


Dupa parcurgerea acestui modul studentii isi vor completa informatiile despre
microcontrollere. Analiza caracteristicilor si a functionarii interfetelor interne i va ajuta sa
inteleaga ca particularitatile fiecarei interfete o recomanda pentru un anumit tip de aplicatii,
de o anumita complexitate si cu anumite cerinte de performanta.
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Microcontrollerul (MC) are schema bloc generala simplificata din figura de mai
sus. In aceasta schema sunt puse in evidenta interfetele, numite si dispozitive
de intrare iesire (I1/0).
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Unitatea centrala este formata din ALU si un set de registrii interni, similari
unor locatii de memorie, folosifi pentru memorarea unor date des
folosite sau pentru programarea unor anumite functii. Diferitele familii
de MC folosesc seturi diferite de registrii.



timp, fiind unul dintre
modulele cele mai
importante si des folosite.
Modulele timer sunt foarte
diferite ca si functionalitati
si complexitate, aspect de
care trebuie tinut cont la
alegerea microcontroller-
ului  pentru  aplicatiile
sensibile la timp. Schema
bloc a modulului timer este
data in figura.
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Caracterele seriale sunt transmise sau receptionate serial in registrele de
transmisie sau receptie. La receptia unui caracter, acesta se incarca in
bufferul de receptie si se cere o intrerupere. La emisie, un caracter se
introduce in bufferul de transmisie de unde este trecut in registrul de
deplasare si se transmite serial, cerandu-se si o intrerupere.
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Cu portul SPI (Serial Peripheral Interface) se poate realiza o comunicatie sincrona simpla,
folosita de reguld pentru a transfera date intre circuite pe aceeasi placa cu MC. Un
transfer bidirectional necesita 3 pini, unul dintre ei fiind alocat ceasului de transmisie
generat de masterul SPI. Cu SPI se pot realiza transferuri si intre MC. Transferurile pot fi
full duplex.
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Protocolul CAN a fost definit de BOSCH in 1991 pentru utilizarea pe o magistrala
la autoturisme, unde sa indeplineasca conditii specifice: procesare in timp real,
fiabilitate intr-un mediu perturbat si pret mic.
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Ceasul de garda este un timer care poate fi programat sa numere un tact. Daca
numaratorul ajunge la capat, semnalul de depasire declanseaza un RESET
al circuitului. Este sarcina programatorului sa scrie in registrul de control
un cuvant care va reinitializa numaratorul. In cazul in care MC nu mai este
sub controlul programului, el va fi resetat de catre ceasul de garda
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Modulatia impulsurilor in latime (Pulse Width Modulation) are multe
aplicatii, mai ales in comanda motoarelor de curent continuu sau a
surselor de alimentare. Un semnal PWM arata ca in figura de sus,
stainga. Un canal PWM este reprezentat in figura de sus, dreapta.
Frecventa de repetitie este programata cu un registru de prescalare care
genereaza un ceas pentru un numardator de 8 biti. Continutul
numaratorului este comparat cu cel al registrului PWM, daca este mai
mare iesirea PWM este LOW, daca este mai mic sau egal, PWM este
HIGH. Factorul de umplere poate fi astfel modificat intre O s1 254/255.
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Schema bloc a unei interfete tipice de conversie a semnalelor analogice in
semnale digitale este data in figura. Circuitul analogic de intrare consta intr-un
multiplexor analogic, 1ar convertorul AD este de regula de 8-10-12 bifi cu
aproximatii succesive.



rin metodele de programare defensiva se poate imbunatiati mult
siguranta in functionare, fara nici un hardware suplimentar. Cateva
exemple de metode sunt:

-reincarcarea periodica a registrelor care comanda pinii de 1I/O si a celor
mai importante registre.

-citirea repetata a semnalelor de intrare micsoreaza riscul unei citiri gresite.
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-3 Source Fles Title: blinkirg led.c
[£] myProgect.c huthor: you
53 rmader s Date Created: 01-01-01
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& e Purposs: Thiz iz & for loop that blinks a series of LEDS on PORTC
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fdefine F_CPU 400000001

<*these are the include files. They are cutside the project foldexr
finclude cave/io h»

finclude <avr-delay.h?

