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1  介绍 
 

本文档介绍了英飞凌AURIX家族系列产品的通用定时器模块（GTM），该模块扩展并替代之前GPTA模块功

能。 
 

GTM包括可以独立工作子模块，在系统设计时也可以把各子模块组合在一起使用。通过把不同的子

模块组合在一起使用可以实现多种复杂功能。这样一来，一个GTM便具有多样且差异化的应用功能。 
 

 

1.1 用途 
 

本应用笔记提供了最具通用性的GTM子模块的基本驱动示例，从而帮助加快GTM学习进程，并且也是子模

块复杂驱动程序开发的初期学习。 

注意：本驱动程序文档不应在真实产品上“按原样”使用，仅作为平台开发的初期学习用。 
 

 

1.2 参考文献 
 

[1]   AURIX™ Datasheet (A Step) 

[2]   GTM 1.4.2 Errata 
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2 英飞凌驱动程序的通用软件架构 
 

 

2.1  介绍 
 

本文档中参考的所有驱动程序示例均已实现，它们与英飞凌标准的软件架构具有兼容性。 

该架构遵循“编译文件方法”，下面的小节解释说明了这种明确定义的文件结构。 
 

 

2.2 目录结构 
 

下图给出英飞凌默认通用的软件架构文件夹结构： 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图1通用软件框架下的文件夹结构 
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2.2.1 控制器相关文件 
 

源文件（*.c 和*.h或汇编源文件）是为特定的微控器而开发的，它们与库文件和目标文件一起存储在4

_McHal文件夹和子文件夹下。 

如下图所示示例，与多通道指令序列（MCS）相关的汇编代码会保存在4_McHal/Gtm文件夹下。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图2通用架构的文件夹结构下的MCS文件 
 

 

2.2.2 控制器无关文件 
 

当文件是控制器无关文件时，用户可以决定文件存储的最佳位置。 
 

 

2.2.3 操作系统结构文件 
 

当开发构建操作系统组件的源文件（*.c 和 *.h或汇编源文件）时，把他们与库文件和目标文件一起保

存在3_OS文件夹下。 

作为微控器家族系列端口开发的文件也存储在这里。 

注释：用作OS Tick的文件保存在4_McHal。 
 

 

2.2.4 桥接口和宏文件 
 

在应用中，一些文件会用作桥接口，以便能够使源代码应用于不同编译器，并应用于不同架构下一些重

复使用的组件中。这些源文件保存在1_SrvSW。 
 

 

2.2.5 项目指定文件 
 

算法实现和应用的源文件保存在0_AppSw。注意main.c文件也保存在0_AppSw。 
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3 PWM生成-PWM测试驱动器 
 

 

3.1  介绍 
 

开发的脉宽调制（PWM）驱动提供一套利用定时器输出模块（TOM）和ARU连接的定时器输出模块（ATOM）

来生成PWM信号的基本函数。 

PWM驱动不会使用到任何ARU交互。任何时候，CPU都可以更新周期，占空比和已配置的“PWM逻辑通道”
的时钟。 

本章中的各小节概述驱动器API及其使用方法。 
 

 

3.2 PWM驱动程序系统结构 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图3 PWM驱动系统结构 
 

 

3.3 TOM和ATOM 
 

使用TOM和ATOM生成独立信号或是独立的PWM信号。两者主要区别是： 

 TOM和ATOM使用不同类型时钟。 
 TOM内部计数器是16位，ATOM是24位。 
 ATOM通过ARU与其它GTM模块共享信息。 
 ATOM可以在四个不同运行模式下工作。 

注释：关于TOM与ATOM模块的更多信息，请参考AURIX微控器的数据手册。 
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3.3.1 定时器输出模块（TOM） 

 

