Microcontroleur ATMEL

Lesignal PWM ou MLI
T

ON
TOFF
K >
TPWM
L apériode est fixe
T = constante
PWM
Lerapport cyclique est variable
1 = Ton
T

PWM
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Microcontroleur ATMEL

Principe de génération
TOP

$0000

Un compteur interne au UC balaye
les valeurs depuis $0000 jusgu'a
une valeur maximale notée TOP

TOP

$0000

Cette valeur sera ensuite compar ée
alavaleur de comparaison comprise
entre $0000 et TOP
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Microcontroleur ATMEL

Choix de deux modes PWM :
Mode PWM

Mode PWM inversé
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Microcontroleur ATMEL

Comment déterminer FPWM

Résolution : choix delavaleur TOP:

PW M Timer TOP FrT:quence
Résolution Value PWM

S-bit BOOFF (255) Fct1/510

O-bit $O01FF (511) Fct1/1022
10-bit SO3FF (1023) Fct1/2046

Choix du prédiviseur

L afréequence du timer 1l est obtenue
par division de la frequence du uC
notée Fck par une valeur N

FCT1: FCK/ N

N=1,8,64,256,1024

F =4 MHz pour leskits STK 200
CK
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Microcontroleur ATMEL

Bilan pour le 2313
Registre de comptage: Timerl

Registre de configuration :

TCCRI1A Choix du mode PWM

Choix delarésolution

TCCRI1B Choix du facteur de prédivision

Registre de compar aison

OCRI1AL (Résolution 8 bit)

OCR1AH,OCRI1AL (Résolution 9 et 10 bit)

Cette valeur est ajustée en fonction du
rapport cyclique déesirée

Signal PWM sur le PortB,3
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Microcontroleur ATMEL

Configuration desregistres

TCCRI1A

! 0
O[0]01[O0

1 O modePwm

1 1 mode PWM inversé
PWM sur 8 bit 0O 1
PWM sur 9 bit 1 O
PWM sur 10bit 1 1
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Configuration desregistres

TCCRI1B

I 0

O]O0]-1-160

Choix du facteur de

predivison N
N=1 0 0 1
N=8 0 1 O
N =64 0 1 1
N=256 1 O O
N=1024 1 O 1
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Microcontroleur ATMEL

Détermination de N :

N _ |:CK

8bit
FPWM 510

N _ I:CK

9bit
FPWM 1022

N _ |:CK

10 bit
FPWM 2046

|l faut choisir N=1,8,64,256,1024
et lareésolution correspondante
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Exemple de configuration :

EWMzzoKHz

F. =10MHz

Mode PWM
Valeur de N :

Résolution :
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Microcontroleur ATMEL

Fréguences F,,, possibles:

Fck 4 000 000 Hz
N 1 8 64 256 1024
Résolution Fctl 4 000 000 500 000 62 500 15 625 3 906
8 bits Fpwm 7843 980 123 31 8
9 bits Fpwm 3914 489 61 15 4
10 bits Fpwm 1955 244 31 8 2
Fowm €N HZ avec F = 4M
Compléter :
P :
Fck 10 000 000 Hz
N 1 8 64 256 1024
Résolution Fctl
8 bits Fpwm
9 bits Fpwm
10 bits Fpwm

Fowy €N Hz avec F .= 10M .
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Commande d'un servomoteur :

Caracteristiques:

- Excellent rapport qualitélprix
- Couple maxi.: 3 Kgfocm

- Yitesse: O 22 s fBO"

- Alimentation: 4 8 a b Ve

- Pignons nylan, paliers bronze
- Poids: 49 g

- Dimensions: 40 x 20 x 3b mm

4 ™
TON
|
I T |

L Signal de commande y

Période = 20 mS ( Radio commande)
Ton = 1,5 mSposition neutre

Course utile
I1mMS<=T,,<=2 mS
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Choix delafréquence detravail

Résolution = 10 Bits

N = &4
F. = 4MHz

Mode PWM
Donner
TCCRI1A |
TCCRI1B |
Compléter

T=31mS

Ton =1mS Valeur PWM = Ox1F
Ton =1,5mS Valeur PWM = 0x--
Ton =2mS  Valeur PWM = 0x--
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Microcontroleur ATMEL

Mise en oeuvre du servomoteur

#i ncl ude <90s2313. h> ] . L.
#include <delay.h>  Onincluslalibrairie delay

/'l Declare your global variables here

voi d mai n(voi d)

5/ e . et déclarationslocales de
Clare your OCal varl ables nere
unsi gned char pwm = Ox1F; pwm et retard

unsi gned char retard = 1000;

/1 Input/Qutput Ports initialization|nitialisation des ports

{D/CJ?!ngr:E)xgol nitialization (COde leard)

DDRB=0x08;

[/ Port Dinitialization
PORTD=0x00:;
DDRD=0x00;

/1 Timer/Counter 1 initialization | nitialisation du timer 1
/'l Cock source: System O ock

/1 dock value: 62,500 kHz PWL (code wizard)
/'l Mbode: Ph. correct PWM top=03FFh
/1 OCl output: Non-Inv.

/'l Noise Canceler: Of

/1 1 nput Capture on Falling Edge
TCCR1A=0x83;

TCCR1B=0x03;

TCNT1H=0x00;

TCNT1L=0x00;

OCR1H=0x00;

OCR1L=0x00;
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Microcontroleur ATMEL

Programme principal

whil e (1)
{

Boucle principale (perpétuelle)

/'l Place your code here

whi | e

( pwm < Ox3F )

pwm = pwm + 1;
OCR1AL pwm

OCR1AH = 0;
del ay _ns(retard);

( pwm > Ox1F )

pwm = pwm - 1;
OCR1AL = pwm
OCR1AH = 0;

del ay ns(retard);

Quefait le programme précedent ?
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Exemple de programmation :

INIT: L
di Rissc2 e
out TCCRI1A oour toute
ldi R16,301 quel est le mode
out TCCRI1B et larésolution
________ initialiséici ?

MAIN
ldi R16,300 Envoi dela valeur
out OCR1IAH  durapport cyclique

a chaquefoisque
Idi R16,$42 necessaire
out OCRIAL
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