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Tillatna hjalpmedel

Alla hjalpmedel ar tillatna sa lange
uppgifterna l6ses pa individuell basis utan
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under skrivningstiden.

Losningsforslag

Anslas senast dagen efter tentamen via
kursens hemsida.

Losningsforslagen ar endast vagledande for
hur korrekt kod ska vara utformad och anvisar
inte hur podngbeddémning kommer att utforas.

Beddmning/Granskning
Tillfallen for granskning av bedémningar
kommer att publiceras pa kurshemsidan.

Allmént

Pa Canvas-sidan for tentamen finns en FAQ
dar vanliga fragor av generell natur
publiceras. Se forst om du hittar svar pa din
fraga har, skicka annars din fraga (i Canvas-
rummet) till kontaktpersonen.

Tank pa att disponera din tid val. Forsok avge
I6sningsforslag pa samtliga uppgifter.

Inlamning sker enligt anvisningar pa Canvas.
Observera att inlamningar efter tentamenstid
+ 10 min. (12.40) inte kommer att bedomas.
(Betraktas som blank inlamning). Tentander
som beviljats forlangd skrivtid l&mnar in
senast Kkl. 14.40.

Betygsattning for hemtentamen
Maximal podng ar 60 och tentamenspoéng ger
betyg enligt:

30p < betyg 3 <40p < betyg 4 <50p < betyg 5.

Som slutbetyg pa kursen ges betyg fran
hemtentamen under forutséttning att
laborationskursen &r godkand.
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Bedomningskriterier for programmeringsuppgifter vid hemtentamen:
En losning bedoms utifran tre olika aspekter dar varje aspekt kan ge 0-5 poang. En uppgift kan darfor ge hogst
15 podng och lagst 0 poéng. De olika beddmningsaspekterna &r:

e Kodkvalité och kodens fullsténdighet

e Dokumentation och kommentarers kvalité och fullstandighet

e Relevans
Féljande uppstéllningar ger kortfattade fortydliganden om de generella grunderna for respektive bedémning.
Eftersom uppgifter kan ha skilda karaktérer och Idsningar anta mycket olika former kan dock ytterligare
(speciella) beddmningsgrunder komma att tilldmpas.

Kodkvalité och kodens fullstandighet

e Ar koden syntaktiskt korrekt och foljs de anvisningar och rekommendationer som kursen lart ut?
o Foljs eventuella kodkonventioner?

¢ Finns alla nédvandiga komponenter med, dvs. variabeldeklarationer och funktioner(subrutiner).

Beddmningsskala:
5. Hogsta kvalitet och fullstandig
4. Enstaka kvalitetsbrister men fullstdndig
3. Enstaka kvalitetsbrister, inte helt fullstandig
2. Flera kvalitetsbrister och/eller ofullstandighet
1. Stora kvalitetsbrister och/eller menlig ofullstandighet
0. Kod kan inte bedémas eller saknas helt

Dokumentation och kommentarers kvalité och fullstandighet

Dokumentation och kommentarer ska vara utformade pa ett satt som ger en uttémmande forklaring till hur

koden ar avsedd att fungera. Speciellt kontrolleras foljande:

e Finns aktuella granssnitt dokumenterade med forklaringar av parametrar och returvarden? For
assemblerkod innebar detta ocksa beskrivning av hur parametrar och returvarden éverfors.

e Om uppgiften &r att skriva C-kod, hur val kopplas denna till de algoritmiska stegen i l6sningen med hjélp
av kommentarer? Dvs. om algoritmer &r givna i uppgiften sa ska dessa foljas. Om konstruktion av
algoritm ingar i 16sningen ska denna forst beskrivas.

e  Om uppgiften dr att skriva assemblerkod ska det finnas en tydlig koppling mellan de sekvenser av
assemblerkoden och den C-kod (funktioner/variabeldeklarationer) som dr assemblerkodens upphov.

e Det ar tillatet (inget krav) att anvanda kursens verktyg for att generera assemblerkod men tank pa att
denna kod maste bearbetas och kommenenteras for att uppfylla kraven i bedomningskriterierna.

Téank ocksa pa att en val utford modularisering av programmet tillsammans med vél valda funktionsnamn och

variabelnamn i sig bidrar till "sjalvdokumenterande kod" och kan minska behovet av explicit kommentering.

