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Gestion du timer 4 base de temps du robot RAPE

Dans ce cours nous allons gérer les bases de temps du robot (sur lesquelles reposent
toutes les tempos utilisées dans le programme), pour vérifier les bases de temps nous
utiliserons une sortie de réserve afin de faire des mesures sur oscilloscope.

Les 3 bases de temps utilisées sont : 10ms, 100ms, 500ms.
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L'utilisation de __delay() n’est pas approprié car le temps est « bloqué » pendant I'utilisation
de cette fonction, il est plus judicieux de se faire sa propre base de temps. Nous avons décidé de
partir sur une base de 10ms, il nous faut une tempo de 5ms pour qu’ entre deux basculements donc
de front, on est 10ms. Cette base de temps donnera la base que nous démultiplierons afin de créer
100ms puis 0.5s (500ms) toujours sur le méme principe chaque comptage.

Choix d’une sortie libre pour mettre l'oscilloscope et vérifier les tempos : RD6

Patte 2 du connecteur
de réserve = RD6
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Attribution par le MCC d’une sortie sur RD6
Nous allons prendre une sortie inoccupée pour contréler la fréquence.

Il faut lancer le MICC

€3 MPLAB X IDE v6.00 - 18147k40_rape_multi_V1_01 : default
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ipriandler = Interruptiandler:

1d TMRA_DefaultInterruptHandler (void)

@) test_cyce_roue_continu_P4_arret obstade.

KAO_rape_multi V1_01-Da... | THR4_Defoultinterrupta... =
@ ™R3 CountersitGet)
© ™R3 CountersBitsetionts_t smevel)
@ ™4 Defaltintemptionder)
@ TMRA ExiResetSourceSet(TRA_HT_EXT_RESET _SOURCE reset)

Puis accéder aux « pin module »

3 MPLAB X IDE v6.00 - 18147k40_rape_multi V1_01: default

File Edit View Navigate Source Refactor Production Debug Teem Tools Window Help
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Premiere chose a faire mettre la sortie (output) en service RD6 par exemple (libre).

L o P KARUAL
RO Pin Module |GPIO 10_RD1 U ] ] Ol oW 13 22 RD3[IO_RD3[GRIO
RD2 Pin Module |GPIO I0_RD2 O | O O D1IGPIO 20 21 RD2[I0_RD2|GPIO
RD3 Pin Medule  |GPIO 10803 [ [ ™ ||
RD4 Pin Module  |GPIO 10.RD4 [ [ O ]
RDS5 Pin Module  |GPIO I0_RD5 | || O O
RD& Pin Module  |GPIO |0_RD& | | O O
RD7 Pin Module | GPIO 10_RD7 | 0l I |
RED Pin Module  |GPIO 10.RE0 [ [ O ]

Ensuite on fait un « generate » pour valider la modification.

Project Resources  Gendiite | Import.. | Expart | @
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@ % ancc
Q= eusarn
[ <Gt
Q@ memory
Q& wsset
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Modifications dans le programme principal
Pour que la sortie soit prise en compte dans la tempo, il faut la supprimer du programme
principal et la mettre dans la tempo 4 en mcc dans les fichiers de téte.

Suppression dans prog principal :

#define so

#define LATDbits.LAT

$AeFine smrris m==CS mam TATERi+= TATEO Fimarra

Ajout dans le fichier de téte (Header Files\ tm4.h) de la déclaration du bit:

Projects x| Services | Files | Classes |
= 18f47k40_rape_multi_v1_01
Header Fles

B8 MCC Generated Files
1 adech

1] device_configh
) eusartLh
examples

3 ext_nth

3 i2c1_master.h
T interrupt_manager.h
T mech

T memory.h

) pin_manager.h
T pam3.h

] pama.h

1] spizh

1] tmrd.h

- tmrih

-~ w2

=

PORTDbAts . RDS
pa.pit

o @ termes
5 @ Loscaties
40_rape_multi V1_01 - Dashboard | tmer_D6 -Havigstor x| &
y T —

® TMRA_CounterdBitSetiunts_t bmerval)

8 TR Defaintempsinde)

() THRA ExfesetSourceset{TVRA T EXT RESET_SOURCE resed)

# mean
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Création dans la temporisation d’un bit qui bascule au rythme de la tempo
Dans le timer 4 : tmr4.c

Projects x| Services | Files | Classes
= 18f47k40_rape_multi_V1 01

Header Files

(& 1mportant Fies

(&) Linker Files

@
-

-[8) MCC Generated Files
B adecc
3 device_config.c
- eusartlc
{iE examples
- ext_intc
] i2ci_master.c
3 interrupt_manager.c
) mecc
T memory.c
- pin_manager.c
) pams.c
T pumd.c
3 spize
3 twro.c
-3 torlc
) 2
&

_continu_P4_arret obstade.c

MERERERE

Nous ajoutons la derniére ligne « timer_D6 =!timer_D6; »

Ensuite nous déplacerons cette écriture sur chaque tempo.

g void TMR4 DefaultInterruptHandler (void){

bit 10ms=!bit 10ms;

