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DECT HC12
MD32 Engine 2KB RAM
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Steuerel ektronik
tPlace Layout 5,5x10cm




Steuerel ektronik
Top Bottom Layout 5,5x10cm




Ubersicht der Portbelegung HC12

PJ-Port
PH-Port
PB-Port
PADO-Port
PAD1-Port
PA-Port
PT-Port
PS-Port
PP-Port
PK-Port
PCAN

Pl B-Port

RS-232-1 Steuerleitungen (©) und Beeper
Drehrichtungssteuerung und Bremsen

an CON8 8x MOSFET Relais
Codeschalter FP () und PP

an CONBS8 als Input oder ADU programmierbar
Servoimpulse (4) , LED
Drehzahleingange der DC-Motoren

RxD, TxD RS-232-0 () und RS-232-1
PWM fiur DC-Motoren

RS-232-1 Steuerleitungen

CANO

RS-232-1 Steuerleitungen




| GAX
|GBX
|GV X
| GRX

Portbelegung HC12

CON1...4 — DC-Motoransteuerung

Drehrichtung

Vorwarts

Ruckwarts
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—on [ 5 [ o | e




Servoansteuerung

Impulse alle 20ms

N

0,8ms Impulsbreite

Rechter Anschlag
0,8...1,2ms Impul sbreite «— zwischenstellung

H ‘—L/ Linker Anschlag

1,2ms Impulsbreite

Ohne Impulse entwickelt der

Servo kein Haltemoment.

Der max. Drehwinkel betragt 180°.

In ca. 0,1..0,2 sec werden 60° Drehung erreicht.

Robocup Steuerrechner




Portbelegung HC12

1.4 Servo_1..4
Bitbelegung PA-Port

l
0|o| 0| 0| 0| 0| 0| 0| Richtung i
-

7|6|5|/4|3|2|1|0]| Bit I

|—> Servo 1 ImpulsLHL

Servo 2 Impuls LHL
» Servo_3 Impuls LHL
» Servo 4 Impuls LHL
» LEDO  O-an, 1-aus
» LED1  0O-an, 1-aus
» LED2  O-an, 1-aus
» LED3  O-an, l-aus




BDM 12-DEBUG-Port

CONS

VFP | 5 | 6 | vcC




Portbelegung HC12

DIL-Schalter fur Spieler- und Funkadressierung

Bitbelegung PAD1-Port
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0 0000 FPO
0001 FP1
0010 FP2
0011 FP3
0100 FP4
0101 Test
0110 Test
0111 Test
1000 Test
1001 Test
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Richtung
Bit

PPO

PP2
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Portbelegung HC12

L ED-Ansteuerung

Bitbelegung PA-Port
0| 0|0/ 0| 0| 0| 0| 0| Richtung
716|5/4|3[2|1]|0]| Bit

I—> Servo 1 Impuls LHL

Servo 2 Impuls LHL
» Servo_3 Impuls LHL
» Servo 4 Impuls LHL
» LEDO  O-an, 1-aus
» LED1  0O-an, 1-aus
» LED2  O-an, 1-aus
» LED3  0-an, 1-aus




Portbelegung HC12

JPS CANO-Bus

TXGAN PGAN'
RXCANPCANO
- CANL

Auf der Steuerplatine ist der 120 W Abschluf3widerstand
aufgel6tet. Mit schlief3en der L6tbrlcke (LB) wird der
Abschlusswiderstand parallel zu Pinl und Pin2 geschaltet.
|st die Lotbricke offen, so ist der Widerstand deaktiviert.




Portbelegung HC12

CONG - RS-232-1

.
— SO «—
S ol TXD1-TXD1 | 5 | 6 | DTRI-PIB6 [EEE =
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Bei normaler RS-232 Nutzung sind die Richtungen fir die Portprogrammierung
bezogen auf den Steuerrechner wie oben angetragen. Hinter dem Bindestrich
steht die Port- oder Signalbezeichnung des HC12. <>

( RxD0
clo (M1 BUS) RxD0 =

S
: RxD1
sch TxD

SDIMISO
SDOMOSI
SCK

55




Portbelegung HC12

CON7 - RS-232-0

o o
- DSRO — PG3
RIO— PG5 RXD0— RXDO

CTSO - PG4

TXDO-TXDO | 5 | 6 | DTRO-PGL
| 8 |
| 10 |

DCDO-PG2 | 9 |

Bei normaler RS-232 Nutzung sind die Richtungen fir die Portprogrammierung
bezogen auf den Steuerrechner wie oben angetragen. Hinter dem Bindestrich
steht die Port- oder Signalbezeichnung des HC12.

RxD0

SCI0 (MI BUS) T;DU
RxD1

sch TiDl

SDIMISO
SDOMOSI
SCK

55




Portbelegung HC12

CONS8 — PADOx programmierbar als |/O oder ADU

Belegung PB-Port als Output programmiert:

Relais 0 Relais x wird durch das jeweilige PBx-Bit

Relais_1 des PB-Port angesteuert. PBx=1 Relais X

Redis2 | 5 | 6 | +96v | kontaktiert das entsprechende PIN an CON8

Relais 3 mit Masse (I ., = 2A).

