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AVR 8ﾋﾞｯﾄ ﾏｲｸﾛ ｺﾝﾄﾛｰﾗ

AVR318 : tinyAVRとmegaAVRでのDallas 1-Wire主装置

応用記述

序説

Dallas 1-Wire®は装置との通信にGNDに加えて1線だけを必要とすることに於いて独特です。
電源と通信が1つの接続を通して取り扱われます。Dallas 1-Wire装置との通信には汎用ﾋﾟﾝが
必要なだけです。この応用記述はｿﾌﾄｳｪｱのみ、またはU(S)ART単位部を利用してのどちらで
でもAtmel® AVR®で1-Wire主装置がどう実装できるかを示します。

要点

・ 標準速Dallas 1-Wire®規約を支援

・ 全AVR適合

・ ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞまたは割り込み駆動の実装

・ ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ実装は外部ﾊｰﾄﾞｳｪｱ不要
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1. 動作の理屈 - Dallas 1-Wire規約
1-Wireﾊﾞｽは信号と電力に関して1線だけを使います。通信は同期、半二重で、主従機構に厳密に従います。1つまたは多数の従装
置をﾊﾞｽへ同時に接続することができます。1つの主装置だけがﾊﾞｽに接続されるべきです。

ﾊﾞｽはｱｲﾄﾞﾙがHighで、このためにﾌﾟﾙｱｯﾌﾟ抵抗が存在しなければなりません。ﾌﾟﾙｱｯﾌﾟ抵抗の値を決めるには従装置のﾃﾞｰﾀｼｰﾄを
ご覧ください。ﾊﾞｽに接続される全ての装置はﾊﾞｽをLowに駆動できなければなりません。装置がHi-Zにして置けないﾋﾟﾝを通して接続
される場合、ｵｰﾌﾟﾝ ｺﾚｸﾀまたはｵｰﾌﾟﾝ ﾄﾞﾚｲﾝの緩衝器が必要とされます。

1-Wireﾊﾞｽ上の合図は60µsの時間幅(ｽﾛｯﾄ)に分けられます。1つのﾃﾞｰﾀ ﾋﾞｯﾄはこの時間幅毎にﾊﾞｽへ送信されます。従装置は名目
上の時間基準と違う意味の時間基準をもつことを許されます。けれども、これは異なる時間基準を持つ従装置との正しい通信を保証
するために、非常に正確な主装置のﾀｲﾐﾝｸﾞが必要です。従って以降の項で記述される時間制限に従うことが非常に重要です。

1.1. 基本ﾊﾞｽ信号

主装置はﾊﾞｽ上に於いて完全にﾋﾞｯﾄ単位で毎回の通信を始めます。これは方向に拘らず、送信されるべきﾋﾞｯﾄ毎に主装置がﾋﾞｯﾄ送
信を始めなければならないことを意味します。これは常にﾊﾞｽをLowに引っ張ることによって行われ、そしてこれは全ての単位部のﾀｲﾐ
ﾝｸﾞ論理回路を同期化します。1-Wireﾊﾞｽ上の通信には、"1書き込み"、"0書き込み"、"読み込み"、"ﾘｾｯﾄ"、"存在"の5つの基本命
令があります。

1書き込み信号

"1書き込み"信号は右図で示されます。主装置は1～15µs間、ﾊﾞｽを
Lowに引っ張ります。そして時間幅の残りの間、開放します。

図1-1. "1書き込み"信号

時間幅(60µs)

(1～15µs)

0書き込み信号

"0書き込み"信号は右図で示されます。主装置は最低60µs、最大120 
µsの間、ﾊﾞｽをLowに引っ張ります。

図1-2. "0書き込み"信号

時間幅(60µs)

(60～120µs)

"読み込み"信号

"読み込み"信号は右図で示されます。主装置は1～15µs間、ﾊﾞｽを
Lowに引っ張ります。そして従装置は'0'の送出を望むなら、ﾊﾞｽをLow
に保ちます。'1'の送出を望むなら、単に線を開放します。ﾊﾞｽがLowに
引っ張られた後の15µs後にﾊﾞｽが採取されるべきです。主装置側から
見ると、"読み込み"信号は本質的に"1書き込み"信号(と同じ)です。そ
れが"1書き込み"または"読み込み"のどちらの信号を指示するかは、
信号自体よりもむしろ従装置の内部状態です。

図1-3. "読み込み"信号

時間幅(60µs)

(1～15µs) (従装置0送信時)

"ﾘｾｯﾄ/存在"信号

"ﾘｾｯﾄ"と"存在"の信号は下図で示されます。先の波形と時間尺度が異なることに注意してください。主装置は最低8時間幅、または
480µs間、ﾊﾞｽをLowに引っ張り、そして開放します。この長いLow区間が"ﾘｾｯﾄ"信号と呼ばれます。存在する従装置があるなら、それ
はﾊﾞｽが主装置によって開放された後の60µs以内にﾊﾞｽをLowに引っ張り、最低60µs間、Lowを保つべきです。この応答が"存在"信
号と呼ばれます。ﾊﾞｽ上に"存在"信号が全く出されなければ、主装置はﾊﾞｽ上に装置が全く存在せず、更なる通信が不可能であると
仮定しなければなりません。

図1-4. "ﾘｾｯﾄ"信号と"存在"信号

時間幅×8または480µs

60µs以内
"ﾘｾｯﾄ"信号

最小60µs

"存在"信号

ｿﾌﾄｳｪｱでの信号生成

ｿﾌﾄｳｪｱだけでAVRで1-Wire信号を生成するのは簡単です。単に汎用入出力ﾋﾟﾝの方向と値を変更して必要な遅延を生成すること
で充分です。詳細な説明は「実装」章で与えられます。
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UARTでの信号生成

基本的な1-Wire信号はUARTによっても生成することができます。これはﾊﾞｽへの接
続にTXDとRXDの両方のﾋﾟﾝが必要です。UART出力がHighの時に従装置がﾊﾞｽを
Lowに引くことを許すため、外部にｵｰﾌﾟﾝ ｺﾚｸﾀまたはｵｰﾌﾟﾝ ﾄﾞﾚｲﾝの緩衝器を必要と
します。右図はNPNﾄﾗﾝｼﾞｽﾀを使う接続を示します。抵抗値は単に雰囲気値です。推
奨ﾌﾟﾙｱｯﾌﾟ抵抗のより多くの情報については、従装置のﾃﾞｰﾀｼｰﾄをご覧ください。

