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Presentamosn sencillo ejemplode aplicaciéon de PIC10F206n integrantede la nuevdinea PIC10F de
Microchip. Estosdispositivosson micros de fatitasen encapsulado SOT-23, daly bajo costo,tendientes a
eliminar la utilizacién de varios chips de logica proveerfuncionesadicionales sin poello incrementarel
espacicocupadoEn estecaso reemplazamosnatipica aplicacion de 55%/o algunascompuertas logicas con
sus capacitores y resistencias asociadas para la generacion de ondas cuadradas.

Breve descripcion del PIC10F206

El PIC10F206 es sumamente simple trsga de un microcontrolador con 51%ordsde flashy 24 bytesde
RAM, sininterrupcionesgonun timer de 8-bits (TMRO)un comparador, tresntradas/saliday,unaentrada;
todoen seispines.Poseeademasun osciladorinternode 4MHz al 1%, lo que le permite operarlaMIPS pico.
El corees de 12-bitsy las instrucciones sasimilaresal 12C508, es deciincluye TRISy OPTION.Todoslos
I/O configurados como salidas son capaces de proveer 20mA, y si se los configura como entradas, pueden tener
un pull-up interno.El pin que essolo entradano tiene pull-upinterno.Por supuestdncluye un WDT con su
propio osciladory a pesar de consumsoloalrededor de 1/2 Apuedeponerse emodosleep, saliendo déste
al detectar movimiento en un pin (wake on change).

Otra caracteristicainteresantees que puede ser programadoen PICSTART Plus o ICD2, o con
programadoregcondémicoscomo el Baseline FlasiProgrammero el mismo FlashStarterKit, medianteun
adaptador.

Descripcion del ejemplo propuesto

Como ejemplo de aplicacién, leproponemosrealizar un simple ahuyentador de artropodosstreros,
particularmentédemipterosy ardcnidosaunquetal vez funcione coralginque otro roedoy/o enloquezca al
molesto perro del vecino, dependiendo del grado de amplificacién que el lector esté dispuesto a realizar.

Observanddas especificacionesle los ahuyentacucarachasarafiasroedoresy etc. que publicaralguna,
notamos queyeneranunasefial deentre20y 50 KHz, la cualmodulanen frecuencig/o aplicande forma
pulsanteparaque elpobreanimalitono seacostumbrey decida irse éhacersu nido a otrdugar, dondeese
molesto ruido no perturbe su sistema nervidsaestro ejemplo, entonces, consiste en generar trenes de pulsos
de diversadrecuenciadistribuidasentreeserango,de longitud cercana al segundo, separados por pausas de
alrededor demedio segundo. Caddren de pulsosincrementala frecuenciarespectoal tren anterior,y
alcanzada la frecuencia méxima reinicia desde la frecuencia minima.

Hardware

Aprovechamos las tres salidas del PIC10F20%,utilizaremosuna de ellascomo salida single-ended,
destinadaa seraplicadaa un amplificadoro equivalente, siendo puestacaroen los silencios;y las otrasdos
comosalidadiferencial,destinadaa excitardirectamentein buzzerpiezoeléctricao por qué noun puente H.
Pensando en el buzzpiezoeléctricopondremos ambas salidagseroparano dejar cargado el buzzgrevitar
el molesto'click" que produce. Laplicabilidado no dedeterminadduzzerparaestatarea,corre por cuenta
del lector.

1 Lamentablement@o conseguimosiingin entomdlogoque atiendanuestros llamados (Gil Grissom se excusé por
cuestiones de tiempg)no podemosasegurar queealmentefuncione,pero almenossi podemoggarantizar queomo
generador desefalessimilaresa lo que lamayoriade los fabricantes de estaparatitosdicen generarresultamas
compacto que su equivalente con componentes discretos y circuitos integrados.
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Software

Generarunasefial de mas dé0KHz con un clock de 1MHz no estareafécil, afortunadamentao tenemos
nadamasimportantequehacery podemogledicar toda I&€PU a estefin. Paralograr unabuenagranularidad,
es decir,tener una cantidadinteresantede frecuenciasdiferentes, desarrollamasn esquema de saltos que
aprovecha la posibilidad deumaral PC: salteando laantidadde NOPsen elloop de generacion dpulsos
controlamos la frecuencia generada:

movf freq,W

addwf PCL,f ; saltea nop's de acuerdo a freq
nop

nop

nop

El loop de programaasi desarolladogenerasemiciclo positivo y semiciclo negativo enun solo loop,
ejecutandose en 13 ciclos de maquina mas 2 veces la cantidad de NOPs insertados. La duracion de un ciclo es:
4
= 2 * NOPs) + 13
clockrate ! ) )
De donde se deduce que la cantidad de NOPs a insertar para obtener un Pevifr@oyencia dados es:
clockrate - T clockrate

