita) y tu lo conviertes a int para almacenarla en la variable c (tipo entero).
Para concretar el número de decimales a mostrar de un flotante creo que sería una cosa así:
printf(lcd_putc,"%m.nf",variable)
...siendo m el número de dígitos enteros a mostrar y n el número de decimales.


Modulay:

if ( input(PIN_B7) )
 {
 // Esto se ejecuta si RB7 está a 1
 }

void suma(int num1,int num2,long int &res) 
   {
   // "num1" y "num2" son parámetros de entrada.
   // "res" es de entrada-salida.
   // "num1" es un parámetro de entrada por valor.Al ser un parámetro de entrada,cuando se produce
   // la llamada al procedimiento,se crea una copia de dicho valor y el procedimiento
   // trabaja con dicha copia,y no con el original como cabe pensar.
   // "num2" es otro parámetro pasado por valor.Al ser sólo de entrada,también se crea una copia en 
   // memoria con la que trabajaremos y que será destruída,al igual que "num1",cuando
   // acabe la ejecución de la rutina.
   // Por último nuestro parámetro de entrada-salida.Ni que decir tiene que un parámetro
   // de entrada-salida JAMAS DE LOS JAMASES es pasado por valor,siempre lo es por referencia y
   // deberá tener SIEMPRE como origen una variable.
   // Esta vez,al ser un parámetro de entrada-salida,susceptible de ser modificado,el
   // el procedimiento no hace copia ninguna y trabaja con el original de forma dinámica
   // ¿qué quiere decir eso? Pues que se crea un puntero que apuntará al dato de origen y la 
   // rutina trabajará con ese puntero en vez de hacerlo directamente con el dato.
   res = num1 + num2;  // Asiganmos a "res" la suma de los otros 2 parámetros
   }

void suma(int num1,int num2,long int *res) 
   {
   *res = num1 + num2;  // Asiganmos a "res" la suma de los otros 2 parámetros
   }

En CCS hay básicamente dos formas de trabajar con los puertos, y dependerá de cómo lo tengas configurado. 
Si no le indicas nada, estarás trabajando en el modo STANDARD_IO, en el que el compilador se encargará de activar los TRIS adecuados antes de cada operación de escritura o lectura, facilitando la vida al programador en ese sentido.
Si le indicas #USE FAST_IO(puerto) esa responsabilidad recaerá sobre el programador, porque el compilador no añadirá nada adicional.
En el modo STANDARD_IO, si haces un OUTPUT_B(0), el compilador internamente colocará delante un SET_TRIS_B(0), configurando TODO EL PUERTO como salida.
Sin embargo, si haces un OUTPUT_BIT (PIN_B3), sólo configurará como salida ese pin.
En el modo FAST_IO, si envías un 0 a un puerto entero, en el que hay configurados pines como entrada y pines como salida, sólo se colocarán a nivel bajo los pines de salida, quedando en alta impedancia los de entrada.

comentario de las dos últimas rutinas:

Haciéndolo así consigues lo mismo pero con una pequeña diferencia,oshow.
Yo,al poner "&" delante del parámetro en la cabecera del procedimiento,lo que hago es que dicho procedimiento tome como dato la dirección de memoria del parámetro de origen para trabajar directamente con él,es decir estoy usando sin darme cuenta un puntero.
Al hacerlo como describes,el parámetro en la llamada es una dirección de memoria :
&dato = dirección en memoria de dato
En la cabecera del procedimiento,al poner el * delante del parámetro lo que consigues esta vez es deshacer el cambio y proporcionarle a la rutina el dato en sí mismo,pero con una pega,que se crea una copia en memoria.
De ahí la importancia de poner el dichoso & delante de los parámetros de entrada-salida (PERO SOLO EN LA CABECERA DE LA RUTINA!,NO EN LA LLAMADA!).Ese pequeño detalle te ahorra memoria por cada vez que lo uses,al indicarle al compilador que debe trabajar de forma dinámica con los datos.
En cuanto a lo por valor o por referencia,puede que tengas razón y que me haya embalado un poco con los conceptos.
Por valor significa de entrada,se copia el valor del parámetro de origen(sea constante o variable) y se trabaja con dicha copia.
Por referencia implica entrada-salida,uso de un puntero asociado al parámetro y manejo dinámico de dicho parámetro.
Ya está corregido.

