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R7F0C001/002 
定时器阵列单元遥控载波输出应用笔记 

介绍 

R7F0C001/R7F0C002 系列 MCU 适合在空调遥控器或其它带红外遥控功能的应用，内置定时器

阵列单元的通道 2, 通道 3，通道 6，通道 7可以很方便实现遥控载波输出功能。 

本应用笔记将介绍如何使用附带的代码应用到与遥控载波输出相关的新应用或已有的

CubeSuite+项目工程，并且描述附带的代码例子是如何工作。 

 

目标器件 

R7F0C001xxx 

R7F0C002xxx 
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1. 安装与准备 

创建一个新的文件夹，将从网上下载的本应用压缩文件拷贝到这个文件夹中，然后解压。 

 

如果没有安装CubeSuite+，请先安装。 

准备仿真工具E1和目标板，如：RL78/L12 LCD遥控演示板，RL78/L12 RSK板。 

 

2. R7F0C001/R7F0C002 遥控输出功能 

 

2.1 R7F0C001/R7F0C002 遥控输出原理 

通道2、3 和通道6、7 成对使用PWM 输出功能。将通道3 的PWM 输出信号作为屏蔽波，将通道7 的PWM输出信

号作为载波，这些信号的逻辑与为遥控输出的信号。 

 
下面是内部结构功能框图: 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注意: 有关多通道联动运行功能规则的详细内容，请参照数据手册“6.4.1 多通道联动运行功能的基本规

则”。备注m：单元号（m=0） n：通道号（n=0 ～ 7） p、q：从属通道号（n ＜ p ＜ q ≤ 7） 

 

 

通道 2(主控) 

比较运行 

 

 

通道 3(从属) 

比较运行 

运行时钟 中断信号(INTTM02) 

PWM 输出(TO03) 

(屏蔽波) 

PWM 输出(TO07) 

(载波) 

 

 

通道 6(主控) 

比较运行 

 

 

通道 7(从属) 

比较运行 

运行时钟 中断信号 

(INTTM06) 

TO03 
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下面是遥控载波输出波形: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
注意: ○1 遥控载波输出的输出脚在TO03,  

      ○2 对于48脚的产品R7F0C001G2DFB,R7F0C002G2DFB, TO03脚和按键中断输入脚KR1共用同一个PIN脚。 

 

2.2 R7F0C001/R7F0C002 遥控输出的操作流程图 
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设置端口模式 

使能遥控输出 

设置屏蔽波定时器 

设置载波定时器 重新产生遥控输出 

发生中断？ 

最后一位？ 

设置屏蔽波 PWM 周期和占空比 

设置屏蔽波 PWM 周期和占空比 

发生中断？ 

停止 

是 

是 

否 

否 

否 
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2.3 R7F0C001/R7F0C002 载波 PWM 的周期和占空比设置 

 
脉冲周期= {TDR06 （主控）的设定值+ 1}  X  计数时钟周期 

占空比 [%] = {TDR07 （从属）的设定值} / {TDR06 （主控）的设定值+ 1}  X 100 

0% 输出：TDR07（从属）的设定值= 0000H 

100% 输出：TDR07 （从属）的设定值≥ {TDR06 （主控）的设定值+ 1} 
 

2.4 R7F0C001/R7F0C002 屏蔽波 PWM 的周期和占空比设置 

 
脉冲周期= {TDR02 （主控）的设定值+ 1}  X  计数时钟周期 

占空比 [%] = {TDR03 （从属）的设定值} / {TDR02 （主控）的设定值+ 1}  X 100 

0% 输出：TDR03（从属）的设定值= 0000H 

100% 输出：TDR03 （从属）的设定值≥ {TDR02 （主控）的设定值+ 1} 
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3. 遥控载波输出参考例子 

本参考例子是利用R7F0C001/R7F0C002遥控载波输出功能，实现NEC遥控协议的红外载波驱动输出。 

NEC红外遥控协议： 

载波：37.9KHz， 占空比1/3 

地址码 = 59H，命令 = 16H 

协议时序图： 

数据“1”或“0”和重复码的时序图： 

 

3.1 CubeSuite+打开遥控载波输出参考例子工程 

运行 CubeSuite+，从参考例子缩文件的解压目录中打开工程文件 RL78_L12 Remote Carrier 

Application.mtpj。如下图， 
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3.2 使用 CA78K0R（Build Tool）设置 Option Bytes 

