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   –سري دوم  –صدري  –دانشگاه صنعتي اصفهان  –ميكروپروسسور  – ARMتمرين برنامه نويسي  –بسمه تعالي

 چيست؟  ARMدر ميكروكنترلرهاي مبتني بر  PITالف)توضيح دهيد كه كاربرد اصلي واحد  -1

 programmableواحد  interval timer  براي توليدinterrupt  با بازه هاي زماني مشخص استفاده مي شود. مثلا
 taskبراي صدا زدن آن  pitمشخصي قرار است در بازه هاي زماني مشخص اجرا شود. از  taskفرض كنيد كه يك 

  مي توان استفاده نمود. 

بنويسيم كه روي  C، يك برنامه به زبان  ATMELساخت  ARMب) مي خواهيم براي يك ميكروكنترلر مبتني بر 
توليد كند. چه راه هايي براي انجام اين كار داريم؟  0.5Hzيكي از پايه هاي خروجي ميكرو، يك پالس با فركانس 

  توضيح دهيد.

حلقه قرار نيست استفاده از يك حلقه معمولي ، اين حلقه آنقدر دور مي زند تا تاخير مورد نظر ايجاد شود. داخل  -1
مي خواهيم يك سري دستور همينطوري را اجرا كنيم تا تاخير مورد نظر به دست بيايد. اين فا كاري انجام شود. صر

در اين روش كار ديگري نمي تواند انجام دهد و مدام در حال  Cpuساده ترين روش و ضعيف ترين روش است. 
  توان هم بالا مي رود. اجرا كردن دستورات داخل حلقه است. مصرف 

اي كه شمارنده تا آن  Thresholdرا ، يعني آن  PIV مثلا براي اين كار استفاده كنيم. PITمي توانيم از يك  -2
برابر دو  Interruptمقدار مي شمارد و سپس دوباره صفر مي شود را ، به گونه اي تنظيم مي كنيم كه فركانس توليد 

  مي كنيم.  notخروجي را ، هرچه كه هست  interrupt service routineدر از ما باشد. حال فركانس مورد ني

  هم مي توان استفاده كرد.  timer/counterاز واحد  -3

پالس مورد نظر را توليد  PITمي خورد. مي خواهيم با  clockمگاهرتز   48ج) فرض كنيد ميكروكنترلر ما با فركانس 
  خواهيم داشت يا نه؟  PICNTآيا نياز به چك كردن مقدار قدر بايد باشد؟ چ PIVكنيم. مقدار ثبات 

هرتز  1بايد با فركانس  PITمربوط به  interrupt service routineباشد،  0.5Hzبخواهيم فركانس خروجي اگر 
اين ترتيب ما كند. به  NOTدر هر باري كه اجرا شد، خروجي ميكرو را هرثانيه يك بار اجرا شود. و اجرا شود. يعني 

  ثانيه يك پالس كامل خواهيم داشت و فركانس آن نيم هرتز است.  2طي 
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مي شود،  PITباعث شمردن در مي بينيم كه پالس ساعتي كه  Datasheetدر  PITبا شكل مربوط به ساختار مطابق 
س مگاهرتز است، فركان 48اگر پالس ساعت اصلي سيستم پس فركانس پالس ساعت اصلي است.  1/16فركانسش 

  مگاهرتز است.  3برابر با  PITشمارش در 

بيتي  20ما با عدد ميليون) ( چون ش 1را برابر با بزرگترين مقدار ممكن قرار دهيم (يعني حدودا  PIVاگر مقدار حالا 
ميليون رسيد يك وقفه  1ميليون مي شمارد، وقتي به  1از صفر تا  CPIVوقت ، ميليون را مي توانيد نشان دهيد) آن 1تا 

  يك واحد زياد مي شود.  PICNTو  توليد مي كند

ميليون هرتز كار مي  3شمارنده ما با فركانس ثانيه خواهد بود. چون  1/3برابر با  PITفركانس توليد وقفه در پس 
  كند. 

