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U c 3 m OpenCourseWare (OCW)

SOLUCION DE EJERCICIOS PROPUESTOS

Tema 10; Comunicacion Serie Asincrona; USART
SOLUCION DE EJERCICIOS PROPUESTOS

Ejercicio 1
Atendiendo a las especificaciones del enunciado, necesitamos:

e Una comunicacion con la USART, que podra ser utilizada con los pines PB6 y PB7. USART1

e Untemporizador en modo TOC, con salida hardware, pudiendo ser esa salida el PA5. TIM2_CH1

e Untemporizador en modo TOC, sin salida hardware, para contar los 2 segundos. Usamos TIM2_CH2

e Un temporizador en modo TIC, con entrada por PAO que tiene conectado otro temporizador (que es
el TIM5) que no hemos visto en el curso. Pero de esta forma, vamos a ver lo facil que supone utilizar
otros periféricos utilizando la Abstraccién Hardware. TIM5_CH1

Hay que tener en cuenta que, como medida de proteccion, las salidas hardware son inhibidas por las IRQs
cuando se utilizan las HAL, por lo que habra que re-activar la salida hardware del TIM2_CHL1.

La configuracion de la USART queda asi (junto con la activacion del USARTL1 global interrupt):

T e

Mode |Asynchrunuus V|

Hardware Flow Control (RS232) |Disable W |

Configuration

Reset Configuration

@ GPIO Setting

Configure the below parameters :
Q[search (CtHA) | © @ o

~ Basic Parameters

Baud Rate 57600 Bits/s
Word Length 8 Bits (including Parity)
Parity Mone
Stop Bits 1

~ Advanced Parameters
Data Direction Receive and Transmit
Over Sampling 16 Samples
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La configuracion del TIM2 queda asi (junto con la activacion del TIM2 global interrupt):
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- Mode |

Slave Mode |Disable

Trigger Source |Disable

Clock Source |Interna| Clock

Channell |Dutput Compare CH1

Channel2|0utput Compare No Qutput

Channel3 |Disable

Channel |Disable

[

Reset Configuration

@ DMA Settings

Q[search (Cth)_|

~ Counter Settings
Prescaler (PSC - 16 bits...
Counter Mode
Counter Period (AutoRel_
Internal Clock Division (...
auto-reload preload

~ Trigger Output (TRGO) Paramet. .
Master/Slave Mode (MS...
Trigger Event Selection

~ Qutput Compare Channel 1
Mode
Pulse (16 bits value)
Output compare preload
CH Paolarity

~ Qutput Compare Mo Output Ch...
Mode
Pulse (16 bits value)
COutput compare preload
CH Polarity
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i

31999

Up

65535

Mo Division
Disable

Disable (Trigger input effect not del...
Reset (UG bit from TIMx_EGR)

Toggle on match
500

Disable

High

Frozen (used for Timing base)
0

Disable

High

UC3M

SISTEMAS DIGITALES BASADOS EN MICROPROCESADOR



SISTEMAS DIGITALES BASADOS EN MICROPROCESADOR

U c 3 m OpenCourseWare (OCW)

SOLUCION DE EJERCICIOS PROPUESTOS

Y la configuracién del TIM5 queda asi (junto con la activacion del TIM5 global interrupt). Hay que tener en
cuenta que es un temporizador de 32 bits (en lugar de 16) con un pre-escalado de 16 bits (esto se detecta
facilmente en la perspectiva CubeMX).

. Mode |
Slave Mode |Disable V|
Trigger Source |Disable e |

Internal Clock

Channel1 |Input Capture direct mode V|
Channel2|Disable v |
Channel3|Disable v |
Channeld |Disable v |

[~ \ |

Reset Configuration

ettings
Configure the below parameters :
Q[search i) | ©  © @
~ Counter Settings
Prescaler (PSC - 16 bits__. 31999
Counter Mode Up
Counter Period (AutoRel... 4294967295
Internal Clock Division (... Mo Division
auto-reload preload Disable
~ Trigger Output (TRGO) Paramet. ..
Master/Slave Mode (MS... Disable (Trigger input effect not del. ..
Trigger Event Selection  Reset (UG bit from TIMx_EGR)
~ Input Capture Channel 1
Polarity Selection Rising Edge
IC Selection Direct
Prescaler Division Ratio Mo division
Input Filter (4 bits value) 0

En cuanto al cddigo, hay que hacer las siguientes aclaraciones:

e Todo se va a gestionar por interrupciones, por lo que el programa principal (en su bucle infinito), no
va a tener contenido.

e No se necesita una callback para la transmision, porque ya la RAI proporcionada por la HAL se
encarga de todo (al tener claro el nimero de caracteres que se van a enviar).

e La callback de recepcion se ejecuta cuando se hayan recibido todos los caracteres indicados (es
decir, 4 0 5 dependiendo de su eleccién sobre el retorno de carro)

e Para permitir la activacion de las salidas, se ha tenido que escribir directamente en el CCER del TIM2.

