CAN-071, Softwaretimersen Holtek

Gka Nota de Aplicacion: CAN-071
Titulo: Softwar e timers en Holtek

r4 .
EIeCtI"OnlmAutor: Sergio R. CaprileSenior Engineer

Revisiones| Fecha Comentarios
0| 23/02/07 port de CAN-069
1| 10/08/07 optimizacion, reduccion de uso de RAM

Los micros de lafamilia HT48 deHoltek incorporanentreunoy treshardwaretimers. Particularmenten los
gue disponen de uneolo, algunos tipos de aplicacidrequierende un sistema desoftware timers para
controlar eventosen tiempos del orden de las decenas de miliseguntlestalas decenas de segundos.
Presentamos aquin sencilloy eficienteesquema dsoftwaretimersde 8-bits, controlados pam hardware
timer del micro.

La idea esnuy simple: eltimer de 8-bits (el Unicparadispositivosmenores a HT48E50hterrumpecada
10ms; swrutinade interrupcionse encargade llevar la cuentgaracontarsegundoy decrementalos timers

en uso:
TOHND: mov softstack,A
mov A,STATUS
mov softstack[1],A
mov A,MPO

mov softstack[2],A

mov A,OFFSET _CS_TIMERS
mov MPO,A
mov A\NUM_CSTIMERS
sz IARO
dec IARO
inc MPO
sdz ACC
jmp toI1

tol1:

dec cls
snz Z

jmp t0I3
mov A,100
mov cl1s,A

mov A,OFFSET _SEC_TIMERS
mov MPO,A
mov A\NUM_SECTIMERS
sz IARO
dec IARO
inc MPO
sdz ACC
jmp t0I2

t0l12:

t0I3: mov A,softstack[2]
mov MPO,A
mov A,softstack[1]
mov STATUS A
mov A,softstack

reti

; salva A

; salva STATUS

; salva MPO
; indirecto
; para cada timer
;evitasies 0
; decrementa
; siguiente
; loop
; decrementa contador de 100
;no es 0, chau

; inicializa contador

; procesa timers en segundos

; recupera MPO

; recupera STATUS
; recupera A

Agregamos ademdasna simplerutina de inicializacién paraconfigurarel timer y ponertodoslos software

timers a cero

NUM_CSTIMERS
NUM_SECTIMERS

equb
equ 5

clockrate equ 4000000
prescaler equ
TMRCONSTANT  equ

; clock rate
256
256-(clockrate/(prescaler*100))
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; prescaler (configurar méas adelante !)
; 10ms



public _init_softtimers,_CS_TIMERS,_SEC_TIMERS

stvars .section 'data’
cls db ?
_CS_TIMERS db NUM_CSTIMERS dup(?)

_SEC_TIMERS db NUM_SECTIMERS dup(?)
softstack db 3 dup(?)
stc .section 'code’

; llamar con interrupciones no habilitadas
_init_softtimers:

mov A,100

mov cl1s,A

mov A,OFFSET _CS_TIMERS

mov MPO,A

mov A\NUM_CSTIMERS
isl1: clr IARO

inc MPO

sdz ACC

jmp isl1

mov A,OFFSET _SEC_TIMERS

mov MPO,A

mov A\NUM_SECTIMERS
isl2: clr IARO

inc MPO

sdz ACC

jmp isl2

mov A,TMRCONSTANT

mov TMR,A

mov A,10010111b

mov TMRC,A

set INTC.2

ret

CAN-071, Softwaretimersen Holtek

; 100x10ms = 1s
; indirecto

; para cada timer
; borra

; siguiente

; loop

; para cada timer

; divide a 10ms
; timer, prescaler=256

; habilita int del timer

Finalmente, un sencillo programa de ejemplo para observar como pueden utilizarse los software timers desde

assembler:

call _init_softtimers
set INTC.0

mov A,5
mov _SEC_TIMERS[4],A
set PB.1
12: mov A,28
mov _CS_TIMERS[3],A
11: sz _CS_TIMERS[3]
jmp 11
mov A,2
xorm A,PB
sz _SEC_TIMERS[4]
jmp 12
clr PB.1
set PC.0

y por qué no también desde C:

INIT_SOFTTIMERS();
_intc|=(1<<0);

SEC_TIMERS[4]=5;
_pb=1<<L;

while(SEC_TIMERS[4]){
CS_TIMERS[3]=28;
while(CS_TIMERS[3));
_pb"=(1<<1);

}

; habilita interrupciones

; durante 5 segundos

; demora de 280ms

; toggle pin
; pasé el tiempo ?

// habilita interrupciones

Dado que inicializamos el timer cuando queremos, y éste es decrementado por la rutina de interrupciones,
que corre libre, la precision que tenemos es de una cuenta en defecto, es decir, si seteo un timer en un valor
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justo en el instante en el que la rutina de interrupciones se ejecutd, tendré la demora especificada; si lo hago
justo en el instante anterior a que la rutina de interrupciones se ejecute, tendré una cuenta menos. Entonces, el

tiempo de demora de esta implementacion es(de%)i% cuentas. Por ejemplo: 28 en _CS_TIMERS

(cuentas de 10ms) es en realid@¥5+5ms y5en_SEC_TIMERS es4,5+0,5seg

Si sedeseamnayor precision sgpuedeemplearunacombinacién dein timer cortoy uno largo: el timer corto
puesto en 1 detecta el instante de cuenta, y a continuacién se inicia el timer largo.

Esta discusion asume queceistal es deunafrecuenciaal quedividido por el prescalemparacontarlOms, el
valor aincorporaren el registro de control deimer esun entero. Esto no es asi con cristalesvadores
"redondos” (4MHz, por ejemplo), pero si con cristales "de UART" (3,6864MHz, por ejemplo).

El cédigofue escritoparaHT48E30,y puedeutilizarsesin modificacionesen gran cantidadde dispositivos,
requiriendo menoresmodificacionespara micros conmayor cantidadde timers. Por ejemplo, deberemos
referirnos aTMRO y TMROC envez de TMR y TMRC en el HT48E50Paraotros casos(y por qué noeste
también), se recomienda la lectura de la correspondiente hoja de datos.
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