PWM 209

IDI R16, O<<FOCO|1<<CS02|0<<CS01|1<<CS00|0<<COMO1 |1<<COMOO | 0<<WGMO1 | 0<<WGMOO
OUT TCCRO,R16 LTI

[ T T T A .

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
FOCO0 | WGMO00 | COMO1 | COM00 | WGMOL | CS02 | CS01 | CS00 | TCCRO
w R/W R/W R/W R/'W R/W R/W R/W

Valor

o .. 0 0 0 0 0 0 0 0
inicial

Este es el registro del OCRO:

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
| | OCRO [7:0] OCRO
RW RW RW RW RW RW RW RW

Valor

R 0 0 0 0 0 0 0 0
inicial

El programa queda de la siguiente forma:

.INCLUDE “M8515DEF.INC”
i .CSEG
............. * . ORG O

LDI R16,LOW (RAMEND)
OUT SPL,R16
LDI R16,HIGH (RAMEND)
OUT SPH,R16

LDI R16,0b0000 0001
OUT DDRB,R16 ;OCO PWM OUTPUT (PBO)

IDI R16, 0<<FOCO|1<<CS02|0<<CS01|1<<CS00|0<<COMO1 | 1<<COMOO | 0<<WGMO1 | 0<<WGMOO
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210 CapituLo 28 ¢ PWM

OUT TCCRO,R16

LDI R16,1 ;R16 DEBE VALER CUALQUIER NUMERO A
; EXCEPCION DE CERO
OUT OCRO,R16

CICLO: RJMP CICLO

......... . WGMO1 y WGMOO
deben estar en
cero
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PWM 211

LDI R16,0<<FOCO|1<<CS02]0<<CS01]1<<CS00]1<<COMO1|0<<COMOO |1<<WGMO1 | 1<<WGMOO0

«
i ouT TCCRO,R16 \

LDI R16,0 ; VALOR INICIAL WEMOL y WGMOO
deben estar en

CICLO: L

OUT OCRO,R16

INC R16

RCALL DELAY_l_SEGUNDO

RJIJMP CICLO

DELAY 1 SEGUNDO:

RET
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212 CapituLo 28 ¢ PWM

LDI R16,255 ; VALOR INICIAL

............. . CICLO:
OUT OCRO,R16
DEC R16
RCALL DELAY 1 SEGUNDO S
RIMP CICLO :
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28.1 CONTROL DE SERVO-MOTOR 215

.INCLUDE “M8515DEF.INC”
i .CSEG
............. * . ORG O

LDI R16,LOW (RAMEND)
OUT SPL,R16

LDI R16,HIGH (RAMEND)
OUT SPH,R16

LDI R16,0b0000 0001
OUT DDRB,R16 ;OCO PWM OUTPUT (PBO)
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216 CapituLo 28 « PWM

LDI R16,0<<FOC0|1<<CS02|0<<CS01|1<<CS00]1<<COMO1 |0<<COMOO0 | 1<<WGEMO1 | 1<<WGMOO

;

H SELECTOR Clear OCO on FAST PWM
H DE FRECUENCIA Compare Match
H set OCO at TOP

OUT TCCRO,R16

CICLO:

LDI R16,1 ¢

OUT OCRO,R16

RCALL DELAY 1 SEGUNDO

1DI R16,2 ¢—
OUT OCRO,R16
RCALL DELAY 1 SEGUNDO —

LDI R16,3 _—

OUT OCRO,R16 —
RCALL DELAY 1 SEGUNDO /

_—

LDI R16,4 /////

e
OUT OCRO,R16
RCALL DELAY 1 SEGUNDO

- | Gada valor de OCRO es una posicion
especifica del servo-motor

LDI R16,8
OUT OCRO,R16
RCALL DELAY 1 SEGUNDO

LDI R16,9

OUT OCRO,R16

RCALL DELAY 1 SEGUNDO
RJMP CICLO
DELAY 1 SEGUNDO:

RET
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1DI R16,1
1DI R17,9

CICLO:
CP R16,R17
BREQ FIN

OUT OCRO,R16
RCALL DELAY 2

INC R16
RJIJMP CICLO
FIN:

LD R16,1 T R PPN
RJIJMP CICLO :
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