Bedomningsskala:

. Hogsta kvalitet och fullstandig

. Enstaka kvalitetsbrister men fullstdndig

. Enstaka kvalitetsbrister, inte helt fullstandig

. Flera kvalitetsbrister och/eller ofullstandighet

. Stora kvalitetsbrister och/eller menlig ofullstandighet
. Dokumentation kan inte bedémas eller saknas helt

OFRLNWR~OOM

Relevans
Relevans baseras pa kod och dokumentation och ska ge en sammanfattande bedomning av:

e Hur val har uppgiften uppfattats och hur vél visar lésningen pa en riktig forstaelse?

e  Finns speciella anvisningar for hur uppgiften ska losas och hur har dessa i sa fall efterlevts?
Relevans kan séllan bedémas fullt ut om kommentarer/dokumentation har stora brister eller saknas helt. |
sadana fall nar sallan denna bedémning 6ver 1.

Beddmningsskala:
5. Hogsta relevans
4. God relevans
3. Nojaktig (godkénd) relevans
2. Bristfallig relevans
1. Mycket bristféllig relevans
0. Ej relevant/ej avgivet svar
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Uppgift 1

Emil far i uppgift att dversatta féljande program, givet i C, till ARMv6 assemblersprak.
int differential( char d[],

int length, int *diff, int *xpos )

char teststring[32];
int result, diff, xpos;

void main(void)

{
int length = 15;
result = differential( teststring,
length, &diff, &xpos );
}

{
*diff = *xpos = 0;
for( int i = @; i < length-1; i++)
if( ( d[i+1] - d[i] ) > *diff )
{
*diff = d[i];
*xpos = i;
}
}
return 1;
}

Resultatet ar foljande assemblerprogram :
@int differential( char d[], int length,
@ int *diff, int *xpos )

@{

1 PUSH ({R5,R6}

@ *diff = *xpos = ©;

2 MOV  R5,#0

3 STR R5, [R3]

4 STR R5, [R2]

@ for( int i = @; i < length-1; i++ )
5 MOV  R4,#0

6 B L1l

@ {

@ if( ( d[i+1] - d[i] ) > *diff )
L3:

7 MOV  R5,R4

8 ADD RS5,#1

9 ADD R5,R5,R0

10 LDRB R5, [R5]

11 ADD R6,R4,R0

12 LDRB R6, [R6]

13 SUB R5,R5,R6
14 LDRB R6, [R2]

15 CMP R5,R6

16 BLE L2

@ {

@ *diff = d[i];
17 ADD R6,R0,R4

18 LDRB RS5, [R6]

19 STR R5, [R2]

@ *xpos = i;

20 MOV R3, [R4]

@ for( int i = 0; i < length-1; i++)
L2

21 ADD R4,R4, #1

@ for( int i = 0; i < length-1; i++)
Ll:

22 MOV R5,R1

23 SUB R5, #1

24 CMP R5,R4

25 BLT L3

@ ¥

@ 1}

26 MOV RO, #1

27 POP {R5,R6}

28 BX LR

@}

@char teststring[32];
@int result, diff, xpos;
29 .ALIGN

30 teststring: .SPACE 32
31 result: .SPACE 4
32 diff: .SPACE 4
33 xpos: .SPACE 4

@void main(void)

@{

34 PUSH {R4,LR}

@ int length = 15;

35 MOV R4, #15

@ result = differential( teststring,
@ length, &diff, &xpos );
36 LDR R3,=xpos

37 LDR R2=diff

38 LDR R1l,=length

39 LDR RO,=teststring

40 B differential

41 LDR R1,=result

42 STR RO, [R1]

43 POP {R4, PC}

@}

Trots att Emil har foljt kursens anvisningar och tillampat kompilatorkonventionerna for GCC blir det

inte som Emil tankt sig. Det visar sig att Emil gjort fem, mer eller mindre, allvarliga fel.

Hitta raderna, som har har numrerats sa att du sakert kan identifiera raderna, for varje felaktig rad,
kommentera (beskriv) felet och visa hur Emil borde gjort (ratta felet), du far ange maximalt 5 rader.
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Uppgift 2

