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Mikroprocesorowy generator impulsow

W praktyce
elektronika-praktyka
czesto wystepujq
sytuacje, kiedy istnieje
potrzeba zastosowania
zrédla impulséw
prostokaqtnych,
niekoniecznie

o wygérowanych
parametrach.

Nie kazdego jest

sta¢ na zbudowanie
duzego,
wielozakresowego
generatora, a praktyka
dowodzi, ze do
uruchomien
nieskomplikowanych,
amatorskich ukladéw
cyfrowych wystarczy
prosty generatorek. Oto
taka propozycja.
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PROJEKTY

W czasie projektowania
przyjeto zalozenie, ze gene-
rator powinien by¢ prosty,
bardzo tatwy w uruchomie-
niu, oraz mieé¢ mozliwosci
odwrotnie proporcjonalne
do wielkodci zastosowanego
ukladu scalonego.

Generator powinien spet-
nia¢ nastepujace funkcje:

- generacja przebiegu prosto-
katnego o plynnie regulo-
wanym wypelnieniu;

- umozliwia¢ zmiane czes-
totliwosci przebiegu w moz-
liwie duzym zakresie.
Po krétkiej analizie moz-

liwosci ukltadéw dostepnych

na rynku, na ,serce“ urza-

dzenia zostal wybrany 8-

nézkowy mikroprocesorek

PIC12C508.

Schemat elektryczny ge-
neratora pokazano na rys. 1.
Cale urzadzenie sklada sie
z jednego mikroprocesora
PIC12C508, pieciu przycis-
kéw oraz stabilizatora zasi-
lajacego procesor. Wyjscie

sygnalu stanowi linia GPO,
pozostate pie¢ linii obstu-
guje klawiature. Wykorzys-
tujemy tutaj tryb synchroni-
zacji pracy mikrokontrolera
z kalibrowanym, wewnetr-
znym generatorem zegaro-
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Rys. 2.

wym RC. Czestotliwo$é ze-
gara jest stala i wynosi
4MHz. Wybrany tryb pracy
pozwala poprawié¢ mozli-
wosdci ,,komunikacyjne“ pro-
cesora 0 50%! Tyle bowiem
zyskujemy przez dostep do
kolejnych dwéch linii por-
tu: GP5/0SC1 i GP4/0SCz2,
wobec czterech dotychcza-
sowych.

Jak juz widaé¢, cata idea
sterowania zostala ,zaszyta“
w programie, ktérego frag-
menty pokrétce omdéwimy.

Mikrokontroler PIC12C508
nie posiada wbudowanego
generatora PWM, nalezy
wiec stworzy¢ go na drodze
programowej. Zeby bylo jesz-
cze trudniej, nie ma on réow-
niez systemu przerwan, na
szczeScie posiada timer.

Algorytm dziatania gene-
ratora PWM (ang. Pulse
Width Modulation - modula-

wO00:=w01

Opo6znienie wprowadzone
przez timer TMRO
i zalezne od OpozTMRO

w00:=w00-1

TAK,

cycle:=cycle-1

Rys. 3.
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cja szeroko$ci impulsu) jest
we wszystkich rozwiaza-
niach z grubsza ten sam, ale
istnieja dwie szkoty jego wy-
konania. Wedlug pierwszej
z nich czas dla stanu wyso-
kiego i niskiego jest odlicza-
ny niezaleznie od siebie.
Wedlug drugiej szkoly nie-
zaleznymi wielko$ciami jest
okres i jeden ze stanéw prze-
biegu. W naszym rozwiaza-
niu przyjmiemy wariant dru-
gi, tzn. bedziemy zmieniaé
okres i czas trwania stanu
wysokiego.

Wprowadzamy zatem
dwie zmienne, ktére beda
odlicza¢ umowny czas trwa-
nia okresu i stanu wysokie-
go, nazywajac je odpowied-
nio W00 i cycle. Algorytm
dzialania tak zaprojektowa-
nego generatora PWM poka-
zano na rys. 2. Przed we-
jsciem w nieskoniczona pet-
le generacji ciagu zer i jedy-
nek ustawiane sa parametry
poczatkowe generatora, czy-
li zmienna cycle zostanie
wyzerowana, a woo przy-
jmie warto$¢ zmiennej W01,
ktéra okresla wielkosé¢ wy-
peilnienia przebiegu. Mody-
fikujac zawarto§¢ zmiennej
W01 okre$lamy czas trwania
stanu wysokiego. Zmienna
cycle, jako 8-bitowa i nie
modyfikowana, wyznacza
staly okres trwania przebie-
gu.

