
DSP28335的调试总结，这是一份总结很全面的资料，我在学习开发板的一些总结，希望能得到同行的帮助，愿与大家一起学习和分享

1  DSP的PWM信号
1．1简介
DSP28335共12路16位的ePWM，能进行频率和占空比控制。
ePWM的时钟TBCLK=SYSCLKOUT/(HSPCLKDIV×CLKDIV):
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PWM信号频率由时基周期寄存器TBPDR和时基计数器的计数模式决定。初始化程序采用的计数模式为递增计数模式。在递增计数模式下，时基计数器从零开始增加，直到达到周期寄存器值（TBPDR）。然后时基计数器复位到零，再次开始增加。
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PWM信号周期与频率的计算如下：
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1．2端口对应关系
	通道
	相应PWM的A/B
	对应JP0B端口号

	1
	ePWM１A
	9

	2
	ePWM１Ｂ
	10

	3
	ePWM２A
	11

	4
	ePWM２Ｂ
	12

	5
	ePWM３A
	13

	6
	ePWM３Ｂ
	14

	7
	ePWM４A
	15

	8
	ePWM４Ｂ
	16

	9
	ePWM５A
	17

	10
	ePWM５Ｂ
	18

	11
	ePWM６A
	19

	12
	ePWM６Ｂ
	20


说明：JP0B的端口号按“Z”字形顺序数。
1．3初始化程序注释
void InitPwm1AB(float32 f)

{

Uint16 T= 2343750/f-1.0;//系统时钟SYSCLKOUT=150MHz，TBCLK=6.6666667ns，在连续增计数模式下，f=150000000/(TBPDR+1)
EALLOW;

//先初始化通用输入输出口//
GpioCtrlRegs.GPAPUD.bit.GPIO0 = 0;

GpioCtrlRegs.GPAMUX1.bit.GPIO0 = 1;

GpioCtrlRegs.GPAPUD.bit.GPIO1 = 0; 

GpioCtrlRegs.GPAMUX1.bit.GPIO1 = 1; 

EPwm1Regs.TBPHS.half.TBPHS = 0; // 在相位寄存器中设置计数器的起始计数位置
//下面两条语句组合对PWM的时钟进行分频
EPwm1Regs.TBCTL.bit.CLKDIV = 6;

EPwm1Regs.TBCTL.bit.HSPCLKDIV = 0;

EPwm1Regs.TBPRD = T; //在周期寄存器中设置计数器的计数周期
//TBCTL为定时器控制寄存器
EPwm1Regs.TBCTL.bit.CTRMODE = TB_COUNT_UP; //设置计数模式位为连续增计数模式，产生对称方波
EPwm1Regs.TBCTL.bit.PHSEN = TB_DISABLE; // 将定时器相位使能位关闭
EPwm1Regs.TBCTL.bit.PRDLD = TB_SHADOW;//映射寄存器SHADOW使能并配置映射寄存器为自动读写
EPwm1Regs.TBCTL.bit.SYNCOSEL = TB_CTR_ZERO; // 定时器时钟源选择，一共有四种时钟源
EPwm1Regs.CMPA.half.CMPA=  0.0001*T;// 设置EPWM1A比较值寄存器的比较值，即体现EPWM1A的占空比
EPwm1Regs.CMPB=  0.0001*T;

EPwm1Regs.CMPCTL.bit.SHDWAMODE = CC_SHADOW;//A模块比较模式
EPwm1Regs.CMPCTL.bit.SHDWBMODE = CC_SHADOW;//B模块比较模式
EPwm1Regs.CMPCTL.bit.LOADAMODE = CC_CTR_ZERO; // A模块比较使能,通过写0来清除SHDWAMODE位来使能load on CTR=Zero
EPwm1Regs.CMPCTL.bit.LOADBMODE = CC_CTR_ZERO; // B模块比较使能，通过写0来清除SHDWBMODE位来使能load on CTR=Zero
//AQCTLA为输出A比较方式控制寄存器
EPwm1Regs.AQCTLA.bit.ZRO = AQ_SET; // TBCTR（计数器）计到零时使输出为反向
EPwm1Regs.AQCTLA.bit.CAU = AQ_CLEAR;//TBCTR（计数器）与CMPA在up计数时相等使输出为high，这关系的输出的占空比
EPwm1Regs.AQCTLB.bit.ZRO = AQ_SET; 

