












Lo stesso programma scritto in C#, con l’uso della programmazione a oggetti, può assumere la 
seguente forma:



// Programma in C per PIC18F452

/*
Controllo Cancello

*/

short time = 5;
short dcmsec = 10;

void interrupt () {
if(PIR1.TMR1IF) {

TMR1H=0x0B; //20MHz/4=5MHz, 5MHz/8=625000Hz, T=1/625000=1.6 microsec
TMR1L=0xDC; //(modulo) 62500*1.6=0.1 sec 65536-62500=3036=0x0BDC
dcmsec--;
if(dcmsec == 0) {

PORTB = PORTB ^ 0x80; //test interrupt
dcmsec = 10;
if (time != 0) time-- ;

}
}
PIR1.TMR1IF = 0;

}

void initTimer1() {
INTCON.GIE = 1; // Abilita interrupt globale
INTCON.PEIE = 1; // Abilita interrupt periferiche
T1CON.T1CKPS1 = 1; // Prescaler 1:8
T1CON.T1CKPS0 = 1;
T1CON.TMR1CS = 0; //Clock interno (Fosc4)
PIR1.TMR1IF = 0; //Reset bit si stato TIMER1. Posto a 1 da interrupt
PIE1.TMR1IE = 1; //Abilita interrupt TIMER1
T1CON.TMR1ON = 1; //Abilita Timer1
TMR1H=0x0B; //20MHz/4=5MHz, 5MHz/8=625000Hz, T=1/625000=1.6 microsec
TMR1L=0xDC; //(modulo) 62500*1.6=0.1 sec 65536-62500=3036=0x0BDC

}

void main(){

enum {SC, SMA, SA, SMC} stato = SC;
enum {OFF = 0, CLOSE = 1, OPEN = 3} uscita = OFF;

short FA = 0x02;short FC=0x01;short SENS=0x10;short TC=0x04;

initTimer1();

PORTB = 0x00;
TRISB = 0x00;
TRISC = 0xFF;

while (1) {

Delay_ms(100); // Aspetta rimbalzi 100 msec
// In funzione dello stato presente e degli ingressi attuali, letti da
// PORTC, determina il nuovo stato
switch (stato) {

case SC:
if(PORTC & TC) {

stato = SMA;
while(PORTC&TC); //aspetta rilascio

}
break;



case SMA:
if(PORTC & FA) {

stato = SA;
time = 10;

}
else {

if(PORTC & TC) {
stato = SMC;
while(PORTC&TC); //aspetta rilascio

}
}
break;

case SA:
if(time == 0) {

stato = SMC;
}
else {

if(PORTC & TC) {
stato = SMC;
while(PORTC&TC); //aspetta rilascio

}
}
break;

case SMC:
if(PORTC & SENS) {

stato = SMA;
while(PORTC&SENS); //aspetta rilascio

}
else {

if(PORTC & FC) {
stato = SC;

}
else {

if(PORTC & TC) {
stato = SMA;
while(PORTC&TC){;} //aspetta rilascio

}
}

}
break;

}

// Con il nuovo stato pilota l'uscita

switch (stato) {
case SC:

uscita = OFF;
break;

case SMA:
uscita = OPEN;
break;

case SA:
uscita = OFF;
break;

case SMC:
uscita = CLOSE;
break;

}
PORTB = uscita;

}
}



//Programma in C# con uso di programmazione a oggetti

using System;
using System.Timers;
using System.IO;

namespace Cancello
{

enum vS : byte
{

SC, SMA, SA, SMC
}

public class autGate
{

#region Definisce il porto di comunicazione (seriale) con la scheda
//di interfaccia ai sensori,....
//definisce i valori da inviare in uscita e definisce le
//varibili associate agli ingressi
//e definisce la variabile di temporizzazione

public MSCommLib.MSCommClass myPort = new MSCommLib.MSCommClass();
public byte FERMO = 0;
public byte APRI = 2;
public byte CHIUDI = 1;
public byte fa, fc, sens, tc;
public byte time;
#endregion

public autGate()
{

this.myPort.CommPort=1;
this.myPort.Settings="9600,N,8,1";
this.myPort.PortOpen=true;
this.myPort.InputLen = 0; //Legge tutto il buffer
this.myPort.RThreshold=0; //Disabilita l'evento OnComm

}

public void readInput()
{

byte inByte;
inByte = Convert.ToByte(this.myPort.Input); //Leggi stato dei

sensori
fa = Convert.ToByte(inByte & 0x08);
fc = Convert.ToByte(inByte & 0x04);
sens = Convert.ToByte(inByte & 0x02);
tc = Convert.ToByte(inByte & 0x01);

}

public byte newStato(byte s)
{

byte stato = s;
switch ((vS)s)
{

case vS.SC:
stato = (byte)vS.SC;
if (tc == 1) stato = (byte)vS.SMA; //apri
break;

case vS.SMA:
stato = (byte)vS.SMA;



if (fa == 1)
{

stato = (byte)vS.SA; //aperto
time = 120;

}
else
{

if (tc == 1) stato = (byte)vS.SMC; //chiudi
}
break;

case vS.SA:
stato = (byte)vS.SA;
if (time == 0)
{

stato = (byte)vS.SMC; //passati 2 min,
chiudi

}
else
{

if (tc == 1) stato = (byte)vS.SMC; //chiudi
}
break;

case vS.SMC:
stato = (byte)vS.SMC;
if (fc == 1)
{

stato = (byte)vS.SC; //chiuso
}
else
{

if (tc == 1) stato = (byte)vS.SMA; //chiudi
}
break;

}
return stato;

}

public void newUscita(byte s)
{

byte uscita;
switch ((vS)s)
{

case vS.SC:
uscita = FERMO;
break;

case vS.SMA:
uscita = APRI;
break;

case vS.SA:
uscita = FERMO;
break;

case vS.SMC:
uscita = CHIUDI;
break;

default:
uscita = FERMO;
break;

}
myPort.Output = Convert.ToString(uscita) ; //invia la

//variabile uscita al porto di uscita
}

}



class myApp
{

static autGate mioCancello = new autGate();
static void Main()
{

Timer timeGate = new Timer();
timeGate.Elapsed += new ElapsedEventHandler(timeGate_Elapsed);
timeGate.Interval = 1000; //time-out dopo un secondo
timeGate.AutoReset = true; //deve generare l'evento ogni secondo
timeGate.Start(); //Avvia la temporizzazione

byte stato = (byte)vS.SC; //Assumi stato chiuso
byte uscita = mioCancello.FERMO; //Assumi cancello fermo

do
{

mioCancello.readInput();
stato = mioCancello.newStato(stato);
mioCancello.newUscita(stato);

}while (true);
}
public static void timeGate_Elapsed(object source, ElapsedEventArgs e)
{

if (mioCancello.time != 0) mioCancello.time--;
}

}
}


