ANALOG 4 channel Capture board 사용자 매뉴얼

1. 기능

2. 특징

3. 블락도

4. I/O connector사양

5. 데이타 흐름도 

6. API 사용법

6.1. 개요

6.2. API Function List

6.2.1. 초기화 및 종료

6.2.1.1. BOOL EVA_Init();

시스템에 설치된 모든 디바이스 드라이버들에 연결하고 초기화 한다.  

return value : 정상이면 TRUE, 아니면 FALSE를 돌려준다. 

6.2.1.2. BOOL EVA_End();

디바이스 드라이버들과의 연결을 끊는다. 

정상이면 TRUE, 아니면 FALSE를 돌려준다. 

6.2.1.3. int EVA_GetMaxChannels()

각 카드당 DMA 채널 수를 돌려준다.  4값을 돌려준다. 

6.2.2. 기본적인 I/O함수 

6.2.2.1. int EVA_WriteReg(DWORD offset,DWORD data);
카드의 레지스터에 데이터를 쓴다. 

정상적이면 0를 돌려주고 아니면 에러코드를 돌려준다. 

6.2.2.2. int EVA_ReadReg(DWORD offset,DWORD *data);

카드의 레지스터 값을 읽어온다. 

정상적이면 0를 돌려주고 아니면 에러코드를 돌려준다. 

6.2.3. DDMA 동작 제어 함수 

총 4개의 DMA 채널이 있다. 

6.2.3.1. BYTE * EVA_DmaAlloc(int channel,DWORD size)
캡쳐에 사용되는 DMA buffer를 할당하는 기능을 한다. 

channel : DMA channel 0 – 3.

size    : 버퍼의 크기.

return value : 성공이면 0, 아니면 에러코드를 돌려준다. 

6.2.3.2. void EVA_DmaFree(int channel);
할당된 DMA버퍼를 제거하는 기능을 한다. 할당이 되지 않을 경우에 호출할 경우에도 문제는 없다. 

channel : 해당 채널 번호를 말한다. 0에서 3.

return value : error code.

6.2.3.3. int EVA_DmaRead(int channel,DWORD intlength,DWORD length);
해당 채널의 DMA동작을 시작한다. Video데이타가 발생하여 전송이 이루질 때에 intlength에 해당하는 크기가 전송이 되면 인터럽트를 발생하여 응용프로그램에 이벤트를 발생하는 기능을 한다. 

channel : DMA channel 0 – 3

intlenth : 인터럽트가 발생하도록 하는 단위길이를 의미한다. 대개 한 프레임의 크기를 이것으로 정하게 되면 매 프레임 전송이 끝나는 즉시 인터럽트가 발생하면서 전송이 이루어지게 된다. 

이 값이 0일 경우는 auto reload방식이 아니고 length길이 만큼 전송을 하고 마치게 된다. 

length  : DMA 동작을 위한 전체의 크기를 말한다. intlength를 0이 아닌 값으로 지정한 경우 그 값의 정수배가 되도록 해야 한다. 

return value : error code.

6.2.3.4. int EVA_DmaReadInter(int channel,DWORD intlength,DWORD length,DWORD interlength);
Interlaced방식의 비디오 데이타를 DMA로 전송하고자 할 때에 사용한다. 

Video데이타가 발생하여 전송이 이루질 때에 intlength에 해당하는 크기가 전송이 되면 인터럽트를 발생하여 응용프로그램에 이벤트를 발생하는 기능을 한다. 

channel : DMA channel 0 – 3

intlenth : 인터럽트가 발생하도록 하는 단위길이를 의미한다. 대개 한 프레임의 크기를 이것으로 정하게 되면 매 프레임 전송이 끝나는 즉시 인터럽트가 발생하면서 전송이 이루어지게 된다. 

이 값이 0일 경우는 auto reload방식이 아니고 length길이 만큼 전송을 하고 마치게 된다. 

length  : DMA 동작을 위한 전체의 크기를 말한다. intlength를 0이 아닌 값으로 지정한 경우 그 값의 정수배가 되도록 해야 한다. 

interlength : Interlaced방식으로 사용할 때에 각 수평 라인의 데이타 길이를 의미한다. 실제 길이의 –1을 취한 값이 된다.  모노일 경우 한도트당 1바이트가 되고 YUV 4:2:2일 경우는 한 도트당 2바이트를 차지한다. 

return value : error code.

6.2.3.5. int EVA_GetDmaPosOvl(int channel,DWORD *pos);
이 함수를 실행하면 DMA buffer상에서 전송 위치의 변화가 있을 때까지 Sleep상태로 대기하다가 변화가 생겨서 드라이버 측에서 Overlapped이벤트를 발생하게 되면 요청한 채널의 위치 정보를 돌려주는 기능을 한다. 