¢ No se harealizado una gestion completa de errores en la trama recibida (se plantea que siempre sea
correcta, es decir, siempre 3 nUmeros seguidos por un retorno de carro compuesto por CR+LF)

/* USER CODE BEGIN Includes */
#include "Utiles SDM.h"
/* USER CODE END Includes */

/* USER CODE BEGIN PV */
unsigned short semiperiodo_TOC = 500;
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unsigned periodo_TIC = 0;
unsigned short tiempo_inicio = 0;
uint8_t texto_out[8];

unsigned char texto_in[5];
TIM_OC_InitTypeDef my_sConfigOC1l
TIM_OC_InitTypeDef my_sConfigOC2
/* USER CODE END PV */

{e};
{e};

/* USER CODE BEGIN © */

// Callback para la Rx de la USART

void HAL_UART_RxCpltCallback(UART_HandleTypeDef *huart)
{
// Traduccidén sin gestionar errores
semiperiodo_TOC = 1000/ ((texto_in[@]-'0')*100 + (texto_in[1]-'@©')*1@ + (texto_in[2]-'0'));
semiperiodo_TOC = semiperiodo_TOC /2;
my_sConfigOCl.Pulse += semiperiodo_TOC;
if (HAL_TIM_OC_ConfigChannel(&htim2, &my_sConfigOC1l, TIM_CHANNEL_1) != HAL_OK) {
Error_Handler();

}
//HAL_TIM_OC_Start_IT(&htim2, TIM_CHANNEL_1);

HAL_UART_Receive_IT(&huartl, texto_in, 5); // Vuelve a activar Rx por haber acabado el buffer
}

// Callback para TOC del Timer2
void HAL_TIM_OC_DelayElapsedCallback(TIM HandleTypeDef *htim) {
htim2.Instance->CCER = 0x0001;
if (htim->Channel == HAL_TIM ACTIVE_CHANNEL_1){
my_sConfigOCl.Pulse += semiperiodo_TOC;
if (HAL_TIM_OC_ConfigChannel(&htim2, &my_sConfigOC1l, TIM_CHANNEL_1) != HAL_OK) {
Error_Handler();

}

}

else {
my_sConfigOC2.Pulse += 2000;
if (HAL_TIM_OC_ConfigChannel(&htim2, &my_sConfigOC2, TIM_CHANNEL_2) != HAL_OK) {

Error_Handler();

}
Bin2Ascii((unsigned short)periodo_TIC,texto_out);
texto_out[6]="\r";
texto_out[7]="\n";
HAL_UART_Transmit_IT(&huartl, texto_out, 8);

}

}

// Callback para TIC del Timer5
void HAL_TIM_IC_CaptureCallback (TIM HandleTypeDef * htim) {
periodo _TIC = HAL_TIM_ReadCapturedvValue(&htim5, TIM_CHANNEL_1);
periodo_TIC = periodo_TIC - tiempo_inicio; // El tiempo transcurrido es la resta de TIM2->CCR1
// menos el tiempo de inicio, que inicialmente es ©
if (periodo_TIC<®) periodo_TIC += OXOFFFFFFFF; // Para evitar que de la vuelta al contador, le

doy

// yo la vuelta y me aseguro que es correcta
tiempo_inicio = HAL_TIM ReadCapturedValue(&htim5, TIM CHANNEL_1); // ELl nuevo tiempo inicio

}

/* USER CODE END © */

/* USER CODE BEGIN 2 */

// Init para TOC de generacidén de la senal

my_sConfigOC1l.0CMode = TIM_OCMODE_TOGGLE;

my_sConfigOCl.Pulse = semiperiodo_TOC;

my_sConfigOCl.0CPolarity = TIM_OCPOLARITY_HIGH;

my_sConfigOCl.0CFastMode = TIM_OCFAST_DISABLE;

if (HAL_TIM_OC_ConfigChannel(&htim2, &my_sConfigOC1l, TIM_CHANNEL_1) != HAL_OK) {
Error_Handler();

}

// Init para TOC de 2 segundos
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my_sConfig0C2.0CMode = TIM_OCMODE_TIMING;

my_sConfigOC2.Pulse = 2000;

my_sConfigOC2.0CPolarity = TIM_OCPOLARITY_HIGH;

my_sConfig0C2.0CFastMode TIM_OCFAST_DISABLE;

if (HAL_TIM_OC_ConfigChannel(&htim2, &my_sConfigOC2, TIM_CHANNEL_2) != HAL_OK) {
Error_Handler();

}

HAL_TIM OC_Init(&htim2);

HAL_TIM OC_Start IT(&htim2, TIM_CHANNEL_2);

HAL_TIM OC_Start IT(&htim2, TIM_CHANNEL_1);

htim2.Instance->CCER = 0x0001;

// Init para TIC de medida del periodo

HAL_TIM_IC_Init(&htims5);

HAL_TIM_IC_Start_IT(&htim5, TIM_CHANNEL_1);

// Init para USART en Rx

HAL_UART_Receive_IT(&huartl, texto_in, 5);

/* USER CODE END 2 */

/* Infinite loop */
/* USER CODE BEGIN WHILE */
while (1)
{
/* USER CODE END WHILE */

En las pruebas, el Tera Term se ha configurado de la siguiente manera:

Tera Term: Serial port setup and connection

[ Term size = win size Transmit cR4LF - Cancel
Auto window resize
Help

Terminal ID:  ¥T100 M Local echo

Answerback: l:l [J Auto switch [VT<->TEK])

b

Port: COM6B ~ |
New setting
Speed: 57600 ~
Data: 8 bit ~
Tera Term: Terminal setup o = Cancel

Parity: none ~

Terminal size New-line

- Stop bits: 1 bit v Help

X Receive: |LF ~

Flow control: none ~

Transmit delay

El msecfchar El msecfline

Device Friendly Name: Silicon Labs CP210x USB to UART Brit
Device Instance ID: USBWID_10C4&PID_EAG0L0001

http://dte.uc3m.es

Departamentc
dte Tecnologia
o Electronica

Device Manufacturer: Silicon Labs
Provider Name: Silicon Laboratories Inc.
Driver Date: 6-20-2019

Driver ¥ersion: 10.1.8.2466
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