1-Wire信号を生成する時に使うUARTﾃﾞｰﾀ形式は8ﾋﾞｯﾄ ﾃﾞｰﾀ、ﾊﾟﾘﾃｨなし、1停止ﾋﾞｯ
ﾄです。1ﾋﾞｯﾄまたは1つのﾘｾｯﾄ/存在手順の波形を生成するのに1つのUARTﾃﾞｰﾀ ﾌ
ﾚｰﾑが使われます。下表は波形を生成するためのUART構成方法と受信したﾃﾞｰﾀの
解釈方法を示します。対応するUARTﾋﾞｯﾄ様式は図1-6.～10.で示されます。

図1-5. ｵｰﾌﾟﾝ ｺﾚｸﾀ緩衝器

VCC

TXD

RXD

ﾊﾞｽ

BC547

B
C

5
4
7

100kΩ

10kΩ

4.7kΩ

表1-1. UARTによる合図

信号 送信値ﾎﾞｰﾚｰﾄ 受信値

1書き込み 115200 $FF $FF

0書き込み 115200 $00 $00

読み込み 115200 $FF $FFは'1'ﾋﾞｯﾄと同等で、その他は'0'ﾋﾞｯﾄと同等です。

ﾘｾｯﾄ/存在 9600 $F0 $F0は存在なしと同等で、その他は存在と同等です。

図1-6. "1書き込み"信号とUARTﾋﾞｯﾄ様式

D0
開始
ﾋﾞｯﾄ

D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
停止
ﾋﾞｯﾄ

ﾊﾞｽ波形

UARTﾋﾞｯﾄ様式

図1-7. "0書き込み"信号とUARTﾋﾞｯﾄ様式

D0
開始
ﾋﾞｯﾄ

D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
停止
ﾋﾞｯﾄ

ﾊﾞｽ波形

UARTﾋﾞｯﾄ様式

図1-8. "0読み込み"信号とUARTﾋﾞｯﾄ様式

D0
開始
ﾋﾞｯﾄ

D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
停止
ﾋﾞｯﾄ

ﾊﾞｽ波形

UARTﾋﾞｯﾄ様式

図1-9. "1読み込み"信号とUARTﾋﾞｯﾄ様式

D0
開始
ﾋﾞｯﾄ

D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
停止
ﾋﾞｯﾄ

ﾊﾞｽ波形

UARTﾋﾞｯﾄ様式

図1-10. "ﾘｾｯﾄ"/"存在"信号とUARTﾋﾞｯﾄ様式

D0
開始
ﾋﾞｯﾄ

D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
停止
ﾋﾞｯﾄ

ﾊﾞｽ波形

UARTﾋﾞｯﾄ様式

"ﾘｾｯﾄ" "存在"
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1.2. ROM機能命令

全ての1-Wire装置はROM内に格納された世
界的に固有の64ﾋﾞｯﾄ識別番号を含みます。
この番号はﾊﾞｽに於ける個別装置の識別やｱ
ﾄﾞﾚｽ指定を容易にするのに使うことができま
す。識別子は8ﾋﾞｯﾄの系統符号、48ﾋﾞｯﾄの通
番、先の56ﾋﾞｯﾄから計算された8ﾋﾞｯﾄのCRC
の3つの部分から成ります。64ﾋﾞｯﾄ識別子に
対して操作する小さな命令群が定義されてい
ます。これらはROM機能命令と呼ばれます。
右方は6つの定義済みROM命令を一覧にし
ます。

表1-2. ROM命令

命令 符号 用い方

READ ROM $33 認証(ID読み込み(単一従装置用))

SKIP ROM $CC ｱﾄﾞﾚｽ指定省略(基本的に単一従装置用)

MATCH ROM $55 従装置ｱﾄﾞﾚｽ指定(次命令応答装置選択)

SEARCH ROM $F0 ﾊﾞｽ上の全ての装置のIDを取得

OVERDRIVE SKIP ROM $3C SKIP ROMの過速(高速動作)版

OVERDRIVE MATCH ROM $69 MATCH ROMの過速(高速動作)版

READ ROM命令

"READ ROM"命令は単一従装置ﾊﾞｽ上で64ﾋﾞｯﾄの固有識別子を読むのに使うことができます。ﾊﾞｽに接続された従装置が多数ある
場合、この命令の結果は従装置識別子のAND(負論理OR)の結果になるでしょう。通信は完全であると仮定され、多数の従装置の存
在が誤ったCRCによって示されます。

SKIP ROM命令

"SKIP ROM"命令は特定の従装置を目標としない時に使うことができます。単一従装置ﾊﾞｽではｱﾄﾞﾚｽ指定に関して"SKIP ROM"命
令で充分です。複数従装置ﾊﾞｽでは一度に全ての従装置をｱﾄﾞﾚｽ指定するのに使うことができます。これは従装置へ命令を送る、例
えば、一度に多数の温度感知器の温度変換を開始する時にだけ有用です。複数従装置ﾊﾞｽ上の従装置から読む時に"SKIP ROM"
命令を使うのは不可能です。

MATCH ROM命令

"MATCH ROM"命令はﾊﾞｽ上の個別従装置をｱﾄﾞﾚｽ指定するのに使うことができます。"MATCH ROM"命令後、ﾊﾞｽ上に完全な64
ﾋﾞｯﾄ識別子が送信されます。これが行われると、次のﾘｾｯﾄ ﾊﾟﾙｽが受信されるまで、正確にこの識別子を持つ従装置だけが応答を許
されます。

