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Wstep

Zagadnienie przesytu informacji jest niezwykle istotne we wspotczesnej elektronice cyfrowe;.
Spotykamy sie z nim niemal wszedzie, poczawszy od komunikacji miedzy podzespolami kom-
putera osobistego, a koriczac na globalnej sieci telekomunikacyjnej. Wraz ze wzrostem czestotli-
wosci, a wiec i szybkosci transmisji danych, problemy napotykane kiedy$ przy wielkoskalowych
(rzedu setek metrow, kilometrow, itd.) taczach objawiaja sie obecnie przy transmisjach sygnatu

na odlegltosé rzedu pojedynczych cm czy mm, jak np. na plycie gtownej komputera.

Jedna z najwazniejszych dziedzin nauki, w ktorej potrzebna jest transmisja danych z bar-
dzo duza szybkoscia, jest fizyka wysokich energii. Obecnie dzialajace eksperymenty, jak np. te
w Europejskim Laboratorium Fizyki Czastek Elementarnych (CERN), wyposazone sa w tysia-
ce, a nawet miliony detektorow promieniowania, wykrywajacych powstale po zderzeniu wiazek
czastki i promieniowanie. Ilos¢ powstatych danych jest na tyle duza, ze sprawia powazne trud-
nosci przy transmisji od miejsca detekcji do centrum obliczeniowego. Eksperymenty naukowe
dzialajace przy akceleratorze LHC (ATLAS, CMS, LHCb, ALICE) dostarczaja danych z szyb-
koScig rzedu 700 M B/s. Przestanie szeregowo takiej ilogci informacji wymaga uktadu nadajnika
i odbiornika (transceiver) mogacego pracowac z predkoscia 5.6 Gb/s. Mimo wstepnej selekcji
danych bezposrednio przy detektorze, iloé¢ otrzymywanych w eksperymentach danych bedzie

ciggle rosta, a problem szybkiej transmisji sygnatlow bedzie sie stawal coraz bardziej krytyczny.

Celem niniejszej pracy jest wykonanie uktadu nadajnika-odbiornika, czyli transceiver’a do
szybkiej komunikacji szeregowej. Podstawa dziatan projektowych jest opracowanie schematow
ideowych wszystkich potrzebnych do jego dziatania blokéw funkcjonalnych oraz ich symula-
cje wstepne. Dalsze czynno$ci obejmuja projekt masek technologicznych calego transceiver’a
oraz symulacje z uwzglednieniem wplywu elementéw pasozytniczych. Niniejszy projekt trans-
ceiver’a jest pierwszym podej$ciem do tematyki szybkiej transmisji danych realizowanym w
Zespole Elektroniki Jadrowej i Detekcji Promieniowania Katedry Oddziatywan i Detekcji Cza-
stek WFilS AGH. Stad wykonany na potrzeby niniejszej pracy uklad jest prototypowy i stanowi
baze dla dalszego rozwoju. Jest to tez pierwszy w Zespole (a prawdopodobnie takze w Polsce)
projekt uktadu cyfrowego, ktory wymaga wykorzystania uzytej technologii (AMS 0.35 pum) do

granic jej mozliwosci czestotliwosciowej.
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Zgodnie z przyjetymi zalozeniami, projektowany uklad powinien pracowaé¢ na przelacza-
nych trybach pracy realizujacych cztery podstawowe czestotliwosci transmisji (120, 240, 480
1960 M Hz). Kazdy z tych trybow moze dodatkowo pracowa¢ z probkowaniem danych na jed-
nym lub obu zboczach przebiegu zegarowego, uzyskujac tym samym 8 mozliwych konfiguracji.
Kazda z czestotliwos$ci podstawowych jest generowana z wzorca o czestotliwosci 30 M H z przez
odpowiednie powielenie czestotliwosci, a zmiana czestotliwosci powinna umozliwi¢ poprawne
dziatanie uktadu na innych posrednich czestotliwosciach. Podstawowym wymogiem przy kon-
strukeji transceiver’a byto zaprojektowanie ukltadu odzyskiwania zegara i danych CDR (ang.
"Clock and Data Recovery") zapewniajacego poprawna synchronizacje pomiedzy blokami na-

dajnika i odbiornika.

