Basic per PIC

Fermare il tempo

n microcontroller funziona

a una velocita (4, 10, 20

MHz] che, se comparata a
guetla di un personal computer
Ci puo apparire irrisoria, ma e
malto superiore a quello che nai
possiamo percepire
lavorando con le periferiche.

Far lampeggiare un dicdo

LED, accenderlo e spegnerlo in
modo consecutivo a una
velocita di 4 MHz, fa siche il
diode si accenda per 1 ps e che
si spenga il microsecondo
SUCCeSsSIvVe, Per cui noi non
saremo ir grade di percepire
questo (ampeggio. Come
abhiamo gia visto in altre
occasioni, pero, in alcuni casi e
possibile utilizzare un piccolo
trucco, cioe “fermare il tempo”
per diversi microsecondi, oppure
mitlisecondi, in mode che fra
'accensiane e lo spegnimento
guesta "perdita
di tempo” renda possibile notare
la differenza; tale
procedura é nota con il nome
di introduzione di un "delay”.

Tempo in microsecondi

Il LetPicBasic possiede tre
istruzioni per controllare il
tempo. La prima di queste
permette di realizzare ritardi di
diversi micrasecondi. L'unico
parametro che accetta guesta
istruzione & il numero di
microsecondi da perdere, che
deve essere comprese fral e
295. Un valore negative o
superiore a 255 ci dara un errore
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delayus (-1)
delayus (- 5:)

END
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"si definisce il PICLEFB4

' 21 attende un determinato tempo

' =i attende un determinato tempo

Line [4] DELAYUS (-1}
Line [4] DELAYUS (256)

* 51 ATTENDE UN DETERMINATO TEMPO
* SIATTERNDE UN DETERMINATO TERPC  *"* Numher greater than 255

“** Requires ‘)’ to close, ***

g?ﬁ'miti\dei microsecaondi sono compresi fra 0 e 255,

i Edt Compie Options Mel
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Metodi validi

dolayus (o) < gia

y:  END

Device 16FH4 '8 definisce il PICIEFRY

I; bim A
A
€ A=
5 AEh]
dolayus (a) 2L ateer o

. per passare un
parametro
all'istruzione.
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di compilazione. Come per altri
casi il parametre si put inserire
sotto forma di variabile oppure di
costante, sempre tenendo canto
dei limiti, che dovremo
contrallare qualora la

variabile arrivi dall'esterno, dato

che in questo caso l'errore non si
produrra nella compilazione, ma
nell'esecuzione e sarebbe piu
difficile da trovare. Tuttavia il
parametro non puo essere
un'espressione; se vogliamo
realizzare delle operaziani con le

[c]PJ(0]2]3]




variabili, lo dobbiamo fare prima
di eseguire la chiamata
all'istruzione di delay. Non
dobbiamo mai dimenticare le
parentesi che contengono

it parametro del

numero dei microsecondi.

Precauzioni
qell’utilizzo di
“delayus”

Anche se inizialmente Uutilizzo
di questa istruzione puc essere
semplice, bisogna tenere
sempre presenti un paio di
precauzioni. Innanzitutto, il
LetPicBasic presuppone che il
microcontroller laveri con

un quarzo da 10 MHz, in modo
che a questa velocita l'istruzione
“delayus (100)" produca una
perdita di tempo di 100
microsencondi. Pero se il PIC sta
funzionando con un quarzo da 4,
oppure da 20 MHz, la stessa
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2 Devico  16F14
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i ASH

HOP * Istruzram

"or toa 4 MMz
ENDASH ' Fine del -

END

13
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11 CICLRES:

' oza datirness

* Inizio del codie

itce assembler

direttamente le
SEmaSESae istruzioni
assembler.
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istruzione genera dei ritardi
diversi. La corrispaondenza si puo
fare con una regola del tre, in

tal modo le tre istruzioni
dell'esempio generano lo stesso
ritarde se ognuna di esse viene
eseguita con un PIC a una
velocita diversa. Come passiamo
vedere, se la velocita del
microcontroller diminuisce, lo fa
anche il parametro
dell'istruzione, dato che le
istruzioni stesse impiegano di
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Device 10F84
delayus (100)

delayus (40)

EEEEEEEETEE

delayus (2000

h

1y END
11
12

15
16
17
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* si definisce 1l PIC1éFB4

" Attende 100 microsecondi a 10 MHz

" Attende 100 microsecondi a 2 MHz

' Attende 100 microsecondi a 20 MHz
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sogna tener conto che il LetPicBasic
assume per default una velocita di lavoro di 10 MHz.

pil a essere eseguite; se invece
la velocita raddoppia, anche il
parametro dovra essere
aumentato nella stessa
proporzione, dato che ogni
istruzione impiega la meta a
essere esequita. Dobbiamo
considerare inoltre che le
istruzioni in LetPicBasic sono
una specie di “istruzioni
composte”, ognuna di

esse, cioe, assemblando il
programma, si scempone in
varie istruzioni macchina. In
alcuni casi guesta particolarita
non influenza la funzionalita del
programma, ma il discorso
cambhia guando si devonao gestire
dei tempi: l'istruzione “delayus
(11", ad esempio, tavorando a

10 MHz genera un ritardo di

! microsecondo, lo stesso valore
di ritardo pero nan si pud
ottenere lavorando a £ MHz, dato
che laregola del tre cida 0,4
come parametro. In guesto
madao, la risoluzione minima
[cioe il tempo minimo di ritarde
ottenibile] con questa istruzione
lavorando a 4 MHz é di 4 ps. Un
valore minare, sarebbe
“coperto” dal tempo di
esecuzione dellistruzione
stessa, che & maggiore del
tempo di ritardo che avremmo
valuto ottenere; in un caso
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