
//lcd.h

//⼆重インクルード防⽌
#ifndef ADC_H
#define ADC_H

//マクロ定義

//型定義
typedef enum e_ad_port_name {

START_OF_e_ad_port_name = 0,
AD_RS_OUT_L0  = 0,
AD_RS_OUT_L1,
AD_RS_OUT_L2,
AD_RS_OUT_R0,
AD_RS_OUT_R1,
AD_RS_OUT_R2,
AD_RS_OUT_L3,
AD_RS_OUT_R3,

AD_VR0,
AD_VR1,
AD_VR2,
AD_VBATT_WATCH,

END_OF_e_ad_port_name
} e_ad_port_name; 

//プロトタイプ宣⾔
void adc_init(void); //初期化
UINT16 adc_get_value(e_ad_port_name port);     //AD値を取得する
void   adc_update(void);
SINT16 adc_get_value_as_volume(e_ad_port_name port);

#endif
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