SEARCH ROM命令

"SEARCH ROM"命令は先立って全ての従装置の識別子を知らない時に使うことができます。これはﾊﾞｽ上に存在する全ての従装置
の識別子を発見することを可能にします。最初に"SEARCH ROM"命令がﾊﾞｽ上に送信されます。そして主装置はﾊﾞｽから1ﾋﾞｯﾄを読
みます。各従装置は自身の識別子の先頭ﾋﾞｯﾄをﾊﾞｽ上に置きます。主装置はこれを全ての従装置の識別子の先頭ﾋﾞｯﾄの論理AND
(負論理OR)の結果として読みます。そして主装置はﾊﾞｽから更に1ﾋﾞｯﾄを読みます。各従装置は自身の識別子の先頭ﾋﾞｯﾄの補数(論
理反転値)をﾊﾞｽ上に置きます。主装置はこれを全ての従装置の識別子先頭ﾋﾞｯﾄの補数の論理AND(負論理OR)の結果として読みま
す。全ての従装置が先頭ﾋﾞｯﾄとして1を持つなら、主装置は'10'を読むでしょう。同様に全ての従装置が先頭ﾋﾞｯﾄとして0を持つなら、
主装置は'01'を読むでしょう。これらの場合では全ｱﾄﾞﾚｽの先頭ﾋﾞｯﾄとしてこのﾋﾞｯﾄを格納することができます。そして主装置はこのﾋﾞｯ
ﾄ書き戻し、要するに送っている識別子のﾋﾞｯﾄの維持を全ての従装置に告げます。ﾊﾞｽ上に識別子の先頭ﾋﾞｯﾄとして0と1の両方の装
置がある場合、主装置は'00'を読むでしょう。この場合の主装置はこの時点で0か1のどちらかを持つｱﾄﾞﾚｽでの継続を決めなければ
なりません。この選択がﾊﾞｽ上に送信され、現実的に識別子のこの時点に於けるこのﾋﾞｯﾄを持たない全ての従装置をｱｲﾄﾞﾙ状態にし
ます。(訳補:即ち1ﾋﾞｯﾄの確定に3ﾋﾞｯﾄを要します。)

そして主装置は次ﾋﾞｯﾄの読み込みを進め、64ﾋﾞｯﾄを読むまでこの処理が繰り返されます。そして主装置は1つの完全な64ﾋﾞｯﾄ識別子
を発見したでしょう。もっと識別子を発見するには"SEARCH ROM"命令を再び動かすべきですが、この時に先刻に於いて不一致が
あったﾋﾞｯﾄ値に対して違う選択にされるべきです。各従装置に対するこの1度の繰り返しが全ての従装置を発見するでしょう。1つの検
索が実行されてしまうと、1つ以外の全ての従装置がｱｲﾄﾞﾙ状態へ移行されていることに注意してください。"MATCH ROM"命令での
特別なｱﾄﾞﾚｽ指定なしに活性の従装置と直ぐに通信することが可能です。

OVERDRIVE ～ ROM命令

"OVERDRIVE ～ ROM"命令は、過速(高速)動作がこの資料の範囲外のため、ここで網羅されず、標準速だけが網羅されます。

1.3. ﾒﾓﾘ/機能命令

ﾒﾓﾘ/機能命令は1つの装置または装置の分類部を指定する命令です。これらの命令は代表的に従装置内部のﾒﾓﾘとﾚｼﾞｽﾀの読み
書きを扱います。多数のﾒﾓﾘ機能命令が定義されていますが、全ての命令が全ての装置によって使われる訳ではありません。読み書
きの命令は各装置特有で、一般的な仕様の部分ではありません。従ってﾒﾓﾘ機能命令はここで詳細に網羅されません。
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1.4. 一斉に適用

全ての1-Wire装置は基本通信手順に従います。

 1. 主装置が"ﾘｾｯﾄ"ﾊﾟﾙｽを送ります。

 2. 従装置が"存在"ﾊﾟﾙｽで応答します。

 3. 主装置がROM機能命令を送ります。これが1つまたは多数の従装置を効率的にｱﾄﾞﾚｽ指定します。

 4. 主装置がﾒﾓﾘ機能命令を送ります。

注: 各段階に至るには最終段階が完了されなければなりません。けれども手順全体を完了する必要はありません。例えば、ROM機
能命令を終了した後で新しい通信を始めるために新規の"ﾘｾｯﾄ"を送ることが可能です。

1.5. 巡回冗長検査

ﾃﾞｰﾀの完全性を保証するために1-Wire装置によって巡回冗長検査(CRC)が使われます。CRCの背後にある原理はこの資料の範囲
外で、更なる検討は行われません。CRCのより多くの情報については「参考文献」の2.をご覧ください。

1-Wire装置に於いて2つの異なるCRCが主に見られます。1つは8ﾋﾞｯﾄCRC(Dallas 1-Wire CRC, DOW-CRCまたは単にCRC8)で、も
う1つは16ﾋﾞｯﾄCRC(CRC16)です。CRC8は全ての装置のROM部で使われます。CRC8はいくつかの装置に於いてﾊﾞｽ上に発行され
る命令のように他のﾃﾞｰﾀを検証するのにも使われます。CRC16はより大きなﾃﾞｰﾀ群の誤りを調べるためにいくつかの装置によって使
われます。

64ﾋﾞｯﾄ識別子で使われる8ﾋﾞｯﾄCRCと等価なﾊｰﾄﾞｳｪｱが下図で示されます。（四角の)塊は8ﾋﾞｯﾄ移動ﾚｼﾞｽﾀ内の個別ﾋﾞｯﾄを表しま
す。等価なCRC多項式はX8+X5+X4+1です。

図1-11. 1-Wire装置で使われる8ﾋﾞｯﾄCRCと等価なﾊｰﾄﾞｳｪｱ

ﾋﾞｯﾄ入力

X8 X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 X0

いくつかの1-Wire装置で使われるCRC16と等価なﾊｰﾄﾞｳｪｱが下図で示されます。（四角の)塊は16ﾋﾞｯﾄ移動ﾚｼﾞｽﾀ内の個別ﾋﾞｯﾄを表
します。等価なCRC多項式はX16+X15+X2+1です。

図1-12. 1-Wire装置で使われる16ﾋﾞｯﾄCRCと等価なﾊｰﾄﾞｳｪｱ

ﾋﾞｯﾄ入力

X16 X15 X14 X13 X12 X11 X10 X9 X8 X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 X0

2. 実装
ここで、ｿﾌﾄｳｪｱのみ(ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ)、ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUART、割り込み駆動UARTの3つ異なる1-Wire実装が検討されます。各々の短い説明が下
で与えられます。ﾄﾞﾗｲﾊﾞの使い方についての詳細な情報はこの資料に含められていません。各種ﾄﾞﾗｲﾊﾞの使用法の詳細について
はこの応用記述に関するｿｰｽ ｺｰﾄﾞに含められた資料をご覧ください。