Jak wspomniano wczes-
niej, uzytkownik generatora
powinien mieé¢ wplyw na
czestotliwo$é generowanego
przebiegu. Wykorzystujac
wewnetrzny timer mikro-
kontrolera mozemy spowo-
dowaé spowolnienie odli-
czania czasu przez W00
i cycle. Czas odliczany przez
timer TMRO tez uzaleznimy
od zmiennej, powiedzmy
0 nazwie OpozTMRO.
W zmiennej OpozTMRO jest
przechowywana warto$¢, ja-
ka bedzie zawsze wpisana
do zmiennej TMRO (adres fi-
zyczny 01h) przed odlicze-
niem opoéznienia. Taka mo-
dyfikacje podstawowego al-
gorytmu przedstawiono na
rys. 3. Od tej pory mamy
wiec mozliwo$é sterowania
wypelnieniem przebiegu
prostokatnego oraz jego
czestotliwos$cia.

Na list. 1 przedstawiono
program, jaki zostal uzyty
do zaprogramowania mikro-
kontrolera PIC12C508. Pod-
czas analizy programu moz-
na dojs¢ do wniosku, ze
uzyto nieznanych rozkazéw
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Listing 1.

main:
clrwdt
mov tmr0, OpozTmr0

main2:
mov £ tmr0,w
skpz
goto main2
decfsz w00, £
goto mainl
bef gp0

mainl:
decfsz cycle, £
goto main
bsf gp0
movEf w00, w01l
btfss K1Szybciej
call Szybciej
btfss Klwolniej
call Wolniej
btfss K1MaleWypel
call MaleWypel
btfss K1lDuzeWypel
call el
btfss
call
goto

mikrokontrolera: movlf,

movff i skpz. Movlf i movff
sa makrorozkazami przypi-
sania zmiennej odpowied-
nio warto$ci literalu i war-
toSci innej zmiennej, za$
skpz jest warunkowym
makrorozkazem skoku ze
wzgledu na wustawienie
wskaznika Z. Rozkazy te zo-
stana omo6wione w artyku-
le, ktéry opublikujemy

w EP7/98.

Aby umozliwié¢ zmiany
wartosci zmiennych
OpozTmr0 i W01, zastoso-
wano pie¢ przyciskéw re-
gulacyjnych, bezposrednio
polaczonych z wejsciami
mikrokontrolera, a w pro-
gramie do nich przypisano
zmienne Klxxxxxx. Po za-
koficzeniu kazdego cyklu
przebiegu badany jest stan
przyciskéw SW1..SW5. Jes-
li ktérekolwiek z wejéé wy-
kaze stan niski, a to ozna-
cza naci$niecie odpowiada-
jacego mu przycisku SWx,
zostanie wywotany odpo-
wiedni podprogram mody-
fikujacy wartosci w zmien-
nych OpozTmro i Wo01.
Przyjeto nastepujace zna-
czenie poszczegdlnych
przyciskéow:

SW1 - ,SZYBCIEJ“ - wzrost
czestotliwo$ci generowane-
go przebiegu.

SW2 - ,WOLNIEJ“ - czestot-
liwoé¢ generowanego prze-
biegu coraz mniejsza.

Sw3 - ,MALE WYPELNIE-
NIE“ - wypelnie-
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WYKAZ ELEMENTOW

Rezystory

R1: 8x4,7kQ
Kondensatory

C1, C3, C4: 100nF
C2: 100pF/25V
Potprzewodniki

IC1: PIC12C508 -
zaprogramowany

IC2: LM78L05 lub podobny
Rozne

JP1, JP2: zigcza ARK2

SW1, SW2, SW3, SW4, SWs:
mikrowtgczniki

Kompletny ukiad i plytki druko-
wane sq dostepne w AVT pod
oznaczeniem AVT-1185.

drukowana i rozmieszczenie
podzespotéw. Montaz urza-
dzenia jest banalny, nie be-
dziemy go wiec szczegélowo
omawiac.

Uruchomienie uktadu
nie powinno nastreczac
wiekszych probleméw. Po-
trzebny bedzie zasilacz
10..16V oraz oscyloskop al-
bo jakikolwiek licznik im-
pulséw. Najpierw sprawdza-
my, czy lokalny zasilacz
ptytki pracuje poprawnie.
Nalezy to zrobi¢ przed wlo-
zeniem procesora w plytke.
Wystarczy pomiedzy ndézka-
mi 11 8 podstawki proceso-
ra zmierzy¢ napiecie, ktére
musi wynosi¢ 5V x0,2V. Po
wlozeniu mikrokontrolera
1 wlaczeniu zasilania, na
ekranie oscyloskopu dota-
czonego do wyjscia ukladu
powinien pojawi¢ sie obraz
przebiegu prostokatnego.
Regulujac odpowiednimi
przyciskami SWx mozemy
dowiedzieé¢ sie o mozliwo$§-
ciach generatorka przebiegu
prostokatnego. Za pomoca
licznika impulséw mozna
sprawdzi¢ jedynie czestotli-
wos¢ generacji.

Mirostaw Lach, AVT
mlach@polbox.com

Plik PWM.ASM jest do-
stepny w Internecie pod ad-
resem: www.avt.com.pl/avt/

ep/ftp
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