En applikation for simulering av en 4-bitars Aritmetik-/Logik- enhet (ALU) med 16 olika funktioner ska
konstrueras med hjalp av en laborationsdator MD407. ALU:n ska ha ett synkront beteende. Dvs. utsignalerna
andras baserat pa insignalerna endast da en klocksignal (SYNCH) ges. Féljande galler for ALU:ns funktioner:

funktion | operation utsignaler
i |filf RTN U3 Uz Ut Uo
0(0]0]|0 U=0 0 0 0 0
X (X3-Xp) y (Y3-Yo) o[ofo[1]  U=Fe 1 1 1| 1
\L/D Q\)/ 0/0]1]0 U= x X3 X2 X1 Xo
0(0]1(1 U=y Y3 y2 Y1 Yo
F (f35f2yf1:f0)? 0/1]0]0 U=x+y summa
0]1]0]{1 U=x-y skillnad
SYNCH — ;\LLJ 011(11]0 U=x"y pm@@
0|1]1](1 U=xly heltalsdivision
11010]0]  U=x%y restdivision
% 1olo[1] U=xy bitvis OR
U (us-ug) 110[1]0] U=x&y bitvis AND
110(1|1 U=x"y bitvis EOR
111]0]0] U=y<<1 y2 Vi Yo 1
111(0{1] U=x<<1 X2 X1 X0 0
11111(0] U=1>>y 1 Y3 y2 Y1
11]1[1] U=1>>x 0 X3 X2 X1
GPIO-portarna D och E anvénds for ALU:ns anslutningar enligt foljande:
y3-y0 ansluts till u3-u0 ansluts till GPIOE
PD7-PD4 GPIOD PE11-PE8 .
x3-X0 ansluts fil f3-f0 ansluts till T T T T T T ﬁ T T T T
PD3-PDO PE7-PE4 PE158 || PET-0
SYNCH ansluts till
PE3

Det synkrona beteendet implementeras med hjalp av avbrott (positiv flank pa klocksignalen). Alla utgangar
ska vara push/pull och alla ingangar pull down.

a) Visa en initieringsfunktion
void init(void):
1) |Initierar Portarna D och E for den 6nskade funktionen.
2) Initierar systemet for att hantera avbrott med funktionen alu_eval (se nedan).

b) Visa en avbrottsfunktion
void alu_eval(void): som
1) Laser insignalerna (x,y,f) fran portpinnar
2) Evaluerar utsignalerna (u) enligt funktionstabellen
3) Skriver utsignalerna till portpinnar.

Anm: Vid evaluering av utsignalerna for heltalsdivision: om y &r 0 satts u till OxF. Vid evaluering av
utsignalerna for restdivision: om y &r 0 sétts u till 0.

Implementera koden i programspraket C.
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Uppgift 3
Ett system for att generera en enkel PWM-signal ska konstrueras. Systemet byggs kring funktionen:
void pwm( int dutycycle, int period, int repetitions);

En PWM-puls varar i en period, nivan ar hog under dutycycle och Iag under resten av periodtiden,
Totalt skapas repetitions pulser vid ett anrop av funktionen. Enheten for dutycycle och period ér
millisekunder. TIMER _6 ska anvéndas for att skapa en blockerande fordréjning (1 ms).

For att kontrollera funktionen anvénds en serieterminal, du maste skriva in- och utmatningsfunktioner
(inchar/outchar) for terminalen men du far forutsatta att USART-kretsen &r korrekt initierad.

Testprogrammet anvander terminalen for inmatning av en texstréng, tre heltal separerade med kommatecken
(dutycycle,period,repetitions). Inmatningen avslutas med Enter-tangenten (° \n”).

Funktionen pwm illustrerar PWM-signalen genom att skriva ASClI-tecknen ’-* for hog niva och > for lag
niva till terminalen.

Foljande illustrationer ger exempel pa resultat av testprogrammet:

Sekvensen 1,2,5 matas in Terminal
dvs. dutycycle ar 1 ms, periodtiden ar 2 ms
och 5 PWM-pulser ska genereras. Utskriften
pa terminalen blir da:

Sekvensen 4,5,8 matas in Terminal
dvs. dutycycle ar 4 ms, periodtiden ar 5 ms
och 8 PWM-pulser ska genereras. Utskriften
pa terminalen blir da:

Ledningar:

Konstruera en inmatningsrutin ”’get_line” som léser in en textstring fran terminalen.
Du far forutsatta att textstrangen alltid ges pa formatet X,Y,Z dar:

Xar’dutycycle’

Y ar ’period’

Z &r’repetitions’
Du far dessutom forutsatta att X,Y,Z alla & ASClI-tecknen for heltalen, 0-9.

Foljande funktioner ska alltsa konstrueras:

e En blockerande fordrojningsfunktion som anvéander TIMER_6.

e En funktion pwm som skriver PWM-signalen till terminalen

e En funktion get_1line som laser en textstrang fran terminalen.

e Ett huvudprogram main som kan anvéndas for att testa funktionerna.