W rozdziale pierwszym zostaly przedstawione teoretyczne podstawy transmisji sygnalow,
ze szczegbdlnym uwzglednieniem réznic miedzy transmisja asynchroniczng i synchroniczna, oraz
miedzy transmisja szeregowa a rownolegla. Przedstawione zostaly takze standardy transmisji
asynchronicznej, ktora wykorzystywana jest w projektowanym uktadzie transceiver’a, oraz wy-
korzystywane w praktyce typy probkowania danych. Rozdzial ten zawiera rowniez zarys ogolne;j

koncepcji budowy nadajnika i odbiornika, wchodzacych w sktad projektowanego uktadu.

W rozdziale drugim zawarta zostata teoretyczna analiza wybranych poduktadéw wchodza-
cych w sktad projektowanego transceiver’a. Przedstawione zostalty tutaj typy ukladow odzyski-
wania zegara i danych stosowane w literaturze swiatowej, ze szczegdélnym uwzglednieniem typu
"burst mode" (opisanego dokladnie w rozdziale 1). Omoéwiona zostala tutaj zasada dzialania
petli fazowej i uzywanych do jej budowy blokow (pompy tadunkowej, detektora fazy i czestotli-
wosci oraz oscylatora sterowanego napieciem). W rozdziale poréwnano rowniez wiele rodzajow
przerzutnikow, wykorzystywanych gtéwnie przy budowie rejestrow ("serializer’a" i "deseriali-

T

zer’a"), oraz podano podstawowe informacje na temat buforow LVDS, na ktorych opiera sie

standard elektryczny wymiany informacji z projektowanym transceiver’em.

W rozdziale trzecim zawarta zostalta cata merytoryczna cze$é¢ projektu, a mianowicie sche-
maty i maski technologiczne ukltadu transceiver’a. Przedstawiono doktadny projekt budowy
uktadu, poczawszy od rozmieszczenia nadajnika i odbiornika wewnatrz struktury poétprzewod-
nikowej, przechodzac przez symulacje uzytych konfiguracji petli fazowej oraz ukltadu odzyski-
wania zegara i danych, a skonczywszy na przedstawieniu symulacji rejestréow wejsciowego i

wyjsciowego.

W rozdziale czwartym zostaly przedstawione prace nad przygotowaniem systemu testowe-
go. Omoéwiono miedzy innymi projekt szybkiej logiki testowej, zbudowanej w oparciu o uktad
FPGA, oraz plytke bazowa na ktorej zostal umieszczony prototypowy uktad. W wielkim skrocie
zostal omoéwiony takze dodatkowy uktad do kontroli catego systemu pomiarowego oraz napisany

na potrzeby testéow program do generacji i analizy pakietu transmitowanych danych.

W rozdziale piatym zawarto opis wykonanych pomiaréw gotowego uktadu oraz prezentacja i
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omoéwienie uzyskanych wynikow. Poniewaz testy niedawno sie rozpoczety, nacisk zostal potozony

gltownie na zaprezentowanie prostych pomiaréw potwierdzajacych dziatanie uktadu.

Schematy i rozwigzania zawarte w rozdziale drugim zaczerpniete sa z pozycji literaturowych
i umozliwiaja jedynie zrozumienie idei dzialania poszczegdlnych podukladéw. Zastosowanie
praktyczne wymagato rozbudowy i znaczacych modyfikacji niniejszych rozwigzan na potrzeby
dostosowania ich do uzytej technologii (AMS 0.35 pm). Opis wprowadzonych modyfikacji i

architektur, bedacych samodzielng praca autoréow, zostat zawarty w rozdziale trzecim.

Projekt jest bardzo ztozony, wiec jego realizacja odbywala sie w dwuosobowym zespole.
Dla podkreslenia wktadu autorow w opracowanie kolejnych rozdziatéw, na stronie 10 zostat

przedstawiony podziat wykonanych prac.
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Rozdziat 1

Koncepcja budowy ukladu transceiver’a

1.1 Podstawy teorii transmisji sygnaléw

Jak zostalo wspomniane we wstepie, zagadnienie transmisji sygnatu cyfrowego jest obecnie
niezwykle powszechne. Niniejszy rozdzial ma na celu przytoczenie wybranych podstawowych
pojec¢, jak rowniez zobrazowanie problemoéw wystepujacych przy réznych rodzajach transmisji.
Pozwoli to przedstawié¢ idee dziatania zaprojektowanego uktadu transceiver’a, a takze umozliwi

zrozumienie jego praktycznego zastosowania.