<sthis includes 1= in your project foldsr

Finclude “myTimer.h*®

int main {void)

{
so5at PORTC to all sutputs
DIRC = OxFF:

sscrmate an infinite loop
while{l) {

#sthis turns pin C0 on and off
sfturng CO HIGH

EORTC |={1l<40);

#/PAUSE 1000 m:liseconds
delay _ms{1000),

sspuens C0 LOW

PORTC &= *~({1 << O);
#/PAUSE 1000 miliseconds
delay_ws(1000):

shave ooc | 1o view | @hinks | Imwmsmmmwmw\mw-l
Buld
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s USA - MPLAB IDE v8.20a
File Edit Wiew Project Debugger Programmer Tools Configure  Window Help
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while(l) {
u = 0;
durchlaut = 07
do |
cimelete = 0:
-0 object Files while! 'tluarker! timeleft:i; //Warten biz L0ms-Raster
(3 Lirary Files clmarker = 0;
=] DI.I'MrS(mI if( timeleft < timelefemin) timeleftmin = cimeleft:
[= p30fa012.gkd
(1 Other Fies signalbesrbeitung! 0, -1, e i a ok, c 5 a, vx i s, vy i_a);
sigmalbearbeitung! £, 0, c_i_a ok, c_i_a. wx_i )
signalbearbeitung! 1. 2, c_i_a ok, c_i_a,
signalbesrbeitung! 3,
sigmalbearbeitungi -1,

xh
¥h

xr

nesswerte [XH| . captures;
nesswerce |YH| . captures;
nasswarte XN  capturas;
¥r - messwerte TR .captures;

+ uonow

v korr = 0; //Keine Plausibilitastsfehler
c_dorr = 0

#dafine TCY Z9431200L
#define SPEEDFACTOR 72
#define SPEED [(TCY"SPEEDFACTOR)

{SPEED / xh - SPEED / xr) / SPEEDFACTOR;
(SPEED / xh + SPEED / xr) / SPEEDFACTOR;
(SPEED / wh - SPEED / yr) / SPEEDFACTOR:
=y i - (SPEED / yh + SPEED / yr) / SPEEDFACTOR;

fdetine ¥V _DELTA 30 //Groesster Unterschied in Windgeschwindigkeit in ca. 0,lm /5
#idefine C_DELTA 40 //Groesster Unterschied in Schallgeschwindigkeit in ca. 0,1 m/fs

Buld | \Version Conteol | Findin Files | MPLAB 1CD 3|
Loaded Miprojektelinemometerds PICYUSA cof ﬂ

Debug build of project MiprojekieldnemometefdsFICIUSAmep' succeaded,
Preprocessor symbol _DEBUG' is defined

Target debug platform is*__MPLAB_DEBUGGER_ICD3=1".

(Debug platorm options are: *__ICDZRAM=1".
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Se pot cumpara o mare diversitate de sisteme de dezvoltare, traductori si
elemente de executie.

! )I ay: B Jo]s Doui exemple de sisteme
& de dezvoltare:

Arduino Leonardo
(stanga) cu ATMega 32
si Arduino Due cu 3.8
microcontroller ARM pe » / a .
32 de biti (dreapta)
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Sistem mobil echipat cu un senzor de gaz, un modul Arduino cu microcontroller,
drivere pentru motoare de curent continuu si modul Bluetooth. Comanda de la
distanta se face cu un telefon mobil, interfata grafica a programului fiind
aratata in dreapta.






Pentru a putea intelege functionarea interfetelor materialul incepe cu o
prezentare a unitatii centrale si a tipurilor de memorii care intrd in
structura microcontrollerelor. Sunt prezentate apoi interfetele de
comunicatii, incepand cu cea mai simpla- interfata seriala asincrona,
apoi cea sincrona si mergand pana la interfata CAN. Sunt prezentate
in continuare si alte interfete importante cum sunt timer-ul,
convertorul analog digital, ceasul de garda si generatorul PWM.
Materialul se termina cu céteva indicatii de proiectare a software-ului
care sa asigure stabilitatea operatiilor de intrare iesire, o scurta
prezentare a catorva medii de dezvoltare software si cateva fotografii
ale unor aplicatii realizate de studenti.

In acest modul se face legitura intre notiunile fundamentale din
primele module si interfetele existente in microcontrollere.
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