どんな特別なﾊｰﾄﾞｳｪｱを使うこともなくｿﾌﾄｳｪｱだけで1-Wire規約を実装することが可能です。この解決策は占有するﾊｰﾄﾞｳｪｱが1つ
の汎用入出力ﾋﾟﾝ(GPIO)だけの利点を持ちます。AVRの全てのGPIOが双方向で選択可能な内部ﾌﾟﾙｱｯﾌﾟ抵抗を持つので、AVRは
外部の支援回路を全くなしで1-Wireﾊﾞｽを制御することができます。内部ﾌﾟﾙｱｯﾌﾟ抵抗が従装置の電流構成設定に適合しない場合
は、1つの外部抵抗が必要とされるだけです。良くない傾向について、この実装は"ﾘｾｯﾄ/存在"とﾋﾞｯﾄの信号中に忙しく待つことで信
頼します。1-Wireﾊﾞｽの正しいﾀｲﾐﾝｸﾞを保証するため、ﾋﾞｯﾄの送信中に割り込みが禁止されなければなりません。2つのﾋﾞｯﾄの送信
間に許される遅延(回復時間)は上限を持ちませんが、とは言え、このため、毎ﾋﾞｯﾄ送信後に割り込みを処理する方が安全です。これ
は1-Wireﾊﾞｽ活動が"ﾘｾｯﾄ/存在"の実行時間と等価なので、最悪割り込み遅延を1ms未満にします。

ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUARTﾄﾞﾗｲﾊﾞはﾋﾞｯﾄ単位で必要な波形を生成するのに多くのAVRで見られるUART単位部を使います。ﾄﾞﾗｲﾊﾞの残りはｿﾌﾄ
ｳｪｱだけのﾄﾞﾗｲﾊﾞと同じです。ｿﾌﾄｳｪｱだけのﾄﾞﾗｲﾊﾞと比べたこのﾄﾞﾗｲﾊﾞでの主な利点はｺｰﾄﾞ量と、UART単位部が独立して詳細なﾀ
ｲﾐﾝｸﾞを処理するため、ﾋﾞｯﾄ信号中に割り込みをOFFにする必要がないことです。良くない傾向について、2つのGPIOといくつかの外
部支援回路が必要です。

割り込み駆動UARTは波形を生成するのにﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUARTﾄﾞﾗｲﾊﾞと同じ様にUARTを使います。加えて255ﾋﾞｯﾄまでのﾃﾞｰﾀを自動で送
信または受信するためにUART単位部で得られる割り込み能力の利点を利用します。
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2.1. ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞ

ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞは2つの部分に分けられます。それはﾋﾞｯﾄ単位の波形生成と、ﾊﾞｲﾄの送信やROM機能命令の実行のようなより高位
の命令です。ﾋﾞｯﾄ単位処理だけが2つの版間で異なりますが、それらは共通ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽで実装され、どちらのﾄﾞﾗｲﾊﾞでの使用もより
高位の命令に許します。

2.1.1. ｿﾌﾄｳｪｱのみの実装

この応用記述で提供されるｿﾌﾄｳｪｱのみの実装で、1つのAVRに接続された多数の1-Wireﾊﾞｽを持つことが可能です。けれども、全て
のﾊﾞｽは同じ入出力ﾎﾟｰﾄに接続されなければならず、そのﾎﾟｰﾄはｺﾝﾊﾟｲﾙ時の任意選択です。これはﾊﾞｽ数を8に制限しますが、ﾎﾟｰﾄ
内のﾊﾞｽの配置は完全に構成設定可能です。1-Wireﾊﾞｽに使われない全てのﾋﾟﾝは影響を及ぼされません。全ての1-Wireﾊﾞｽが同じ
ﾎﾟｰﾄに接続されているので、多数の操作が同時に1つまたはより多くのﾊﾞｽ上で実行することができます。これは全ての関数へ渡され
るﾋﾟﾝ引数を通して達成されます。この引数はその操作に対して使われるべきﾋﾟﾝのﾋﾞｯﾄ遮蔽を含むでしょう。例えばﾋﾟﾝ引数として
$FFを渡すことによって同時に8つのﾊﾞｽへﾘｾｯﾄ信号を送ることが可能です。この同じ関数から返される値は、1つ以上の従装置が存
在信号で応答した全てのﾊﾞｽのﾋﾞｯﾄ遮蔽値です。そしてこのﾋﾞｯﾄ遮蔽値はSKIP ROM命令を発行する関数へのﾋﾟﾝ引数として渡さ
れ、以下同様です。この実装内の全ての関数がﾋﾟﾝ選択を支援します。一般的な規則として、ﾊﾞｽへ書く全ての関数は同時に多数の
ﾊﾞｽをｱﾄﾞﾚｽ指定することができます。ﾊﾞｽから1ﾋﾞｯﾄよりも多くを読む命令は何らかの方法で1つのﾊﾞｽだけをｱﾄﾞﾚｽ指定することができ
ます。

初期化

ｿﾌﾄｳｪｱのみの1-Wireｲﾝﾀｰﾌｪｰｽに関する初期化処理は実に単純です。それは1-Wireﾋﾟﾝを入力動作に設定するだけと、ﾊﾞｽをｱｲ
ﾄﾞﾙ動作にして置くことが必要とされる場合に内部ﾌﾟﾙｱｯﾌﾟを許可することから成ります。いくつかの装置がﾊﾞｽ上のこの上昇端をﾘｾｯﾄ
信号の終りとして反応し、存在信号で返答するでしょう。この信号がどの通信をも妨害しないことを保証するために、ﾘｾｯﾄ回復時間に
等しい長さの遅延が挿入されます。

ﾋﾞｯﾄ単位関数

ﾋﾞｯﾄ単位関数はDallas SemiconductorsからのAN126応用記述に従って実装されます。全てのﾀｲﾐﾝｸﾞ
項目はこの応用記述内の推奨値に適合します。10種の異なる遅延が必要とされます。これらは右表
で一覧にされます。

注: G遅延は標準動作で0です。

I/O操作がｱｾﾝﾌﾞﾘ言語ではなく、C言語で実装されているため、ｺﾝﾊﾟｲﾗの最適化とその他の要因が
ﾀｲﾐﾝｸﾞに影響を及ぼし得ます。各ﾋﾞｯﾄ単位関数によって生成された波形をｵｼﾛｽｺｰﾌﾟで監視し、必
要ならば遅延を調整することが推奨されます。

