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freeRTOS

freeRTOS jest systemem operacyjnym czasu rzeczywistego (ang. real time operating system) dla systemoéw

wbudowanych opartych o mikrokontrolery. Zostat zaprojektowany z myslg o jak najprostszym i jak najmniejszym
kodzie zrodtowym.

System freeRTOS wspiera wiele architektur sprzetowych m.in.:

* Altera - Cyclone V SoC (ARM Cortex-A9), Nios

*  Atmel - SAMV7 (ARM Cortex-M7), SAM3 (ARM Cortex-M3), SAM4 (ARM Cortex-M4 ), SAMD20 (ARM Cortex-
MO+), SAMAS (ARM Cortex-A5), SAM7 (ARM7), SAM9 (ARM9), AT91, AVR and AVR32 UC3

e Microchip - PIC32MX, PIC32MZ, PIC32MZ EF, PIC24, PIC24EP, dsPIC, MEC14xx, CEC13xx, CEC17xx, MEC17xx,
MEC51xx

* Cypress - PSoC 5 ARM Cortex-M3

* Tl -RM48, TMS570, ARM Cortex-M4F MSP432, MSP430, MSP430X, SimpleLink, Stellaris (ARM Cortex-M3,
ARM Cortex-M4F)

* | wieleinnych...
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Home

LTS Libraries

All Libraries

All libraries

All the libraries listed below are MIT (open source) licensed and are designed for resource constrained devices such as
WHAT'S NEW microcontrollers and small microprocessors. FreeRTOS core and FreeRTOS for AWS libraries do not have any dependencies

other than on the standard C library — they are not even dependent on an RTOS.
New FreeRTOS Long

Term Suppert version
now available.

Receive security patches FreeRTOS-Plus-TCP FreeRTOS-Plus-CLI FreeRTOS-Plus-10

and critical bug fixes on ) [deprecated]

FreeRTOS libraries for two Thread aware, sockets based, Enable your application to

years. See the blog post. lightweight TCP/IP stack efficiently process command Add an open(). read(), write(),
line input ioctl() peripheral interface to

FreeRTOS Extended
Maintenance Program

your application

(EMP) registration now

open.
Providing security patches

and critical bug fixes on
FreeRTOS Long Term

Support (LTS) versions for coreMQTT coreMQTT Agent coreHTTP

up to 10 additional years. A lightweight MQTT client Athread safe agent (or A lightweight partial HTTP client
See the blog post. implementation for loT use daemon) for the coreMQTT implementation for loT use
FreeRTOS-Plus-TCP cases. The coreMQTT Agent library. The coreMQTT agent cases.

v3.0.0 released: library (see below) creates a includes the coreMQTT library.

We've added thread safe agent...

comprehensive unit tests
and penetration and

protocol testina. See the
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freeRTOS
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AWS loT Fleet
Provisioning

Provision new loT devices
without device certificates.

FreeRTOS-Plus-POSIX

POSIX threading wrapper for
the FreeRTOS kernel's native
API. Implements a subset of the
POSIX threading APIL.

FreeRTOS-Plus-TCP
Multiple Interfaces

A git branch that is adding
support for multiple interfaces
and multiple endpoints into
FreeRTOS-Plus-TCFR.

AWS Signature Version
4

Generate a signature and
authorization header that
complies with the AWS
Signature Version 4.

FreeRTOS-Plus-FAT

Thread aware FAT file system
— with optional long file names,
caching, and directory name
hashing.

FreeRTOS MCUBoot

MCUBoot is a configurable
secure bootloader maintained
by several industry leaders, with
support for cryptographic
verification of software images.

LoRaWAN

A buildable project and
documentation article
demonstrating the use of
LoRaWAN with FreeRTOS.