EPwm1Regs.AQCTLB.bit.CBU = AQ_CLEAR;

EDIS;

}

2  DSP的CAN通信
2．1CAN2.0B协议简述
TMS320F28335上有2个增强型CAN总线控制器，符合CAN2.0B协议，其总线波特率可达到1Mbps。
符合CAN2.0B协议的数据帧为扩展数据帧，即采用29位标识符。数据帧的数据域最多可含8个字节，则DSP28335的数据帧位数为64～128位。
CAN协议规定采用帧的形式进行通信，有4种不同类型的帧：

1 数据帧：携带数据从一个发送节点到一个接收节点；
2 远程帧：它被一个节点发送出去用以请求发送具有相同标识符的数据帧，通过发送远程帧，一个节点需要的数据可以通过请求另一个节点发送相应的数据帧来获得，数据帧和相应的远程帧使用相同标识符；
3 错误帧：在总线错误检测时由任意节点发送的帧；
4 超载帧：在前后两个数据帧或远程帧之间提供一个额外的延迟。
通信报文的优先级由标识符决定，标识符数值越小，优先级越高。最高优先级的报文在总线仲裁的过程中获得总线的访问权，低优先级报文在下一个总线空闲自动重发。

CAN2.0B协议的数据帧格式如下图所示：
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对于CAN2.0B协议的消息，其标识符扩展位IDE(MSGID[31])必须置1，由此可知给DSP的邮箱初始化标识符ID时，其16进制赋值的最高位至少应当为8.

在不同的系统中，CAN总线的波特率可以不同，其可适应的信息传输距离也不同；但在同一个系统中，其总线波特率必须一致，所以DSP28335在初始化波特率时，A路和B路应当同时进行一致的初始化。

2．2CAN总线电平
CAN总线的理论电平如下图所示：
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高速CAN与低速CAN在总线电平上有区别，如下图所示：
[image: image6.png]B i)





高速CAN与低速CAN的高速低速之分在于支持的总线波特率不一样。实验用的开发板上的收发器PCA82C250第8脚接地，故为高速CAN模式。高速CAN为提高通信的抗干扰性和可靠性，应进行光耦隔离。

开发板的CAN接口部分电路如下图所示：
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2．3CAN总线上的120欧电阻
CAN总线终端以及各个节点终端通常均有120欧电阻，其作用在于匹配总线阻抗，提高数据通信的抗干扰性及可靠行，有效地增强信号强度。
高频信号传输时，信号波长相对传输线较短，信号在传输线终端会形成反射波，干扰原信号，所以需要在传输线末端加终端电阻，根据传输线理论，终端电阻可以吸收网络上的反射波，使信号到达传输线末端后不反射。两个终端电阻并联后的值应当基本等于传输线在通信频率上的特性阻抗。终端电阻典型值为120欧姆.
在网络连接线非常短、临时或实验室测试时也可以不使用终端电阻。

2．4DSP的CAN时钟模块

CAN的时钟频率 
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其中
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为波特率预定标寄存器，用于将系统时钟分频为CAN时钟，
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CAN总线上的时间周期长度由
[image: image13.wmf]TSEG1

、
[image: image14.wmf]TSEG2

以及
[image: image15.wmf]BRP

决定：


[image: image16.wmf]TSEG1=TSEG1reg+1

，
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[image: image18.wmf]TSEG2=TSEG2reg+1

，
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（注意
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必须大于或等于
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波特率
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2．5邮箱初始化例程注解
void InitMboxA0(Uint32 MID,Uint16 DTL,Uint16 TR)

{


struct ECAN_REGS ECanaShadow;


EALLOW;

    ECanaShadow.CANTIOC.all = ECanaRegs.CANTIOC.all;