*pos : 인터럽트가 걸리는 시점에서 전송이 완료된 위치를 말한다. *pos는 0,1,2,3,...가 있을 수 있으며 0는 전송이 이루어지지 않은 초기 상태를 말하고 이후 length/intlength의 위치에 해당하는 값을 pos에 돌려받는다. 

값이 1이면 첫번째 intlength에 해당하는 영역의 전송이 끝났음을 의미하고 2이면 두번째이고 마지막 영역 전송이 끝나면 다시 첫번째 영역으로 DMA전송을 계속하게 된다.

return value : error code.

6.2.3.6. int EVA_GetDmaPos(int channel,DWORD *pos);
이함수의 기능을 EVA_GetDmaDacPosOvl과 같으나 위치의 변화가 있을 때까지 대기하지 않고 단지 현재의 위치를 돌려주는 기능을 한다. 

*pos : 인터럽트가 걸리는 시점에서 전송이 완료된 위치를 말한다. *pos는 0,1,2가 있을 수 있으며 0는 전송이 이루어지지 않은 초기 상태를 말하고 이후 length/intlength의 위치에 해당하는 값을 pos에 돌려받는다. 

return value : error code.

6.2.3.7. int EVA_CancelGetDmaPos(int channel);

EVA_GetDmaPosOvl함수를 실행하면 프로세스나 thread가 Sleep상태로 대기 하게 된다. 어떠한 원인에 의해서 혹은 DMA전송이 오래 걸릴 경우에 프로그램을 끝내는 시점에서도 대기를 하는 경우가 발생한다. 이렇게 대기하는 것을 끝내기 위해서 사용하는 함수이다. 

결국 이 함수는 EVA_GetDmaPosOvl을 호출한 thread나 프로세스가 아닌 다른 thread혹은 프로세스에서 실행이 되어야 한다. 

return value : error code.

6.2.3.8. int EVA_DmaStop(int channel);

주어진 채널의 DMA동작을 멈추는 기능을 한다. 

channel : 멈추고자 하는 채널 번호. 

return value : error code.

6.2.3.9. int EVA_WaitForDmaEnd(int channel);

이 함수를 호출하면 DMA동작이 끝날 때까지 대기 상태로 있다가 실질적으로 DMA동작을 마치게 되면 대기 상태를 멈추고 함수의 실행이 완료된다. 

channel : channel 번호.

return value  : error code.

6.2.3.10. void EVA_SetCapMode(int channel,int start,int cap_width,int cap_height,int cap_frames,int cap_ntsc_pal,int cap_mode);

각 채널당 실제로 사용하는 캡쳐의 모드를 지정하는 함수이다. 

channel : 해당하는 채널 값. 0-3사이의 값이 가능하다. 

start : 전체 수평 라인 1440 clock에서 건너뛰는 값을 말한다. 하나의 YUV를 이루는 간격이 4byte이므로 4의 배수가 되는 값이 되어야 한다. 이것이 틀리면 색이나 명암의 순서가 틀리게 되어 제대로 표현이 되지 않는다. 

cap_width : 수평으로 취하고자 하는 폭을 의미한다. 이것은 실제 수평 도트의 길이를 말한다. 

cap_height : 수직 라인의 갯수를 말한다.  even & odd를 모두 합한 값을 말한다. 

cap_frames : 프레임의 갯수를 말한다. 캡쳐를 수행할 버퍼의 프레임 갯수를 지정한다. 

cap_ntsc_pal : 1이면 NTSC mode, 0 : PAL mode를 의미한다. 

cap_mode : 총 10개의 비디오 모드를 지정한다. 

enum {


VM_FULL_YUV_I=0,


VM_FULL_YUV_NI,


VM_FULL_MONO_I,


VM_FULL_MONO_NI,


VM_HALF_YUV_ODD,


VM_HALF_MONO_ODD,


VM_HALF_YUV_EVEN,


VM_HALF_MONO_EVEN,


VM_HALF_YUV_ODD_EVEN,


VM_HALF_MONO_ODD_EVEN

};
의 값을 가진다. 

6.2.3.11. int EVA_DmaCapStart(int channel)

주어진 채널에 대해서 DMA 동작을 시작하는 명령이다. 

6.2.3.12. int EVA_CapEnable(DWORD channels);

비디오 신호의 캡쳐 제어기 동작을 제어하는 기능을 한다. 

channels : 하위 4개의 비트가 각 채널에 대해서 캡쳐를 시작하는 기능을 한다. 

bit 0 : channel 0 capture controller동작 활성화 지정 , 1이면 활성화 0 이면 동작 안함.

bit 1 : channel 1 capture controller동작 활성화 지정 , 1이면 활성화 0 이면 동작 안함.

bit 2 : channel 2 capture controller동작 활성화 지정 , 1이면 활성화 0 이면 동작 안함.

bit 3 : channel 3 capture controller동작 활성화 지정 , 1이면 활성화 0 이면 동작 안함.

