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1) Sekilde verilen 10MHz osilator frekansi ile calisan ADUC841 temelli sistemde mikrokontrolore bagh bulunan LED
modilinin sirict aracigiyla parlakhiginin ayarlanmasi icin PWM cikisi kullanilacaktir. PWM duty cycle degeri (gorev
siresi) sirasiyla harici kesme 0 ve 1’e bagli giristeki BTO arttirma ve BT1 azaltma butonlari ile %0, %20, %40, %60, %80,
%100 seklinde alti kademede ayarlanacaktir.

Duty cycle degeri arttir butonuna basildiginda %0, %20, %40 ... %100 seklinde arttiralacaktir. %100’e ulasildiginda
arttirma olmayacaktir. Azalt butonuna basildiginda islemin tersi gergeklesecek, %0’a ulasildiginda azaltma
olmayacaktir.

Parlakhk ayari %0 - %100 araligindaki 6 kademe r0 kaydedicisinde 0’dan 5’e deger alacak bicimde tutulacaktir. PWM
kaydedicisi icin data degeri lookup table (tablodan) metodu ile r0’daki deger referans alinarak elde edilecektir. Tablo
degerlerini dogru ve eksiksiz sekilde hesaplayiniz.

Gerekli assembly kodunu verilen kriterlere eksiksiz uyarak olusturunuz.

Vdd
A BTO LED Asagidaki istenen degerleri belirleyiniz. Doldurulmasi
rtir s—1= INTO Modiilii zorunludur.
i Vg P2.6 =" Siiriicii Not: Bilgileri . e .
PWM 1 ot: Bilgilerin burada istenmesi dogru islem adimlarina

Azalt E_ % yonlendirme amachidir. Kod icinde kaydedicilere gerektigi

= INT1 gibi deger atamasi eksiksiz sekilde olmalidir.

ADUC841
CFG841 Cikis P2.6,
Bolme faktor:32,

PWM ayarlari: X|0/X|0/0/0 XX
PWM frekansi: 1562.5Hz,
Cikis P2.6, PWMCON Calisma modu Mod:2,
Bolme faktorii:32, Bollct Katsayisi N=1,
Calisma modu Mod:2, 1/0/1/0/0/0/1]1 CLKPWM=fosc/BbIme
Bolicl Katsayisi N=1, faktord

PWM giris saati, CLKPWM=fosc/Bolme faktori

PWM mod-2 ¢alisma karakteristigi

—_——_ Yy e e = —— — ‘PWMIL
PWM Sayicisi

Lookup table (Tablo) degerleri

db 00d, 40d, 80d, 120d, 160d, 200d
Asagidaki bicimde de olabilir

-t ———- j\{ PWMOL
h ; db 00h, 28h, 50h, 78h, AOh, C8h
- — = = - — PWM1H
P2.6 (P3.4)
’_ (PWMO) PWMIL PWM1H
? PWMOL PWMOH
(Gereken/kullanilacak kaydedicilere atanacak
P2.7 (P3.3) o .
(PWM1) degerleri yaziniz.)
mov pwmllL,#200d
mov pwmOL,#0d
Kodun tamamini arka sayfaya yaziniz. mov pwmOL,#20d
mov pwmOL,#100d
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#tinclude<ADUC841.H>

;pwm cikisi p2.6 ayari

;belirlenen pinler pwm cikisi verecek.
;MD2

;MD1

;MDO ( PWM mode-2 segildi)
;CDIV1

;CDIVO ( Carpan N=1 secildi )

;CSEL1

;CSELO ( CLKpwm=fosc/32 secildi)

;1562.5Hz pwm frekans ayari
;Ton siire ayari, baslangicta 0

;Sayac

ORG 0000h
SIMP  BASLA
ORG 0003h
SIMP  ARTTIR
ORG 0013h
SIMP  AZALT

BASLA:
mov DPTR,#PWM_TABLO
mov acc,cfg841
clr acc.b
clr acc.4
clr acc.3
clr acc.2 ; bolucu 32 oldu
mov cfg841,acc
mov acc,pwmcon
setb acc.7
clr acc.6
setb acc.5
clr acc.4
clr acc.3
clr acc.2
clr acc.1l
setb acc.0
mov pwmcon,acc
mov pwmlL,#200d
mov pwmOL,#0d
mov r0,#00h
SETB EA
SETB  EXO
SETB  EX1