使用TOM生成从属或是相互间独立的PWM信号。 

TOM特性包括： 

 每条通道的专用PWM时基计数器（16位宽）。 

 PWM更新和时钟预分频器选择的影子寄存器。 

 改变时钟预分频器允许宽范围PWM周期具有不同分辨率。 

 通过链接各个PWM时基计数器生成相互依赖的PWM。 

 用TOM子模块中的一个专用通道的脉冲计数调制输出信号来模拟DAC。 

 全面触发单元以启/停，启用和禁用多个并行的TOM通道。 

 用于PWM占空比和周期的异步修改的大于/等于比较器。 
 

每个TOM通道都有各自的16位计数器，它可产生PWM沿。 

计数器频率从CMU提供的五个预分频时钟中选择。 

每个TOM通道具有两个捕获比较单元（CCU0和CCU1）来把计数器与可配置的值进行比较。CCU0用来确定P

WM周期时间，CCU1定义占空比持续时间。 

当TOM通道计数器由前一通道复位时，把两个CCU设置为在PWM周期产生任意的脉冲，PWM周期也由前一通

道决定。 

每个CCU都有影子寄存器用来存储下一个PWM周期的PWM特性。这些影子寄存器可用于定义新的占空比和

周期长度。此外，还有一个影子寄存器给新的PWM周期选择不同的时钟预分频器。这意味着，可以在一

个PWM循环生成具有高分辨率的PWM周期，并在下一循环中，可以用一个较低的时钟频率产生一个非常长

的，分辨率低的PWM周期。 
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图4 TOM通道结构 
 

 

3.3.2 ARU连接定时器输出模块（ATOM） 
 

从硬件结构角度来看，ATOM的硬件结构非常类似于TOM子模块。然而，与TOM比起来，ATOM内部寄存器是

24位长度，并且根据通道模式通道影子寄存器或比较寄存器可从与ARM连接的源端重新装载。 

ATOM特征包括： 

 每个通道有专用PWM时基计数器（24位宽）。 

 两个比较寄存器的专用影子寄存器以及通道控制位的影子寄存器。 

 改变时钟预分频器允许宽范围PWM周期具有不同分辨率。 

 全局触发单元可以启/停，启用和禁用多个并行的ATOM通道。 

 带符号的大于/等于比较器来检测时基溢出。 

 ARU连接自动重载新数据值以及控制信号，而不需要CPU介入。 

 提供四种不同工作模式，不同通道可以以不同模式运行。 

每个ATOM通道由2个比较单元（CCU0和CCU1），自有的24位时基，以及信号输出和参数重载独立运行的
影子寄存器构成。每个ATOM通道具有两个额外接口-一个是TBU的，另一个是GTM路由单元。 
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通过TBU接口，ATOM通道与GTM全局时基进行比较。ATOM通道内的比较单元（CCU0和CCU1）进行带符号的

大于-等于比较，所以ATOM通道也可检测全局时基溢出。 

连接至GTM路由单元可以用运行和控制数据加载ATOM通道，并提供比较/匹配数给其他ARU目标单元。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

图5 ATOM通道结构 
 

 

3.3.3 PWM生成 
 

设置完成后，并启用寄存器TOM[i]_TGC[y]_ENDIS_STAT1中相应的位后，计数器CN0对选择的输入时钟

（分辨率）的每个沿开始计数。 

生成的输出信号的电平可以通过通道配置寄存器（A）TOM[i]_CH[x]_CTRL的SL配置位来设定。 

如果计数器CN0从CM0往回复位到0，周期的第一条沿在TOM[i]_CH[x]_OUT上生成。如果CN0达到CM1， 

周期的第二条沿生成。 

一般来讲，CM0代表PWM周期，CM1代表占空比。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1 
ATOM_AGC_ENDIS_STAT register for the ATOMs 
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图6 （A）TOM PWM生成 
 

CN0计数器的起始偏移可以通过访问指定寄存器进行设置。 

CM0，CM1和 CLK_SRC寄存器更新时，可以在两种更新机制间选择： 

 同步更新 

-使用SR0, SR1和 CLK_SRC_SR影子寄存器。 
 异步更新 

-使用CM0, CM1和CLK_SRC寄存器。 
 

当请求计数器寄存器CN0复位时（通过信号RESET），用各自影子寄存器内容更新CM0，CM1和CLK_SRC寄

存器。如果CN0比较结果大于或是等于CM0，或是通过信号TRIG_[x-1]由另一个TOM通道[x-1] 触发复位

时，CN0会复位。 

注释：详细信息，请参阅AURIX数据手册。 



通用定时器（GTM）,捕获和比较的示例驱动程序 
AP32213 

PWM生成-Pwm测试驱动器 

应用笔记 13 V1.0，2014-05  

 