1.1.1 Czas propagacji sygnatu

Czasem propagacji sygnatu okreslamy roznice czaséw pomiedzy wystapieniem pewnego
charakterystycznego punktu przebiegu cyfrowego na wejsciu i wyjsciu linii transmisyjnej. W
zaleznosci od potrzeb punkt taki mozna réznie zdefiniowa¢, najczesciej jednak obiera sie go
na poziomie 50% maksymalnej amplitudy sygnalu. Rysunek 1.1 przedstawia schematycznie
przebiegi na wejsciu IN i wyjsciu OUT cyfrowej linii transmisyjnej obrazujac definicje czasu
propagacji t, sygnatu odniesionego do poziomu 1.65 V, czyli polowy maksymalnej amplitudy

wynoszacej 3.3 V.
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Rysunek 1.1: Definicja czasu propagacji.
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Czas propagacji zalezy od wtasciwosci fizycznych linii transmisyjnej. W zalezno$ci od geome-
trii linii i materialow wykorzystanych do jej budowy (przewodnika i otaczajacego go izolatora)
czasy propagacji moga sie diametralnie rézni¢. Podstawa fizyczng ich wyznaczania dla danej
linii sa rownania Maxwella opisujace rozchodzenie sie fali elektromagnetycznej w o§rodku. W
odniesieniu do sygnalow elektrycznych rownania te mozna przedstawi¢ w sposob bardziej, z
punktu widzenia elektroniki, praktyczny|[4]. Do opisu osrodka w ktorym propaguje sie sygnal,
w miejsce przenikalnosci elektrycznej i magnetycznej, stosuje sie wowczas elektryczne wielkosci
takie jak: rozproszony opor R przewodnika wyrazony na jednostke dtugosci [€2/m], rozproszona
indukcyjnosé L [H/m], rozproszona pojemnosé C [F'/m| oraz uplywnos¢ czynna G dielektryka
rozdzielajacego przewodniki linii [S/m]!. W takiej sytuacji lini¢ transmisyjna mozna potrakto-
wac jako szereg infinitezymalnych uktadow RLC, przez ktore propaguje sie sygnatl w kierunku
wspolrzednej z. Przy zalozeniu, ze zespolone amplitudy napiecia U(z,t) i pradu I(z,t) sa sinu-

soidalnymi funkcjami czasu o postaci:
U(z,t) = U(z) exp(jwt), I(z,t) = I(z) exp(jwt) (1.1)

za$ parametry linii transmisyjnej pozostaja state zaréwno w przestrzeni jak i czasie, mozna

okresli¢ parametr v zwany stala propagacji jako:
v* = (R + jwL) (G + jwC) (1.2)

Wowcezas przestrzenng sktadowa amplitudy napiecia i pradu mozna znalezé na podstawie row-
nan rézniczkowych postaci:
d*U(z) d*I(z)
dz? dz?

Uwzglednienie zaleznosci czasowej przebiegéw napiecia i pradu umozliwiaja tzw. réwnania tele-

—2U(2) = 0 —71(2) = 0 (13)

grafistow, opracowane przez Oliviera Heaviside’a. ROwnania te sa rowniez nazywane rownaniami

linii dhugiej i przyjmuja postac:

oU(z,t) 0I(z,t)
S = RI(z,t)+ L 5
oI(z,t) oU(z,t)
=, = GU(z,t)+C r (1.4)

Rozwigzujac powyzsze réownania telegrafistow lub ogoélne réwnania Maxwella mozna wy-
prowadzi¢ wzory na predkos¢ V; rozchodzenia sie fali w danej linii dlugiej. Odwrotnosé tej
predkosci jednoznacznie okresla czas propagacji na jednostke dlugosci 7,, wyrazany w [s/m].
W przypadku plytki drukowanej PCB uproszczony wzor pozwalajacy obliczy¢ czas propagacji

na jednostke dtugoéci dla pojedynczej $ciezki mozna przedstawic jako?:

