#include <stdint.h>
#include <stdio.h>
#include "gd32vw55x.h"
#include "gd32vw55x_timer.h"
#include "gd32vw55x_platform.h"

#define MOTOR_GPIO_PORT    GPIOA
#define MOTOR_GPIO_PIN     GPIO_PIN_1
#define MOTOR_GPIO_RCU     RCU_GPIOA
#define MOTOR_PWM_TIMER    TIMER1
#define MOTOR_PWM_CH       TIMER_CH_1

void pwm_test(void) {
    // 1. 时钟
    rcu_periph_clock_enable(MOTOR_GPIO_RCU);
    rcu_periph_clock_enable(RCU_TIMER1);

    // 2. GPIO 复用 (先试 AF1，不行再试 AF2)
    gpio_mode_set(MOTOR_GPIO_PORT, GPIO_MODE_AF, GPIO_PUPD_NONE, MOTOR_GPIO_PIN);
    gpio_output_options_set(MOTOR_GPIO_PORT, GPIO_OTYPE_PP, GPIO_OSPEED_10MHZ, MOTOR_GPIO_PIN);
    gpio_af_set(MOTOR_GPIO_PORT, GPIO_AF_1, MOTOR_GPIO_PIN);   // 尝试 AF1

    // 3. 定时器配置
    timer_parameter_struct init;
    timer_deinit(MOTOR_PWM_TIMER);
    timer_struct_para_init(&init);
    init.prescaler = 160 - 1;
    init.period = 10000 - 1;
    init.alignedmode = TIMER_COUNTER_EDGE;
    init.counterdirection = TIMER_COUNTER_UP;
    init.clockdivision = TIMER_CKDIV_DIV1;
    timer_init(MOTOR_PWM_TIMER, &init);

    // 4. 输出通道配置 (CH2)
    timer_oc_parameter_struct oc;
    timer_channel_output_struct_para_init(&oc);
    oc.outputstate = TIMER_CCX_ENABLE;
    oc.ocpolarity = TIMER_OC_POLARITY_HIGH;
    oc.ocidlestate = TIMER_OC_IDLE_STATE_LOW;
    timer_channel_output_config(MOTOR_PWM_TIMER, MOTOR_PWM_CH, &oc);

    // 5. PWM 模式
    timer_channel_output_mode_config(MOTOR_PWM_TIMER, MOTOR_PWM_CH, TIMER_OC_MODE_PWM0);

    // 6. 设置 50% 占空比
    timer_channel_output_pulse_value_config(MOTOR_PWM_TIMER, MOTOR_PWM_CH, 100); // 修改为100即1% 应变暗；9900为99%，很亮

    // 7. 自动重载影子
    timer_auto_reload_shadow_enable(MOTOR_PWM_TIMER);

    // 8. 使能定时器
    timer_enable(MOTOR_PWM_TIMER);

    // 9. 软件触发更新
    timer_event_software_generate(MOTOR_PWM_TIMER, TIMER_EVENT_SRC_UPG);
}

int main(void) {
    platform_init();
    uart_config(UART1, 115200, false, false, false);
    printf("PWM test on PA1 (TIMER1_CH1)\r\n");
    pwm_test();
    while (1);   // 保持输出
}