Cpt_tps_500ms++;
if (cpt_tps_500ms>=4S) {cpt_tps_500ms=0, bit_S500ms=lbit_500ms;}

cpt_tps_l00ms++;
if (cpt_tps_100ms»=%) {cpt_tps 100ms=0, bit_ 100ms=!bic 100ms;  }

PIR4bits.THMR4IF = Q;

timer D6 =!timer_ D6:

Nous pourrions aussi faire cela :

vold TMR4 DefaultInterruptHandler (void) {

bit_lOms=!bit_loms:
Cpt_tps_500ms++;
if (cpt_tps_500ms>=49) {cpt_tps_500ms=0, bit_500ms=!kic_500ms; }

cpt_tps_l00ms++;
if (cpt_tps_l00ms>=10) {cpt_tps_l00ms=0, bit 100ms=!bit 100ms; }

[Fimez D = bic 1oms:

PIR4bits.THR4IF = 0!
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Rappel du timer 4 :
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Hardware Settings

Enable Timer

Control Mode
Ext Reset Source

Start/Reset Option

Roll over pulse .

Software control .

Timer Clock

Device

Content Manager || Clock Source

¥ Documents

PICT8FATKAD Product Page

¥ Libraries

) CryptoAuthLibraty

» D4 Daclibrary
OB rars
» £, Foundation Services
> D MCPBO2X
O marm
» ¥ oaciomdibrary

Clock Frequency
Polarity
Prescaler

Postscaler

[[] Enable Clock Sync
32768 kHz
=T
132 -

Enable Prescaler O/F Sync

Timer Period

Timer Pericd

Actual Period 5.0688 ms

k40_rape_multi_...
MCC Core Versions

TMR4_Defaultint...

2304us €

5ms < 58.9824 ms

(Period calculated via Timer Period)

CoreVersions [ x| B[ softare Settings

» MPLAB® Code Configurator

Libraries may be updated in

Enable Timer Interrupt

Callback Function Rate

v (Plugin) v5.1.17

the Content Manager.

xTime Period = 0s
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On remarque que I'on a pas tout a fait 5ms (donc 10ms entre deux fronts) on 5.0688ms nous
ne cherchons pas un temps précis donc nous pouvons accepter cette erreur.

Mesures des tempo 10ms, 100ms et 500ms.

Mesure sur la tempo de 10ms

BB Oscilloscape PCSU1000
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La temporisation est bien de ~10ms (avec une erreur de 1%) entre deux fronts montants.
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E void TMRA_DefaultInterruptHandler (void) {

bit_10m
cpt_tps_500ms+
if (cpt_tps_S500ms>=4%) {cpt_tps_500ms=0, bit 50

cpt_tps_l00ms++;
if (cpt_tps_l00ms>=10) {cpt_tps_100ms=0, bit 100

PIR4bits.

0:

[ﬂ Oscilloscope PCSU1000 - 0 X
File Edit Options View Math Help
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S e
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La aussi nous avons une tempo légérement supérieure. (si on met 9 a la place de 10 on a 91ms.) Nous
garderons 10

On voit que I'on a 91ms avec une valeur de 9 et 101ms avec 10 nous laisserons donc 10.
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Tempo 500ms
Le méme raisonnement s’applique avec les 500ms. On a 497ms ou 507. Nous garderons 49 pour
réduire l'erreur.

{“ Oscilloscope PCSUT000 - [m] X |88 Waveform Parameters _
File Edit Options View Math Help

¥ _CH1 [# cHz

I B loge el |[Jelis [~ DC Mean

v I Max
[~ Min
[~ Peak-to-Peak
[ High
 Low
[ Amplitude
[—_AC RMS
_AC dBY
_AC dBm
[ AC+DC RMS
[__AC+DC dBY
|”_AC+DC dBm
Timing:
[ Duly Cycle
[__Pasitive Width
I~ Megative Width
[ Rise Time

| T Fall Time
I . o I e ’Eperind 497 ms m
v Frequency 201 Hz i
Volts/Div. Chl Ch2
T ) [ ] [ Pe ] 0 Cima ] | - (ool B (e
[ [ On/TH [ setectai | [Onseetan | [ Opfiors.. |
o -

Prabe
Coupling Coupling

: : :
|| =" Postion Pasiion ~  Leval Stopped

|___Osciloscope___|[_ Spectum Analyzer || Transient Fecorder ||

2/ 1 100ms

Pour utiliser ces bases de temps nous utiliserons des compteurs sur front montant.

Exemple d’utilisation de tempo :
//temporisation attente fin mouvement
consigne de la tempo 3x100ms
consigne_tempo=3;

compteur de la tempo

if (start_tempo_attente_fin_mouvement & fm_bit_100ms) { cpt_tpo_attente_fin_mvt++;}

if (cpt_tpo_attente_fin_mvt>= consigne_tempo )

{fin_tempo_attente_fin_mouvement=1; cpt_tpo_attente_fin_mvt=0;start_tempo_attente_fin_mouvement=0;} //

if ( Istart_tempo_attente_fin_mouvement) {cpt_tpo_attente_fin_mvt=0;}

Le compteur tempo est supérieur a la consigne donc on remet a zéro tous les bis utilisé dans la tempo
ainsi que le compteur.