FreeRTOS-Plus-TCP
IPv6

A git branch that is adding IPv6
support into FreeRTOS-Plus-
TCR

Delta Over-the-Air
Updates

Delta Over-the-Air Updates
reduce the size of the OTA
update by sending only the
binary difference. .




freeRTOS — Texas Instruments Tiva C Series
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g8 o 2- — [m} * ‘
File Edit View Mavigate Project Run Scripts indow Help
= Dit-@B-R-iRig- P D Q BlE
75 Project Explorer % = 8 main.c [ FreeRTOSConfigh = 8
ES T & 82 * See http .freertos.org/a@8118. html.
f
v 5 Lab,_freeRTOS [Active - Debug] 23 /
> 44, Binaries as
> il Includes 86 #define configCPU_CLOCK_HZ 120680008
» = Debug 87 #define configUSE_TICKLESS_IDLE a
> (= driverlib gg #define configTICK_RATE_HZ ( ( TickType_t ) 1@@@ )
> s drivers 96 #define configUSE_PREEMPTTON 1
(= FreeRTOS 91 #define configUSE_TDLE_HOOK ]
5 (= include 92 #define configUSE_TICK_HOOK [}
3 (= portable 93 #define configMAX_PRIORITIES (5)
croutine.c 94 #define configMINIMAL_STACK _SIZE ( ( unsigned short ) 288 )
i 95 #define configTOTAL_HEAP_SIZE ( ( size_t ) ( Seeea ) )
SYERE_groups.c 95 #define configMAX_TASK_NAME_LEN {18 )
list.c 97 #define configlSE_TRACE FACTLITY 1
queue.c 95 #define configUSE_16 BIT TICKS [}
tasks.c 99 #define configIDLE_SHOULD YIELD 1
timers.c 106 #define configUSE_MUTEXES 1
drme.bxt 1@1 #define configQUEUE_REGISTRY_SIZE 8
reacme. 102 #define configCHECK FOR STACK OVERFLOW @
» = targetConfigs 103 #define configUSE_RECURSTVE_MUTEXES 1
> (= utils 104 #define configUSE_MALLOC FATLED HOOK @
¥ @ FreeRTOSConfig.h 105 #define configUSE_APPLICATION TASK TAG @
» [8 Keyboard.c 106 #define configUSE_COUNTING SEMAPHORES 1
[H Keyboard.h a7
’ yboare. 188 /* Co-routine definitions. */
> [ main.c 109 #define configUSE_CO ROUTINES [}
> [ STT735.¢ 110 #define configMAX CO _ROUTINE PRIORITIES ( 2 )
> [n) ST7735.h 111
» [8 tmdc1284ncpdt_startup_ces.c 112 /* S?ftwa'e FlNE' definitions. */
tmdc1284nepdtemd 113 #define configUSE_TIMERS 1
7 Lgg tmacistncpdt.em 114 #define configTIMER TASK PRIORITY ( configMAX PRIORITIES - 1 )
» [W tmdc12%4ncpdth 115 #define configTIMER QUEUE LENGTH 5
2 astyle 116 #define configTIMER TASK STACK DEPTH { configMINIMAL_STACK_SIZE * 2 )
= readmemd 117
118 /* Set the following definitions to 1 to include the API function, or zero
119 to exclude the API function. */
126 #define INCLUDE vTaskPrioritySet 1
121 #define INCLUDE uxTaskPriorityGet 1
122 §define INCLUDE vTaskDelete 1
123 #define INCLUDE vTaskCleanUpResources 1
124 #define INCLUDE vTaskSuspend 1
125 #define INCLUDE_ vTaskDelayUntil 1
B Console % xl &4 4 <"=‘=(>| LA RE = B @‘ =B~ r= B & Problems ¥ = Memory Allocation = Stack Usage Y 8§ = 8
DT Build Console [Lab_freeRTOS] 0 errors, 5 warnings, 0 others
"D\t ces121e\heeshwtilshbin\\gmake” -k all Description - Resource Path Location
Building file: "../Keyboard.c" > & Warnings (5 items)
Invoking: ARM Compiler
Writable ‘ Smart Insert 1:1:0 1 | Building project(s): (31%) | L3




freeRTOS — priorytety i stany zadan

vTaskSuspend()
called

Domyslnie FreeRTOS stosuje polityke planowania z wywtaszczaniem o statym

. . . . , / . . TaskS d
priorytecie, z cyklicznym podziatem czasu zadan o réwnym priorytecie VT egendl

called

vTaskResume()
called

A

- vTaskSuspend()
Zadanie 3 . . |
Blocking API
Zadanie2 function called
Zadanie 1 Zadanie 1 Blocked
P
t