如右图，在 User option byte value 中设置

FFFFEB，选择内部高速时钟 4MHz 作为 CPU 的时

钟。 

 
本例子的载波和屏蔽波 PWM 周期和占空比是按时

钟 4MHz 来计算的。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.3 使用 Code Generator 重新设置遥控载波 PWM 的周期和占空比 

由于 CubeSuite+ V2.01 还没有支持 R7F0C001/R7F0C002 的 Code Generator, 可以先将 R7F0C001/R7F0C002 切

换到 RL78/L12, 使用 Code Generator 完成设置后,再切换回到 R7F0C001/R7F0C002 即可。 

 
由载波 37.9KHz 计算得 TDR06 的周期值为

26.4us，可在 Code Generator 的设置界面如右

图填写 26.4. 

 

Cycle Value = 26.4 

 

 

 

 

 

 

 
由载波占空比为 1/3,计算得 TDR07 的 Duty 

value 为 33.33%，可在 Code Generator 的设置

界面如右图填写 33.33. 

 
Duty Value = 33.33 
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3.4 使用 Code Generator 重新设置遥控屏蔽波 PWM 的周期和占空比 

由于 CubeSuite+ V2.01 还没有支持 R7F0C001/R7F0C002 的 Code Generator, 可以先将 R7F0C001/R7F0C002 切

换到 RL78/L12, 使用 Code Generator 完成设置后,再切换回到 R7F0C001/R7F0C002 即可。 

 
屏蔽波的周期和占空比是在发射时根据 NEC 协议码

中头码、数据“1”、数据“0”或重复码的时序图

来计算的。 

 

如右图，在初始化阶段按 NEC 协议码中头码来计算

的。 

 

头码的周期时间值是 9ms+4.5ms = 13.5ms 

 

 
 

屏蔽波的周期和占空比是在发射时根据 NEC 协议码

中头码、数据“1”、数据“0”或重复码的时序图

来计算的。 

 

如右图，在初始化阶段按 NEC 协议码中头码来计算

的。 

 

头码的占空比是 9ms / 13.5ms = 66.66% 

 

 
 

3.5 参考例子代码工作流程 

参考例子实现遥控载波输出功能,主要由四个功能模块来完成,如下面工作流程图: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

系统初始化 R Systeminit() 
定时器阵列单元初始化

R_TAU0_Create() 

参见: 系统初始化文件 R_systeminit.c    

      定时器阵列单元操作文件 R_cg_timer.c 

通道 2 中断服务程序 Send_Protocol() 

通道 3 中断服务程序 Send_Stop()

发生通道 2 中断 

发生通道 3 中断 

参见: NEC 红外遥控模块文件 R_rc_NEC.c    

      定时器阵列单元操作文件 R_cg_timer_user.c 

取遥控码数据 Get_IR_Data() 

发码处理 Send_Protocol() 

主循环

参见: 主函数文件 R_main.c    
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第一个模块: 系统初始化模块, 主要实现 MCU 外围模块初始化工作,包括时钟和用于产生遥控载波、屏蔽波等 

初始化。 

第二个模块: 定时器阵列单元操作模块, 主要实现遥控载波的通道 6、7产生 PWM 启动、停止和中断处理，以

及屏蔽波的通道 2、3 产生 PWM 启动、停止和中断处理。 

第三个模块: NEC 红外遥模块, 主要实现 NEC 红外遥控协议。 

第四个模块: 主应用模块, 主要调用 NEC 红外遥模块的功能函数实现 NEC 红外遥控协议的遥控载波输出。 

 

3.6 主要代码文件和功能函数解析 

3.6.1 系统初始化文件 R_systeminit.c 

/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: R_Systeminit 
* Description  : This function initializes every macro. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
void R_Systeminit(void) 
{ 
    PIOR = 0x00U; 
    R_CGC_Get_ResetSource(); 
    R_CGC_Create();                                                                                                                                                 
    R_TAU0_Create();                                                                                                                                                        
    R_WDT_Create();                                                                                                                                              
    CRC0CTL = 0x00U; 
    IAWCTL = 0x80U; 
} 
 

3.6.2 主函数文件 R_main.c 

/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: main 
* Description  : This function implements main function. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
void main(void) 
{ 
    R_MAIN_UserInit(); 
    /* Start user code. Do not edit comment generated here */ 
    Get_IR_Data(); 
    Send_Protocol(); 
    while (1U) 
    { 
 
