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16C62 Timer und Interruptfunktionen 
Ziel 
Verwenden eines Timerinterrupts zur präzisen Zeitverzögerung direkt aus der Hochsprache. 
 
 
Umfeld  
Interrupts werden zur zeitpräzisen Bearbeitung von Ereignissen eingesetzt. Der normale 
Programmlauf verzweigt bei einer Interruptanforderung zur Interrupt-Serviceroutine, führt diese aus 
und kehrt nachher zum normalen Programmablauf zurück. Dadurch kann ein definiertes 
Reaktionszeitverhalten sichergestellt werden. 
In vielen Fällen werden Interrupts von Aussen (Periferie) ausgelöst. Dies kann von den 
Periferiebausteinen selbst oder über eigene Interrupteingänge erfolgen. Weiter sind auch intern 
erzeugte Software-Interrupts möglich. Sie dienen vorwiegend zur Ausnahmebehandlung, können aber 
auch direkt vom Programm erzeugt werden., 
 
Rahmenbedingungen 
Wird mit Interrupts im eigenen Programm gearbeitet, muss eine Interruptfunktion definiert werden. 
Sie bearbeitet die Interruptanforderung. Interruptfunktionen sollten generell so kurz und kompakt wie 
möglich gehalten werden, um das gesamte Zeitverhalten nicht ungünstig zu beeinflussen. 
Die Adresse der Interruptfunktion muss in SECT30.INC eingetragen werden. 
Die Interruptquellen sind gemäss Vorschrift zu initialisieren. Vor einer Initialisierung immer 
Interrupts sperren (mit Makro disableInterrupts). Nach der Initialisierung Interrupts freigeben. 
 
 
 
Beispiel: LED Blinker mit Timersteuerung 
 
1. Neues Projekt nach Uebung 1 erzeugen. (Verwenden Sie kein altes Projekt) 

  
 

2. Neues C-Sourcefile mit dem Editor erzeugen, benennen und dem Projekt zufügen, z.B. 
TimerInterruptLED.C. 
 
 

3. Im Sourcefile zuerst die Makros und Funktionsprototypen für die Timerfunktionen definieren: 
 

 
 
Dann die Timerinitialisierung, Interruptfunktion und Zeitverzögerungsfunktion codieren: 
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Die globale Variable timer10mSec ist mit dem Prefix volatile zu definieren. Damit wird eine 
Optimierung für diese Variable unterdrückt und der Wert wird bei jedem Zugriff neu aus dem 
Speicher geladen. Dies ist notwendig, weil ein Schreibzugriff aus dem separaten Interruptprozess 
erfolgt und die Wertänderung in der Warteschleife bei einer Registervariablen nicht erkannt 
würde. 
  
Anschliessend das eigentliche Hauptprogramm mit Portinitialisierung auscodieren: 
 

 
 

4. Nun ist der Eintrag der Adresse für die Interruptfunktion für den TA0-Interruptvektor in 
SECT30.INC vorzunehmen. 
Dazu SECT30.INC im Projektmanager öffnen. In der Vektortabelle an der Stelle für TIMER TA0 
den Eintrag .glb dummy_int löschen und gegen   
 
.glb _timerA0Int 
.lword _timerA0Int  ; TIMER A0 (for user) 
 
ersetzen.  
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Bemerkungen: 
.glb _timerA0Int definiert das C-Symbol timerA0Int für den Linker als extern. 
 
.lword _timerA0Int setzt den Interruptvektor für Timer A0 auf die Adresse Funktion 
timerA0Int.  
 
Durch den C-Compiler wird allen exportierten Symbolen ein _-Zeichen vorgesetzt. 
 
Werden Änderungen in SECT30.INC vorgenommen ist das gesamte Projekt neu zu builden 
(Rebuild-Knopf). 
  
 

5. Programm compilieren, download und testen. 
 

 
Aufgaben 
 
1. Auscodieren des Beispiels und Test. 

  
 

2. Änderung des Beispiels so, dass die Blinkfrequenz zwischen 50ms..1s periodisch variiert. Pro 
Blinkdurchgang wird die Zeitverzögerung um 10ms dekrementiert und beim Erreichen der 
unteren Grenze inkrementiert. 
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Gesamtes Beispiel: 
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