Kazde zadanie ma przypisany priorytet od O do ( configMAX_PRIORITIES - 1 ), gdzie configMAX_PRIORITIES jest
zdefiniowany w FreeRTOSConfig.h
Niska liczby oznaczajg zadania o niskim priorytecie. Bezczynne zadanie ma priorytet zero (tskIDLE_PRIORITY).
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freeRTOS — tworzenie i obstuga zadan

xTaskCreate(vTaskFunction, "Taskl", 128, 1000, 1,

1 BaseType_t xTaskCreate(

2 TaskFunction_t pvTaskCode,
3 const char * const pcName,
4 const configSTACK_DEPTH_TYPE usStackDepth,
5 void * const pvParameters,
6 UBaseType_t uxPriority,
7 TaskHandle_t * const pxCreatedTask
® 8 );
void vTaskFunction( void *pvParameters )
{
for( ;5 )
{
-- Task application code here. --
}
vTaskDelete( Ik
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pvTaskCode

Wskaznik na funkcje implementujgcg kod zadania. Funkcja ta musi by¢
zgodna z prototypem. Argument pvParameters pozwala przekazac dane
wejsciowe do zadania.

pcName
Nazwa zadania w postaci ciggu znakow (string). Jest to opcjonalne,
gtéwnie wykorzystywane do debugowania.

usStackDepth

Liczba stéw (ang. words) na stos przydzielony dla zadania. Warto$¢ ta
zalezy od architektury procesora i powinna by¢ wystarczajgca do obstugi
zmiennych lokalnych i wywotan funkcji w zadaniu.

pvParameters
Wskaznik na dane, ktére zostang przekazane do funkcji zadania w
momencie jego uruchomienia.

uxPriority
Priorytet zadania. Wyzsza wartos¢ oznacza wyzszy priorytet.

pxCreatedTask
Wskaznik, w ktérym zostanie zapisany uchwyt do nowo utworzonego
zadania. Jesli uchwyt nie jest potrzebny, mozna podac warto$¢ NULL.

= AP| Reference
= Task Creation
xTaskCreate()
xTaskCreateStatic()

xTaskCreateRestrictedStatic()

viaskDelete()

= Task Control
vTaskDelay()
vTaskDelayUntil()
xTaskDelayUntil()
uxTaskPriarity Get()
viaskPriontySet(}
vIaskSuspend()
vlaskResume()
xTaskResumeFromISRE()

xTaskAbortDelay()




freeRTOS dla Arduino - zadania

@ Owmog M
2 2z 2 2
DIGITAL (PWM ~

Link do przyktadu
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#include <Arduino_FreeRTOS.h>
#tdefine LED 7

int i;

void setup() {
Serial.begin(9600);
xTaskCreate(ledTask, "Led Task", 128, NULL, 1, NULL);
xTaskCreate(consoleTask, "Console Task", 128, NULL, 1, NULL);
}

void loop() {}

void ledTask(void *pvParameters){
pinMode (LED, OUTPUT);
while(1){
digitalWrite(LED, HIGH);
delay(500);
digitalWrite(LED, LOW);
delay(500);

}

void consoleTask(void *pvParameters){
while(1){
Serial.println(i);
i++;

}



https://wokwi.com/projects/416819528798738433

freeRTOS dla Arduino — semafory i mutexy

= Semaphore / Mutexes

¥xSemaphoreCreateBinary()