    } 
    /* End user code. Do not edit comment generated here */ 
} 

3.6.3 定时器阵列单元操作代码文件 R_cg_timer.c 

(1) 定时器阵列单元初始化函数 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: R_TAU0_Create 
* Description  : This function initializes the TAU0 module. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
void R_TAU0_Create(void) 
{ 
    TOS = _01_TAU_REMOTE_CONTROL_USED; 
    TAU0EN = 1U;    /* supplies input clock */ 
    TPS0 = _0000_TAU_CKM0_FCLK_0 | _0030_TAU_CKM1_FCLK_3 | _0000_TAU_CKM2_FCLK_1 | _0000_TAU_CKM3_FCLK_8; 
    /* Stop all channels */ 
    TT0 = _0001_TAU_CH0_STOP_TRG_ON | _0002_TAU_CH1_STOP_TRG_ON | _0004_TAU_CH2_STOP_TRG_ON | 
          _0008_TAU_CH3_STOP_TRG_ON | _0010_TAU_CH4_STOP_TRG_ON | _0020_TAU_CH5_STOP_TRG_ON | 
          _0040_TAU_CH6_STOP_TRG_ON | _0080_TAU_CH7_STOP_TRG_ON | _0200_TAU_CH1_H8_STOP_TRG_ON | 
          _0800_TAU_CH3_H8_STOP_TRG_ON; 
    /* Mask channel 0 interrupt */ 
    TMMK00 = 1U;    /* disable INTTM00 interrupt */ 
    TMIF00 = 0U;    /* clear INTTM00 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 1 interrupt */ 
    TMMK01 = 1U;    /* disable INTTM01 interrupt */ 
    TMIF01 = 0U;    /* clear INTTM01 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 1 higher 8 bits interrupt */ 
    TMMK01H = 1U;    /* disable INTTM01H interrupt */ 
    TMIF01H = 0U;    /* clear INTTM01H interrupt flag */ 
    /* Mask channel 2 interrupt */ 
    TMMK02 = 1U;    /* disable INTTM02 interrupt */ 

