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問1
 センサーラボのI/O
センサーラボのハードウェアではそれぞれはどんな機能を有しているか．下記空欄を埋めよ．
1. タイマーA2
[








]

2. タイマーA3
[








]

3. ポート1
[








]

4. ポート3
[








]

5. ポート7
[








]

問2
PWM機能詳細
今回はパルス幅変調（PWM）モードについて書け．















問3
モータの回転
　次の文章の空欄を埋めて，モータを回転させる手順を説明する文章を完成させよ．

第一段階:モータの回転方向を設定する
(1)
センサーのついている方を前として，右側のモータを前進するように回転方向を設定するためには，ポートの①[     ]に番に値②[     ]という値を設定する．
(2) 左側のモータの回転方向はポート③[     ]番で決められ，前進するためには値④[     ]という値を設定する．
第二段階: モータ駆動のためにタイマをPWMモードに設定する
(3)
右モータを回転させるにはタイマー⑤[     ]をPWMモードで動作させる．このタイマーを8bitPWMモード(カウントソースはf1)で動作させるためには，⑥[     ]レジスタに⑦)[     ]という値を設定する．左モータも同様に動作させるために⑧[     ]レジスタに⑨[       ]という値を設定する．
第三段階: モータの速度を設定する
(4) 右モータの回転速度は，⑩[     ]レジスタに設定したデューティによって決定される．左モータは，⑪[     ]レジスタに設定したデューティによる．
(5) その⑩[     ]と⑪[     ]の下位8bitには，周期Tを1ミリ秒に設定するために，常に⑫[     ]という値を設定しておく．それぞれ上位8ビットにデューティを決定するための値をセットする．モータの最高速度はこの上位8ビットに⑬[    ]という値を設定したとき，最低速度は⑭[    ]という値を設定したときである．
(6) 注意点として，デューティに⑮[     ]を設定するとモータは停止して電源スイッチを入れ直さない限り二度と回転しない．
第四段階: モータの回転を開始させる
(7) タイマーを作動させ，実際にモータの回転を始めさせるためには，⑯[       ]レジスタの⑰ビット[     ]と，ビット⑱[  ]に1を設定する．さらに，たとえばタイマーA0と同時にこれらモータ用のタイマーも同時に起動するためには，十六進数で⑲[     ]という値を設定すればよい．
第五段階: モータの回転速度を調整する
(8) モータを回転中でも，⑩レジスタと⑪レジスタのデューティの値を変化させることで，リアルタイムにモータの回転速度を変更できる．ただし，いきなり大きく値を変化させるとギアが破壊されてしまう．そのため，タイマー機能を併用しながら，10ミリ秒につき値をひとつずつ徐々に変化させるように段階的に値を増減させ，目標値に近づける必要がある．もっとも簡単な制御方法が⑳[      ]制御である．
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b0





ta0mr





動作モード選択





0 0: [             ]


1 1: [             ]





パルス出力機能選択　PWMモードでは1固定





外部トリガ選択








0 : [             ]


1 : [             ]





トリガ選択








0 : [             ]


1 : [             ]





PWMモード時 8bit/16bit選択





1 : [            ]





カウントソース選択ビット(空欄にはCPUのClockが16Mhzとして)





0 0: 周波数[      ] Hz  周期[      ] 秒


0 1: 周波数[      ] Hz  周期[      ] 秒


1 0: 周波数[      ] Hz  周期[      ] 秒


　　　※f1とは1 分周，f8は8分周，f32は32分周のこと


	n分周とは，元の周波数を1/nにしたもののこと．





ta0をPWMモードで使用した時
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b15





ta2





PWMモード時にはmを示す値








PWMモード時にはnを示す値








周期Tは，ta2mrのカウントソースの周波数をfiとすれば


T = [              ] /fi　←mを使った式を書く


⇒fiが16MHzの時，Tを1ミリ秒にするためのm の値は[          ]


nがA0hのとき，”H”レベル幅（デューティ）は[          ]ミリ秒