يك  PICNTثانيه زمان مي گذرد  1/3كه نياز داريم. هربار  PICNTثانيه را اندازه بگيريم ، به  1آنكه بتوانيم براي 
ثانيه زمان گذشته.  1/3عدد 3بود، يعني به اندازه  3را خوانديم و مقدار آن برابر با  PICNTوقتي حد زياد مي شود. وا

را مي خوانيم. وقتي  PIT_PIIRهربار  PITمربوط به  interrupt service routineدر پس ثانيه زمان گذشته.  1يعني 
PICNT  پايه خروجي ميكرو را ، بود 3برابر باNOT  .البته بهتر است در اين لحظه با خواندن از و مي كنيمPIT_PIVR 

  را صفر كنيم.  PICNTثبات 

كدام بخش  PMCبراي اين كه اين برنامه را بنويسيم ، چه قسمت هايي از ميكروكنترلر بايستي فعال شوند؟ واحد د) 
  ها را بايد فعال كند؟ تكه كدي كه اين كار را انجام مي دهد، بطور حدودي بنويسيد. 

  اي كه مربوط به ميكروكنترلر است ، دسترسي داريد.)  Header File(براي نوشتن كد ، شما به 

هاي مهمي كه ما ، چه روتين هايي خواهد داشت؟ اسم روتين هايي كه ضروري هستند را بنويسيد و كار  Cد) برنامه 
  را مشخص كنيد. انجام مي شود هركدام  در

مي نويسيم چگونه است؟ بطور حدودي آن را  PITمربوط به  interrupt service routineاي كه براي  Cه) برنامه 
  بنويسيد. 

  براي هيچ يك از متغيرهايمان داريم؟  volatileو) آيا در اين برنامه نياز به نوع 
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  (خط به خط توضيح دهيد)توضيح دهيد كه تكه كد زير چه كاري انجام مي دهد.  -2

void init_pit (void) {                      /* Setup PIT with Interrupt */ 

  AT91S_AIC * pAIC = AT91C_BASE_AIC; 

  *AT91C_PITC_PIMR = AT91C_PITC_PITIEN |    /* PIT Interrupt Enable */ 

                     AT91C_PITC_PITEN  |    /* PIT Enable */ 

                     PIV;                   /* Periodic Interval Value */ 

  /* Setup System Interrupt Mode and Vector with Priority 7 and Enable it */ 

  pAIC‐>AIC_SMR[AT91C_ID_SYS] = AT91C_AIC_SRCTYPE_INT_POSITIVE_EDGE | 7; 

  pAIC‐>AIC_SVR[AT91C_ID_SYS] = (unsigned long) pit_int; 

  pAIC‐>AIC_IECR = (1 << AT91C_ID_SYS); 

} 

  چه كاري انجام مي دهند؟  SVRو  SMRب) هركدام از ثبات هاي 

بيت بر ثانيه انقال  38400اي برابر  Baud Rateمي خواهيم با استفاده از درگاه سريال در ميكرو داده ها را با  -3
  دهيم. 

مورد نظر  Baud Rateچقدر بايد باشد تا به  CDاشد، مقدار ب 3.68MHzالف) اگر فركانس كاري ميكرو برابر با 
  برسيم؟ 

  بنويسيد.  UARTبراي ارسال يك كاراكتر توسط  Cيك روتين ساده به ب) 

  بطور دقيق توضيح دهيد. ج) برنامه زير چه كاري انجام مي دهد؟ 

int sendchar (int ch)  {                         

  if (ch == '\n')  {                             
    while (!(pUSART‐>US_CSR & AT91C_US_TXRDY));   pUSART‐>US_THR = '\r';                     

  } 
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  while (!(pUSART‐>US_CSR & AT91C_US_TXRDY));     
return (pUSART‐>US_THR = ch);                  

}  

بالا براي دريافت داده استفاده كنيم ، چه مشكل و ايراد عمده اي ممكن است در  sub‐routineد) اگر بخواهيم از 
  عملكرد سيستم رخ دهد؟