系统时钟初始化 
定时器阵列单元初始化（通道 2、3；通道 6、7） 
看门狗初始化 

取遥控码数据 
发码处理 
主循环 

遥控输出使能 
定时器阵列单元使能 
定时器阵列单元时钟选择 
 
定时器阵列单元通道停止 
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    TMIF02 = 0U;    /* clear INTTM02 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 3 interrupt */ 
    TMMK03 = 1U;    /* disable INTTM03 interrupt */ 
    TMIF03 = 0U;    /* clear INTTM03 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 3 higher 8 bits interrupt */ 
    TMMK03H = 1U;    /* disable INTTM03H interrupt */ 
    TMIF03H = 0U;    /* clear INTTM03H interrupt flag */ 
    /* Mask channel 4 interrupt */ 
    TMMK04 = 1U;    /* disable INTTM04 interrupt */ 
    TMIF04 = 0U;    /* clear INTTM04 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 5 interrupt */ 
    TMMK05 = 1U;    /* disable INTTM05 interrupt */ 
    TMIF05 = 0U;    /* clear INTTM05 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 6 interrupt */ 
    TMMK06 = 1U;    /* disable INTTM06 interrupt */ 
    TMIF06 = 0U;    /* clear INTTM06 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 7 interrupt */ 
    TMMK07 = 1U;    /* disable INTTM07 interrupt */ 
    TMIF07 = 0U;    /* clear INTTM07 interrupt flag */ 
    /* Set INTTM02 low priority */ 
    TMPR102 = 1U; 
    TMPR002 = 1U; 
    /* Set INTTM03 low priority */ 
    TMPR103 = 1U; 
    TMPR003 = 1U; 
    /* Set INTTM06 low priority */ 
    TMPR106 = 1U; 
    TMPR006 = 1U; 
    /* Set INTTM07 low priority */ 
    TMPR107 = 1U; 
    TMPR007 = 1U; 
    /* Channel 2 is used as master channel for PWM output (remote control carrier wave mask signal) function */ 
    TMR02 = _8000_TAU_CLOCK_SELECT_CKM1 | _0000_TAU_CLOCK_MODE_CKS | _0800_TAU_COMBINATION_MASTER | 
            _0000_TAU_TRIGGER_SOFTWARE | _0001_TAU_MODE_PWM_MASTER; 
    TDR02 = _9E33_TAU_TDR02_VALUE; 
    TOL0 &= ~_0004_TAU_CH2_OUTPUT_LEVEL_L; 
    TO0 &= ~_0004_TAU_CH2_OUTPUT_VALUE_1; 
    TOE0 &= ~_0004_TAU_CH2_OUTPUT_ENABLE; 
    /* Channel 3 is used as slave channel for PWM output (remote control carrier wave mask signal) function */ 
    TMR03 = _8000_TAU_CLOCK_SELECT_CKM1 | _0000_TAU_CLOCK_MODE_CKS | _0000_TAU_COMBINATION_SLAVE | 
            _0400_TAU_TRIGGER_MASTER_INT | _0009_TAU_MODE_PWM_SLAVE; 
    TDR03 = _6975_TAU_TDR03_VALUE; 
    TOM0 |= _0008_TAU_CH3_OUTPUT_COMBIN; 
    TOL0 &= ~_0008_TAU_CH3_OUTPUT_LEVEL_L; 
    TO0 &= ~_0008_TAU_CH3_OUTPUT_VALUE_1; 
    TOE0 |= _0008_TAU_CH3_OUTPUT_ENABLE; 
    /* Channel 6 is used as master channel for PWM output (remote control carrier wave carrier signal) function */ 
    TMR06 = _8000_TAU_CLOCK_SELECT_CKM1 | _0000_TAU_CLOCK_MODE_CKS | _0800_TAU_COMBINATION_MASTER | 
            _0000_TAU_TRIGGER_SOFTWARE | _0001_TAU_MODE_PWM_MASTER; 
    TDR06 = _004E_TAU_TDR06_VALUE; 
    TOL0 &= ~_0040_TAU_CH6_OUTPUT_LEVEL_L; 
    TO0 &= ~_0040_TAU_CH6_OUTPUT_VALUE_1; 
    TOE0 &= ~_0040_TAU_CH6_OUTPUT_ENABLE; 
    /* Channel 7 is used as slave channel for PWM output (remote control carrier wave carrier signal) function */ 
    TMR07 = _8000_TAU_CLOCK_SELECT_CKM1 | _0000_TAU_CLOCK_MODE_CKS | _0000_TAU_COMBINATION_SLAVE | 
            _0400_TAU_TRIGGER_MASTER_INT | _0009_TAU_MODE_PWM_SLAVE; 
    TDR07 = _001A_TAU_TDR07_VALUE; 
    TOM0 |= _0080_TAU_CH7_OUTPUT_COMBIN; 
    TOL0 &= ~_0080_TAU_CH7_OUTPUT_LEVEL_L; 
    TO0 &= ~_0080_TAU_CH7_OUTPUT_VALUE_1; 
    TOE0 |= _0080_TAU_CH7_OUTPUT_ENABLE; 
    /* Set TO03 pin */ 
    PFSEG2 &= 0xFDU; 
    P3 &= 0xFBU; 
    PM3 &= 0xFBU; 
} 

(2) 定时器阵列单元通道 2启动函数 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: R_TAU0_Channel2_Start 
* Description  : This function starts TAU0 channel 2 counter. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
void R_TAU0_Channel2_Start(void) 
{   
    TMIF02 = 0U;    /* clear INTTM02 interrupt flag */ 
    TMMK02 = 0U;    /* enable INTTM02 interrupt */ 
    TMIF03 = 0U;    /* clear INTTM03 interrupt flag */ 
    TMMK03 = 0U;    /* enable INTTM03 interrupt */ 
    TMIF06 = 0U;    /* clear INTTM06 interrupt flag */ 
    TMMK06 = 0U;    /* enable INTTM06 interrupt */ 
    TMIF07 = 0U;    /* clear INTTM07 interrupt flag */ 
    TMMK07 = 0U;    /* enable INTTM07 interrupt */ 
    TOE0 |= _0008_TAU_CH3_OUTPUT_ENABLE | _0080_TAU_CH7_OUTPUT_ENABLE; 
    TS0 |= _0004_TAU_CH2_START_TRG_ON | _0008_TAU_CH3_START_TRG_ON | _0040_TAU_CH6_START_TRG_ON | 
           _0080_TAU_CH7_START_TRG_ON; 
} 
 
 
 
 
 

