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/1l Low priority interrupt vector

#pragma code Lowector = 0x18
voi d I nterruptVectorLow (void)

{
_asm
goto InterruptHandl erLow //junp to interrupt routine
_endasm
}
e e

/1l Low priority interrupt routine

#pragma code
#pragma i nterruptl ow I nterrupt Handl er Low

/ * ::::::::::::::::::::::::::::::::::::*

/*I nt Serv' CeROUtI ne********************************************************************/

voi d | nterruptHandl er Low (voi d)

{
if (!EncoderRint &% !EncoderLint && !PIRlbits. SSPIF && ! Pl R2bits. BCLI F)

//se non €& interrupt previsto c'e un errore

{

while (1) /'l blocca |'esecuzione del programma
{

Mot Enable = 0; // ferma i notori

Buzzer=1; /'l suona il beep

LedRossoOFF;

LedG al | oON;

LedVer deON;

}
}

if (EncoderLint) // inmpulso dall'encoder SX?
{

/* encoder in quadratura, se al canbiamento di stato i due segnali non sono in fase
la direzione ¢ = FWD, altrinmenti & REW

*/
i f (EncoderLpul se != EncoderLdir)
{
Encoder Lcount ++; // allora increnenta contatore
}
el se
{
Encoder Lcount --; // altrinmenti decrenenta contatore
}
Encoder Li nt = O;
}

if (EncoderRint) // ripete per |'altro encoder

{
i f (Encoder Rpul se != EncoderRdir)
{
Encoder Rcount ++; // allora increnenta contatore
}
el se
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{

Encoder Rcount - -; /1 altrimenti decrenenta contatore
}
EncoderRint = 0; /'l reset interrupt flag
}
if (PIRlbits. SSPIF) /1 un evento |2c & stato conpletato
{
Pl Rlbits. SSPI F = 0; /'l reset dell'interrupt 12c
| 2cEvent Fl ag = 1; /] sara eseguita la |2cLowService
}
if (PIR2bits.BCLIF) /] c'é stata una collisione sul bus I2c
{
Pl R2bits. BCLI F = 0; /'l reset dell'interrupt 12c
| 2cEvent Fl ag = 1; /] sara eseguita la |2cLowService
| 2cBusCol | Flag = 1; /'l avverte della collisione
}

} /1l Low Priority IntServiceRoutine
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