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CCP birimi 3 degisik modda calisan yani 3 degisik modul iceren bir birimidir.

Bu calisma modlarn Yakaloma (Capture), Karsilastirma (Compare) ve Darbe
Genislik ModUlasyonu (PWM) modudur.

PIC16F877A’da iki adet CCP birimi bulunmaktadir. (CCP1 ve CCP2)

Her CCP birimi 16 bitlik Capture ve Compare kaydedicisi olarak ve 10 bitlik
PWM cevrimi kaydedicisi olarak calisabilecek 16 bitlik kaydediciye sahiptir.



» CCP donanimi zamanlayici/sayici birimlerini kullanarak calisir.

» Capture ve Compare modlar Timerl'i, PWM modu ise Timer2'yi kullanir.

» CCPI1 ucuRC2 (17 numarall), CCP2 ucu RC1 (16 numarali) dir.

» CCPx birimi CCP1CON ve CCP2CON isimli iki register ile kontrol edlilir.



CAPTURE ( YAKALAMA) MODU

» CCPx (x yerine 1 veya 2 gelir) uclanndan gelen sinyal ayarlamaya goére
yakalaninca TMRI1 registerinin  icerigi 16 bitlik CCP_x registerine
(CCP_x_HIGH:CCP_x_LOW regqister ciftinden olusur) yazlir ve bir kesme
olusur.

- Sinyalin her dUsen kenarinda
- Sinyalin her yUkselen kenarinda
- Sinyalin her 4. yUkselen kenarinda

- Sinyalin her 16. yUkselen kenarinda



» CCP_x, CCP_x_HIGH ve CCP_x_LOW registerlerine dogruda deger atam
yapilabilir.

OR:

CCP_1=600;
CCP_2_HIGH=0x45;

gibi



COMPARE ( KARSILASTIRMA) MODU

» CCP_xregisterinin icerigindeki deger ile TMRT1 registerinin icerigindeki deger
sUrekli kontrol edilir. Eslesme olursa CCPx kesmesi meydana gelir.

» Bu isleme asagidaki ayarlardan biri eslik eder:
-  CCPxucu lojik 1 olsun kesme meydana gelsin
-  CCPx ucu lojik 0 olsun kesme meydana gelsin
- CPPx ucunun durumu degismesin kesme meydana gelsin

- CCPx ucunun durumu degismesin, kesme meydana gelsin ve Timerl
resetlensin



PWM
(PULSE WIDTH MODULATION) MODU

» CCP birimi PWM modu, istenen CCPX ucundan istenen gdrev cevirimine
(duty cycle — doluluk orani) sahip PWM sinyali elde etmek icin kullanilir.

» PWM birimi Timer2 zamanlayicisini kullanir. PIC16F877A'da ki adet CCP
modulU oldugundan iki adet de PWM cikis ucu vardir.

» By ucglar RC1/CCP2 ve RC2/CCP1'dir.

» PWM sinyali; denetleyici osilatdr frekansi, Timer2 zamanlayici biriminin PR2
degeri ve bolme orani degeri ile belirlenir.



» Timer2 fonksiyonunda bulunan postscaler degerinin PWM sinyaline bir efkisi
yoktur. PWM sinyalinin periyodu ve frekansi ;

TPWM = Tkomut x (Timer2 B6lme Orani)x(PR2 degeri +1)
Tkomut(sn) = 1/fkomut(hz)

fkomut = Kontrolci Osilator Frekansi / 4 = fosc /4

fPWM = 1/ TPWM

seklinde hesaplanir



» PWM ile olusturulan bir dalga sekli:
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=» PWM dalga seklinde goruldugu gibi PWM sinyalinin bir goérev cevrimi —
doluluk orani — (duty cycle) bolumu vardir. Bu bolum PWM sinyalinde lojik 1
olan sUredir.

» Bu gorev cevirimi suresi PWM periyodundan uzun olamaz.

» Gorev cevirimi periyodunun hesaplanmasinda PWM gorev cevirimi (duty
cycle) degeri kullanilir. Bu deger en fazla 10 bitlik bir deger olabilir.



» Ornedin;

#use delay (clock=4000000)
setup_timer_2(T2_DIV_BY_4, 120, 1);

komutlar kullanilarak bir PWM sinyalinin frekansi ;
fkomut = fosc/4 = 1 Mhz

TPWM = 1/fkomut x (PR2+1) x (Timer2 bélme orani) = 1/1 MHz x (120+1) x 4 =
0.484 ms

fPWM =1/ TPWM = 1/ 0.484 ms = 2.066 kHz

seklinde hesaplanir.



SET PWMX DUTY() Fonksiyonu:

» PWM modunda olusturulan sinyalin gérev cevrim suresini (duty cycle)
belirlemeye yarayan fonksiyondur. Kullanimi ;

set_pwmx_duty(deger);

set_pwm?2_duty(200);



» X kismina kullanilacak CCP modulU birimi numarasi yazilir.

» [Fonksiyondaki deger kismina 8 veya 10 bitlik sabit veya degisken yazilabilir.
Bu deger PWM gorev cevirimi (duty cycle) cevrimi hesaplanmasinda
kullanilir.