通道 2 模式设置：主控（屏蔽波） 
 
PWM 周期设置：此宏 Code Generator 产生 

通道 3 模式设置：主控（屏蔽波） 
 
PWM 占空比设置：此宏 Code Generator 产生 

通道 7 模式设置：从属（载波） 
 
PWM 占空比设置：此宏 Code Generator 产生 

通道 6 模式设置：主控（载波） 
 
PWM 周期设置：此宏 Code Generator 产生 

遥控输出 TO03 脚设置 
 

通道 2, 3, 6, 7 清除中断标志，置中断使能 
 
 
 

通道 3, 7 输出使能 
通道 2, 3, 6, 7 开始启动 
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(3) 定时器阵列单元通道 2停止函数 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: R_TAU0_Channel2_Stop 
* Description  : This function stops TAU0 channel 2 counter. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
void R_TAU0_Channel2_Stop(void) 
{ 
    TT0 |= _0004_TAU_CH2_STOP_TRG_ON | _0008_TAU_CH3_STOP_TRG_ON | _0040_TAU_CH6_STOP_TRG_ON | 
           _0080_TAU_CH7_STOP_TRG_ON; 
    TOE0 &= ~_0004_TAU_CH2_OUTPUT_ENABLE & ~_0008_TAU_CH3_OUTPUT_ENABLE & ~_0040_TAU_CH6_OUTPUT_ENABLE  
             & ~_0080_TAU_CH7_OUTPUT_ENABLE; 
    TO0 &= ~_0004_TAU_CH2_OUTPUT_VALUE_1 | ~_0008_TAU_CH3_OUTPUT_VALUE_1 | ~_0040_TAU_CH6_OUTPUT_VALUE_1  
            | ~_0080_TAU_CH7_OUTPUT_VALUE_1; 
    /* Mask channel 2 interrupt */ 
    TMMK02 = 1U;    /* disable INTTM02 interrupt */ 
    TMIF02 = 0U;    /* clear INTTM02 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 3 interrupt */ 
    TMMK03 = 1U;    /* disable INTTM03 interrupt */ 
    TMIF03 = 0U;    /* clear INTTM03 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 6 interrupt */ 
    TMMK06 = 1U;    /* disable INTTM06 interrupt */ 
    TMIF06 = 0U;    /* clear INTTM06 interrupt flag */ 
    /* Mask channel 7 interrupt */ 
    TMMK07 = 1U;    /* disable INTTM07 interrupt */ 
    TMIF07 = 0U;    /* clear INTTM07 interrupt flag */  
} 

3.6.4 定时器阵列单元操作代码文件 R_cg_timer_user.c 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: r_tau0_channel2_interrupt 
* Description  : This function is INTTM02 interrupt service routine. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
__interrupt static void r_tau0_channel2_interrupt(void) 
{ 
    /* Start user code. Do not edit comment generated here */ 
   Send_Protocol(); 
    /* End user code. Do not edit comment generated here */ 
} 
 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: r_tau0_channel3_interrupt 
* Description  : This function is INTTM03 interrupt service routine. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
__interrupt static void r_tau0_channel3_interrupt(void) 
{ 
    /* Start user code. Do not edit comment generated here */ 
   Send_Stop();  
    /* End user code. Do not edit comment generated here */ 
} 
 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: r_tau0_channel6_interrupt 
* Description  : This function is INTTM06 interrupt service routine. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
__interrupt static void r_tau0_channel6_interrupt(void) 
{ 

/* Start user code. Do not edit comment generated here */ 
 

    /* End user code. Do not edit comment generated here */ 
} 
 
/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: r_tau0_channel7_interrupt 
* Description  : This function is INTTM07 interrupt service routine. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
__interrupt static void r_tau0_channel7_interrupt(void) 
{ 

/* Start user code. Do not edit comment generated here */ 
 

    /* End user code. Do not edit comment generated here */ 
} 

通道 2, 3, 6, 7 停止运行 
 

通道 2,3, 6, 7 输出使能 
 
通道 2, 3, 6, 7 输出设置 

通道 2 中断服务程序调用“发码处理子程序”，改变屏蔽波的周期和占空比。 

通道 3 中断服务程序调用“发码停止子程序”，停止遥控载波输出。 

通道 6 中断服务程序，没有使用。 

通道 7 中断服务程序，没有使用。 
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/*********************************************************************************************************************** 
* Function Name: MaskWave_Output 
* Description  : This function is setting carrier wave output. 
* Arguments    : None 
* Return Value : None 
***********************************************************************************************************************/ 
void MaskWave_Output(unsigned int cycle_value, unsigned int duty_value) 
{ 
 TDR02 = cycle_value; 
 TDR03 = duty_value; 
} 
 