ﾋﾞｯﾄ転送層関数は下図で示されるように実装されています。"DetectPresence"関数が"ﾘｾｯﾄ"信号送
出と"存在"信号聴取の両方であることに注意してください。ﾋﾞｯﾄ転送層関数が同時に多数のﾊﾞｽをｱ
ﾄﾞﾚｽ指定できることに留意してください。

表2-1. ﾋﾞｯﾄ転送層遅延

項目 推奨遅延 (µs)

A 6

B 64

C 60

D 10

E 9

F 55

G 0

H 480

I 70

J 410

図2-1. ﾋﾞｯﾄ転送層関数

WriteBit1

割り込み禁止

ﾊﾞｽをLow駆動

遅延 A

ﾊﾞｽを開放

遅延 B

割り込み回復

Return

WriteBit0

割り込み禁止

ﾊﾞｽをLow駆動

遅延 C

ﾊﾞｽを開放

遅延 D

割り込み回復

Return

ReadBit

割り込み禁止

ﾊﾞｽをLow駆動

遅延 A

ﾊﾞｽを開放

遅延 E

ﾊﾞｽ状態取得

遅延 F

割り込み回復

Return

DetectPresence

割り込み禁止

ﾊﾞｽをLow駆動

遅延 H

ﾊﾞｽを開放

遅延 I

ﾊﾞｽ状態取得

遅延 J

割り込み回復

Return

ﾊﾞｽをLowに駆動するのとﾊﾞｽを開放するために2つのﾏｸﾛが含まれています。これらが頻繁に起き、関数呼び出しによって引き起こさ
れる副次的な付随処理が厳密なﾀｲﾐﾝｸﾞの必要条件のために望まれないので、これらはﾏｸﾛとして実装されています。
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2.1.2. UARTﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ実装

この実装では詳細ﾀｲﾐﾝｸﾞの全てがUART単位部で処理されます。ﾋﾞｯﾄを送出するためにUARTﾎﾞｰﾚｰﾄが適切な値に設定され、
UARTﾃﾞｰﾀ ﾚｼﾞｽﾀが「UARTでの信号生成」項で記述されるように望む波形を生成する値を格納されます。

初期化

ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUARTﾄﾞﾗｲﾊﾞ用に1-Wireｲﾝﾀｰﾌｪｰｽを初期化するために、UART単位部は正しい値で初期化されなければなりません。送信
と受信を許可し、ﾃﾞｰﾀ形式を8ﾋﾞｯﾄ、ﾊﾟﾘﾃｨなし、1停止ﾋﾞｯﾄに設定し、そしてﾎﾞｰﾚｰﾄを115200bpsに設定します。

これはTXDﾋﾟﾝをUARTのｱｲﾄﾞﾙ状態にさせ、そしてこれは論理1(High)です。従装置はこの上昇端をﾘｾｯﾄ信号の終りとして解釈し、存
在信号で応答します。

ﾋﾞｯﾄ単位関数

ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUARTﾄﾞﾗｲﾊﾞに於ける全てのﾋﾞｯﾄ単位関数はOWI_TouchBitと呼ばれる1つの共通関数を通って実行されます。この関数は最
初に入力引数をUART単位部へ出力し、UART受信が完了するまで待ち、そして受信値を返します。ﾋﾞｯﾄ単位関数の各々はﾊﾞｽ上に
正しい波形を生成する値と共にOWI_TouchBitを呼び出します。

これら関数へのｲﾝﾀｰﾌｪｰｽはｿﾌﾄｳｪｱのみの実装と同じです。けれども'pins'引数はﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUARTﾄﾞﾗｲﾊﾞに必要ありません。ﾏｸﾛ群
がﾋﾟﾝ引数有りまたはなしでのこれらの関数呼び出しを可能にします。pins引数が含まれている場合はﾏｸﾛによって取り除かれます。

2.1.3. 上位関数

この層内の多くの関数が符号なしchar型ﾎﾟｲﾝﾀの引数を許容することに注意してください。このﾎﾟｲﾝﾀは関数によって使うことができる
ﾒﾓﾘの8ﾊﾞｲﾄ配列を指し示します。これらの配列の割り当てと時に初期化は呼び出し側によって行われなければなりません。関数を呼
ぶ前にﾒﾓﾘが特別な方法で初期化されなければならない時をこの資料では明確に述べます。

2.1.3.1. ﾊﾞｲﾄ送信関数

図2-2. ﾊﾞｲﾄ送信関数

SendByte

temp=data & $01

temp値 ?

WriteBit1 WriteBit0

data右1ﾋﾞｯﾄ移動

8ﾋﾞｯﾄ完了 ?

Return

ReceiveByte

data=0

data右1ﾋﾞｯﾄ移動

ReadBit

取得結果 ?

dataのMSB=1

8ﾋﾞｯﾄ完了 ?

Return

NO

YES NO

YES

1 0

1

0

2.1.3.2. ROM機能命令

標準速通信に関する全ての標準ROM機能命令が実装されています。

最も簡単なROM機能命令はSKIP ROM命令です。これは単に引数として
SKIP ROM命令でSendByte関数を呼び出します。

READ ROMとMATCH ROMの命令に対する流れ図は右図で示されま
す。

図2-3. ReadRomとMatchRomの流れ図

ReadRom MatchRom

SendByte
(READ ROM命令)

MATCH ROM命令
送信

ﾊﾞｲﾄ受信 ﾊﾞｲﾄ送信

8ﾊﾞｲﾄ完了 ? 8ﾊﾞｲﾄ完了 ?

Return Return

NO

YES

NO

YES
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SEARCH ROM命令用の流れ図が下図で示されます。この関数はﾊﾞｽ上で未発見の従装置が全くなくなるまで、それが走行する時毎
に1つの従装置を探します。それが走行する最終回にOWI_ROM_SERCH_FINISHEDを返します。どのﾊﾞｽ上で検索を実行するのかを
選択する'ﾋﾟﾝ'引数に加えて、この関数に'LastDeviation'と'bitPattern'の2つの引数が渡されなければなりません。これらの引数が従
装置検索を制御します。全ての従装置に対して全検索を完了するのにこれらの関数をどう使うかを理解するには下表を参照してくだ
さい。

表2-2. bitPatternとlastDeviationの使い方

走行種別 bitPattern lastDeviation

初回 0で満たした8ﾊﾞｲﾄ配列 0

後続する走行 直前の走行でbitPatternﾎﾟｲﾝﾀを通して返された8ﾊﾞｲﾄ配列の複製 直前のOWI_SearchRomから返された値

関数は呼び出し側に最大の柔軟性を与えるためにこの方法で実装されています。全検索を実装するのにﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞ用のｿﾌﾄｳｪ
ｱ例を使うことができます。

図2-4. SearchRomの流れ図

SearchRom

newDeviation=0

currentBit=1

SEARCH ROM命令
送信

2ﾋﾞｯﾄ読み込み

両ﾋﾞｯﾄ=1 ?