 

 

 
 

3.4 公共函数-API 
 

表1 PWM测试驱动器API 
 

函数名称 函数签名 描述 

IfxGtm_PwmTest_init void IfxGtm_PwmTest_init( 
IfxGtm_PwmTest_Config* 
pwmChCfg); 

驱动函数，初始化所有属性 

IfxGtm_PwmTest_config IfxGtm_PwmTest_Status IfxG

tm_PwmTest_config( IfxGtm_

PwmTest_Config* pwmChCfg); 

PWM通道<pwmChCfg>配置 
 

IfxGtm_PwmTest_start IfxGtm_PwmTest_Status IfxG

tm_PwmTest_start( IfxGtm_P

wmTest_Config* pwmChCfg) 

在通道上开始生成PWM： 

<pwmChCfg> 

IfxGtm_PwmTest_updatePeriod IfxGtm_PwmTest_Status IfxGtm_Pw

mTest_updatePerio d( 

IfxGtm_PwmTest_Config* 

pwmChCfg, 
uint32 pwmPeriod); 

更新PWM通道<pwmChCfg>的PWM

周期（CM0/SR0寄存器） 

IfxGtm_PwmTest_updateDuty IfxGtm_PwmTest_Status IfxGtm_Pw

mTest_updateDuty( IfxGtm_PwmTes

t_Config* pwmChCfg, 
uint32 dutyCycle); 

更新PWM通道<pwmChCfg>的PWM
占空比（CM1/SR1寄存器）。 

 

IfxGtm_PwmTest_updateOffset IfxGtm_PwmTest_Status IfxGtm_Pw

mTest_updateOffse t( 

IfxGtm_PwmTest_Config* 
pwmChCfg, 

uint32 offset); 

更新PWM通道<pwmChCfg>的ATO

M/TOM计数器起始值（CN0寄存

器）。 

IfxGtm_PwmTest_updateDutyA 
ndPeriod 

IfxGtm_PwmTest_Status IfxGtm_Pw

mTest_updateDutyA ndPeriod( Ifx

Gtm_PwmTest_Config* pwmChCfg, 
uint32 dutyCycle,uint32 
period); 

更新PWM通道<pwmChCfg>的PWM

占空比和周期。 

IfxGtm_PwmTest_getSigLevel uint32 
IfxGtm_PwmTest_getSigLevel 

( IfxGtm_PwmTest_Config* p

wmChCfg, IfxGtm_PwmTest_St

atus 
*status); 

获得PWM通道<pwmChCfg>的当
前PWM信号电平。 
 

IfxGtm_PwmTest_getDuty uint32 
IfxGtm_PwmTest_getDuty( 

IfxGtm_PwmTest_Config* pwm

ChCfg, IfxGtm_PwmTest_Stat

us 
*status); 

获得PWM通道<pwmChCfg>的PWM

占空比(CM1寄存器)。 
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函数名称 函数签名 描述 

IfxGtm_PwmTest_getPeriod uint32 
IfxGtm_PwmTest_getPeriod( 
IfxGtm_PwmTest_Config* pwm

ChCfg, IfxGtm_PwmTest_Stat

us 
*status); 

返回PWM通道<pwmChCfg>的当

前PWM周期。 
 

IfxGtm_PwmTest_init void IfxGtm_PwmTest_init( 
IfxGtm_PwmTest_Config* 
pwmChCfg); 

驱动函数，初始化所有属性 

IfxGtm_PwmTest_config IfxGtm_PwmTest_Status IfxG

tm_PwmTest_config( IfxGtm_

PwmTest_Config* pwmChCfg); 

PWM通道<pwmChCfg>配置 
 

IfxGtm_PwmTest_start IfxGtm_PwmTest_Status IfxG

tm_PwmTest_start( IfxGtm_P

wmTest_Config* pwmChCfg) 

