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Perifericos

Muchas veces los fabricantes de yPs también ofrecen periféericos con
aplicaciones establecidas gue facilitan el hardware del sistema.

En general son programables, lo que les permite diferentes modos de
funcionamiento.

En general |la interfaz hacia el microprocesador incluye:

— Bus de datos

— Bus de direcciones
e Pocos bhits, los suficientes para direccionar registros internos (ej: AO y Al)

— Bus de control

/CE, para decodificarlo. En general se mapea en E/S
Para programar o enviar comandos (/IORQ, /WR)
Para leer estado (/IORQ, /RD)

Para interrupciones (/INT, /M1, /IORQ, IEI, IEO)
Borrar banderas (/IORQ, /RD o /WR)

Inicializacion (/RESET)

De lo que disponga cada periférico dependera de su funcionalidad y
como fue disefado.
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e Ejemplos:

Perifericos

Controlador de Interrupciones
Temporizador

Contador

Controlador de acceso directo a memoria
Puerto paralelo

Puerto serial

Salida PWM

Controlador USB

Conversor A/D

Conversor D/A
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Periféericos - Z80

e Algunos de los periféricos para Z80:

P10 (Paralel Input Output).

o Dos puertos de 8 bits con su logica de handshake, que pueden
configurarse en varios modos (entrada, salida, bidireccional)

SIO (Serial Input Output).

0 Implementa un puerto serial.

CTC (Counter Timer Clock).

o Cuatro contadores de 8 bits programables que pueden utilizarse como
temporizadores o como contadores de eventos externos.

DMA Controller.

o Controlador de acceso directo a memoria.
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Periféericos - T80

e Periféricos para T80:

= Controlador de Interrupciones

o Controlador que implementa el protocolo Daisy Chain.

= Counter

o Cuenta flancos en una entrada.
= Timer

o Cuenta periodos de reloj o multiplos de periodos de relo;j.

En el curso se van a estudiar Unicamente estos 3 periféricos
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Controlador de Interrupciones

e Permite gestionar ante el T80 el requerimiento de una
interrupcion (por su entrada IRQ).

e Utilizando varios controladores permite utilizar prioridades con
el protocolo Daisy Chain.

e Se pueden realizar por software las siguientes operaciones:
— Escritura/lectura del vector de interrupciones.
— Lectura del estado del controlador codificado en un byte.

— Borrado de peticiones pendientes (mediante escritura a una direccion
de E/S).
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Controlador de Interrupciones

* PINES:

i controlsdor_de ints =
e Generales [ oo
— CK, RESET_n. -— RESET_r INT_
e Daisy chain y solicitud al procesador = o
— |EI, IEO, INT _n — RO_n IORQ_out_n
— WR_n M1_ouwt_n
e Bus de control | wrea_n
— M1 n,IORQ n,RD n, WR_n, MREQ n =1 Dl_vector]7..0]
i [ _opoode[T..0)
e Bus de datos —] 40
— DI_vector: N
i i : — IEl
o Escritura del vector de interrupciones. .
0 Se conecta a DO del Z80 L
— DO.
o0 Lectura de vector de interrupciones y estado.
o Ciclo INTA, vector de interrupciones.
0 Se conecta al OR que entra al DI del Z80.
— DI _opcode:
o Para husmear el bus de datos y esperar RETI.
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Controlador de Interrupciones
s PINES: P —

Sontroiador e Sans
e Bus de direcciones — o« DOIT.0] (=t
—_ AQ -— RESET n INT_n —
— M1_n IEC |—
0 2 puertos de entrada y 2 de salida. — I0RQ_n SRV f—
RD n IORQ _out_n :
e Decodificacion | WR_n Mioutn —
— CE._n +— MREQ_n :
St D _wector[T..0]
e Conexion al periférico et DI_oprode]T..0]
— IRQ: —*°
o Flanco creciente activa peticion e
— SRV: I
o lgual a 1 mientras solicitud “en servicio” e
_ IORO out n, ML out ni
0 Se activan en ciclo INTA
o0 Se utilizan para conectar a las entradas del
mismo nombre de un dispositivo modo 1.
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Controlador de Interrupciones

ESPACIO E/S
A0 WR RD
0 VECTORINT. ~ VECTORINT.
1 BORRA ESTADO
PETICIONES*

* no importa que se escriba

PALABRA DE ESTADO

BITS[1:0] ESTADO
00 RESERVADO
01 SIN SOLICITUDES PENDIENTES
10 CON SOLICITUD PENDIENTE
11 EN SERVICIO

o Elvalor de los bits 7 a 2 de la palabra de estado es siempre 0 (cero).