S horeCreateBinaryStatic
SemaphoreHandle_t xSemaphoreCreateMutex( void); xSemaphoreCrealeBinanStatc)

vSemaphoreCreateBinary()

SemaphoreHandle_t xSemaphoreCreateCounting( UBaseType_t uxMaxCount, UBaseType_t uxinitialCount); xSemaphoreCreateCounting()

xSemaphoreCreateCountingStatic()

xSemaphoreTake( SemaphoreHandle_t xSemaphore, TickType_t xTicksToWait ); xSemaphoreCreateMutex()

xSemaphoreCreateMutexStatic()

xSemaphoreGive( SemaphoreHandle_t xSemaphore );
¥Sem'CreateRecursivelutex()

xSem'CreateRecursivelMutexStatic()

vSemaphoreDelete()

ask A -\\ xSemaphoreGethMutexHaolder()
Y, uxSemaphoreGetCount()
m Guarded xSemaphoreTake()
rescurce
Mutex used to ask B -\‘I xSemaphoreTakeFromISR()
guard resource xSemaphoreTakeRecursive()
-j -
To access the resource a task must first obtain (or ‘take') the mutex. xSemaphoreGive()
xSemaphoreGiveRecursive()

xSemaphoreGiveFromISR()
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freeRTOS dla Arduino - mutexy

void TaskMutex(void *pvParameters)

#include <Arduino_FreeRTOS.h> {
#include <semphr.h>

TickType_t delayTime = *((TickType_t*)pvParameters);
while(1)

SemaphoreHandle_t mutex; {
P - if (xSemaphoreTake(mutex, 10) == pdTRUE)

int globalCount; {
& Serial.print(pcTaskGetName(NULL));

void setup() { Serial.print(", Count read value: ");

Serial.begin(9600); Serial.print(globalCount);
mutex = xSemaphoreCreateMutex();
if (mutex != NULL) { globalCount++;
Serial.println("Mutex created");

} P ( )3 Serial.print(", Updated value: ");
xTaskCreate(TaskMutex, "Taskl", 128, 1000, 1, NULL); Serial.print(globalCount);
xTaskCreate(TaskMutex, "Task2", 128, 1000, 1, NULL);

} ( ’ ’ ’ > )5 Serial.println();

xSemaphoreGive(mutex);
void loop() {} }

vTaskDelay(delayTime / portTICK_PERIOD_MS);

}
}

Link do przyktadu
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https://wokwi.com/projects/348303033837290068

freeRTOS dla Arduino — szeregowanie zadan

Task 2 pre-empts Task 3 B] Task 1 pre-empts Task ZB‘

Task1 (high. cve";’.)g

Task2 (med. periodic)H

Task3 (low, event)

dle task (continuous) L

| pe——l i SRl
t1 t7/3’t4 t5t6 7 t8/ t9 g1 t13
t1p t12
/L ¥ ‘

Task 3 pre-empts the idle task. [ | 135K 2 pre—emptSl}1 ER pocaceng 8 ﬁ

the Idle task delayed until higher
priority tasks block

| Task 1 re-enters the Blocked stateB]

Task1 (high, evcnt)g

Task2 (Idle priority, continuous): s— p— — —
Idle task (continuous ) mem— — o - — —
t1 t2 t3 t5 t8 t9 t10 t11
t6 t7
Z
Task 1 leaves the Blocked state and pre-empts the Idle Taskll\.‘

Zrédto: https://microcontrollerslab.com/
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freeRTOS dla Arduino — szeregowanie zadan

// And on to the things the same no matter the AVR type...
[#define configUSE_PREEMPTION 1]

