Komponenten zum Zahlen und
zur Messung von Zeitparametern



Zahler und Zeitgeber

zahlen
Aufgaben: messen
erzeugen
Uberwachen

Ereignisse zahlen

Zeiten messen

Frequenzen messen

Perioden messen

Tastverhaltnisse messen (PWM-Signale dekodieren)

Zeitintervalle erzeugen
Impulsfolgen erzeugen
Frequenzen erzeugen

PWM-Signale erzeugen

Ausbleibende Ereignisse detektieren
Zeitstempel erzeugen




Watchdog-Timer: MalRnahme zur Erkennung von Fehlern,

Programmierbare Zahler/ Zeitgeber

Fallbeispiele:

Hitachi H8/300
Siemens C167
Motorola 683xx




C167 Watchdog Timer

Der Watchdog-Timer wird bei der Initialisierung des Micro-Controllers aktiviert und lauft danach
ununterbrochen. Wird er nicht rechtzeitig zurlickgesetzt, I16st er einen Reset und damit Neustart
der Systemsoftware aus. Ein WDT kann durch Software nach der Initialisierung nicht deaktiviert
werden.

_ Status Bits
WDT Control Register
Reload Value (8 Bit)
Vorteiler l
f =20 MHz J_I— o
———>|  ofe - > 16-Bit Zahler —>
Reset
f/2 oder 25us
f/128 420 ps
progr.

Spezialinstruktion (SRVWDT) setzt unteres Byte
des WDT zurick und ladt oberes Byte mit dem
Reload Value aus dem WDTCON-Register

wird kontrolliert durch
Status Bit im WDTCON
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Capture/Compare-Einheit
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PWM (Puls-Width-Modulation) Komponente

Periodenregister

v

Komparator | match o
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Pulsweitenmodulation

Periode und Tastverhéltnis (duty cycle) Tastverhaltnis: Verhaltnis des
aktiven Signalpegels zum passiven

Signalpegel in einer Signalperiode p.

Periodep

50%

90%

0 | I




Motorsteuerung mit PWM-Kanalen

Anderung der Drehrichtung durch
Umpolen des Gleichstrommotors

J.—.,_




Motorsteuerung mit PWM-Kanalen

Periode Spannung am
< > A Motor

max
50%

max
90%

_T | I




Motorsteuerung mit PWM-Kanalen

Die H-Briucke

TN




Motorsteuerung mit PWM-Kanalen

+

4”: _”: 0: PMOS FET leitet
1: PMOS FET sperrt

P4
P2

|: II: 1: NMOS FET leitet
P1 ' 0: NMOS FET sperrt

| oV

Funktion P1 P2 P3 P4
vorwarts 0 PWM 1 0
ridckwarts PWM 0 0 1
stop 0 0 1 1




Motorsteuerung mit PWM-Kanalen

1

Richtung:
O: vorwarts >_' P4
1: rickwarts
O
D ® P3
PWM Geschwindigkeit
> P2
__> P1
Funktion P1 P2 P3 P4
vorwarts 0) PWM 1 0)
rackwarts PWM 0) 0) 1
stop 0 0 1 1




H8/300

3 x 8-Bit Zahler/Zeitgeber

1 x 16-Bit Zahler/zeitgeber (freilaufend)



Ext.

” Clock Select OCRA (H/L)
—>
Int. |—|
< CMA Comag/ratorA
=
Overflow I |
FTOQo | » FRC (H/L)
Clear
' CMB =_=
FTOB, <«— | Comparator B
Control TT
Logic OCRB (H/L)
FTIA
—>
FTIB
FTIC
FTID
—>

_L:> Interrupts

<——

module

data
bus

OCRX
ICRX
FRC
TCSR
TIER
TCR
TOCR
FTOx
FTIx
CMA
CMB

Hitachi
H8/300

internal
data
bus

Output Compare Reg.
Input Capture Reg.
Free Running Counter
Control/Status Reg.
Interrupt Enable Reg.
Control Reg.

Output Compare Cntr.
Timer Output

Timer Input

Compare Match A
Compare Match B



B.25 Timer Control'Status Register {TCSR)

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
| 1cra | 1cre | icrc | ioro | ocra | oore | ovr [ociral
Initial value 0 0 0 0 0 0 0 0

ReadWrit Riw= ROV Riw)=  RIOW)* RWIe RAEWIE RAW): RAW
Mota: = Softwars canwrite a 0 in bits 7 to 1 to clear the lags, but cannot write a 1 in these bits.

TCSR is an B-bit readahle and partially wntable® register that contains the seven interrupt flags and
spectfies whether to clear the counter on compare-match A (when the FRC and OCRA values

match .

B.2.6 Timer Control Register (TCR)

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
| 1IEDGA | 1EDGR | 1EDGC | EDGD | BUFEA | BUFEB | Ckst | ckso |
Initial valua 0 0 0 0 0 0 0 o

ReadWrite Ry RAW RV R Ry R R R

TCR i1z an 2-bit readablewritable register that selects the rizing or falling edge of the input capture
signals, enables the input capture buffer mode, and selects the FRC clock source.

B.2.4 Timer Interrupt Enable Register (TIER}

Bt 7 6 5 4 3 2 1 0
| 1ciae | 1ciee | 1cice | icioe | ociae | ocee [ owe | — |
Initial value ~ © 0 0 0 0 0 0 1

ReadWrita R R R R R RN R —

The TIER is an 8-bit readable/writable register that enables and disables interrupts.

B.27 Timer Output Compare Control Register (TOCR)

Bit 7 6 5 4 3 2 1 o
| _ | _ | _ | ocRs| OEA | OEB |DL'-,'LA|OL'-,‘LE|

Initial valua 1 7 i 0 0 o 0 0

ReadWrita = - - RW  RW  RW  RW  RW

TOCRK 15 an B-bitreadableswritable register that enables cutput from the output compare pins,
selects the output levels, and switches access hetwesn output compare registers A and B.






GPT (General Purpose Timer) des C166/167
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Die Capture/Compare-Einheit des C167

Port
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>
capture
Inputs
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Motorola
32 Bit Embedded Processors
683X

68332 (Standard)

68376 (Tou-CAN)

68375 (Automotive, 256k Flash)
68338 (Dragon Ball)



IMB:
Inter
Module
Bus

Time

TPU Processor

Unit

Service
Request

Control

Channel O

System
Configuration

Channel

Channel 1
Channel 2

Development

Support & Test Ext.

Pins

Channel
Control

Control Store

Parameter RAM A 4
. . Control Channel 15
Execution Unit & Data

Http://mot-sps.com/mcu/documentation/pdf/tpupn03.pdf



Timer Channels

Timer Base

Event Register

Capture Reg.

Compare/Match Reg.
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> = Comparator

>

Pin
Control
Logic

Ext.
Pin



Vorprogrammierte Funktionen:

Capture/Compare

Programmierbarer Zeit-Akkumulator (z.B. Betriebsstundenzahler)
Quadratur Encoder

Schrittmotorsteuerung

Pulsweitenmodulation

Periodenmessung (mit Erkennung zusatzlicher oder fehlender Ubergange)

Frequenzmessung

http://mot-sps.com/mcu/documentation/pdf