7, =3,34-10"°,/0.475 - &, 1 0,67 [%} (1.5)

!Modelem linii dtugiej sa w tym przypadku dwa réwnolegte przewodniki, rozdzielone i odseparowane od

otoczenia izolatorem.
2http://www.technick.net /public/code/cp_dpage.php?aiocp dp=util pcb_imp microstrip
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gdzie €, to przenikalnosé elektryczna izolatora PCB (laminatu) rozdzielajacego warstwy miedzi.
Zalezno$¢ ta zostata wyprowadzona dla uproszczonego modelu zaktadajacego pomijalnie mate
opor R i uptywnosé G (tzw. linia dtuga bezstratna). Z tego wzgledu zaleznos¢ 1.5 nie uwzglednia
przekroju poprzecznego Sciezki ani grubosci laminatu. Przy uzyciu tego wzoru mozna wyzna-
czy¢ czas propagacji na jednostke dlugosci dla typowego PCB, wynoszacy 7, = 5,6 ns/m.
Wida¢ wiec, ze dla sygnalow o niskich czestotliwosciach (np. rzedu 1 M Hz, czyli okresie 1 pus)
odcinek linii o dtugosci 1 m wprowadza znikome przesuniecie fazowe (rzedu 0,017). Tak wiec
przesuniecia fazowe sygnatow o takich czestotliwosciach staja sie istotne dopiero przy taczach
dtugosci dziesiatek badz setek metrow. Odmienna sytuacja wystepuje przy wysokich czestotli-
wosciach. Dla sygnatu o f = 1 GH z przesuniecie o jeden peten okres 27 wystapi juz na drodze
18 em. Zmienia to diametralnie skale przestrzenna problemu i polaczenia, ktore dla niskich
czestotliwo$ci mozna potraktowaé jako idealne (z zerowym czasem propagacji), w przypadku

sygnatlow wysokoczestotliwo$ciowych nalezy rozpatrywac jako linie dlugie.

1.1.2 Transmisja synchroniczna i asynchroniczna

Podstawowym rozr6znieniem typow transmisji jest podziat na transmisje synchroniczng
i asynchroniczna|l]. Kazdy przekaz informacji cyfrowej mozna rozpatrywaé¢ na poziomie lo-
gicznym w postaci ciggu bitow (np. "10011"). Przechodzac do poziomu fizycznej transmisji
takiego sygnatu podstawowym zagadnieniem staje sie rozroznienie kolejnych bitow w przebiegu
danych. Przyktadowy przebieg przedstawiony na rysunku 1.2 nie niesie bez tego rozroznienia

zadnej istotnej informacji poza taka, ze wystepuja w nim naprzemienne ciggi zer i jedynek.

DATA | |

Rysunek 1.2: Przyktadowy przebieg danych.

Aby bylo mozliwe prawidtowe odczytanie sekwencji bitow reprezentowanych przez ten prze-
bieg musi zosta¢ z nim polaczona informacja o miejscu poczatku kazdego kolejnego bitu. Naj-
prostszym, stosowanym powszechnie rozwigzaniem jest stowarzyszenie z linig danych sygnatu
zegarowego, ktorego zbocza narastajace jednoznacznie okreslaja lokalizacje czasowg bitow. Prze-
kaz danych réwnocze$nie z sygnalem zegarowym nazywany jest transmisja synchroniczna, zas

jej idee wyjasnia rysunek 1.3.

Transmisja synchroniczna jest niezwykle wygodna z punktu widzenia uktadu odbierajacego
dane. Sygnal zegarowy okresla chwile odczytu kolejnego bitu z linii DATA, tak wiec nie ma
potrzeby stosowania zadnych specjalizowanych uktadéw odbiorczych. Duza zaleta transmisji
synchronicznej jest tez to, ze nie narzuca ona zadnych sztywnych ograniczen na czas trwania

pojedynczego bitu (pomijajac oczywiscie maksymalna czestotliwosé pracy nadajnika i odbior-
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DATA 0 0 0

CLK

Rysunek 1.3: Przyktad transmisji synchronicznej.

nika). Poniewaz praca odbiornika jest synchronizowana przebiegiem zegarowym z nadajnika,
przesyl danych moze zosta¢ tatwo wstrzymany na pewien okres czasu poprzez pozostawienie
linii zegarowej na stalym poziomie. Z tych wzgledow ten typ transmisji jest bardzo czesto
spotykany wewnatrz uktadow scalonych, jako ze wymaga on minimalnej ilosci uktadéw posred-

niczacych w przesytaniu danych.