 
 

3.6.5 NEC 红外遥控模块文件 R_rc_Nec.c 
 
#define CARRIERWAVE_CYCLE_VALUE                  0x0069U 
#define CARRIERWAVE_DUTY_VALUE                    0x0023U  
 
#define HEAD_CYCLE_VALUE                 0x9E33U 
#define HEAD_DUTY_VALUE                 0x6975U 
 
#define DATA_1_CYCLE_VALUE                0x19E6U 
#define DATA_1_DUTY_VALUE                 0x666U 
 
#define DATA_0_CYCLE_VALUE                0xCCCU 
#define DATA_0_DUTY_VALUE                 0x666U 
 
#define REPEAT_CYCLE_VALUE                   0x666U 
#define REPEAT_DUTY_VALUE                 0x666U 
 
 
//NEC Protocol Data Define 
#define SYSTEM_CODE                 0x59 
unsigned char keycode; 
unsigned char NEC_P_DATA[4]; 
 
 
unsigned long interval_cnt; 
 
unsigned char send_pos; 
 
 
/*""FUNC COMMENT""*********************************************************** 
*--------------------------------------------------------------------------- 
 * Declaration : void Get_IR_Data(void) 
 *--------------------------------------------------------------------------- 
*""FUNC COMMENT END""*******************************************************/ 
void Get_IR_Data(void) 
{ 
 keycode = 0x16; 
 NEC_P_DATA[0] = SYSTEM_CODE; 
 NEC_P_DATA[1] = ~SYSTEM_CODE; 
 NEC_P_DATA[2] = keycode; 
 NEC_P_DATA[3] = ~keycode; 
  
} 
 
 
 
/*""FUNC COMMENT""*********************************************************** 
*--------------------------------------------------------------------------- 
* Declaration : void Send_Protocol(void) 
*--------------------------------------------------------------------------- 
 *""FUNC COMMENT END""*******************************************************/ 
void Send_Protocol(void) 
{ 
 
 unsigned char ibyte; 
 unsigned char ipos; 
 unsigned char ibit = 0x01;  
 
 if (send_pos == 0) 
 { 
  MaskWave_Output(HEAD_CYCLE_VALUE, HEAD_DUTY_VALUE);  
  R_TAU0_Channel2_Start(); 
  send_pos++; 

改变遥控屏蔽波 PWM 的周期和占空比子函数 
 
设置周期值 
设置占空比值 

定义 NEC 协议系统地址码宏值 
定义键码命令值变量 
定义 NEC 协议发码数据缓冲区 

定义 NEC 协议重复发码间隔计时变量，本例子没有使用。 
 
定义 NEC 协议当前发码数据位控制变量 

定义 NEC 红外遥控协议载波周期宏值 
定义 NEC 红外遥控协议载波占空比宏值 

定义 NEC 红外遥控协议头码屏蔽波周期宏值 
定义 NEC 红外遥控协议头码屏蔽波占空比宏值 

定义 NEC 红外遥控协议数据“1”码屏蔽波周期宏值          根据 4MHz 载波计算的 
定义 NEC 红外遥控协议数据“1”码屏蔽波占空比宏值 

定义 NEC 红外遥控协议数据“0”码屏蔽波周期宏值 
定义 NEC 红外遥控协议数据“0”码屏蔽波占空比宏值 

定义 NEC 红外遥控协议重复码屏蔽波周期宏值 
定义 NEC 红外遥控协议重复码屏蔽波占空比宏值 

取 NEC 协议系统地址码值存放在发码数据缓冲区 
 
 
取 NEC 协议按键命令码值存放在发码数据缓冲区 

主函数先调用该函数进入此分支启动遥控输出 
根据 NEC 红外遥控协议头码屏蔽波值调用此函数设置 
启动遥控输出 
设置下一个发码数据位控制变量 
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 } 
 else if (send_pos <= 32) 
 { 
  ibyte = (send_pos - 1) / 8; 
  ipos = (send_pos - 1) % 8; 
 
  ibit = ibit<<ipos;  
      
  if ((NEC_P_DATA[ibyte] & ibit) == ibit) 
  { 
   MaskWave_Output(DATA_1_CYCLE_VALUE, DATA_1_DUTY_VALUE);  
  } 
  else 
  { 
   MaskWave_Output(DATA_0_CYCLE_VALUE, DATA_0_DUTY_VALUE);  
  } 
  send_pos++; 
 } 
 else if (send_pos == 33) 
 { 
  MaskWave_Output(REPEAT_CYCLE_VALUE , REPEAT_DUTY_VALUE); 
  send_pos++; 
 } 
 
 else if (send_pos == 34) 
 { 
  MaskWave_Output(REPEAT_CYCLE_VALUE , 0); 
  send_pos++; 
 } 
} 
 
