	基于M16的100HZ-1MHZ的方波频率发生器
利用周末时间，在本站M16学习板上做了个方波频率发生器，4位LED数码管显示频率，S0-S7调整频率，频率产生范围为100HZ-999.9KHZ，最小步进为1HZ，频率从JP8 PWM输出，需断开PD5输出到蜂鸣器的跳针。

频率发生器说明：
1、功能：利用M16 TC1的CTC模式产生方波，为使频率精确，本例使用了外接晶体7.3728M，能产生的最高频率为1.8432M，最低频率为57HZ。本例选用100HZ-1MHZ（999.9KHZ）范围。
2、频率数据显示在LED数码管上，有四种显示档位：
无小数点：4位数据，单位为HZ；
第1位小数点：4位有效数据，3位小数，单位KHZ；
第2位小数点：4位有效数据，2位小数，单位KHZ；
第3位小数点：4位有效数据，1位小数，单位KHZ。
3、通过学习板上的按键S0-S7可对频率进行调整：
S0模式调整：在正常模式与调整模式之间转换，在正常模式时，仅S0键有效。进入调整模式时，个位小数点会闪烁；
S1档位调整：在调整模式下，用于显示档位的调整；
S2最高位减：在调整模式下，用于最高位数据减；
S3最高位加：在调整模式下，用于最高位数据加；
S4次高位减：在调整模式下，用于次高位数据减；
S5次高位加：在调整模式下，用于次高位数据加；
S6第3位加：在调整模式下，用于第3位数据加；
S7第4位加：在调整模式下，用于第4位数据加；
频率数据调整完成后，按S0退出调整状态，同时输出显示的频率。
4、开机时，初始频率显示和输出为999.9KHZ。

本程序未加关机数据保存功能，有兴趣的朋友可在调整设定后将频率数据存入EEPROM中，在下一次开机时读出，就能实现开机输出上次频率的功能。
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虽然已经老了，仍需活到老，学到老！
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本贴被加为精华 
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程序如下：

/*************************************
*           方波频率发生器          *
* 功    能：产生从100HZ到999KHZ方波  *
* 工作环境: 本站M16学习板      *
* 设计日期：2007年06月16日    *
* 设 计 者：tonghe      *
* 修改日期：2007年06月16日    *
* 版    本：V1.0      *
* 芯    片：Mega16L      *
* 时钟频率：外部7.3728Mhz      *
*************************************/

#include <iom16v.h>
#include <macros.h>

#define uchar unsigned char
#define uint unsigned int
#define ulong unsigned long

uchar s[4]={9,9,9,9};
uchar e;
uchar g,b,c=3;

//定义显示代码:0,1,2,3,4,5,6,7,8,9
uchar disp[] = {0xC0,0xF9,0xA4,0xB0,0x99,0x92,0x82,0xF8,0x80,0x90};

//端口初始化函数
void port_init(void)
    {
 DDRA=0x00;
 PORTA=0xFF;
 DDRB=0xFF;
 PORTB=0x00;
 DDRC=0x00;
 PORTC=0x00;
 DDRD=0xFF;
 PORTD=0xFF;
 }
/************************************
*     延时函数：7.3M时钟时为MS     *
************************************/
void delay_ms(uint b)
    {
 uint a;
 for(;b;b--) 
     {
  for (a = 1144; a; a--) 
      {
   ;
   }
  }
 }

/*SPI接口初始化函数*/
void SPI_MasterInit(void) 
    {
 DDRB|=(1<<PB5)|(1<<PB7);  /* 设置MOSI 和SCK 为输出，其他为输入 */
 SPCR =(1<<SPE)|(1<<MSTR)|(1<<SPR1)|(1<<SPR0);/* 使能SPI 主机模式，设置时钟速率为fck/128 */
 }

/*SPI数据发送函数*/
void SPI_MasterTransmit(uchar i) 
    {
 SPDR = i;       /* 启动数据传输*/
 while (!(SPSR & (1<<SPIF)))     /* 等待传输结束*/  
  {  
  ;
  }
 }

/*595数据输出函数*/
void SPI_595_Out(uchar i) 
    {    
    PORTB &= ~(1 << 4);              /*准备锁存*/
    SPI_MasterTransmit(i);
 PORTB |= (1 << 4);               /*锁存数据*/
 }