각 비트가 1로 되어서 활성화 되면 이후 처음의 프레임 동기가 맞는 시점에서 부터 데이타를 전송한다. 

6.2.4. EEPROM download function

6.2.4.1. void EVA_SetRpt(eepReport *report);
EEPROM 업데이트 동작시에 일어나는 상태 정보를 받는 객체를 지정한다.

6.2.4.2. int EVA_Prog(char *filename);
주어진 카드와 FPGA의 hex파일을 보드의 EEPROM에 업데이트 한다. 

6.3. I2C controller functions

6.3.1. void EVA_I2cInit();
I2C controller를 초기화 하는 기능을 한다. 

6.3.2. void EVA_I2cClr();
I2C controller의 버퍼를 지우는 기능을 한다. 

6.3.3. int EVA_I2cWrite( BYTE chan,BYTE chip_addr,BYTE  sub_addr,BYTE length, BYTE *buffer);
I2C 로 데이타를 쓸 때에 사용하는 함수이다. 

chan : 0 – 1의 2개 채널이 있다. 결국 두개의 독립적인 I2C라인을 선택하는 기능을 한다. 

0 : 첫째의 라인을 선택하는 기능을 한다. 

1 : 둘째의 라인을 선택하는 기능을 한다. 

chip_addr : 각 I2C slave device의 chip address를 의미한다. 

sub_addr : I2C로 쓸 데이타의 시작 번지를 말한다. 

length  : 쓸 데이타의 갯수.

buffer : 쓸 데이타 갯수 만큼의 데이타를 가지고 있는 버퍼의 포인터를 말한다. 

6.3.4. int EVA_I2cRead(BYTE chan, BYTE chip_addr,BYTE sub_addr, BYTE *dout);
I2C로 데이타를 읽을 때에 사용한다. 하나씩 데이타를 읽는 기능을 한다. 

chan : 0 – 1의 2개 채널이 있다. 결국 두개의 독립적인 I2C라인을 선택하는 기능을 한다. 

0 : 첫째의 라인을 선택하는 기능을 한다. 

1 : 둘째의 라인을 선택하는 기능을 한다. 

chip_addr : 각 I2C slave device의 chip address를 의미한다. 

sub_addr : I2C로 읽을 데이타의 시작 번지를 말한다. 

dout : 데이타를 읽어올 포인터 변수이다. 

6.4. Image 변환 함수들

6.4.1. void EVA_MakeBMPHeader(BITMAPINFOHEADER *pbmiHdr, BITMAPFILEHEADER *pbmfHdr,int Width,int Height);
주어진 Width,Height이미지에 대한 BMP header를 만든다. 

6.4.2. void EVA_MONOtoBMPImage(BYTE *rawImage, BYTE *bmpImage,int Width,int Height);

MONO 의 RAW이미지를 BMP이미지로 변경하는 함수이다. 

6.4.3. void EVA_YUVtoBMPImage(BYTE *rawImage, BYTE *bmpImage,int Width,int Height);

YUV형식의 RAW데이타를 BMP 이미지로 변경하는 함수이다. 

6.4.4. void EVA_MakeBMPHeaderCh(int channel,BITMAPINFOHEADER *pbmiHdr, BITMAPFILEHEADER *pbmfHdr);

채널에 주어진 width, height에 따른 BMP image 헤더 정보를 만드는 기능을 한다. 

6.4.5. void EVA_RAWtoBMPImage(int channel,BYTE *rawImage, BYTE *bmpImage, int pos);
주어진 채널에서 프레임 위치에 있는 RAW 데이타로부터  채널 별 모드와 화면의 크기에 따른 BMP image를 구성하는 기능을 한다. 

6.5. 에러 코드

위의 함수에서 에러코드를 리턴 하는 함수 중에서 0이 아닌 값을 돌려주게 되면 어떠한 에러가 발생했음을 말한다. 이 경우에 값에 따라서 다음의 의미를 가지게 된다.

CAP_BASE_DEVICE_OPEN_ERROR  


0x100

: 디바이스 드라이버를 열 수 없을 때에 일어나는 에러이다. 

CAP_BASE_NO_HANDLE 



0x101

: 디바이스 핸들을 얻지 못했을 때에 발생한다. 

CAP_CARD_CHANNEL_OVERFLOW 


0x300

: 채널이 범위를 벗어 났을 때에 발생한다. 
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