両ﾋﾞｯﾄ=0 ?

currentBit=
lastDeviation ?

currentBit>
lastDeviation ?

bitPattern
[currentBit]=0 ?

異常、newDeviation=
ROM_SEARCH_FAILED

bitPattern[currentBit]=
最初の読み込みﾋﾞｯﾄ値

bitPattern[currentBit]=1

bitPattern[currentBit]=0

newDeviation=
currentBit

bitPattern[currentBit]
送出

currentBit進行(+1)

currentBit>64 ?

Return(newDeviation)

異常

この時点で全ての従装置が
同じﾋﾞｯﾄを持つ

このﾋﾞｯﾄ位置で0と1の両方有り。
これが実際に検索を行う場所。

NO

YES

NO

YES

NO

YES

NO

YES

NO

YES

NO

YES
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2.1.4. ﾀｲﾐﾝｸﾞの考慮

可能な限り正確に波形を生成できることが重要です。これを行うには正確な遅延が必要です。或るµsの数値に対する遅延に必要なｸ
ﾛｯｸ周期数がｺﾝﾊﾟｲﾙ時に計算されます。波形生成時に於いて、ﾊﾞｽをLowに引っ張る時とﾊﾞｽを開放する時にいくつかのｸﾛｯｸ周期
が失われます。これらのｸﾛｯｸ周期は遅延を生成するのに必要とするｸﾛｯｸ周期数から引かれます。ｸﾛｯｸ周波数が低すぎる場合、こ
れは負の遅延を生成し得ます。最短遅延を生成することができるには2.17MHzよりも高いｸﾛｯｸ周波数が必要とされます。

2.1.5. 割り込み駆動UART実装

割り込み駆動UARTﾄﾞﾗｲﾊﾞはﾎﾟｰﾘﾝｸﾞUARTﾄﾞﾗｲﾊﾞと同じﾊｰﾄﾞｳｪｱ必要条件を持ちます。

この応用記述で提供される割り込み駆動実装の基本的な機能はﾊﾞｽ上のより大きな塊のﾃﾞｰﾀを自動で送受信することです。これは2
つの割り込み処理ﾙｰﾁﾝ(ISR)で行われます。必要なﾊﾟﾗﾒｰﾀの全てを構成するために1群の補助関数を呼び出すことができ、これら
のISRが転送処理を自動的に完了します。ﾘｾｯﾄ/存在の手順、または介在なしで1～255ﾋﾞｯﾄ間のﾃﾞｰﾀを1方向でどこへでも転送を行
うことが可能です。

ISRを可能な限り単純にするために、それらは送受信間で区別をしません。UDRE ISRはそれが動く時毎にﾃﾞｰﾀ緩衝部から1ﾋﾞｯﾄを単
に送出します。RXC ISRはその同じﾋﾞｯﾄを受信し、例えﾃﾞｰﾀがどの方向に送られたとしても、ﾃﾞｰﾀ緩衝部内にそれを戻し置きます。
送信中、送ったﾃﾞｰﾀは受信したのと同じで、ﾃﾞｰﾀ緩衝部は無変化に留まります。受信中、'1書き込み'波形が'読み込み'波形と同じ
なので、'1'だけが送信されるべきです。従装置によって書かれた(送信された)値を得るために信号が採取されます。そしてこの値が
ﾃﾞｰﾀ緩衝部に置かれます。

3つの全体ﾌﾗｸﾞが1-Wireﾄﾞﾗｲﾊﾞの状態を合図します。それは多忙、存在、異常です。多忙ﾌﾗｸﾞは転送するﾃﾞｰﾀがもっとある限り設定
(1)されます。存在ﾌﾗｸﾞはﾘｾｯﾄ信号送出時に存在信号が検出された場合に設定(1)されます。このﾌﾗｸﾞは存在信号が返らないﾊﾞｽ上
のﾘｾｯﾄ信号まで設定(1)に留まります。異常ﾌﾗｸﾞはUART受信部がﾌﾚｰﾐﾝｸﾞ誤りを検出した時に設定(1)されます。この場合、ﾊﾞｽ上に
新規のﾘｾｯﾄ信号が送信されるべきです。これはUDREとRXCのISRの内部状態だけでなく、ﾊﾞｽ上の全ての従装置をﾘｾｯﾄします。

ISRは可能な限り素早く実行されるべきなので、ROM機能命令のようなもっと複雑な機能はISRに実装されていません。含められてい
るｺｰﾄﾞ例はこのような動きが有限状態機構(FSM:Finite State Machine)でどう実装できるかを示します。

2.1.5.1. 割り込み処理ﾙｰﾁﾝ

ISR用の流れ図は次の2つの図で示されます。UARTﾃﾞｰﾀ ﾚｼﾞｽﾀ空(UDRE)ISRはUART送信緩衝部内にﾃﾞｰﾀ用の空きがある時毎に
動きます。UART受信完了(RXC)ISRはﾃﾞｰﾀが受信されてしまい、UART受信緩衝部内で準備が整っている時毎に動きます。補助関
数用の流れ図は補助関数の図で支援されます。

図2-5. UDRE割り込み処理ﾙｰﾁﾝ

UDRE ISR

ﾎﾞｰﾚｰﾄ=9600 ?

0ﾋﾞｯﾄ送出 ?

送信緩衝部LSB=1 ?

0ﾋﾞｯﾄ値書き込み 1ﾋﾞｯﾄ値書き込み

送信緩衝部右1ﾋﾞｯﾄ移動

bitsSent進行(+1)

ﾊﾞｲﾄ指示子調整,
送信緩衝部に次ﾊﾞｲﾄ取得

Return

送信緩衝部=OWIDataBuffer[0]

更なる送信を停止

bitsSent=0

ﾘｾｯﾄ信号送出NO

YES

NO

YES

bitsSent=BufferLength ?

NO

YES

NO YES
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図2-6. RXC割り込み処理ﾙｰﾁﾝ

UART RXC ISR

ﾌﾚｰﾐﾝｸﾞ誤り ?

