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Przebieg ¢wiczenia

1.

Zaimplementuj mechanizm synchronizacji za pomocg semafora binarnego. Po nacisnieciu przycisku,
dioda powinna zapali¢ sie na 1s.
Wskazoweki:
e Uzyj przerwania (EXTI) do zwolnienia semafora w reakcji na przycisk
e Zadanie gtéwne powinno czekaé na semafor
Sprawdz czy semafor mozna zastgpi¢ mutexem.
Zaimplementuj ochrone dostepu do wspdlnego zasobu za pomocg mutex. Stwérz dwa zadania:
e Pierwsze zadanie co 2 sekundy wysyta komunikat: "Task 1: Hello!".
e Drugie zadanie co 3 sekundy wysyta komunikat: "Task 2: World!".
Tekst wysytaj funkcjg opracowang na poprzednich zajeciach. Wysytane dane obserwuj w terminalu.
Rdzne priorytety a dostep do zasobdéw. Zaimplementuj trzy wybrane sygnaty kodéw btedéw BIOS
prezentowanych na diodzie LD2. Przyktadowe:
e Sygnat 1: Miganie diody 3 razy (500 ms wtgczona, 500 ms wytgczona).
e Sygnat 2: Miganie diody 2 razy (1 sekunda wtaczona, 1 sekunda wytaczona).
e Sygnat 3: Miganie diody 2 razy (2 sekundy wtaczona).
Stwoérz trzy zadania:
e Zadanie A (wysoki priorytet): Co 3 sekundy prébuje wygenerowac sygnat n.1.
e Zadanie B (Sredni priorytet): Co 10 sekund prébuje wygenerowac sygnat n.2.
e Zadanie C (niski priorytet): Co 15 sekund prébuje wygenerowac sygnat n.3.
Pomiedzy sekwencjami odczekaj 2 sekundy. Nie doprowadz do zagtodzenia zadan.
Producent i konsument z wykorzystaniem semafordw zliczajgcych.
Producent:
e Miga diodg LD2 co 2 sekundy.
e Kazde zaswiecenie zwieksza wartos¢ semafora zliczajgcego (np. generuje nowe ,,zadanie” do
wykonania przez konsumenta).
Konsument:
e Wyswietla komunikat na porcie szeregowym po nacisnieciu przycisku B1 (synchronizacja
semaforem binarnym), jezeli dostepny jest zaséb od producenta.
Semafor zliczajacy:
e Pojemnosc , kolejki” wynosi 5.
Obserwuj, jak dziata mechanizm ograniczenia dostepu do zasobdw.



Funkcje
HAL

void HAL_GPIO_WritePin (GPIO_TypeDef * GPIOx, uint16_t GPIO_Pin, GPIO_PinState PinState )
GPIO_PinState HAL_GPIO_ReadPin (GPIO_TypeDef * GPIOx, uint16_t GPIO_Pin)

void HAL_Delay (uint32_t Delay)

uint32_t HAL_GetTick (void)

HAL StatusTypeDef HAL_ADC_Start (ADC_HandleTypeDef * hadc)

HAL_StatusTypeDef HAL_ADC_PollForConversion (ADC_HandleTypeDef * hadc, uint32_t Timeout)
uint32_t HAL_ADC_GetValue (ADC_HandleTypeDef * hadc)

__weak void HAL_GPIO_EXTI_Callback(uint16_t GPIO_Pin)

FreeRTOS

osStatus osDelay (uint32_t millisec)

int32_t osSemaphoreWait (osSemaphoreld semaphore_id, uint32_t millisec)
osStatus osSemaphoreRelease (osSemaphoreld semaphore_id)

osStatus osMutexWait (osMutexld mutex_id, uint32_t millisec);

osStatus osMutexRelease (osMutexld mutex_id);

Materiaty dodatkowe
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