    ECanaShadow.CANTIOC.bit.TXFUNC = 1;

    ECanaRegs.CANTIOC.all = ECanaShadow.CANTIOC.all;

    ECanaShadow.CANRIOC.all = ECanaRegs.CANRIOC.all;

    ECanaShadow.CANRIOC.bit.RXFUNC = 1;

    ECanaRegs.CANRIOC.all = ECanaShadow.CANRIOC.all;


ECanaShadow.CANMC.all = ECanaRegs.CANMC.all;


ECanaShadow.CANMC.bit.SCB = 1; //选择eCAN模式，将32个邮箱寄存器全部使用起来

ECanaRegs.CANMC.all = ECanaShadow.CANMC.all;

    ECanaMboxes.MBOX0.MSGCTRL.all = 0x00000000;//此语句含邮箱号，可以修改

//以下状态或标志寄存器通过写1清零//

ECanaRegs.CANTA.all= 0xFFFFFFFF;



ECanaRegs.CANRMP.all= 0xFFFFFFFF;


ECanaRegs.CANGIF0.all= 0xFFFFFFFF;



ECanaRegs.CANGIF1.all= 0xFFFFFFFF;


//配置邮箱收发方向//
    ECanaShadow.CANMD.all = ECanaRegs.CANMD.all;

    ECanaShadow.CANMD.bit.MD0 = TR;         //此语句含邮箱号，可以修改
    ECanaRegs.CANMD.all = ECanaShadow.CANMD.all;

    //配置标识符ID，写标识符前必须关闭使能位//
    ECanaShadow.CANME.all = ECanaRegs.CANME.all;



 
ECanaRegs.CANME.bit.ME0= 0;
            //此语句含邮箱号，可以修改
 
ECanaRegs.CANME.all = ECanaShadow.CANME.all;




ECanaMboxes.MBOX0.MSGID.all = MID;     //此语句含邮箱号，可以修改

//标识符配置结束后使能相应的邮箱//
    ECanaShadow.CANME.all = ECanaRegs.CANME.all;

    ECanaShadow.CANME.bit.ME0 = 1;          //此语句含邮箱号，可以修改
    ECanaRegs.CANME.all = ECanaShadow.CANME.all;


//设置数据长度的字节数//
    ECanaMboxes.MBOX0.MSGCTRL.bit.DLC = DTL;//此语句含邮箱号，可以修改

EDIS;

}
2．6消息发送和接收
1、消息发送

//往发送邮箱中写数据，分别写低32位4字节和高32位4字节

ECanaMboxes.MBOX0.MDL.all = MDL;


ECanaMboxes.MBOX0.MDH.all = MDH;

//置位准备发送，将发送请求位置位，使能邮箱发送功能

ECanaShadow.CANTRS.all = 0;


ECanaShadow.CANTRS.bit.TRS0 = 1;            


ECanaRegs.CANTRS.all = ECanaShadow.CANTRS.all;

do

{


ECanaShadow.CANTA.all = ECanaRegs.CANTA.all;


} while(ECanaShadow.CANTA.bit.TA0 == 0 ); //当邮箱的消息被成功发送时，发送应答位TA将置1

ECanaShadow.CANTA.bit.TA0 == 1;  //写1清零，准备判别下一次发送与否

ECanaRegs.CANTA.all=ECanaShadow.CANTA.all;
2、消息的接收

struct ECAN_REGS ECanaShadow;


ECanaShadow.CANRMP.all = ECanaRegs.CANRMP.all;