通道上开始生成PWM： 

<pwmChCfg> 

 

IfxGtm_PwmTest_updatePeriod IfxGtm_PwmTest_Status IfxGtm_Pw

mTest_updatePerio d( 

IfxGtm_PwmTest_Config* 

pwmChCfg, 
uint32 pwmPeriod); 

更新PWM通道<pwmChCfg>的PWM
周期（CM0/SR0寄存器）。 
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3.5 PWM测试驱动程序-PWM通道配置 
 

为了能够配置ATOM/TOM，必须给驱动器传递一个配置变量。配置变量包括下面参数： 
 

表2 PWM通道配置变量 
 

参数名称 描述 

ifxGtm_OutputModuleBasePtrsAddr 指向ATOM/TOM HW寄存器指针 

ifxGtm_PwmOutputModuleType 指明是否必须使用TOM或是ATOM。 

ifxGtm_OutputModuleOffset 用于访问不同ATOM/TOM模块 

ifxGtm_OutputChannelOffset 寻址不同ATOM/TOM通道 

ifxGtm_SignalLevel 规定激活/非激活状态的默认信号电平 

ifxGtm_PwmSyncUpdate 规定使用同步还是非同步更新 

ifxGtm_ClockSource 规定使用的时钟 

pwmChStatus PWM通道状态(已配置/未配置) 

trigOut 规定下个相邻通道的触发器。 

  0 :TRIG_CCU0 -> 当前通道 
  1 :TRIG[x-1] -> 之前通道 

rstCCU0 CCU0复位源 

  0  :一旦与CM0匹配比较，把计数器寄存器CN0复位为0。 
  1 :触发器TRIG_[x-1]上复位计数器CN0到0。 

ifxGtm_OutputModuleNumber ATOM/TOM模块编号 

ifxGtm_OutputChannelIdx ATOM/TOM通道编号 

pwmPeriod ATOM/TOM的PWM周期 

pwmDutyCycle ATOM/TOM的PWM占空比 

pwmCntOffset ATOM/TOM计数器起始偏移 
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3.6 PWM测试驱动器-使用实例 
 

采用下面的代码进行编程后，用四个PWM通道实现中心对齐的PWM。 

 
 



通用定时器（GTM）,捕获和比较的示例驱动程序 
AP32213 

PWM生成-Pwm测试驱动器 

应用笔记 17 V1.0，2014-05  

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

图7 PWM测试驱动程序API使用示例 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图8 PWM中心对齐示例 
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下图的基本理念阐述了使用GTM生成了中心对齐PWM。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图9 使用GTM生成中心对齐PWM 
 

第一个通道（ATOM2_CH0）触发其它所有通道。其它通道有其指定并明确定义的周期以及占空比（CM0，

CM1），即同步更新（通常情况下），当ATOM2_CH0计数器达到ATOM2_CH0_CM1值（占空比）。 

当ATOM2_CH0_CN0计数器达到所定义的周期值ATOM2_CH0_CM0，其它通道也重置复位为默认值（由SL位定
义）。 
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4 基本TIM（定时器输入模块）示例 
 

 

4.1  介绍 
 

所开发的基本TIM驱动程序给出不同TIM模块时的工作方式。驱动器包括下面的模式： 

 TPWM - TIM PWM 测量模式 
 TIEM - TIM 输入事件模式 
 TIPM - TIM 输入预分频模式 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图10 TIM模块框图 
 

驱动程序API包括两类主要函数: 

 IfxGtm_timExampleInit 

-为了可以在特定模式下工作，初始化TIM模块。 

 IfxGtm_tim00Src 

-TIM0_CH0中断服务程序。 
 

IfxGtm_timExampleInit如下面示例代码所示： 
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使用实例 描述 

PWM测量(TPWM模式) TIM寄存器GPR0和GPR1控制输入信号的周期和占空比。 

TIM输入预分频模式（TIPM）- 
上升/下降 

用户指定的（上升和下降）沿数之后，产生一次中断。 

GTM_TIM0_CH0_CNTS.B.CNTS = event_to_count; 