Det &r inte tillatet att anvanda funktioner ur Standard-C biblioteket i denna uppgift.
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Uppgift 4

Ett assistanssystem i ett fordon har kameror och radar for att detektera saval avvikelse fran en
vagmarkering som &r parallell med fardriktningen som avstand till framférvarande fordon.

Avstandet till framforvarande fordon (eller annat hinder) méts i 16 steg och avvikelse fran
vagmarkering mats i vinkelangivelser 0-7°. En speciell signal varnar om vinkeln &r stérre an 7°,

Oversikt av assistanssystemets register

offset|31/3029|28|27|26|25[24]23(22|21(20(19|18|17(16]1514/13[12[11]10|9 |8 7|6 5|4 3|2| 1|0 Register

0 CTRL

4 STATUS

Beskrivningar av register:

offset] 15 |14 |13 [ 121110 9[8[ 7 |6 | 5[4]3]2][1]0] Register

0 ABF |ABW | ABO ALW| LR ASWA CTRL

ASWA, Apply Steering Wheel Angle, skrivbara bitar. Styrning korrigeras automatiskt (1-7grader) da detta falt ar skilt fran 0.
LR: Left/Right, skrivbar bit. Anger riktning for automatisk korrigering av styrning.

ALW: Apply Lane Warning: skrivbar bit. Da denna bit sétts till 1 ger assistanssystemet en varningssignal fran
fardriktningssystemet om fardriktningen avviker fran vagmarkeringen .

ABW: Apply Brake Warning: skrivbar bit. D& denna bit satts till 1 ger assistanssystemet en varningssignal fran
bromssystemet.

ABO: Auto Break Operating, I&s- och skrivbar bit. Anger att assistanssystements bromsfunktion &r aktiverad.
ABF: Apply Brake Force, skrivbar bit, 1agg an bromskraft.

offset] 15 |14 [ 13 [ 121110 9[8[ 7 |6 | 5][4]3]2][1]0] Register

4 BRKDA LDA LDW | LRS LDD STATUS

LDD, Lane Departure Deviation, enbart lasbara bitar. Anger vinkeln mellan fardriktning och vagmarkering (0-7°).

LRS: Left/Right Sense, enbart I&sbar bit, anger om vinkeln avser vénster eller hoger vdgmarkering.

LDW, Lane Departure Warning, enbart lasbar bit. Ar 1 om vinkeln mellan fardriktning och vagmarkering &r storre &n 7°.
LDA, Lane Deviation Active, enbart lasbar, biten ar 1 om assistanssystemet har en giltig vdgmarkering

BRKDA, enbart lasbara bitar. Anger avstand till framforvarande hinder i 16 steg, dar 0 anger oéndligt” och 0xF anger
”omedelbart ndra”.

Bitar som inte anvands ska hallas i sina respektive initialvarden.
Registermodulen har placerats pa adress @xF@000000 i en MD407 mikrodator.

a) Visa en typdeklaration med bitfélt som representerar registermodulen.
b) Visa en funktion main, enligt féljande specifikation:
Om det finns en giltig vagmarkering ska féljande utforas:
Om vinkeln mellan fardriktning och vagmarkering ar stdrre an 7 grader ska varningssignal aktiveras.
Om vinkeln ar stérre an 0 grader men mindre an 8 grader ska fardriktningen korrigeras sa att vinkeln
blir 0 grader.

Om systemets automatiska broms &r aktiverad ska féljande utforas:
Om avstand till framférvarande hinder ar mindre &n halva matintervallet ska varningssignal ges.
Om avstandet dessutom ar "omedelbart néra” ska full bromskraft laggas an.
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Ldsningsforslag:

Uppgift 1:

@int differential( char d[], int length,
@ int *diff, int *xpos )
@{
PUSH {R5,R6}
@ *diff = *xpos = 0;
MOV R5, #0
STR R5, [R3]
STR R5, [R2]
@ for( int i = @; i < length-1; i++ )
MOV R4, #0

B Ll
@
@ if( ( d[i+1] - d[i] ) > *diff )
L3:
MOV R5,R4 @R5<-1
ADD R5, #1 @R5<-1+1
ADD R5,R5,R0 @R5<-&d+1+1
LDRB R5, [R5] QR5<-d[1i+1]
ADD R6,R4,R0 @R6<-&d+1
LDRB R6, [R6] @R6<-d[1]
SUB  R5,R5,R6 @R5<- d[i+1]-d[i]
14 LDR R6, [R2] @R6<—-*xpos
CMP R5,R6
BLE L2
@ {
@ *diff = d[i];