Sobre el uso del LCD

lcd_gotoxy (j,2);         // pone el cursor en la segunda fila y la columna j
port_b_pullups(FALSE);  // Desactivamos pull-ups del puerto B
lcd_putc("f");  // Con esta instrucción borramos el lcd
lcd_init();  // Antes de usar el lcd,hay que inicializarlo
borra_lcd();  // Llamada a rutina que borra el lcd
printf(lcd_putc,"%f",voltaje)   // Mostramos en el lcd el contenido de la variable “Voltaje”

CCS y su librería "lcd.c" asumen por defecto que tienes el lcd conectado al puerto D.
Ya que un 16F876 carece de puerto D vale con añadir esta línea a tu código en la parte de preprocesado:
#define use_portb_lcd TRUE
Con ello le dices al compilador que tienes conectado el lcd al puerto B y dejará de darte ese error al compilar.
Para saber como tienes que tener el conexionado de las líneas de datos y las de control,abre el archivo "lcd.c" (está en PICC-> drivers) y fíjate en las primeras líneas de código.Deberías tener algo así,posiblemente en diferente orden.Dicho orden dependerá de como conectes los pines del lcd al pic:

Codigo:



 
struct lcd_pin_map {
           BOOLEAN unused;    // RB0  (sin conectar a nada)
           BOOLEAN rs;        // RB1
           BOOLEAN rw;        // RB2
           BOOLEAN enable;    // RB3
           int     data : 4;  // RB4 a RB7
        } lcd;

Sobre las Funciones Auxiliares.

Como se ve,la clave de una función es la sentencia "return".
No hay que olvidar que el elemento que acompañe a "return" debe ser del mismo tipo que la función.
Otra forma de hacerlo es declarando una variable dentro de la función,modificarla dentro de la función según nos interese,y finalmente devolver dicha variable.Ocupa más memoria,pero nos libra de escribir tantos returns:

BOOLEAN a_mayor_que_b(int a,int b)
  {
  BOOLEAN mayor; // Esta es la variable que vamos a devolver
  mayor = FALSE; // Las variables booleanas es bueno inicializarlas con algún valor
  if(a >= b)
    {// "a" es mayor o igual que "b"
    mayor = TRUE;} 
  return(mayor);
  }
Igual que los subprogramas,las funciones también pueden llevar parámetros,pero únicamente de entrada,nunca de entrada-salida.
Ah,se me olvidaba...Una vez que nos encontramos con un "return",acaba la ejecución de la función y volvemos al punto desde donde fué llamada.
void hola(int *a,int *b, int *c)
{
*a=4;
*b=3
*c=2;
}
y luego llamandolo por ejemplo desde el main
void main()
{
int d,e,f;
hola(&d,&e,&f);
}

En este caso esto haria que:
d=4;
e=3;
f=2;


///////////////////////////////////// PREPROCESADO ////////////////////////////////////
#include <16F876.h>
#use delay(clock=10000000)
#fuses HS,NOWDT,NOPUT,NOLVP,NOBROWNOUT,NOWRT
#include "lcd.c"
#use fast_io(B)

////////////////////////////////////// CABECERAS ////////////////////////////////////
// Aquí declaramos todos los procedimientos a excepción del "main"
// Cuando el código comienza a adquirir unas dimensiones considerables,una ventaja
// que esto tiene es poder ordenar las rutinas por orden alfabético para poder 
// localizarlas con facilidad.
// Las cabeceras también las ordenamos por orden alfabético

void fulanito(int var);
float manolito(int a,int b);
void pepito();  // OJO! No olvidar el ";"