TIM输入预分频模式（TIPM）- 
上升 

用户指定的上升沿之后，产生一次中断。 

GTM_TIM0_CH0_CNTS.B.CNTS = event_to_count; 

TIM输入预分频模式（TIPM）- 
下降 

用户指定的下降沿之后，产生一次中断。 

GTM_TIM0_CH0_CNTS.B.CNTS = _event_to_count; 

TIM输入模式（TIEM）- 
上升/下降 

每次输入沿时，会给一个时间戳。 

TIM输入模式（TIEM）-上升 每次输入上升沿时，会给一个时间戳。 

TIM输入模式（TIEM）-下降 每次输入下降沿时，会给一个时间戳。 

TIM – ARU - MCS – DMA 更加复杂的一个例子是，TIM测量时间戳和沿数，通过ARU并

发送给MCS，触发DMA传输。 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

图11 初始化TIM模块 
 

该驱动程序的使用实例如下表所示： 

表3 TIM驱动使用实例
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重要的程序是TIM0_CH0中断服务程序： 
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图12 TIM中断服务程序代码 
 

GTM PSM FIFO与ATOM模块(stimuli.c)一起使用来模拟输入信号。 

通过传递元组阵列（<period,duty>）到stimuli_init函数，它可以产生复杂的PWM信号（参见IfxGtm_Ps

mExample驱动概述），信号被送到到TIM。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图13 VRS驱动程序API使用示例 
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4.2 TIM PWM测量模式（TPWM）应用实例 
 

PWM测量模式，TIM通道测量输入的PWM信号的占空比和周期。DSL位定义待测的PWM信号的极性（上升/下

降沿）。当请求测量脉冲高时间和周期（PWM具有高电平的占空比，DSL= 1）时，滤波器检测到第一个

上升沿后通道开始测量。 

测量是通过CNT寄存器用CMU_CLKx配置的时钟来进行计数，直到检测到下降沿。 

计数器的值存储在影子寄存器CNTS（如果CNTS_SEL= 0），计数器CNT连续计数，直到下一个上升沿为止。 

在下一个上升沿上，假设GPR0_SEL= 1和GPR1_SEL= 1，CNTS寄存器的内容传送到GPR0，CNT寄存器的内

容传送到GPR1。GPR0包括占空比长度，GPR1包括周期。 

注释：ECNT的位1-7检查GPR0与GPR1寄存器数据一致性。 
 

CNT寄存器清零并且TIM[i]_CH[x]_IRQ_NOTIFY状态寄存器内NEWVAL状态位。TIM_NEWVALx_IRQ中断发生

取决于相应中断使能状态。 

下图给出使用驱动程序测量PWM的示例。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图14 TIM PWM测量模式示例 
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4.3 TIM输入事件模式（TIEM）应用实例 
 

在输入事件模式时，TIM通道能够对沿进行计数。 

通过配置可以规定是否对上升、下降或是两种沿进行了计数。在TIM[i]_CH[x]_CTRL寄存器的DSL和ISL
位字段进行配置。 

当收到配置的沿，发生TIM[i]_NEWVAL[x]_IRQ中断，自此中断使能。 

计数寄存器CNT用来对沿数进行计量。 

位字段GPR0_SEL, GPR1_SEL, 和CNTS_SEL用来更新GPR0，GPR1以及CNTS寄存器的值。 

下面的图给出了TIEM模式驱动程序的运行示例。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图15 TIEM示例 
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4.4 TIM输入预分频模式（TIPM）应用实例 
 

TIM输入预分频模式下，TIM[i]_NEWVAL[x]_IRQ发生前检测到的沿数是可编程的。CNTS寄存器中明确指
明了中断发生之前的沿数。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

图16 TIPM示例 
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4.5 TIM–ARU-MCS应用实例 
 

此处给出更为复杂的示例说明TIM模块与多通道序列（MCS）的交互方式。 

使用实例包括TIM模块，其使用两条通道来测量时间戳以及两个输入信号的沿数。 

数据发送到MCS，并把MCS信息存储在内部缓冲器。一旦它收集齐所有数据，触发DMA传输以把信息存储

在AURIX存储器空间的某个地方。 

下图设计了使用实例。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图17 TIM-ARU-MCS-DMA使用实例 
 