UARTﾃﾞｰﾀ ﾚｼﾞｽﾀ読み込み

ﾎﾞｰﾚｰﾄ=9600 ?

bitsReceived進行(+1)

受信緩衝部右1ﾋﾞｯﾄ移動

1ﾋﾞｯﾄ受信 ?

受信緩衝部MSB=1

bitsReceived=
BufferLength ?

8ﾋﾞｯﾄ受信 ?

byteIndex進行(+1)

受信緩衝部内位置補正

OWIDataBuffer[byteIndex]=
受信緩衝部

OWIDataBuffer[byteIndex]=
受信緩衝部

bitsReceived=0

byteIndex=0

多忙ﾌﾗｸﾞ解除(0)

存在ﾌﾗｸﾞ設定(1)/解除(0)

ﾎﾞｰﾚｰﾄ=115200bps

bitsReceived=0

UARTﾃﾞｰﾀ ﾚｼﾞｽﾀ読み込み

異常ﾌﾗｸﾞ設定(1)

更なる送信を停止

Return

NO

YES

NO

YES

NO

YES

NO

YES

NO

YES

丁度0が移動入力
されているので
明示的なMSB
設定は不要

2.1.5.2. 補助関数

補助関数は後に来る自動化された割り込み駆動送信に必要ないくつかのﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定します。全ての必要なﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定した後
でUDRE割り込みを許可することによって送信が開始されます。

補助関数用の流れ図は下図で示されます。

ReceiveData関数が実際にはﾃﾞｰﾀ緩衝部を'1'で満たしてTransmitData関数を呼び出すことに注意してください。RXC ISRが信号を
採取して従装置から読んだ値をﾃﾞｰﾀ緩衝部内に置きます。

図2-7. 補助関数

DetectPresence

多忙ﾌﾗｸﾞ設定

ﾎﾞｰﾚｰﾄ=9600

送信開始

Return

TransmitData

多忙ﾌﾗｸﾞ設定

ﾃﾞｰﾀ緩衝部ﾎﾟｲﾝﾀ設定

緩衝長設定

送信開始

Return

ReceiveData

ﾃﾞｰﾀを'1'で満たす

TransmitData

Return
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2.2. CRC計算

2つの異なるCRCを計算するのに使われる方法が下で記述されます。

CRC(関数内はseed)は0またはCRCの"種"のどちらかが設定されます。これは以下で説明されます。

 1. CRCのLSBとﾃﾞｰﾀのLSB間の”排他的論理和”を得ます。

 2. この値が0なら、CRCを1ﾋﾞｯﾄ右移動します。

 3. この値が1なら、

 3.1. CRCとCRC多項式の”排他的論和”を取ることによって新しいCRC値を得ます。

 3.2. CRCを1ﾋﾞｯﾄ右移動します。

 3.3. CRCのMSBを1に設定します。

 4. ﾃﾞｰﾀを1ﾋﾞｯﾄ右移動します。

 5. 完全に連続8回繰り返します。

この方法はCRC8とCRC16の両方を計算するのに使うことができます。違いはCRC移動ﾚｼﾞｽﾀの幅(CRC8用の8ﾋﾞｯﾄ、CRC16用の16
ﾋﾞｯﾄ)と多項式の値だけです。この数値はﾊｰﾄﾞｳｪｱに於けるXORｹﾞｰﾄの接続を偽装します。多項式の値はCRC8用が$18で、CR C16
が$4002です。

この方法は一度に1ﾊﾞｲﾄのCRC値を得るように実装されていますが、CRCの"種"は引数としてCRCﾙｰﾁﾝへ渡すことができます。この
ようにして1つのCRC操作の結果が次のﾊﾞｲﾄと共に次のそれへ渡すことができ、要するに任意のﾊﾞｲﾄ数のCRCを計算します。

64ﾋﾞｯﾄ識別子のCRC検査がOWI_CheckRomCRCで実装されています。これは単に最初の56ﾋﾞｯﾄのCRC8値を計算して識別子の最
後の8ﾋﾞｯﾄと比較します。

2.3. ｺｰﾄﾞ例

含められた2つのｺｰﾄﾞ例は1-Wireﾄﾞﾗｲﾊﾞの各種実装を使う方法を示します。

2.3.1. ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ例

ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ用のｺｰﾄﾞ例は装置に関して"BUSES"によって定義されたﾊﾞｽを検索します。装置はOWI_device型の配列に格納されます。
OWI_deviceは装置がどのﾊﾞｽに接続されているかと64ﾋﾞｯﾄ識別子についての情報を含む構造体です。そしてﾄﾞﾗｲﾊﾞはﾎﾟｰﾄD(PD0)上
のDS1820温度感知器に関して利用可能な従装置を全体的に検索します。ﾊﾞｽ上にこの装置が見つかった場合、それは無限繰り返
しで継続的にやり取りされます。各反復に於いて、DS1820の温度が監視され、例えばSTK®600開発基板のLEDで監視することがで
きるように温度がﾎﾟｰﾄBに出力されます。

このｺｰﾄﾞ例はﾄﾞﾗｲﾊﾞの異なる部分がどう使われ得るかを示すことが意図されています。ｺｰﾄﾞは非常に一般的で、客観的に最適化さ
れていません。このため、ｺｰﾄﾞ例が4Kﾊﾞｲﾄ未満のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ ﾒﾓﾘを持つﾃﾞﾊﾞｲｽに適合しないことに注意してください。けれども、ﾄﾞﾗｲﾊﾞ
は1Kﾊﾞｲﾄのﾃﾞﾊﾞｲｽを含めて、全てのAVRﾏｲｸﾛ ｺﾝﾄﾛｰﾗで完全に適合します。

2.3.2. 割り込み駆動例

割り込み駆動例では有限状態機構(FSM)が実装されています。ﾄﾞﾗｲﾊﾞがﾊﾞｽ上ﾃﾞｰﾀを送信するので忙しくないなら、無限繰り返しか
らFSMが呼ばれます。ﾄﾞﾗｲﾊﾞが多忙のとき、他のどのｺｰﾄﾞにも走行を許すためにFSMが飛ばされます。FSM自身はﾊﾞｽ上に単独の
DS1820温度感知器が利用可能であると仮定します。それは現在温度を読んでそれが正しく読まれたことを保証するためにCRCを計
算します。そして温度が全体変数に置かれます。ﾄﾞﾗｲﾊﾞが多忙の時は必ず無限繰り返しがこの温度をﾎﾟｰﾄBに出力し、このために例
えばSTK600開発基板のLEDで監視することができます。