////////////////////////////////////// GLOBALES ///////////////////////////////////////
int var_global;

////////////////////////////////////// RUTINAS ///////////////////////////////////////
void fulanito(int var)
  {// "pepito()" está implementada después del algoritmo llamante,pero
   // al estar ya declarado,será visible aunque esté después.
  pepito();
  }
float manolito(int a,int b)
  {return(a/b);}
void pepito()
  {printf(lcd_putc,"bla bla bla");}

//////////////////////////////////// PRINCIPAL //////////////////////////////////////
void main()
   {
   // ¿Cual puede ser el motivo por el cúal el "main" está siempre lo último? [image: image1.png]



   }

1.     void copia_vector(byte vect1[4],byte *vect2[4],byte tamano)

2. {For (i=0;i<tamano;++i)

3.   vect2[i]=vect1[i];
4. }
Estructuras de Datos.

Lo mas típico es basar nuestros programas en el uso de los tipos de datos básicos que 
trae implementados el compilador.Son los tipos simples: int,char,short,long,float,enum,etc...
Lo bueno es que a partir de estos tipos predefinidos,el usuario puede crear sus propias 
estructuras de datos (tipos definidos por el usuario) para hacer más ordenado y sencillo
el manejo de datos a escalas mayores.
Imaginemos que tenemos 5 sensores de temperatura conectados al micro,cada uno a una entrada 
analógica.Para procesar la información recogida por estos sensores tendríamos que usar una
variable para cada uno de ellos y trabajar con estas variables de manera individual.
Sin embargo,es posible definir un tipo creado por nosotros,del cual podremos crear 
una única variable en cualquier parte del código que pueda contener los 5 datos de los 5
sensores en cada momento.Podría ser una cosa así:

////////////////////////////////////// CONSTANTES /////////////////////////////////////
const unsigned int NUM_SENSORES = 5;

//////////////////////////////////////// TIPOS ////////////////////////////////////////
typedef int Tsensores[NUM_SENSORES];
// Esto es un array de 5 enteros(int es el tipo base).Puede albergar,pues eso,5 valores
// individuales comprendidos entre 0-255.
// Tsensores es el nombre que le hemos puesto al tipo,la T se suele poner para
// tener constancia,por si lo vemos en alguna parte del código,de que se trata de un
// tipo definido de usuario

//En la función principal void main() se le puede cambiar de nombre.

Tsensores sensores; 
sensores[j] = 0; // Así se accede al elemento de un array,mediante su índice.
El tipo base de un array puede ser cualquier tipo(int,char,boolean,array...).
Los arrays pueden ser multidimensionales,como por ejemplo...

typedef BOOLEAN Tmatriz[4][4]

...que es un tipo array bidimensional que contendrá 16 variables booleanas,y que puede servir por ejemplo para manejar una matriz de leds de 4x4.
Como comentario,hacer alusión al tipo "string",el cual no es más que un tipo array cuyo
tipo base es char.

Comando struct
Un array puede ser de cualquier tipo,de caracteres,de enteros,de flotantes...
Pero sólo podrá contener un único tipo base,por lo que todos sus elementos,
da igual cuantos sean,serán del mismo tipo.
Otra estructura muy útil que nos permite implementar un conjunto con diferentes 
tipos de datos es el registro.Para definir un tipo registro se usa la palabra
reservada "struct" (Las palabras reservadas son aquellas que UNICAMENTE pueden
ser utilizadas con el propósito para el que han sido concebidas: int,char,struct,
while,typedef,return,if,void,etc..).

///////////////////////////////////// PREPROCESADO ////////////////////////////////////
#include <16F876.h>
#use delay(clock=10000000)
#fuses HS,NOWDT,NOPUT,NOLVP,NOBROWNOUT,NOWRT
#define use_portb_lcd TRUE
#include "lcd.c"

//////////////////////////////////////// TIPOS ////////////////////////////////////////
struct Tregistro {   
         int edad;         
         float estatura;
         boolean casado;
         };
// Nuestro registro contiene tres campos,una variable booleana llamada "casado",
// una entera llamada "edad" y una real llamada "estatura".

