Mikrokontroller mit 6 «Beinchen» Kleinste Microkontroller

6.2 Mikrokontroller mit 6 «Beinchen»

Die kleinsten Kontroller werden im 6-Pin-Gehausen angeboten. Logischerweise werden schon 2
Pins fir die Speisung «verbraucht» und somit bleiben nur noch 4 Pins fir die Peripherie (Eingange
und / oder Ausgange) Ubrig. Mit 4 Pins kann man auf den ersten Blick betrachtet nicht viel ausrich-
ten, trotzdem sind diese Mikrokontroller sehr beliebt und es gibt mehr Anwendungen als man zuerst
denkt. Hier ein paar Beispiele:

Diverse Timer (Einschaltverzégerung, Ausschaltverzégerung usw.)
Primitive Schrittmotorsteuerung

Einfachste Logik nachbilden

Dezentrale Messflihler (Analogwertmessung mit [2C-Schnittstelle)
Temperaturmessungen

IR-Empfanger

USW.

Wir betrachten hier die kleinsten Kontroller von Arizona Microchip (PIC10Fxxx) und im nachsten
Buch «Mechatronik Band 3» die kleinsten Kontroller von Atmel (ATtiny4...ATtiny10) und die Mikro-
kontroller PIC12Fxxx von Arizona Microchip (d.h. Mikrokontroller mit 8 Beinchen). Beide Hersteller
bieten das ganze Leistungspektrum von 8...32 Bit an und beide liefern professionelle Tools wie Ent-
wicklungsumgebung und C-Compiler zur freien Benutzung an. Fur das Runterladen der Programme
in die Mikrokontroller und die Fehlersuche (das ,Debuggen®) muss man etwas Geld ausgeben. Es
gibt aber von beiden Herstellern Programmiergerate und InCircuit-Debugger zu erschwinglichen
Preisen.

Atmel wurde bekanntlich von Arizona Microchip aufgekauft und wir sind sehr gespannt wie die Pro-
duktereihen weitergeflihrt werden. Noch interessanter wird aber die Zukunft der Entwicklungsumge-
bungen MPLAB X und Atmel Studio:

> werden beide weitergeflhrt?
> wird eine in die andere integriert?
2 oder wird es eine komplett neue Software geben?

Ich habe jahrelange Erfahrung im Programmieren von Mikrokontroller diversen Herstellern. Die
PI1C-Kontroller von Arizona Microchip kenne ich aber am besten. Mehrere Jahre lang habe ich
professionell PICs in Assembler programmiert. Urspringlich arbeiteten wir noch mit Emulatoren
(die InCircuit-Debugger ICD1, ICD2 und ICD3 gab es noch nicht), fir jeden PIC-Typen mussten wir
teure Adapter kaufen.

Wenn aber eine Treiberendstufe eines niederohmigen Motors beim Debuggen in einem Moment an-
gehalten wird, in welchem der Transistor eingeschaltet bleibt, kann die Transistorendstufe innerhalb
von Sekunden durchbrennen (Das gilt auch bei PWM-Ansteuerung).

Man kann nicht alle Funktionen simulieren und auch das Debuggen hat seine Gren-
zen. Fur einfachere Aufgaben benutzten wir deshalb ,Fenster-PICs®, d.h. PIC’s mit
EPROM welche mit UV-Licht geléscht werden konnten = das war eigentlich eine
Try&Error-Programmierung.

Bild 1:
PIC16C505 mit
Fenster

6-5



Kleinste Microkontroller Mikrokontroller mit 6 «Beinchen»

Ml:nc;cm
MPUAB® icp 2

Bild 2: Meine InCircuit Debugger ICD1, ICD2, ICD2 fiir dsPIC und ICD3.

Angefangen habe ich mit Assembler-Programmen fiir den PIC16C54. Es ist erstaun-
lich was wir damals aus den Dingern herausgeholt haben. Mit einem Grundtakt von
455 kHz haben wir eine Bi-Phase-Kommunikation mit 19200 Baud aufgebaut. Da
der Mikrokontroller PIC16C54 keine Interrupts hat, mussten wir den Kommunikations-
eingang andauernd «pollen», damit war der Kontroller schon fast voll ausgelastet.

Eine kleine Leistungsiibersicht:

PIC16C54 | PIC16C55 | PIC16C56 | PIC16C57 | PIC10F200 | PIC10F202
I/0 12 20 12 20 4 4
Programmspeicher 512 512 1024 2048 256 512
Register 25 24 25 72 16 24
Timer 1x8-Bit 1x8-Bit 1x8-Bit 1x8-Bit 1x8-Bit 1x8-Bit
Interrupt keine keine keine keine keine keine

Die neuen PIC10F2xx ahneln im Leistungsumfang den urspringlichen PIC16C54...
PIC16C57. Sie haben keine Interrupts, fast keine Register und noch weniger Pro-
grammspeicher. Daher muss beim Programmieren darauf geachtet werden, sparsam
mit den Ressourcen umzugehen.

Beim Kompilieren erzeugen C-Compiler fast immer Assembler-Programme die mehr
Register und Programmzeilen bendtigen als ein erfahrener Assembler-Programmie-
rer. Sobald wir mit den seriellen Schnittstellen arbeiten und Mikrokontroller mit mehr
Ressourcen haben, werden die Vorteile der C-Programmierung aber Uberwiegen.

Bild 3 links:

Grossenvergleich :

PIC10F200 auf einem Nullkraft-
Sockel fiir den Motorola 68000

Bild 4 rechts:

Grossenvergleich:
PIC10F200 auf einem AMD K7
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