#define contigUSE_IDLE_HOOK 1
#define configUSE_TICK_HOOK 0
€« DA > ThisPC > Local Disk (C:) » Program Files (x86) > Arduino > libraries > Arduino_FreeRTOS Library-master > src #define COﬂfigCPU_CLOCK_HZ ( ( Uint32_t ) F_CPU )
=z #define configMAX_PRIORITIES 4
, Name Date modified Type Size #define configMINIMAL_STACK SIZE ( 192 )
s Quick access : . €
- [ gtignore 0 GITIGNORE File 1KB #define configMAX_TASK_NAME_LEN (8)
B Desktop * ) Arduino_FreeRTOS H File 44KB #define configUSE_TRACE_FACILITY 2
§*”W”“d5 % @ croutine CFile 14KB #define configUSE_16_BIT_TICKS il
5| Documents 4 " routine H File 27KB #define configIDLE_SHOULD_YIELD 1
& Pictures # | event_groups CFile 30KB
etc | event groups H File 31 KB #define configUSE_MUTEXES 1
FreeRTOS | FreeRTOSConfig 020 16:31 H File 5KB #define configUSE_RECURSIVE_MUTEXES 1
S gust_ o
FreeRTOS Queue | FreeRTOSVariant HFile 3KB #define configUSE_COUNTING_SEMAPHORES 1
e llheap33 C File 3K8 #define configUSE_QUEUE_SETS 1
#define configQUEUE REGISTRY SIZE 1
ftdefine configUSE_TIME_SLICING 1]
#define contigCHECK_FOR_STACK_OVERFLOW 1
#define configUSE_MALLOC_FAILED_HOOK 1

Zrédto: https://microcontrollerslab.com/
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freeRTOS dla Arduino — konfiguracja systemu

Ogodlne parametry konfiguracji FreeRTOS:

configUSE PREEMPTION

Wiacza (1) lub wytacza (0) wywtaszczanie. Wywtaszczanie
pozwala zadaniom o wyzszym priorytecie przerywac zadania o
nizszym priorytecie.

configMINIMAL STACK SIZE
Minimalny rozmiar stosu w stowach dla zadania (np. 192 oznacza
192 stowa pamieci).

configUSE_IDLE HOOK configMAX TASK NAME LEN
Witacza (1) mozliwo$éé dodania funkcji hook, ktdra jest Maksymalna dtugos¢ nazwy zadania w znakach (np. 8).

wywotywana w petli "bezczynnosci" systemu.
configUSE_TRACE_FACILI TY

configUSE TICK HOOK Witacza (1) funkcje umozliwiajgce $ledzenie (trace) zadan, np. do
Witacza (1) funkcje hook, ktéra jest wykonywana przy kazdym  debugowania.

przerwaniu zegarowym (tick interrupt).
configUSE 16 BIT TICKS

configCPU CLOCK HZ Okresla rozmiar zmiennej przechowujgcej ticki systemowe:1: 16-
Czestotliwo$¢ zegara procesora w Hz. bitowe (mniejszy zakres, mniejsze zuzycie pamieci),0: 32-bitowe
Parametr uzywany do obliczania interwatéw przerwan (wigkszy zakres, ale wigksze zuzycie pamigci).
zegarowych.

configIDLE_SHOULD_YIELD
configMAX PRIORITIES Okresla, czy zadanie bezczynnosci (Idle Task) powinno oddawacé
Maksymalna liczba priorytetéw dostepnych w systemie (np. 4 ~ €zas procesora (1) innym zadaniom o tym samym
oznacza priorytety od 0 do 3). priorytecie.Parametry dotyczgce synchronizacji i kolejek:
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freeRTOS dla Arduino — konfiguracja systemu

Parametry dotyczace synchronizacji i kolejek oraz te zwigzane z czasem i bezpieczenstwem:

configUSE_ MUTEXES
Wtacza (1) wsparcie dla mutexow.

configUSE RECURSIVE MUTEXES
Wtacza (1) wsparcie dla rekurencyjnych mutexdow.

configUSE COUNTING_SEMAPHORES
Witacza (1) liczniki semaforow.

configUSE QUEUE_SETS
Wtacza (1) funkcje zwigzane z zestawami kolejek (queue sets).