3. 始める前に
本章はこの応用記述に含まれるｺｰﾄﾞ例でどう始めるかの概要です。

3.1. ｿｰｽ ｺｰﾄﾞ

例のｺｰﾄﾞはAtmel START(開始)用に書かれています。これはAtmel Studio 7とIAR™ IDEの両方用のAtmel STARTの入り口の”BRO 
WSE EXAMPLES(例閲覧)”からﾀﾞｳﾝﾛｰﾄﾞすることができます。

ﾀﾞｳﾝﾛｰﾄﾞした.atzipﾌｧｲﾙをﾀﾞﾌﾞﾙ ｸﾘｯｸしてください。ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄがAtmel Studio 7にｲﾝﾎﾟｰﾄされるでしょう。IAR™でﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄをｲﾝﾎﾟｰﾄ
するには、”Atmel START in IAR(IARでのAtmel開始)”を参照し、Atmel Start Output in External Tools⇒IARを選んでください。

http://start.atmel.com/static/help/index.html
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3.1.1. ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞ

ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞに於ける各ﾌｧｲﾙの短い説明は下表で示されます。

・ Atmei StudioﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄまたはIARﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄを開いてください。(Atmel STARTから.atzipをﾀﾞｳﾝﾛｰﾄﾞ後にAtmel StudioまたはIARにｲﾝ
ﾎﾟｰﾄ)

・ 編集するために"OWIPolled.h"ﾌｧｲﾙを開き、”User defines(使用者定義)”と名付けられた項を突き止めてください。

・ ﾌｧｲﾙで記述されるように行の1つの注釈を外すことによって’software only’または’UART driver’を選んでください。

・ 選んだﾄﾞﾗｲﾊﾞに対応する項へ下に移動してください。

・ ﾌｧｲﾙで記述されるようにﾊｰﾄﾞｳｪｱ構成設定に従って項内の定義を調節してください。

・ ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄは今やｺﾝﾊﾟｲﾙされる準備が整っています。

・ ﾄﾞﾗｲﾊﾞの動作形態はOWIPolled.hﾌｧｲﾙからOWI_SOFTWARE_DRIVERまたはOWI_UART_DRI 
VERとして選ぶことができます。OWI_UART_DRIVER動作については、右図で示されるように
TXDとRXDのﾋﾟﾝが接続されるのに(等価)ｵｰﾌﾟﾝ ﾄﾞﾚｲﾝ回路が必要です。DQは1-Wire装置か
らの単線ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽです。

3.1.2. 割り込み駆動ﾄﾞﾗｲﾊﾞ

割り込み駆動ﾄﾞﾗｲﾊﾞに於ける各ﾌｧｲﾙの短い説明は下表で示されます。

表3-1. ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞ ﾌｧｲﾙ

ﾌｧｲﾙ名 内容

main.c ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞ用ｺｰﾄﾞ例

OWISWBitFunctions.c ｿﾌﾄｳｪｱのみのﾋﾞｯﾄ単位関数の実装

OWIUARTBitFunctions.c UARTﾋﾞｯﾄ単位関数の実装

OWIBitFunctions.h OWISWBitFunctions.cとOWIUARTBitFunctions.c用の共通ﾍｯﾀﾞ ﾌｧｲﾙ

OWIHighLevelFunctions.c 上位関数

OWIHighLevelFunctions.h OWIHighLevelFunctions.c用の共通ﾍｯﾀﾞ ﾌｧｲﾙ

OWIPolled.h ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ ﾄﾞﾗｲﾊﾞ用の構成設定ﾍｯﾀﾞ ﾌｧｲﾙ

source.doc このﾌｫﾙﾀﾞのｿｰｽ ｺｰﾄﾞの資料

図3-1. (等価)ｵｰﾌﾟﾝ ﾄﾞﾚｲﾝ回路

1kΩ

Vpullup

DQ
TXD
RXD

割り込み駆動ﾄﾞﾗｲﾊﾞで始めるには以下の段階に従ってください。

・ Atmel StudioﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄまたはIARﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄを開いてください。(Atmel STARTから.atzipをﾀﾞｳﾝﾛｰﾄﾞ後にAtmel StudioまたはIARにｲﾝ
ﾎﾟｰﾄ)

・ 編集するために"OWIInterruptDriven.h"ﾌｧｲﾙを開き、”User defines(使用者定義)”と名付けられた項を突き止めてください。

・ ﾊｰﾄﾞｳｪｱ構成設定を反映するように”User defines”項で定義を変更してください。

・ ﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄは今やｺﾝﾊﾟｲﾙされる準備が整っています。

・ 「(等価)ｵｰﾌﾟﾝ ﾄﾞﾚｲﾝ回路」で示されるようにTXDとRXDのﾋﾟﾝが接続されるのに(等価)ｵｰﾌﾟﾝ ﾄﾞﾚｲﾝ回路が必要です。

4. 参考文献
 1. 応用記述126「ｿﾌﾄｳｪｱによる1-Wire通信」 - Dallas Semiconductors, 2004

 2. iButton規約の本 - Dallas Semiconductors, 1997

 3. 応用記述214「1-Wireﾊﾞｽ主装置に対するUARTの使い方」 - Dallas Semiconductors, 2002

表3-2. 割り込み駆動ﾄﾞﾗｲﾊﾞ ﾌｧｲﾙ

ﾌｧｲﾙ名 内容

main.c 割り込み駆動ﾄﾞﾗｲﾊﾞ用ｺｰﾄﾞ例

OWIInterruptDriven.h 割り込み駆動ﾄﾞﾗｲﾊﾞ用の構成設定ﾍｯﾀﾞ ﾌｧｲﾙ

OWIIntFunctions.c 割り込み処理と補助関数の実装

OWIIntFunctions.h OWIIntFunctions.c用のﾍｯﾀﾞ ﾌｧｲﾙ

source.doc このﾌｫﾙﾀﾞのｿｰｽ ｺｰﾄﾞの資料
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5. 改訂履歴

文書改訂 日付 注釈

2579A 2004年9月 初版文書公開

2579B 2016年10月 Atmel STARTｺｰﾄﾞ公開
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