/* 定时器0中断配置函数
预分频数:256
定时时间: 4mSec
实际时间:  4mSec (0%)
功能：用于LED数码管显示扫描*/ 
void timer0_init(void)
    {
 TCCR0 = 0x00; //stop
 TCNT0 = 0x83; //set count
 TCCR0 = 0x04; //start timer
 }
/* 定时器0中断入口函数 */
#pragma interrupt_handler timer0_ovf_isr:iv_TIMER0_OVF
void timer0_ovf_isr(void)
    {
  TCNT0 = 0x83;    //重装初值
  PORTB=255;    //先关显示 
 if(e==0)
     {
  if(b==1)
      {
   g++;
   if(g<30)SPI_595_Out((disp[s[e]])&0x7F);  //送显示数据
   else SPI_595_Out(disp[s[e]]);  //送显示数据
   PORTB=~BIT(e);   //再开相应位显示
   if(g>=60)g=0;
   }
  else
   {
   SPI_595_Out(disp[s[e]]);  //送显示数据
   PORTB=~BIT(e);   //再开相应位显示
   }
  }
 else
  {
  if(c!=0)
      {
   if(e==(4-c))SPI_595_Out(disp[s[e]]&0x7F);  //送显示数据
   else SPI_595_Out(disp[s[e]]);  //送显示数据
   PORTB=~BIT(e);   //再开相应位显示
   }
  else
   {
   SPI_595_Out(disp[s[e]]);  //送显示数据
   PORTB=~BIT(e);   //再开相应位显示
   }
  }
 if(e++>3)e=0;   //准备下一位显示
 }
//------定时器1初始化函数-------
void timer1_init(void)    //定时器1初始化：1秒定时，预分频256
    {
 TCCR1A = 0x40;     //将T/C1配置为CTC模式，OC1A取反
 OCR1A=1;
 TCCR1B=0x09;
 }

//-------定时器初始化函数------- 
void timer_init(void)
 {
 CLI();          //先关闭所有中断
 timer0_init();     //设定定时器
 timer1_init();

 MCUCR = 0x00;
 GICR  = 0x00;
 TIMSK = 0x01       //允许定时器0中断
 SEI();        //开总中断
 }
 
//--------频率计算函数----------
void f_js(void)
    {
 ulong m;
 m=s[0]+s[1]*10+s[2]*100+s[3]*1000;
 switch(c)
     {
  case 0:break;
  case 1:m=m;break;
  case 2:m=m*10;break;
  case 3:m=m*100;break;
  default:break;
  }
 m=3686400/m;
 OCR1A=m;
 }

	


第二段：

//-----------主函数-------------
void main(void)     
    {
 uchar a;
 uchar key;
 port_init();
 timer_init();
 SPI_MasterInit();    //初始化SPI接口
 
 f_js();        //计算频率并输出
  
 while(1)
     {
  if((~PINA)!=0)
      {
   key=~PINA;
   delay_ms(10);
   if(~(PINA)==key)
       {
    switch(key)
        {
     case 0x01:
         if(b==0)
          b=1;    //置调整标志
      else 
          {
       b=0;    //清调整标志
       f_js();    //计算频率并输出
       }
      break;
     case 0x02:
         if(b==1)
          {
       c++;    //换档
       if(c>3)c=0;
       }
      break;
     case 0x04:
         if(b==1)
          {
       s[3]--;       //最高位减：0-9之间
       if(s[3]>=10)s[3]=9;
       }
      break;
     case 0x08:
         if(b==1)
          {
       s[3]++;    //最高位加
       if(s[3]>=10)s[3]=0;
       }
      break;
     case 0x10:
         if(b==1)
          {
       s[2]--;    //次高位
       if((c==0)&&(s[3]==0))
        if(s[2]==0)s[2]=9;
       if(c!=0)
        if(s[2]>=10)s[2]=9;
       }
      break;
     case 0x20:
         if(b==1)
          {
       s[2]++;    //次高位
       if((c==0)&&(s[3]==0))
           if(s[2]>=10)s[2]=1;
       if(c!=0)
           if(s[2]>=10)s[2]=0;
       }
      break;
     case 0x40:
         if(b==1)
          {
       s[1]++;    //末2位
       if(s[1]>=10)s[1]=0;
       }
      break;
     case 0x80:
         if(b==1)
          {
       s[0]++;    //末位
       if(s[0]>=10)s[0]=0;
       }
      break;
     default:break;
     }
    }
   while((~PINA)!=0)delay_ms(10);
   }
  }
 }