do{}


while(ECanaShadow.CANRMP.bit.RMP1 != 1 );//当接收消息成功时，接收待决位RMP0置位为1 

ECanaShadow.CANRMP.bit.RMP1 = 1;//接收消息待决位通过写1清零

ECanaRegs.CANRMP.all=ECanaShadow.CANRMP.all;
2．7CAN的适配器存在的一些问题
①过滤器配置明显不对但任然能接受数据：
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②波特率是2倍关系
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3  DSP的32位浮点运算测试
TESTCOUNT1对应于正弦运算的时钟周期数
TESTCOUNT2对应于加法运算的时钟周期数
TESTCOUNT3对应于除法运算的时钟周期数
1、单单次运算：
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2、循环10次运算：
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3、循环100次运算：
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4、结果分析：
按多次统计求平均的原则，DSP28335的32位浮点运算时间为：
单次加法：20个时钟周期，约为
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单次除法：250个时钟周期，约为
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单次正弦：82个时钟周期，约为
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5、补充说明：
系统时钟周期为
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6、浮点运算正弦值并画图
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4  DSP定时器中断
4．1 DSP28335的定时器
TMS320F28335一共有3个32位CPU定时器，其中定时器0可以被用户使用，定时器1和定时器2则被保留为实时操作系统使用（这是文件《DSP2833x_CpuTimers.c》中的说法，而手册《2823x System Control and Interrupts Reference Guide》中讲0和1可用而2被保留。这一点如有必要需更多的测试）。
本程序中主要涉及的定时器寄存器有计数寄存器TIM（32位，分高16位和低16位）、周期寄存器PRD（32位，分高16位和低16位）、定时器分频寄存器TDDR（16位，分高8位和低8位）以及定时器控制寄存器TCR。
4．2定时器分频
本程序定时器的分频值为零，则进行1分频，定时器周期等于系统输出时钟周期。
如下图，分频值可以在文件DSP2833x_CpuTimers.c中的函数void InitCpuTimers(void)中去修改。
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4．3 计数器计数
每过一个定时器时钟周期，定时器计数器寄存器TIM减1，当TIM递减到0时，产生一个CPU中断信号并将PRD的值重载到TIM中，TIM继续递减计数。
详参资料《2823x System Control and Interrupts Reference Guide》第62页，如下图：
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0 The TRB bit is aliways read as zero. Writes of 0 are ignored

1 When you wite a 1 to TRB, the TIMH-TIM is loaded with the value in the PRDH:PRD,
and the prescaler counter (PSCH-PSC) is loaded with the value in the timer
divide-down register (TDDRH:TDDR).





4．4定时器时钟周期
定时器时钟周期
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即对系统时钟进行分频而得到。
注：详参任润柏，周荔丹等.TMS320F28x源码解读，北京：电子工业出版社，2010，24～37.
5  DSP看门狗复位
5．1看门狗时钟

看门狗时钟发生器:WDCLK = CLKOUT/512，当HALT时停止。
6-bits预定标WDPS选择：将WDCLK再分频后送给看门狗定时器。WDPS为WDCR的2~0 位。其6-bits配置作用如下：
000   WDCLK=OSCCLK/512/1;

001   WDCLK=OSCCLK/512/1;

010   WDCLK=OSCCLK/512/2;

011   WDCLK=OSCCLK/512/4;

100   WDCLK=OSCCLK/512/8;

101   WDCLK=OSCCLK/512/16;

110   WDCLK=OSCCLK/512/32;

111   WDCLK=OSCCLK/512/64;

5．2看门狗系统控制和状态寄存器(SCSR)

高13位均保留，只控制低3位：
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Reserved
R-0
7 3 2 1 0
Reserved WDINTS WDENINT WDOVERRIDE
R-0 R-1 R/W-0 R/W1C-1

LEGEND: R/W = Read/Write; R = Read only; -n = value after reset

Table 3-14. System Control and Status Register (SCSR) Field Descriptions

Bit Field Value Description (1)
15-3 | Reserved
2 WDINTS Watchdog interrupt status bit. WDINTS reflects the current state of the WDINT signal from the

watchdog block. WDINTS follows the state of WDINT by two SYSCLKOUT cycles.

If the watchdog interrupt is used to wake the device from IDLE or STANDBY low power mode, use
this bit to make sure WDINT is not active before attempting to go back into IDLE or STANDBY
mode.

0 Watchdog interrupt signal (WDINT) is active.
1 Watchdog interrupt signal (WDINT) is not active.

1 WDENINT Watchdog interrupt enable.

0 | The watchdog reset (WDRST) output signal is enabled and the watchdog interrupt (WDINT) output
signal is disabled. This is the default state on reset (XRS). When the watchdog interrupt occurs the
WDRST signal will stay low for 512 OSCCLK cycles.