////////////////////////////////////// PRINCIPAL //////////////////////////////////////
void main()
   {
   struct Tregistro juan,antonio; // Creamos 2 variables tipo registro.
   // Para acceder a un campo de un registro,se pone el nombre de la variable
   // registro seguido de un punto y el nombre del campo.
   juan.edad = 28;            // Llenamos los registros con datos
   juan.estatura = 1.75;      //
   juan.casado = TRUE;        //
   antonio.edad = juan.edad;  //
   antonio.estatura = 1.81;   //
   antonio.casado = FALSE;    //
   for(;[image: image2.png]


  {}
   }

CCS no permite el paso de registros como parámetros a un procedimiento,pero es algo que
sí se puede hacer en C.La alternativa a esta limitación es el uso de punteros.
¿puede una matriz formar parte de un registro?, ¿y viceversa?

Sip!!


///////////////////////////////////// PREPROCESADO ////////////////////////////////////
#include <18F258.h>
#use delay(clock=10000000)
#fuses HS,NOWDT,NOPUT,NOLVP,NOBROWNOUT,NOWRT
#define use_portb_lcd TRUE
#include "lcd.c"
//////////////////////////////////////// TIPOS ////////////////////////////////////////
struct Tregistro {        // Este es el más pequeño
         int edad;
         float estatura;
         boolean casado;
         };
typedef struct Tregistro TmatrizRegistros[5][5];  // Matriz de 25 registros
                                                                              // Este es el mediano
struct TregistroMatrices {          // Este es el que los contiene a todos
         TmatrizRegistros hombres;  
         TmatrizRegistros mujeres;
         };
////////////////////////////////////// PRINCIPAL //////////////////////////////////////
void main()
   {
   struct TregistroMatrices poblacion; 
   poblacion.mujeres[1][3].edad = 18;  
   for(;[image: image3.png]


  {}
   }

Otra cosa,se me olvidó decir que CCS tampoco admite arrays ni matrices de booleanas

Cadenas.
char cad1[16],cad2[16];  //cad1 y cad2 pueden tener 16 caracteres máximo

strcpy (cad1,"EFECTO MATRIX");    // copia “EFECTO MATRIX” en la cadena cad1

1.- ¿cómo puedo calcular en una función la longitud de un string que es recibido como parámetro?. No he conseguido que me funcione.
En cuanto a la segunda pregunta, para calcular la longitud de una cadena tienes la funcion strlen() que devuelve un entero con la cantidad de elementos de la cadena. También puedes hacerlo sin usar la funcion, mediante un for y esperando al caracter nulo "" que es el del final de la cadena.
const char matr[5][3]={ "hola1", "hola2", "hola3"};
y luego dentro de tu programa llamar al elemento que quieras.
//Aquí otro ejemplo pero con el orden cambiado

char nombre[3][8];
strcpy(nombre[0],"Neo");
strcpy(nombre[1],"Morpheo");
strcpy(nombre[2],"Trinity");
//coloca estos tres caracteres en el puerto serial, no son cadenas.

putc(EOT);       
putc(SOH);     
putc(STX);      


Números Aleatorios.
Aunque esté en formato código,tienes que desactivar la opción "usa caretos".
He probado a incluir la librería stdlib.h para no tener que implementar la función rand() en el código y no me da error.
La función rand() realiza una serie de pasos matemáticos para llegar a un resultado considerado "aleatorio".Estos pasos parten del valor de una variable "semilla"(_Randseed).Si esta semilla tiene siempre el mismo valor,obtendrás una secuencia de aleatorios que se repetirá de forma consecutiva.Para variar el valor de esta semilla se usa la función srand(semilla),también incluída en la librería,por lo que se me ocurre que cambies el valor de la semilla antes de cada llamada a rand().Podrías conseguirlo por ejemplo asignándole a la semilla el valor de alguna de las dos variables de control que usasen los bucles "for",que en cada iteración tendrían un valor diferente.Puede que tampoco fuese del todo aleatorio,pero la repetición de secuencias sería en menor grado.
Podrías intentar que los caracteres de las dos cadenas se fueran descubriendo tb de forma aleatoria,así quedaría más chulo.