ADD R6,R0O,R4
LDRB RS5, [R6]
STR R5, [R2]
@ *xpos = 1i;
20 STR R4, [R3]
@ for( int i = 0; i < length-1; i++)

ADD R4,R4, #1

@ for( int i = @; i < length-1; i++)

MOV R5,R1
SUB RS, #1
24 CMP R4,R5

BLT L3

@ }

@ }
MOV RO, #1
POP {R5,R6}
BX LR

@}

@char teststring[32];
@int result, diff, xpos;

ALIGN
teststring: .SPACE 32
result: .SPACE 4
diff: .SPACE 4
Xpos: .SPACE 4

@void main(void)
@{
PUSH {R4,LR}
@ int length = 15;
MOV R4, #15
@ result = differential( teststring,
@ length, &diff, &xpos );
LDR R3,=xpos
LDR R2=diff
38 MOV R1,R0
LDR RO,=teststring
40 BL differential
LDR R1l,=result
STR RO, [R1]
POP {R4,PC}
@}

14, Fel storlek “BYTE”
20, Fel indirektion “MOV”
24, Fel jamforelseordning
38, Fel syntax

40, Fel instruktion
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Uppgift 2:

/* Port D */

#tdefine PORT_D_BASE 0x40020C00

#tdefine GPIO_D_MODER ((volatile unsigned int *) (PORT_D_BASE))
t#tdefine GPIO_D_OTYPER ((volatile unsigned short *) (PORT_D_BASE+0x4))
ttdefine GPIO_D_PUPDR ((volatile unsigned int *) (PORT_D_BASE+0xC) )
ttdefine GPIO_D_IDRLOW ((volatile unsigned char *) (PORT_D_BASE+0x10))
#define GPIO_E_BASE 0x40021000 /* MD407 port E */

#tdefine GPIO_E_MODER ((volatile unsigned int *) (GPIO_E_BASE))
ttdefine GPIO_E_OTYPER ((volatile unsigned short *)(GPIO_E_BASE+0x4))
ttdefine GPIO_E_PUPDR ((volatile unsigned int *) (GPIO_E_BASE+0xC))
ttdefine GPIO_E_IDRLOW ((volatile unsigned char *) (GPIO_E_BASE+0x10))
ttdefine GPIO_E_ODRHIGH ((volatile unsigned char *) (GPIO_E_BASE+0x14+1))
#tdefine SYSCFG_EXTICR1 ((volatile unsigned int *) ©x40013808)

#tdefine EXTI_IMR ((volatile unsigned int *) ©x40013C00)

#tdefine EXTI_FTSR ((volatile unsigned int *) ©x40013C0C)

#tdefine EXTI_RTSR ((volatile unsigned int *) ©x40013C08)

#tdefine EXTI_PR ((volatile unsigned int *) ©x40013C14)

#tdefine EXTI3_IRQVEC ((volatile unsigned int *) ©x2001C064)

#define NVIC_ISER® ((volatile unsigned int *) ©xEQ@OE100 )

#define NVIC_EXTI3_IRQ BPOS (1<<9)
#define EXTI3_IRQ BPOS (1<<3)

void init( void )

{
*GPIO_E_MODER 0x00550000;
*GPIO_E_PUPDR = Ox0000AA80;
*GPIO_E_OTYPER= 0x00000000;
*SYSCFG_EXTICR1 &= ~0x4000;
*SYSCFG_EXTICR1 |= 0x4000;
*EXTI_IMR |= EXTI3_IRQ_BPOS;
*EXTI_RTSR |= EXTI3_IRQ BPOS;
*¥*EXTI_FTSR &= ~EXTI3_IRQ_BPOS;
*((void (**)(void) ) EXTI3_IRQVEC ) = alu_eval;
*NVIC_ISER® |= NVIC_EXTI3_IRQ_BPOS;

}

void alu_eval ( void )
{
char x,y,f,u;
X = *GPIO_D_IDRLOW & OxF;
y = *GPIO_D_IDRLOW >>4;
f = *GPIO_E_IDRLOW >>4;

switch( f )
{
case ©: u = 0; break;
case 1: u = OxF; break;
case 2: u = x; break;
case 3: u = y; break;
case 4: u = x+y; break;
case 5: u = x-y; break;
case 6: u = (x*y) & OxF; break;
case 7: if( y == @) u = OxF; u = x/y; break;
case 8: if( y == @) u = 0; else u = x%y; break;
case 9: u = x|y; break;
case 10: u = x&y; break;
case 11: u = x"y; break;
case 12: u = ((y<<1)|1) & OxF; break;
case 13: u = (x<<1) & OxF; break;
case 14: u = (y>>1)|ex8; break;
case 15: u = x>>1; break;
}