configQUEUE REGISTRY SIZE
Liczba kolejek, ktére mogg by¢ zarejestrowane do debugowania (np. 1).Parametry zwigzane z czasem i bezpieczenstwem:

configUSE TIME SLICING
Wtacza (1) mechanizm podziatu czasu miedzy zadania o rGwnym priorytecie.

configCHECK _FOR_ STACK_ OVERFLOW
Wtacza (1) funkcje sprawdzania przepetnienia stosu.

configUSE MALLOC_FAILED HOOK
Wtacza (1) funkcje hook, ktdra jest wywotywana, gdy malloc zwraca btad (brak pamieci).
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freeRTOS dla Arduino — ustawianie priorytetu

L XN
L 7=
2 * - Ustawia nowy priorytet dla wskazanego zadania.
3 * - Parametry:
4 * - pxTask: Uchwyt do zadania, ktdrego priorytet chcemy zmienic.
5 * Jesli NULL, priorytet zostanie zmieniony dla zadania wywotujgcego.
6 * - uxNewPriority: Nowy priorytet dla zadania (0 - configMAX_ PRIORITIES - 1).
7 */
8 void vTaskPrioritySet( TaskHandle_t pxTask, UBaseType_t uxNewPriority );
9
10 /*
11 #
12 * - Zwraca biezgcy priorytet wskazanego zadania.
13 * - Parametry:
14 #* - pxTask: Uchwyt do zadania, ktdrego priorytet chcemy odczytac.
15 #* Jesli NULL, zwracany jest priorytet zadania wywotujgcego.
16 * - Zwracana wartos¢: Aktualny priorytet zadania (typu UBaseType t).
17 */
18 UBaseType_t uxTaskPriorityGet( TaskHandle_t pxTask );

=
(=]
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freeRTOS dla Arduino — szeregowanie zadan

#tdefine LED1 13

#include <Arduino_FreeRTOS.h>
#include <task.h>
: m
#tdefine LED2 12

void Taskl( void *pvParameters );
void Task2( void *pvParameters );

TaskHandle_t TaskHandle_1;
TaskHandle_t TaskHandle 2;

. . . ? @ ~ \? I.;\ <t ~ ';
void setup() Sisle DIGITAL (PWM ~) X
{

Serial.begin(9600);

xTaskCreate(Taskl, "LED1", 400, NULL, 3, &TaskHandle 1);
xTaskCreate(Task2, "LED2", 400, NULL, 2, &TaskHandle 2);
vTaskStartScheduler();

}

void loop() {}
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freeRTOS dla Arduino — szeregowanie zadan

void Taskl(void* pvParameters)
{ _QQ
-1 -

pinMode(LED1, OUTPUT);

UBaseType_t uxPriority = uxTaskPriorityGet( NULL );
while(1) u‘#
{

if (digitalRead(LED1)) digitalWrite(LED1, LOW); m

else digitalWrite(LED1, HIGH);
Serial.println("Taskl is running and about to raise Task2 Priority");

vTaskPrioritySet( TaskHandle_2, ( uxPriority + 1 ) );

}
} L ~NOwn g
void Task2(void* pvParameters) ¢ o " DIGITAL (PwM
{
pinMode(LED2, OUTPUT);
UBaseType_t  uxPriority = uxTaskPriorityGet( NULL );
while(1)
{
if (digitalRead(LED2)) digitalWrite(LED2, LOW);
else digitalWrite(LED2, HIGH);
Serial.println("Task2 is running and about to lower Task2 Priority");
vTaskPrioritySet( TaskHandle_2, ( uxPriority - 2 ) );
}
}