/*""FUNC COMMENT""*********************************************************** 
*--------------------------------------------------------------------------- 
 * Declaration : void Send_Stop(void) 
 *--------------------------------------------------------------------------- 
*""FUNC COMMENT END""*******************************************************/ 
void Send_Stop(void) 
{ 
 if (send_pos == 35) 
 { 
  send_pos = 0; 
  R_TAU0_Channel2_Stop();  
 } 
} 
 

3.7 载波波形实测 

如右图是载波放大波形： 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

如右图是 NEC 码流波形： 

 

 

 

 

 

 

 

通道 2 中断函数调用该函数，发送数据位进入此分支 
 
 
 
 
取当前发送数据位判断是数据“1”还是数据“0” 

设置下一个发码数据位控制变量 

设置数据“1”的屏蔽波值 

设置数据“0”的屏蔽波值 

设置数据“0”的屏蔽波值 

设置下一个发码数据位控制变量置 0 

设置下一个发码数据位控制变量 

设置下一个发码数据位控制变量 

停止载波输出 

通道 03 中断调用该函数，判断发送完毕，停止载波输出。 

设置屏蔽波占空比为 0，准备停止载波输出 

通道 2 中断函数调用该函数，发送完最后一位进入此分支 

通道 2 中断函数调用该函数，发送重复码位进入此分支 
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网站和咨询 

网站 
http://www.renesas.com/ 

 
咨询 

http://www.renesas.com/contact/ 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

所有商标和注册商标都属于其各自所有人所有。



 

A-1 

修订记录 

描述 

版本 日期 页 概要 

1.00 Nov 16, 2013 — 第一版发行 
    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

产品使用时的注意事项 
本文对适用于单片机所有产品的“ 使用时的注意事项” 进行说明。有关个别的使用时的注意

事项请参照正文。此外，如果在记载上有与本手册的正文有差异之处，请以正文为准。 
 

1. 未使用的引脚的处理 

【注意】将未使用的引脚按照正文的“未使用引脚的处理”进行处理。 

CMOS产品的输入引脚的阻抗一般为高阻抗。如果在开路的状态下运行未使用的引脚，由于感应现 

象，外加LSI周围的噪声，在LSI内部产生穿透电流，有可能被误认为是输入信号而引起误动作。 

未使用的引脚，请按照正文的“未使用引脚的处理”中的指示进行处理。 

 

2. 通电时的处理 

【注意】通电时产品处于不定状态。 

通电时， LSI内部电路处于不确定状态，寄存器的设定和各引脚的状态不定。通过外部复位引脚对 

产品进行复位时，从通电到复位有效之前的期间，不能保证引脚的状态。 

同样，使用内部上电复位功能对产品进行复位时，从通电到达到复位产生的一定电压的期间，不能 

保证引脚的状态。 

 

3. 禁止存取保留地址（保留区） 

【注意】禁止存取保留地址（保留区） 

在地址区域中，有被分配将来用作功能扩展的保留地址（保留区）。因为无法保证存取这些地址时 

的运行，所以不能对保留地址（保留区）进行存取。 

 

4. 关于时钟 

【注意】复位时，请在时钟稳定后解除复位。 

在程序运行中切换时钟时，请在要切换成的时钟稳定之后进行。复位时，在通过使用外部振荡器 

（或者外部振荡电路）的时钟开始运行的系统中，必须在时钟充分稳定后解除复位。另外，在程序 

运行中，切换成使用外部振荡器（或者外部振荡电路）的时钟时，在要切换成的时钟充分稳定后 

再进行切换。 

 

5. 关于产品间的差异 

【注意】在变更不同型号的产品时，请对每一个产品型号进行系统评价测试。 

即使是同一个群的单片机，如果产品型号不同，由于内部ROM、版本模式等不同，在电特性范围 

内有时特性值、动作容限、噪声耐量、噪声辐射量等也不同。因此，在变更不认同型号的产品时， 

请对每一个型号的产品进行系统评价测试。 
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