*GPIO_E_ODRHIGH = u;
*((unsigned int *) EXTI_PR) |= EXTI3_IRQ_BPOS;
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Uppgift 3:

typedef struct tag_usart

{

short
short
short
short
short
short
short
short
short
short
short
short
short

volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
volatile
} USART;
#define USART1

unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned

sr;
Unusedo;
dr;
Unusedl;
brr;
Unused2;
crl;
Unused3;
cr2;
Unused4;
cr3;
Unused5;
gtpr;

((USART *) 0x40011000)

/* Timer 6 */

#define TIM6_CR1 ((volatile unsigned short
#tdefine TIM6_DIER ((volatile unsigned short
#define TIM6_SR ((volatile unsigned short
#tdefine TIM6_PSC ((volatile unsigned short
#tdefine TIM6_ARR ((volatile unsigned short
#define UIF (1<<0)
#define UIE (1<<0)
#define CEN (1<<0)

void_outchar( char c )

while (( USART1->sr & (1<<7))==0);
USART1->dr = (unsigned short) c;

}

char_tstchar( void )

if( (USART1->sr & (1<<5) )==0)
return 0;
return (char) USART1->dr;

}
char_inchar( void )
{
char c;
while ( (c=_tstchar() )==0);
return c;
}
int get_line(char * buffer)
{
unsigned char c ;
int cursor_pos = 0;
do
{
c = _inchar();
_outchar( c );
switch( c )
{
case '\n': break;
default:
buffer[cursor_pos] = c;
CUrsor_pos ++;
}
}while( c !'= "\n");
buffer[cursor_pos] = 0;
return cursor_pos;
}

0x40001000)
0x4000100C)
0x40001010)
0x40001028)
0x4000102C)

void delay_1ms( void )

{
*TIM6_CR1 &= ~CEN;
*TIM6_PSC= 83;
*TIM6_ARR = 999;
*TIM6_DIER |= UIE;
*TIM6_CR1 |= CEN;
while(( *TIM6_SR & UIF ) == 0 );
*TIM6_CR1 &= ~CEN;
}
void pwm( int dutycycle, int period, int
repetitions)
{

}

int noduty;
while( repetitions > @)

{
noduty = period - dutycycle;
for( int 1 = @; i < dutycycle; i++ )
_outchar('-" ) ;
delay_1ms();
X
for( int 1 = @; i < noduty; i++ )
_outchar('_") ;
delay_1ms();
}
repetitions--;
}

void main(void)

{

char buffer[32];
int dutycycle, period, repetitions;

unsigned int w,p;
while( 1)
{
if( get_line( buffer ) == 5 )

dutycycle = buffer[0]-'0";

period = buffer[2]-'0";

repetitions = buffer[4]-'0";

pwm( dutycycle, period, repetitions

)




Maskinorienterad programmering — Hemtentamen 2 juni 2021 10(10)

Uppgift 4:

typedef struct lanebrake_tag
{
volatile unsigned int ASWA:4;
volatile unsigned int LR:1;
volatile unsigned int ALW:1;
unsigned int :3;
volatile unsigned int ABO:1;
volatile unsigned int ABW:1;
volatile unsigned int ABF:1;
unsigned int :0;
volatile unsigned int LDD:3;
unsigned int :4;
volatile unsigned int LRS:1;
volatile unsigned int LDW:1;
unsigned int :1;
volatile unsigned int LDA:1;
unsigned int :1;
volatile unsigned int BRKDA:4;
} LANEBRAKE_REG;

#define REGBASE (( LANEBRAKE_REG *) OxF@@00000)
int main( void)
if (REGBASE->LDA)
if( REGBASE->LDW )
REGBASE->ALW = 1;
if( REGBASE->LDD > 0 )
if( REGBASE->LRS)
REGBASE->LR = 0;

else
REGBASE->LR = 1;

}
if( REGBASE->ABO)

if( REGBASE->BRKDA > 7 )
REGBASE->ABW = 1;
if( REGBASE->BRKDA =
REGBASE->ABF = 1;

I~

OxF )