If the WDENINT bit is cleared while WDINT is low, a reset will immediately occur. The WDINTS bit
can be read to determine the state of the WDINT signal

1 |The WDRST output signal is disabled and the WDINT output signal is enabled. When the watchdog
interrupt occurs, the WDINTsignal will stay low for 512 OSCCLK cycles.

If the watchdog interrupt is used to wake the device from IDLE or STANDBY low power mode, use
the WDINTS bit to make sure WDINT is not active before attempting to go back into IDLE or
STANDBY mode.

0 WDOVERRIDE Watchdog override

0 Writing a 0 has no effect. If this bit is cleared, it remains in this state until a reset occurs. The
current state of this bit is readable by the user.

1 You can change the state of the watchdog disable (WDDIS) bit in the watchdog control (WDCR)
register. If the WDOVERRIDE bit is cleared by writing a 1, you cannot modify the WDDIS bit.





5．3看门狗计数寄存器（WDCNTR）

计数器WDCNTR:

低8位为计数器，当低8位溢出时，产生一个复位信号。此寄存器为只读寄存器。
5．4看门狗重启管理器（WDKEY）
利用软件定时向看门狗复位控制寄存器WDKEY写“0x55+0xAA”序列，即可以复位看门狗计数器：
void ServiceDog(void)

{

    EALLOW;

    SysCtrlRegs.WDKEY = 0x0055;

    SysCtrlRegs.WDKEY = 0x00AA;

    EDIS;

}
看门狗重启管理器（WDKEY）的低8位参与控制，只有先写入55h后写入AAh后重启看门狗计数器。不是此顺序写入55h或AAh，则无效。写入其他数值时则产生复位信号。
5．5看门狗控制寄存器(WDCR)
[image: image41.png]Figure 3-18. Watchdog Control Register (WDCR)

15 8
[ Reserved
7 3 5 3 2 [
[ woFLac wDoDIS__ | WDCHK WDPS
RWICO RIW-0 RW-0 RW-0

LEGEND: RW = Read/Wiite; R = Read only; -n = value after reset

Table 3-17. Watchdog Control Register (WDCR) Field Descriptions

Bits Field Value Description
158 |Reserved Reserved
7 |wDFLAG Watchdog reset status flag bit

0| The reset was caused either by the XRS pin or because of power-up. The bt remains latched
until you write a 1 to clear the condition. Wites of 0 are ignored.

1| Indicates a watchdog reset (WDRST) generated the reset condition. -

6  |wDDIs Watchdog disable. On reset, the watchdog module is enabled.

0 | Enables the watchdog module. WDDIS can be modified only if the WDOVERRIDE bit in the
SCSR register is set to 1. (default)

1 Disables the watchdog module.





[image: image42.png]Bits Field Value Description
53 |WDCHK Watchdog check.
000 | You must ALWAYS write 1,0,1 to these bits whenever a write to this register is performed
unless the intentis to reset the device via software.
other | Ifthe watchdog is enabled, then wriing any other value causes an immediate device reset or
watchdog interrupt to be taken. These three bits always read back as zero (0, 0, 0). This
feature can be used to generate a software reset of the DSP.
20 |WoPs Watchdog pre-scale. These bits configure the watchdog counter clock (WDCLK) rate relative
to OSCCLK/512
000 | WDCLK = OSCCLK/512/1 (default)
001 |WDCLK = OSCCLK/512/1
010 |WDCLK = OSCCLK/51212
011 |WDCLK = OSCCLK/51214
100 | WDCLK = OSCCLKI512/8
101 | WDCLK = OSCCLKI512/16
110 | WDCLK = OSCCLKI512/32

11

WDCLK = OSCCLK/512/64





看门狗检测位WDCHK：需要向WDCHK(2~0)写1、0、1，写其他任何值都会引起器件内核的复位（看门狗已经使能），此检测位执行读操作将返回0、0、0.
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