Or:

setup_timer_2(T2_DIV_BY_4,120,1);
set_pwm1_duty(30); // %25 gdrev cevrimi
set_pwm1_duty(90); // %75 gbrev ¢evrimi



SETUP_CCPX () Fonksiyonu

» Bu fonksiyon ile mikro kontrolcU icinde bulunan CCP modulu ile ilgili
ayarlamalar yapilir. Kullanimi ;

setup_ccpl (mod) ;
setup_ccp2(mod);
seklindedir.

“mod” kismina kullaniimak istenen moda gore sabit tanimlamalar yazilir.



» PWM modu icin mod kismina, CCP_PWM yaazilr.

» CCP birimini devre disi yapmak icin CCP_OFF yaazilir.

» CAPTURE modu icin:
CCP_CAPTURE_FE
CCP_CAPTURE_RE
CCP_CAPTURE_DIV_4
CCP_CAPTURE_DIV_16



» COMPARE Modu icin:

CCP_COMPARE_SET_ON_MATCH
CCP_COMPARE_CLR_ON_MATCH
CCP_COMPARE_INT
CCP_COMPARE_RESET_TIMER



Ornek:

CCP1 ucuna uygulanan isarefin her 4. yuUkselen kenarnda bir sayac
degiskeninin degerini 1 arttiran, CCP2 ucuna uygulanan isaretin her yukselen
kenar degerinde sayac degiskeninin degerini bir azaltan ve sayac degiskeninin
degerini B portuna bagl LED'ler ile gbsteren devre icin gerekli CCS C program
kodlarni yaziniz.
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#include <prog.h>

#use delay(clock=4000000)
#use fast_io(c)

int8 Sayac=0;

#INT_CCP1

void yakalaT (){

Sayac++;
output_B(Sayac);
}

#INT_CCP2

void yakala2(){

Sayac--;
if (Sayac<=0) Sayac=0;
output_B(Sayac);}



void main(){
Set_tris_C(0x07);
output_B(0x00);

setup_CCP1(CCP_CAPTUE_DIV_4);
Setup_CCP2(CCP_CAPTURE_RE);
CCP_1=0;

CCP_2=0;
enable_interrupts(INT_CCP1);
enable_interrupts(INT_CCP2);
enable_interrupts(GLOBAL);
while(1);

}



Ornek:

Timerl ucundan uygulanan her 5 saat darbesi icin RBO ucuna baglh LED'in, her

10 saat darbesi icin RB1 ucuna bagh LED’'in durum degistirdigi CCS C
programini yazin.
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#include<prog.h>
#use delay(clock=4000000)
#use fast_io(C)

#INT_CCPI
void karsilastir] (){
output_toggle(pin_BO);}

#INT_CCP2
void karsilastir2(){
set_timer1(0);

output_toggle(pin_B1);}



void main(){

set_tris_C(0x01);

output_B(0);
setup_CCP1(CCP_COMPARE_INT);
Setp_CCP2(CCP_COMPARE_INT);

setup_timer_1(T1_EXTERNAL_SYNC | T1_DIV_BY_1);
CCP_1=5;

CCP_2=10;

set_timer1(0);

enable_interrupts(INT_CCP1);
enable_interrupts(INT_CCP2);
enable_interrupts(GLOBAL);

while(1);}




Ornek:

RAO ve RA1 uclanna bagll girisler ile gdrev cevrimi her basis icin %1 arttinlip
azaltlabilen, baslangicta CCP1 cikisinin gérev cevrimi %20, CCP2 ucunun
gorev cevrimi %50 olan, 50Hz frekansli PWM cikisi Ureten devrenin CCS C
programini yazin.




f=50Hzise T=1/f =20 ms'dir. Frekans dusuk, clock frekansi da dusuk olmalidir.
%1 artis azalis icin PR2'nin 99 veya 199 olarak kullanimi uygundur.

En yUksek TMR2 bdlme orani 16 kullanilirsa

Towm = Tkormut © (PR2+1)*(TMR2_bdIme_orani)

20m =T, ot 100 * 16

fromut = 1/ Tekomut = 80 kHz bulunur.

fosc =4 fromut = 320 kHz

PIC'i 320 kHz frekansl bir kristal osilatorle sirmemiz gereklidir.



#include<prog.h>

#use delay(clock=320000)

#use fast_io(C)

int8 k1=20,k2=50;

void main(){

set_tris_C(0);
setup_CCP1(CCP_PWM);
setup_CCP2(CCP_PWM);
setup_timer_2(T2_DIV_BY_16,99,1);
set_pwm1_duty(k1);

set_pwm?2_duty(k2);



while(1){
if(input(pin_AO) ){
while(input(pin_A0));
k1=k1+1;

k2=k2+1;

if(k1>=99) k1=99;
if(k2>=99) k2=99;
Set_pwm1l_duty(k1);

set_pwm?2_duty(k2);
}



if(input(pin_AT)){
while(input(pin_AT));

k1=k1-1;

k2=k2-1;

if (k1<=1) k1=1;

if (k2<=1) k2=1;
Set_pwmIl_duty(k1);
set_pwm?2_duty(k2);

}
}