Podstawowym problemem przy uzyciu transmisji synchronicznej do przekazu informacji na
wieksze odleglosci sa przesuniecia fazowe. Jezeli nie zapewni sie identycznych parametréow linii
przesylajacych sygnaly DATA i CLK (co w praktyce jest bardzo trudne, lub wrecz niemozliwe)
kazdy z przebiegdw bedzie transmitowany z réznym czasem propagacji t,, co na wejsciu odbior-
nika przelozy sie na przesuniecie fazowe przebiegow. Nalezy przy tym zauwazy¢, ze rzeczywisty
przebieg danych cechuje sie niezerowymi czasami narastania i opadania, tak wiec uzyteczny
stan ustalony linii DATA trwa krocej niz jeden okres zegara. W zaleznosci od degradacji zbocz
sygnatu powodowanej transmisja, zmienia sie wiec maksymalne, nie powodujace przektamania

danych, przesuniecie fazowe.

Aby unikna¢ problemu utrzymania roéwnych czasoéw propagacji wprowadzona zostala trans-
misja asynchroniczna. W tym przypadku pomiedzy odbiornikiem a nadajnikiem przesytany
jest jedynie przebieg danych (jak na rysunku 1.2), za$ rozréznienie kolejnych danych jest moz-
liwe dzieki odgérnemu ustaleniu czasu trwania pojedynczego bitu. W praktyce oznacza to,
ze taktujacy odczyt przebieg zegarowy o okreslonej czestotliwosci jest tworzony niezaleznie w
odbiorniku i nadajniku. Aby spelnione bylo podstawowe zalozenie transmisji asynchronicznej
mowiace o ustalonym czasie trwania jednego bitu, przebiegi zegarowe w obu niezaleznych (i cze-
sto odlegltych od siebie) uktadach musza mie¢ doktadnie taks sama czestotliwosé. Jakakolwiek
rozbiezno$¢, nawet na poziomie promili, po odpowiednio dlugim czasie przetozy sie na roznice
faz obu zegarow powodujacag przeklamanie odczytu. Z czysto fizycznych przyczyn niezalezne
wygenerowanie dwoch identycznych przebiegow jest niemozliwe, stad w odbiorniku konieczne

jest zastosowanie uktadu odzyskiwania zegara i danych CDR (ang. "Clock and Data Recovery").

Poniewaz przebieg danych jest tworzony na podstawie generowanego w nadajniku zegara,
czas trwania jednego bitu moze nieznacznie r6zni¢ sie od okreslonego teoretycznie, a takze
podlega dtugofalowym fluktuacjom wynikajacym z niestabilnosci generatora czestotliwosci. Z

drugiej strony informacje o tych rozbieznosciach sa zawarte w przebiegu danych pod postacia
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polozenia jego zboczy w czasie. Wykorzystanie tej informacji jest podstawa dziatania uktadu
CDR, ktory w zaleznosci od zmian czasu trwania bitu modyfikuje odpowiednio czestotliwosé
bazowa odbiornika. Umozliwia to poprawny odczyt danych, jednak znaczaco komplikuje uktad

odbiorczy w stosunku do stosowanego w transmisji synchronicznej.