migsantiago,no es necesario modificar el fichero stdlib.h.
Basta con definir el valor de RAND_MAX antes del include correspondiente:
 
#define RAND_MAX 6
#include "stdlib.h"             //los números aleatorios serán de 0 a 6.

Módulo I2C

#use i2c(MASTER, SDA=PIN_C4, SCL=PIN_C3,FAST,FORCE_HW)

#use i2c (slave, ADDRESS=254, scl=pin_c3, sda=pin_c4, fast, force_hw)
para una memoria 24LC65

#include <24C65.h>

Para lectura es:

i2c_start(); //Inicia I2C
i2c_write(0xa0); //Direcciona 24LC65 RW=0
i2c_write(parte_alta);
i2c_write(parte baja);
i2c_start();
i2c_write(0xa1); //RW=1
dato_leido = i2c_read(); //Lee actual dirección EEPROM

Timers

David,si no me equivoco,para calcular el tiempo de interrupción del timer 0 (8 bits),sería una cosa así:

Frecuencia interrupción timer 0 = Fosc / [4 x preescaler x (256 - valor de carga)] 

Siendo:
Fosc = frecuencia del cristal
preescaler = valor del preescaler
valor de carga = valor con el que cargas el timer tras cada interrupción

David,si a lo que te refieres es a la diferencia entre timer de 8 bits y timer de 16 bits simplemente es cambiar en la fórmula el 256 por un 65536 (16 bits).Esto es válido tanto para los 16 como para los 18,independientemente del lenguaje que uses.Se trata de un cálculo matemático.La forma de aplicarlo al pic ya es cosa de cada lenguaje

OpenTimer0(TIMER_INT_ON & T0_8BIT & T0_SOURCE_EXT & T0_EDGE_RISE);   
WriteTimer0();      

Exactamente el contaje del timer0 cuando empieza?, cuando se ejecuta writeTimer0?, o tenemos que activarlo de alguna manera..

La configuración del timer1 y del timer3 para que se ejecuten de la misma manera que el timer0 se podría de la siguiente manera?:
OpenTimer1(TIMER_INT_ON & T1_8BIT_RW & T1_SOURCE_EXT &  T1_SYNC_EXT_OFF);
OpenTimer3(TIMER_INT_ON & T3_8BIT_RW & T3_SOURCE_EXT & T1_SYNC_EXT_OFF);

Hola David, en cuanto a la duda del timer, el timer0 empieza contar en cuanto le escribes un numero al tmr0, si la función Writetimer0() realiza eso (que por el nombre parece que sí) pues empezará a contar desde el momento que llames a esa función.

Reloj Externo.
El ds107 es un reloj de tiempo real con comunicacion i2c (solo 2 cables !!!)
Hola a todos, les dejo un programita que lee y escribe muy básicamente la fecha y hora del ds1307.