NOPS— 4 - 77 4 - frecuencia
a 2 B 2
La cantidadmaximade NOPses 24(ponemo24 NOPsen elcddigo).La cantidadde NOPsa evitarparacada

semiciclo, a una frecuencia dada es entonces:
clockrate

4 - frecuencia
2

A fin de computar la frecuencig duraciondel tren de pulsos, calculamos leantidadde ciclos de clock
necesarioparageneratas frecuenciasninimay maxima,y la cantidadde ciclosde esa frecuencia quntran
en laduraciéndel tren de pulsos.Luego,iremos decrementando Euraciondel ciclo e incrementandda
cantidadde ciclos parair de uno a otro extremo. Si biegstoes erroneo porque no hayarelacionlineal,
dudamos mucho que las cucarachas decidan quedarse por este motivo.

— 13
freq=24 —

El listado del programa es el siguiente:

list p=10F206 ; list directive to define processor
#include <pl0OF206.inc>
RADIX dec
#define uno B'00000110'

#define cero B'00000001'

; Longitud del tren de pulsos en décimas de segundo
#define pulseLenght 10

; Longitud de la pausa en mitades de segundo
#define noni 1

; Frecuencias limite en Hz

#define fmin 20000

#define fmax 50000

clockrate equ 4000000 ; frecuencia del oscilador interno
delayconstl equ (clockrate/(8*256*8)) ; 1/2 segundo

delayconst2 equ (noni)

freqconstm equ 24-(((clockrate/(4*fmin))-13)/2) ; iteraciones por ciclo

freqconstM equ 24-(((clockrate/(4*fmax))-13)/2)

cyclesm equ (fmin*pulseLenght)/2560 ; iteraciones de 256 ciclos para 0,1 sec
cyclesM equ (fmax*pulseLenght)/2560

cyclesk equ (cyclesM-cyclesm)/(freqconstM-freqconstm)
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vars UDATA
delay RES3
freq RES 1
cycles RES 3
master CODE 0
start
movwf OSCCAL
clrf GPIO
moviw B'01000001'
movwf CMCONO
moviw B'11001111"
option
moviw B'00001000'
tris GPIO
clrf cycles+2
main
movlw freqgconstm
movwf freq

movlw cyclesm
movwf cycles
movwf cycles+1

cycloop moviw uno

movwf GPIO
movf freq,W
addwf PCL,f
fill (nop),24
movlw cero
movwf GPIO
movf freq,W
addwf PCL,f
fill (nop),24
decfsz cycles+2,f
goto cycloop
decfsz cycles+1,f
goto cycloop
clrf GPIO
call Sleepdelay
incf freq,f
movlw freqgconstM+1
subwf freq,w
btfsc STATUS,Z
goto main
movlw cycleskK
addwf cycles,f
goto cycloop

Sleepdelay

movlw delayconst2
goto 10

HSdelay moviw 1

10
12
11

I1a
11b

movwf delay+2
clrf delay

movlw delayconstl
movwf delay+1
goto I1a

goto I11b
nop

decfsz delay,f
goto 11

decfsz delay+1,f
goto 11

decfsz delay+2,f
goto 12

retlw O

end
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; Calibra el oscilador interno

; Selecciona GP2

; GP2
; GPO,GP1,GP2 = output

; 256 iteraciones de 1 ciclo

i1

; 5+ nop's
; 24 nop's

; 10 + 2*nop's
; 24 nop's
; realiza 256 ciclos
; 13 + 2*freq
; cycles' veces para generar un tren de pulsos

; elimina tensién en salidas durante la pausa

; ho hace nda por 'noni' mitades de segundo
; Incrementa la frecuencia

; Si excedemos fmax
; reinicia el ciclo
; sino, incrementa la cantidad de ciclos a realizar

; Demora de 'noni' mitades de segundo

; Demora de medio segundo