Link do przyktadu
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https://wokwi.com/projects/350505564369846866

freeRTOS dla Arduino - kolejki

« xQueueCreate

PRPSPS « xQueueCreate Static
+ vQueueDelete
1r7x » XQueueSend
2 * - Tworzy nowg kolejke.
3 % Param);tryﬁ U + XQueueSendFromISR
4 * - uxQueuelength: Maksymalna liczba elementdw, ktdre kolejka moze przechowywal jednoczeénie. « XQueueSendToBack
5 # - uxItemSize: Rozmiar w bajtach wymagana do przechowywania kazdego elementu w kolejce. +« xQueueSendToBackFromISR
6 * - Zwracana wartosc¢: Uchwyt do nowo utworzonej kolejki (typu QueueHandle_t).
7 %y 4 / S / « xQueueSendToFront
8 QueueHandle_t xQueueCreate(UBaseType_t uxQueuelength, UBaseType_t uxItemSize); » XQueueSendToFrontFromISR
< + xQueueReceive
10 /* .
11 * - Wysyta dane do kolejki. + XQueueReceiveFromlSR
12 * - Parametry: s uxQueueMessagesWaiting
13 #* - xQueue: Uchwyt do kolejki, do ktirej eZEjment ma zost]ac’ wystany. « uxQueueMessagesWaitingFromlSR
14 * - pvItemToQueue: WskaZznik do elementu, ktory ma zostacC umieszczony w kolejce. s Availabl
15 = - xTicksToWait: Maksymalny czas, przez jaki zadanie bedzie czekaC na zwolnienie miejsca w kolejce, jesli jest * uxQueueSpacesAvailable
petna. » XQueueReset
16 * - Zwracana wartosc: + xQueuePeek
17 * - PpdTRUE, jesli dane zostaty pomyslnie umieszczone w kolejce.
18 * - pdFALSE, jesli operacja sie nie powiodta. » XQueuePeekFromlISR
19 */ « vQueueAddToRegistry
;(3 BaseType_t xQueueSend(QueueHandle_t xQueue, const void *pvItemToQueue, TickType_t xTicksToWalt); . chueueGetName
22 % « vQueueUnregisterQueue
23 * - Odbiera dane z kolejki. + XQueuelsQueueEmptyFromISR
L o= el ) ) « xQueuelsQueueFullFromISR
25 * - XQueue: Uchwyt do kolejki, z ktorej element ma zostac odebrany. 0 it
26 * - pvBuffer: WskaZnik do bufora, do ktorego zostanie skopiowany odebrany element. * xQueueOverwrite
27 # - xTicksToWait: Maksymalny czas, przez jaki zadanie powinno blokowal oczekiwanie na dostepnos¢ elementu w » XQueueOverwriteFromISR
kolejce.
28 * - Zwracana wartosc:
29 * - pdTRUE, jesli dane zostaty pomyslnie odebrane.
30 * - pdFALSE, jesli operacja sie nie powiodta. ok A ok B
o I 111
32 BaseType_t xQueueReceive(QueueHandle_t xQueue, void *pvBuffer, TickType_t xTicksToWait);
85 The queue is empty
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freeRTOS dla Arduino - kolejki

#include <Arduino_ FreeRTOS.h>
#include <queue.h>

QueueHandle_t serialQueue;

void TaskAnalogRead( void *pvParameters );
void TaskSerialWrite( void *pvParameters );

void setup() {
Serial.begin(9600);
while (!Serial) {}
if(serialQueue == NULL){
while(true);

}

}

void loop(){}

serialQueue = xQueueCreate(16, sizeof(int));

Serial.println("Blad tworzenia kolejki");

xTaskCreate( TaskAnalogRead, "AnalogRead", 128, NULL, 1, NULL);

xTaskCreate( TaskSerialWrite, "SerialWrite", NULL, 1, NULL);
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Link do przyktadu



https://wokwi.com/projects/350480391723811411

freeRTOS dla Arduino - kolejki

void TaskAnalogRead( void *pvParameters )

{
while(1)
{
uint8_t analogIn = AQ;
int sensorValue = analogRead(analogIn);
xQueueSend(serialQueue, &sensorValue, portMAX_DELAY);
vTaskDelay(1);
}
}

void TaskSerialWrite( void *pvParameters
__attribute_ ((unused)) )
{
while(1)
{
int currentItem;
while(xQueueReceive(serialQueue, &currentItenm,
portMAX_DELAY) == pdTRUE) {
Serial.println(currentItem);
}
vTaskDelay(1);
}
}
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freeRTOS dla Arduino - timer

Timery freeRTOS mozna skonfigurowac¢ w dwéch trybach:
* one-shot,
* auto-reload.