//Registros DS1307
#define ds_seconds 0x00
#define ds_minutes 0x01
#define ds_hours 0x02
#define ds_day 0x03
#define ds_date 0x04
#define ds_month 0x05
#define ds_year 0x06
#define ds_control 0x07
int seconds,minutes,hours,day,date,month,year,control;

//Establece fecha y hora
i2c_start(); //Inicia I2C
i2c_write(0xd0); //Direcciona DS1307 write
i2c_write(ds_seconds); //Indica que empiece en registro ds_seconds
//Aquí establece fecha y hora respecto a la puesta arriba
i2c_write(seconds);
i2c_write(minutes);
i2c_write(hours);
i2c_write(day);
i2c_write(date);
i2c_write(month);
i2c_write(year);
i2c_write(control);
i2c_stop(); //Ya puso la hora y fecha
//El RTC ya está marcando el tiempo y fecha

//Obtiene datos de DS1307
  i2c_start(); //Inicia I2C
  i2c_write(0xd0); //Direcciona DS1307 write
  i2c_write(ds_seconds); //Indica que ponga registro en ds_seconds
  i2c_stop();

  i2c_start();
  i2c_write(0xd1); //Lee DS1307
  seconds = i2c_read();
  minutes = i2c_read();
  hours = i2c_read();
  day = i2c_read();
  date = i2c_read();
  month = i2c_read();
  year = i2c_read(0); //no ack
  i2c_stop();

PWM
setup_ccp1(CCP_PWM);                          // Configura CCP1 como PWM
setup_timer_2(T2_DIV_BY_16,124,1);            // f=500Hz (T=2ms)
set_pwm1_duty(valor);                     // Establece duty como valor

setup_timer_2(T2_DIV_BY_16,255,1); //PR2 = 255
//T=(PR2+1)4.Tosc.PRStm2
//T=(255+1)4.(1/1.25MHz)(16)=13.1ms

CCS
Hola, a ver si alguien me puede ayudar. Estoy intentando crear un proyecto de forma manual con el CCS, ya que tengo demasiado código para ponerlo todo en un sólo fichero. Para hacerlo, las funciones que quiero poner en otro fichero las declaro primero en un .h. Luego tanto en el main como en el fichero con las funciones meto: #include <archivo.h>. Pero al compilar no me encuentra la función que está en otro archivo. Algunos pasos básicos para crear un proyecto a partir de archivos ya creados? Gracias.

Debes preparar al compilador para que encuentre los archivos que debe buscar y en que carpetas los encontrara.

Eso lo haces incluyendo las carpetas donde buscar con Include Dirs del menu de opciones.
A veces alcanza con incluir el directorio de tu proyecto, y en las nuevas versiones eso queda configurado para cada proyecto, por lo tanto ya no debes tocarlo al cambiar de un proyecto a otro.

Me meto yo si no os importa. Yo tengo la epicwin y la lanzo desde el IDE del compilador, supongo que con cualquier otra programadora se puede hacer lo mismo. Para esto en el menú Options-->Debugger/programmer cambio el campo name de WARP13 a la programadora que tengo (EPIC) y en el campo de la ruta, le doy la direccion del epicwin.exe. Recuerda que tienes que darle la direccion como si fuese msdos, los nombres largos los omite, por ejemplo si lo tienes en C:mis documentosepicwin.exe la direccion sería C:misdoc~1epicwin.exe.

Luego en el menú TOOLS, te sale el nombre que has puesto en el campo name y desde ahí lanzas el software para programar.

Gracias por tu respuesta omibaya.
Por otro lado, ¿Sabiais que esto:
delay_ms(500);
delay_ms(500);
delay_ms(500);
delay_ms(500);
delay_ms(500);
ocupa mas espacio de memoria, que esto:
delay_ms(2500);     ??
Yo pensaba que el ccs, al ver que se escribe el mismo retardo varias veces, lo trataba como una rutina, y solo lo escribia una vez, pero no es así.

Bueno que ocupe mas espacio de memoria es logico, ya que cada vez que se llama a una funcion, el compilador lo que hace es pegar todas las instrucciones de dicha funcion en el sitio donde se ha llamado, en este caso tu has puesto 5 llamadas de una funcion(delay), eso hara que al compilarlo esten 5 rutinas de delay unas detras, en cambio en la otra rutina aunque sea de mas tiempo solamente se llamada una vez, aparte los tiempos de retardo tambien vienen delimitados por los tipos de las variables definidas en dichas funciones....