Introduccion a los microprocesadores 16 -



Timer

e Mide intervalos de tiempo contando periodos de reloj o
multiplos de el (configurable).

e Realiza una cuenta regresiva de un valor configurable.

e Cada vez que la cuenta llega a O (cero) da un pulso en su
salida Zc y puede generar una interrupcion (si esta
programado para ello).

e La medida puede iniciarse en forma automatica o por una
sefial externa.

e Se puede consultar mediante:
— Polling
— Interrupciones modo 1
— Interrupciones modo 2 (utilizando un controlador de interrupciones).
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Timer

e Estructura interna

Almacena la cte
a decrementar

Controla
el resto
de los
blogues

Divisor de
frecuencia
configurable
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Decrementa el
ndmero a contar
el cual se
recarga cada
vez que la
cuenta expira
(llega a cero)

Maneja la senl /INT
y lo relacionado a
interrupcioines
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Timer
+* PINES:

e Generales

— CK, RESET_n. —{ Mi_n INT_n —
— 1ORC n o
e Bus de control — RO _5u(7. 0] fret
— Ml_n, |ORQ_|’]’ RD_n — clk datos_o[7..0]  fe—
o No posee /WR, se deduce de las demés. | ::E'ET
e Bus de datos 1 P
— Datos _i: 1 trg
0 Se conecta a DO del Z80 =1 dstos_i[7..0]
— Datos_o. Mt
0 Se conecta al OR que entra al Dl del Z80 | |
habilitandose en forma adecuada. e
e Bus de direcciones
- A0
0 2 puertos de entrada y 2 de salida.
e Decodificacion
— CE._n
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Timer
+* PINES:

! DbosgueEtimes
e Sincronizacion _ s e
- g — 1oRa_r 2 | —
0 Se puede configurar para que arranque a — RD_n & SUx(T.0]  |—
contar con un flanco y éste se puede ademas — clk dates_of7..0] —-
configurar creciente o decreciente. T TEEE
-z e,
o Daun pulso a 1 cuando expira la cuenta .| ;_;'
- C_aux — datos_i[7..0]
— Muestra el valor interno de la cuenta. — INTA_n
e Interrupciones e
MODO 1: s
— INT_n:
0 Conectado a INT _n del Z80
— INTA n
o Conectado a ODSP o (IORQ + M1 _n)
MODO 2:

— INT _noZc
0 Conectado al controlador de Interrupciones.
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Timer

ESPACIO E/S

A0 WR RD

0 CONSTANTE FLAG ZC*
1 CONTROL CUENTA

PALABRA CONTROL

BITS

7 INT (1=habilitada)

6 TRG_CONF (1=subida)

5 SW _RESET (1=reinicia)

4 TRG_START(1=espera fanco)
3:0 PRESCALER

SW_RESET: Fuerza la inicializacion del Timer

S

Se borra flag al leerla.
Se utiliza en bit DO

PRESCALAR: Divide el CK por 2PRESCALAR (@] valor 0000 lo toma como 216)
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Counter

Cuenta flancos en su entrada trg
Realiza una cuenta regresiva de un valor configurable.

Cada vez que la cuenta llega a 0 (cero) da un pulso en su
salida Zc y puede generar una interrupcion (si esta
programado para ello).

Se puede consultar mediante:

— Polling

— Interrupciones modo 1

— Interrupciones modo 2 (utilizando un controlador de interrupciones).
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Counter

e Estructura interna

Decrementa el
ndmero a contar
el cual se

Almacena la cte /] Consiacte recarga cada
: B vez que la

a decrementar — _
cuenta expira

(llega a cero)

Controla

el resto int_n
Controd de —

de los e rrupaines

blogues

Maneja la senl /INT
y lo relacionado a
interrupcioines

Introduccion a los microprocesadores 16-16



Counter
s+ PINES:

e (Generales
— CK, RESET n. el LA
o — I0RQ_n 20 [—
e Bus de control —{ RO ¢_aux[7..0] E
— M1 n, |ORQ n, RD n ~— clk datos_o[7..0]
0 No posee /WR, se deduce de las demas. : :W :
e Bus de datos _ CE n
— Datos_i: —m
o Se conecta a DO del Z80 | :'j:):—r'l”"m
— Datos _o.. =
0 Se conecta al OR que entra al DI del Z80 s

habilitandose en forma adecuada. B e A SSRGS

e Bus de direcciones
- A0
0 2 puertos de entrada y 2 de salida.

