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Česa smo se naučili v prvi vaji: Delovanje

192.168.2.10

Nano usmerjevalnik

0A:0C:02:00:00:20:15:00

Brezžični senzor

3D:0F:02:00:00:20:15:00

Aplikacija 

(npr. nPing)

(IP, Port)

nRouted

(IP, Port)

Kaj mora poznati aplikacija za 

pošiljanje sporočila vozlišču?

PortPort

NRP paketTCP



Vsebina vaj: prvo programiranje

� NanoStack.

� Struktura aplikacij.

� Prvi program.



Hierarhija programske opreme:

Slike povzete po: NanoStack Manual, Sensionode, 2008

Brezžični senzor

Nano usmerjevalnik

UART

Naš prvi program

na vozlišču!
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Tipična struktura programa

vključitve za predprevajalnik

deklaracije

glavna funkcija

definicije naših funkcij

1

2

3

4
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1. Definicije in dodatne inicializacije

2

2. Glavna zanka, kamor vstavimo program.



192.168.2.10

aplikacija

Nekaj o delovanju in APIju

Brezžični senzor

UART

Obstoječi API za delo z ledicami:

Brezžični senzorji morajo biti večino časa v latentni fazi (spati): 

Merjenje časa v enotah notranje ure:

Blokiranje in uart:



Naloga za danes

� Izhajamo iz: Obtoječega programa (okostja) brez inicializacije in 

funkcionalnosti.

� Vstavili inicializacijo in demonstrirali:

1. enostavno komunikacijo preko UART (cuteCom terminal),

2. zakasnitve, spreminjanje komunikacijskega kanala,

3. prižiganje ter ugašanje ledic.

� Naloga je sestavljena iz dveh delov, 

ko končate en del, me pokličite, da pregledam.

� Izdelek bo povzetek dela v poročilu, v katerem opišete nalogo, API, potek 

naloge, prav tako boste dodali še rezultate (npr., slike cuteComa).



Konec.

� Hvala.