下面给出了该示例中MCS汇编程序代码。 
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图18 TIM-ARU-MCS使用实例示例代码 
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5 PWM灵活生成方式-IfxGtm_PsmExample驱动程序 
 

 

5.1  IfxGtm_PsmExample驱动程序概览 
 

参数存储模块（PSM）是GTM基础模块的一部分。PSM子模块包括下面三个子单位： 

  AEI-to-FIFO数据接口(AFD) 
  FIFO-to-ARU接口(F2A) 
  FIFO 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图19 PSM框图 
 

PSM可以作为输入数据的数据存储或输出数据的参数存储用。RAM数据逻辑上置于FIFO子单位内。 

此处给出了PSM如何与ATOM一起使用以生成复杂/灵活度高的PWM信号的基本示例。 

很重要的是，要知道在配置之后，是不需要CPU交互来生成复杂的PWM。 

这个例子中，FIFO编程在环形缓冲模式下工作。 

环形缓冲模式是一种功能强大的工具，给另一GTM子模块提供一个连续的数据或配置流，而无需CPU交互。

环形缓冲模式下，FIFO给F2A子模块提供了一个连续的数据流。 
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首先传递FIFO的第一个字。FIFO把最后一个字提供给ARU后，会再次获得第一个字。 

要求用户可以把连续数据流内的一些数据更改后给到GTM子模块或系统总线。这可能会通过FIFO AEI接

口提供的直接存储器存取/访问完成。 

下面所示的使用实例设计由基本驱动程序实现。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
图20 PSM使用实例示例 

 

需要CPU配置FIFO及所需ATOM模块。然后，CPU给PSM寄存器内的所需PWM写周期值和占空比值。 
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5.2 IfxGtm_PsmExample驱动程序API 
 
 
 

表4 IfxGtm_PsmExample函数 
 

函数名称 函数签名 描述 

IfxGtm_PwmExampleConfig void IfxGtm_PwmExampleConfig 

(sint32 atomNo, 

sint32 atomCh, sint

32 fifoCh, IfxGtm_P

eriodDut 
yTupla* perDutyList, 

sint32 
fifoValNo, 

uint8 clockSrc, uin

t8 clockDiv); 

驱动配置 

IfxGtm_loadValues2Fifo void IfxGtm_loadValues2Fifo

( sint32 fifoCh, 

IfxGtm_PeriodDut yT

upla* perDutyList, 

PSM/FIFO更新: 

（周期，占空比）值的<fifoValN

o> 元组复制到FIFO。 

IfxGtm_pwmExampleCmuClock void IfxGtm_pwmExampleCmuClo 

ck(uint8 CmuClkSrc, u

int8 clkDiv); 

时钟设置 

 

下面所示为驱动程序的使用示例： 

 
short fifoNoVal = 4; 

short fifoCh = 3; 

uint8 clkDiv = 0; // 1/100Mhz => 10ns 
 
 

IfxGtm_PeriodDutyTupla periodDutyList[4] = { 

{ 1000, 0.90 }, //[4], period 1000 * 10ns => 10us, duty = 90% 

{ 1000, 0.70 }, //[3],period 1000 * 10ns => 10us, duty = 70% 

{ 1000, 0.40 }, //[2],period 1000 * 10ns => 10us, duty = 40% 

{ 1000, 0.20 }, //[1],period 1000 * 10ns => 10us, duty = 20% 

}; 
 
 

IfxGtm_PwmExampleConfig(ATOM2,CH0,fifoCh,periodDutyList,fifoNoVal,CMU_CLK 
0,clkDiv); 

 

图21 IfxGtm_PsmExample驱动示例配置 
 

如下图所示，该配置在ATOM2_CH0生成PWM。 
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图22 PSM使用实例设计 
 

 

5.3 驱动文件和文件夹结构 
 

驱动文件结构框架如下图所示。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
图23  IfxGtm_PsmExample文件结构 
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