One-shot timer to jednorazowy licznik ktory wykona funkcje tylko raz. Ponowne uruchomienie nalezy wyzwoli¢
recznie

Auto-reload timer licznik ktory uruchamia sie ponownie automatycznie, cyklicznie wykonujgc zadang funkcje.

The one shot timer [\

executes once only
: Period of Period of :
‘ Timer 1 equals 6 » ‘ Timer 2 equals 5 >

Timer1 (one-shot)z (-

Timer2@uoreloas) | | | e | | | @ | | =
I O N s 'ﬁ7j>

Both tim'ers are
started attime t1

The auto-reload timer'-iexecutesh
repeatedly with fixed period |

Zrédto: https://microcontrollerslab.com/
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freeRTOS dla Arduino - timer

o000
w2
2 * - Tworzy nowy timer.
3 * - Parametry:
4 * - pcTimerName: Nazwa timera (taricuch znakow, tylko do celow debugowania).
5 #* - xTimerPeriodInTicks: Czas po ktérym zostanie wywotana funkcja obstugi timera, wyrazony w tickach.
6 * - uxAutoReload: Jesli ustawione na pdTRUE, timer automatycznie przetadowuje sie po wygasnieciu.
7 * - pvTimerID: WskaZnik do unikalnego identyfikatora timera (dowolny wskazZnik).
8§ #* - pxCallbackFunction: WskaZnik do funkcji wywotywanej po wygasnieciu timera.
9 * - Zwracana wartosc: Uchwyt do nowo utworzonego timera (typu TimerHandle_t).
10 */
11 TimerHandle_t xTimerCreate(const char *const pcTimerName,

12 TickType_t xTimerPeriodInTicks,

13 UBaseType_t uxAutoReload,

14 void *pvTimerID,

15 TimerCallbackFunction_t pxCallbackFunction);
16

17 /*

18 * - Uruchamia timer.

19 # - Parametry:

20 * - xTimer: Uchwyt do timera, ktdory ma zostad uruchomiony.

21 * - xTicksToWait: Maksymalny czas oczekiwania w tickach na udostepnienie timera do uruchomienia.
22 * - Zwracana wartosc:

23 * - pdTRUE, jesli timer zostat pomyslnie uruchomiony.

24 * - pdFALSE, jesli uruchomienie timera sie nie powiodto.

25

26 BaseType_t xTimerStart(TimerHandle_t xTimer, TickType_t xTicksToWait);
27
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freeRTOS dla Arduino - timer

#include <Arduino_FreeRTOS.h>
tinclude <timers.h>
tinclude <task.h>

#define mainONE_SHOT_TIMER_PERIOD pdMS_TO_TICKS( 3333 )

TimerHandle_t xOneShotTimer;
BaseType_t xTimerlStarted;

zoid setup() void loop() {}

Serial.begin(9600); // Enable serial communication library. static void prvOneShotTimerCallback( TimerHandle t xTimer )

{
xOneShotTimer = xTimerCreate("OneShot", 3333/portTICK_PERIOD_MS, pdFALSE, TickType t xTimeNow;
NULL, prvOneShotTimerCallback); xTimeNow = xTaskGetTickCount();

Serial.print("One-shot timer callback executing ");

if( xOneShotTimer != NULL ) Serial.println(xTimeNow);

{ }

xTimerlStarted = xTimerStart( xOneShotTimer, 0 );

if( xTimerlStarted == pdPASS )
{

vTaskStartScheduler(); .
} Link do przyktadu

}
}
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https://wokwi.com/projects/350502970474889811
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