e Decodificacion

— CE.n
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Counter
s+ PINES:

e Sincronizacion

|:l|l:| |:|l_| e

— trg: e
o Cuenta flancos en esta sefial. M1 _n INTn | —
— ZC IORQ_ n e —
o Daun puslo a 1 cuando expira la cuenta RO ol I
clh datos_o[7..0] ;
- C_aux —{ RESET '
0 Muestra el valor interno de la cuenta. 1
e Interrupciones | tf;—”
MODO 1. ;' datos_i[7..0]
— INT_n: — INTAn
0 Conectado a INT_n del Z80
— INTA n ' inst
o Conectadoa ODSP 0 (IORQ + ML n)
MODO 2:
— INT_noZc
o Conectado al controlador de Interrupciones.
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Counter

ESPACIO E/S
A0 WR RD
0 CONSTANTE FLAG ZC*
1 CONTROL CUENTA
PALABRA CONTROL
BITS
7 INT (1=habilitada)
6 TRG_CONF (1=subida)
5 SW_RESET (1=reinicia)
4 X
3:0 XXXX

SW_RESET: Fuerza la inicializacion del Timer

\

Se borra flag al leerla.
Se utiliza en bit DO

En este caso los bits 4 al O de la palabra de contr ol son Don’t care

Introduccion a los microprocesadores
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Ejemplos

Parameter |\Valu T
Mode 0 Signed Integer
T2\Write 0 Signed Integer
I0WWait 1 Signed Integer
TEl=
i REZET n |:>—:.}'£"J—| M1_n
;CLK : s TEEET—F h-'.;-_r MREQ_n controlador_de_intermupciones
i Ui ClL¥ MREZ n TRE N CLK
INT1_n WAIT n IR n R RESET CK DO[7..0] T
INT_n RO _n WA T RESET_n INT_n
T MKI_n WR_n N M1_n IEQ [— smy 4
' STl BUSRI_n RFSH_n |— R IDRT_n SRV
DI[7..0] HALT n — WA RO _n IORQ_out_n [—
BUSAK_n I A15..0] WREG 1 WH_n M1_owt_n |—
A[15..0] - 4 MREC_r
DO[T..0] T DI_wvectar7..0]
r(1) Dl _opoode[7..0)
inst CYEET TR NTI R A0
: CEn
IEI
IR
instds
ORE
: 4
[T ____H-F'—I{ §
FEIRNT 2 | ":}:'...T \O>C FF INT ck n :I; “ §
ey ial x
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, instl.. x

SRV_I \c:->c
e RESET n
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Ejemplos

e Unico controlador (IEI = VCC y IEO no conectada).

e EIl FF evita peticiones de interrupcion hasta tanto no finalice la rutina de
atencion. Observar que el FF se borra con SRV.

e Con la siguiente decodificacion:

7i158 o
Al VO s TER
Al A YN = couRTER S
T
AlF] B YN D=5 Wrin
N C AN
ATT -
G1 van -
] GZAN WEN -
ezEN VEN [
— — Yeup
"-}I—-uh_\ R —
H i nst3g4d.& DECODER
RC_n Ak o =[—-'”’ | @ND
WHR_n | :

— ¢ En que direccion se configura el vector de interrupciones?

— ¢ En que direccion se lee el valor del vector de interrupciones?

— ¢ En que direccion se borra el FF de peticion de interrupciones?

¢,En que direccion se lee el estado del controlador de interrupciones?
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Ejemplos

Timer de 16 bits

Parameter |Valu T
Mode 0 Signed Integer bloguetiner
T2Write 0 Signed Integer Wi n
I0WWait 1 Signed Integer T M1_n INT_n |—
TED= - o -
. X . =T 10R2_n o
{ RESET n |:>—'E.‘HJ—|_ Mi_n I RD_n C_auT..0]  [—
—{ RESET_n M1_n G )
e I MREQ n clk datos_of7..0]
Pl | — CLK_n MREZ n RESET
: § o - IOR2_n RESET
j o - AlD]
INT1_n WAIT_n IORQ n ROn ﬁS.TWEH 0
\ T .
INT_n RO _n = L ! —_—
e MMI_n WHR_n .
H : — trg
: - BUSRD RFSH n [—
DI[7..0] - " datos_i[7..0]
DI[T..0) HALT n  [— - ’
— INTA_n
BUSAK D v ari5. )
A[15..0]
DOfT..0) T instd
inst bloquecontador
Mi_n
[ORG_n Mi_n INT_n IC_contador
RO n 10R2_n o
= RO n o_awd7.0]
{ \ FESET clk dates_of7..0]
— = il RESET
2 E ﬁ[ : A0 CS_COUNTER
=) - CE CoOUNTER N ¥
CE_n
trg x5
. . frmn =4
datos_i[T..0] “fé E
INTA_n =
v _ ' :
i GND inst3

CS_TIMER
—¥

mmm
R

Introduccion a los microprocesadores

16 - 22