Relais 4 10 Beispiel: Last zwischen Pinl und Pin 2 an-

Relais 5 +9,6V schlief3en, mit PBO=1 wird das Reais O
Relais 6 +9,6V eingeschaltet und Strom flief3t von Pin2
Relais 7 +9,6V Uber Last zu Pinl.

PADOO el PADO-Port ist als |/O-Port oder ADU nutzbar:
PADO2 kel Die entsprechende Initialisierung ist vorzunehmen.
PADO4 %Ll Die Portsignale sind direkt angeschl ossen.

PADO6 N An Pin25 und Pin26 wird GND und VCC fir eine
Vool cxterne Schaltung bereitgestellt (max. 20mA).
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RddisS | 11|
| Ris6 | 13 |
Redis7 | 15 |
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Portbelegung HC12

CONS8 — PADOx programmierbar als |/O oder ADU

PB-Port als Output programmiert:

Relais x wird durch das jeweilige PBx-Bit

des PB-Port angesteuert. PBx=1 Relais x

kontaktiert das entsprechende PIN an CON8

mit Masse (I, = 2A).

Beispiel: Last zwischen Pinl und Pin 2 an-
schlief3en, mit PBO=1 wird das Reais 0
eingeschaltet und Strom flief3t von Pin2
Uber Last zu Pinl.

PADO-Port ist als I/O-Port oder ADU nutzbar:

Die entsprechende Initialisierung ist vorzunehmen.

Die Portsignale sind direkt angeschlossen.

An Pin25 und Pin26 wird GND und VCC fir eine

externe Schaltung bereitgestellt (max. 20mA).




Portbelegung HC12

Drehzahlmessung der DC-Motoren

Bitbelegung PT-Port

Enhanced

capture L[] 1]1]1] Richtung
716|5/4|3|2[1|0]| Bit

Drehrichtung 444141 ‘ L IGV1

timer

Vorwarts RUckwarts |IGR1
| GAX IGV2

IGR2
| GBX IGV3
IGVX IGR3

: IGV4
JEle: IGR4

M otordrehzahl 8000 U/min. Getriebe untersetzt 111:1.
Pro Umdrehung der Motorwelle 16 Impulse. Ergibt ca. xxx Impulse pro Sekunde.




Portbelegung HC12

Drehzahlmessung der DC-Motoren

Bitbelegung TCTLA4 - Register

CON23

CONO1

PCKA2

PCKA1

PCKAO

PCKB2

0

1

0

1

0

1




Portbelegung HC12

Drehzahlmessung der DC-Motoren

Bitbelegung ICPAR - Register

0

0

0

0

PA3EN

PA2EN

0

0

0

0

1

1




Portbelegung HC12

Drehzahlmessung der DC-Motoren
Bitbelegung PACO-3 - Register

0 0 0 0 PA3EN PA2EN

0 0 0 0 0 0 1

|—> Timer fast flag clear all

» Timer stop BDM

p» Timer stop
While waitimg
p Timer enable




Portbelegung HC12

Drehzahlmessung der DC-Motoren
Bitbelegung TSCR - Register

TEN TSWAI TSBCK TFFCA X X

1 0 0 0 0 0

| p» Timer fast flag clear al

» Timer stop BDM

p» Timer stop
While waitimg
p Timer enable




Portbelegung HC12

Drehzahlmessung der DC-Motoren
Bitbelegung TSCR - Register

TEN TSWAI TSBCK TFFCA X X

1 0 0 0 0 0

| p» Timer fast flag clear al

» Timer stop BDM

p» Timer stop
While waitimg
p Timer enable




Portbelegung HC12

Drehzahlreglung der DC-Motoren

Bitbelegung PP-Port

X

X

X

X
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O| Richtung
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o| Bit

Ly pwo

PW1
y PW2

» PW3

Flr den Bremsvorgang muld PWx gleichzeitig mit
Vx und Rx auf 1-Pegel sein.




Portbelegung HC12

Drehzahlreglung der DC-Motoren
Bitbelegung PWCLK-Port

CON23 CONO1 PCKA2 PCKA1 PCKAO

0 0 1 1 1

» Prescaler

» Prescaler

» 8/16 Bit
PWM

» 8/16Bit
PWM




Portbelegung HC12

Drehzahlreglung der DC-Motoren
Bitbelegung PWPOL -Port

PCLK3 PCLK?2 PCLK1 PCLKO PPOL3

0 0 0 0 1

» HL-Impuls

» Taktquelle




Portbelegung HC12

Drehzahlreglung der DC-Motoren
Bitbelegung PWDTY x — Dauer H-Impulse
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Portbelegung HC12

Drehzahlreglung der DC-Motoren
Bitbelegung PWPERX — Dauer H+L-Impuls
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Portbelegung HC12

Drehzahlreglung der DC-Motoren
Bitbelegung PWEN - Port

0 0 0 0 PWEN3

0 0 0 0 1




Portbelegung HC12

Drehrichtungssteuerung der DC-Motoren
Bitbelegung PH-Port

VX Rx PWx Bedeutung

1

0
0
1
X

0

1
0
1
X

1 Vorwarts
Ruckwarts
Bremse
Bremse
Frellauf
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» R2
» V3
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» V4
» R4




