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Orcad jako narzędzie symulacyjne wspomagające 

projektowanie cyfrowych układów elektronicznych 

(przypomnienie - część I)

Plan wykładu:

1.Wstęp
2.Prezentacja modułu SCHEMATICS

- zapoznanie się z edytorem graficznym,- zapoznanie się z edytorem graficznym,

- omówienie bibliotek wybranych elementów,

- sposób realizacji modeli symulacyjnych

3. Deklaracja parametrów analizy TRANSIENT

4. Analiza FOURIERA

5.Charakterystyka modułu PROBE

6.Realizacja i badania prostego modelu symulacyjnego

Uwaga: wymienione zagadnienia zostaną zaprezentowane z wykorzystaniem aplikacji

ORCAD FAMILY RELEASE.



Parametry analizy czasowej TRANSIENT

W czasie wykonywania analizy czasowej (TRANSIENT) obliczana jest odpowiedź układu w

przedziale od t = 0s do podanej wartości końcowej (Final Time). Warunki początkowe obliczane są

w czasie wykonanej wcześniej analizy stałoprądowej (dla założenia, że przed chwilą t = 0s panował

w układzie stan ustalony). Istnieje możliwość pominięcia warunków początkowych poprzez

uaktywnienie opcji Skip initial transient solution.

W celu umożliwienia wykonania analizy czasowej konieczna jest deklaracja następujących

parametrów:

- Print Step (wartość kroku, z jakim ma być wykonywana analiza),

- Final Time (wartość końcowa przedziału czasowego).

Proces próbkowania w trakcie trwania analizy czasowej nie jest równomierny (duża

dynamika zmian sygnałów w czasie wiąże się z dużą częstotliwością próbkowania). Step Ceiling

jest parametrem pozwalającym na określenie granicznej wartości, dla której powinny zostać

wykonane obliczenia.



Architektura programowalnych układów logicznych PLD

Plan wykładu:

1.Klasyfikacja programowalnych układów logicznych

2.Omówienie architektury układów PLD

- układy SPLD,

- układy CPLD,

- układy FPGA

3.Prezentacja systemu uruchomieniowego bazującego na układzie CPLD

z rodziny MAXII firmy ALTERA

- ogólna charakterystyka systemu uruchomieniowego,

- omówienie poszczególnych komponentów,

- prezentacja architektury systemu

4. Omówienie organizacji pamięci FLASH układu EPM1270F256C5

- obszar pamięci UFM,

- obszar pamięci CFM

Uwaga: wybrane zagadnienia zostaną zaprezentowane z wykorzystaniem

dokumentacji technicznej systemu uruchomieniowego firmy Altera









Układy CPLD są koncepcyjnie podobne do 

układów SPLD, lecz są bardziej złożone: mają 

większe zasoby logiczne i możliwości 

funkcjonalne. Ich architektura ma strukturę 

hierarchiczną opartą na makrokomórkach 

logicznych, których zawierają od kilkudziesięciu 

do kilkuset. Typowo od czterech do szesnastu 

makrokomórek jest połączonych w większy makrokomórek jest połączonych w większy 

blok funkcjonalny (blok logiczny). 

Makrokomórki tworzące blok funkcjonalny są 

zwykle w pełni połączone. Jeżeli układ zawiera 

wiele bloków funkcjonalnych, wówczas muszą 

one być łączone między sobą. Do tego właśnie 

celu służy matryca połączeniowa kluczy.



Architektura układów FPGA jest zróżnicowana, różniąca się od architektury układów CPLD. 

Na ogół układy FPGA zawierają rozmieszczone matrycowo bloki logiczne. Poszczególne bloki 

logiczne są łączone ze sobą za pośrednictwem linii traktów połączeniowych oraz 

programowalnych matryc kluczy połączeniowych umieszczonych w miejscu krzyżowania się 

traktów poziomych i pionowych. Na obrzeżu bloków logicznych znajdują się programowalne 

bloki I/O.



















Wybrane zagadnienia dotyczące tematyki elektroniki 

cyfrowej 

Plan wykładu:

1.Pojęcia demultipleksera oraz multipleksera

2.Układy sekwencyjne: przerzutniki proste i złożone

3.Realizacja układów licznikowych:3.Realizacja układów licznikowych:

- liczniki asynchroniczne,

- liczniki synchroniczne

4.Zasada działania rejestrów przesuwnych

5.Realizacja i badania prostego licznika w środowisku ORCAD

6.Środowisko programistyczne QUARTUS





Przerzutniki proste



Przerzutniki złożone



Przebiegi na wyjściach licznika dwójkowego Tablica stanów licznika dwójkowego

Licznik asynchroniczny



Licznik synchroniczny

Licznik asynchroniczny





Obsługa środowiska Obsługa środowiska 

programistycznego                   

Quartus II



Modelowanie układów cyfrowych w środowisku Orcad 

oraz wybrane  parametry układów PLD

Plan wykładu:

1.Modelowanie układów sekwencyjnych w środowisku Orcad

- parametry analizy Transient,

- dodatkowe parametry dla symulacji cyfrowych,- dodatkowe parametry dla symulacji cyfrowych,

- realizacja prostego modelu symulacyjnego układu sekwencyjnego

2.Wybrane parametry dynamiczne układów PLD

3.Straty mocy w układach PLD

4.Zasilanie układów PLD



Modelowanie układów sekwencyjnych w środowisku Orcad – przykładowa aplikacja



Pojęcie makrokomórki - przypomnienie

Układy CPLD są koncepcyjnie podobne do 

układów SPLD, lecz są bardziej złożone: mają 

większe zasoby logiczne i możliwości 

funkcjonalne. Ich architektura ma strukturę 

hierarchiczną opartą na makrokomórkach 

logicznych, których zawierają od kilkudziesięciu logicznych, których zawierają od kilkudziesięciu 

do kilkuset. Typowo od czterech do szesnastu 

makrokomórek jest połączonych w większy 

blok funkcjonalny (blok logiczny). 

Makrokomórki tworzące blok funkcjonalny są 

zwykle w pełni połączone. Jeżeli układ zawiera 

wiele bloków funkcjonalnych, wówczas muszą 

one być łączone między sobą. Do tego właśnie 

celu służy matryca połączeniowa kluczy.



Parametry dynamiczne układów PLD

Model dynamiczny rodziny XC9500









Porównanie pobory mocy dla układów CPLD z rodziny: MAX7000 i XC9500