DNG:
SIMP  DNG

ARTTIR:
IJNB P3.2,ARTTIR
CINE  r0,#05d,ART_DVM
RETI

ART_DVM:
inc r0
mov a,ro
movc a,@a+DPTR
mov pwmOL,a
RETI

AZALT:
JNB P3.3,AZALT
CINE r0,#00d,AZLT_DVM
RETI

AZLT_DVM:
DEC ro
mov a,r0
movc a,@a+DPTR
mov pwmOL,a
RETI

PWM_TABLO: db 00d, 40d, 80d, 120d, 160d, 200d

;PWM_TABLO: db 00h, 28h, 50h, 78h, AOh, C8h ;bu bicimde de yazilabilir

END
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Bilgi: Araglarin hiz sabitleyici sistemleri ile aracin hizi belirli bir seviyede tutulmaya calisilmakta ve aracin hizi tekerlege bagh bir

darbe lretecinin (encoder) Urettigi darbelerin sayilmasi ile yapilmaktadir. Bir darbe lojik 1-0-1 den olusur. Tekerlegi déndiren

motorun donis hizi, ADUC841 islemcisinin DACO gikisindan motor siriict kontrol girisine gelen gerilim ile dogru orantili olarak

ayarlanabilmektedir. Ayrica ylksek sicakliklarda koruma amacgli motorun calismasi durdurulur.

Sekilde verilen tekerlek baslangicta durmaktadir (DACOL=00h). DACO cikis degeri arttirilarak (DACOL=DACOL+1) tekerlek

dondirilmeye baslatilir.

- Darbe uretecinden gelen darbeler TO sayicisi ile sayilacak ve tekerlegin hizi 10 darbe/msn (1ms de 10 darbe) olana kadar
DACO cikisi 1msn de bir glincellenecek (T1 zamanlayicisi) ve istenen devir sayisina ulasildiginda ise DACO cikisi sabit
tutulacaktir (DACCON.SYNC=0 yapilacaktir).

- Ayrica ADC1 kanalindan okunan referans degeri ADCDATAL (low byte), rO kaydedicisine kaydedeniz. ADCO kanalina bagl
sicaklik sensorii 2msn’de bir okunacak (T2 zamanlayicisi) ve ADCDATAL>ref degerden’den(r0) biyik oldugunda motor
durdurulacaktir. (DACOL=00h yapilacaktir)

- Yukarida verilen islemleri yapan kodu yaziniz. T1 ve T2 i¢in kesme fonksiyonunu, ADC igin yoklama yéntemini kullaniniz.

(DACO ayar: 8 bit, Vref=harici, ADC ayar: Sconv, (T/H)=1, Fadc=Fosc/32, Vref=harici)

SURUCU ' Darbe

Ureteci

paco | T
P3.4 (TO)
=2 > 5V
E :g IADCO ADC14ﬂ Sicakhk
5 a Referans
2o ADUC841 2 " Cegon
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#tinclude"aduc841.h"
ORG
SIMP
ORG
SIMP
ORG
SIMP
basla:

mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov

mov
mov
mov
mov
mov
mov

0000h

basla

001BH
T1KESMESIFONK
002BH
T2KESMESIFONK

TMOD,#00010101b; t0=16 bit t1=16 bit tO=sayici t1=zamanlayici
TLO,#OH

THO,#0H

DPTR,#54473d ; 1msn igin 11062 kare dalga = 65535-11062=54473
TL1,DPL

TH1,DPH

ADCCON1,#11001100b ; enerjili, harici ref, MCLK=32, TH=1/1
DACCON,#10101101B ; MODE=1 8bit, vref=harici, Sync=1, pd0=1 enerjili
DACOL,#0h ;tekerlek durmakta

T2CON,#00h

DPTR,#43411d ; 2msn igin 22124 kare dalga = 65535-22124=43411
TL2,DPL

TH2,DPH

RCAP2L,DPL

RCAP2H,DPH

; ref gerilimi okuyalim ; bu kisim t2 kesme fonk basinda da olabilir.

mov
setb
jnb
clr
mov

setb
setb
setb
setb
setb
setb

dongu:

T1KESMESIFONK:
clr
mov
mov
mov
mov
mov
;karsilastir
cjne
mov
sjmp

arttir:
inc

X: reti

T2KESMESIFONK:
mov
setb
jnb
clr
mov
mov
subb
jc
sjmp

motordurdur:
mov

y: reti

end

ADCCONZ2,#00000000b ;ADCO kanalO segildi
SCONV

ADCI,S

ADCI

rO,ADCDATAL ; referans sicaklik r0 alindi.

ea
etl
et2
TRO
TR1
TR2

simp $

TFO

DPTR,#54473d ; 1msn igin 11062 kare dalga = 65535-11062=54473
TL1,DPL

TH1,DPH

a,TLO

TLO,#00h ; TO saymaya tekrar baslasin

a,#10d,arttir
DACCON,#10101001b ; sync=0 DAC GUNCELLENMEZ. DAC gikisi sabit.
X

DACOL

;otomatik yuklemeli
ADCCONZ2,#00000001b; kanall secildi
sconv

ADCL,S ; cevrim testi

ADCI

r1,ADCDATAL

a,r0 ; referans alindi

a,rl

motordurdur

y

DACOL,#00h