1.1.3 Transmisja szeregowa i réwnolegla

Przykladowe przebiegi przedstawione w poprzednim podrozdziale ukazywalty dane prze-
kazywane pojedyncza linia DATA. Taki typ transmisji nazywany jest szeregowa od faktu, ze
kolejne dane sa przesylane w szeregu, jedna po drugiej. Dla takiej transmisji minimalny czas
trwania pojedynczego bitu, okreslany maksymalng czestotliwoscia zegaroéw nadajnika i odbior-

nika, jednoznacznie okresla szybkos¢ przesytu danych. Przyktadowo, jesli czas ten wynosi 1 us

1
10-6

sekunde, czyli 1 Mbps. Warto$¢ ta mozna w tatwy sposob zwielokrotni¢ dodajac kolejne linie

(co odpowiada czestotliwosci zegara 1 M Hz), to uklad jest zdolny przekaza¢ bitow na
danych taktowane tym samym zegarem. W ten sposob otrzymuje sie transmisje réwnolegla,
ktorej przyktadowe przebiegi przedstawia rysunek 1.4. Na kazdym zboczu zegara CLK odczy-
tywane sa rownoczesnie stany na trzech liniach D0-2. Poniewaz kazda z linii przesyla dane z

przyktadowa predkoscia 1 Mbps, stad komunikacja miedzy uktadami osiaga 3 Mbps.

L 1
bo - lo o o |
bl o | Lo o

I 1 )
bz o o | 0

CLK |

Rysunek 1.4: Przyktad transmisji rownolegte;.

Transmisja rownolegta umozliwia proste zwiekszenie szybkosci bez podnoszenia czestotli-
wosci zegara, powoduje jednak takie same problemy przy przesyle danych jak transmisja syn-
chroniczna. Wystepujacy tam problem zgodno$ci faz linii DATA i CLK przenosi sie tutaj na
wszystkie linie danych, co jeszcze bardziej komplikuje budowe odpowiednich linii przesytowych.
7 tego wzgledu przy wiekszych odleglosciach unika sie transmisji rownoleglej stosujac w jej
miejsce szeregowa. Pozwala ona oming¢ problem synchronizacji czasow propagacji, jednak wy-
maga znacznie wyzszych czestotliwosci zegara dla zapewnienia takiej samej przepustowosci co

magistrala rownolegta.
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1.1.4 Standardy transmisji asynchronicznej

Przez standard transmisji nazywany jest sposob, w jaki stany logiczne sa reprezentowane
przez przebieg napiecia na linii danych. Najbardziej naturalng metoda jest przypisanie war-
tosci logicznej jednego z dwoch skrajnych pozioméw napiecia (masa lub zasilanie). W logice
dodatniej napiecie zasilania odpowiada logicznej jedynce, zas masa zeru. Przesylanie danych
polega wéwczas na ustawieniu odpowiedniego poziomu napiecia na linii danych i utrzymanie go
w niezmienionej postaci przez caly czas trwania bitu. Ten standard nazywany jest NRZ (ang.

"no return to zero") i zostal przedstawiony na rysunku 1.5.

1 0 0 1 1

Rysunek 1.5: Standard NRZ.

Pewna modyfikacja NRZ jest standard NRZI ("no return to zero inverted") przedstawiony
na rysunku 1.6. W tym przypadku brak zmiany napiecia na linii danych, niezaleznie od jego
wartosci bezwzglednej oznacza logiczne zero (badz jedynke w standardzie USB [3]), za$ dowolna

zmiana jedynke (zero).

Rysunek 1.6: Standard NRZI.

Oba standardy charakteryzuje maksymalnie jedna zmiana poziomu sygnalu na bit. Jak
wspomniano, zbocza na linii danych sa wykorzystywane przez uktad CDR do synchroniza-
cji zegara, wiec musza wystepowa¢ odpowiednio czesto by nie pojawila sie znaczaca roznica
czestotliwos$ci miedzy nadajnikiem a odbiornikiem. Wymusza to stosowanie na poziomie proto-
kotu transmisji metod wstawiania dodatkowych bitéw miedzy dane (tzw. kodowania) tak, by
byty zapewnione odpowiednie odlegtosci pomiedzy zboczami. W standardzie NRZ jakikolwiek
dhuzszy ciag zer lub jedynek oznacza utrzymywanie statego poziomu na linii danych i musi pod-
lega¢ kodowaniu. W przypadku NRZI jedynie ciag zer grozi utrata synchronizacji, gdyz kazdej
jedynce odpowiada zmiana poziomu sygnalu. Dodatkowo oba standardy charakteryzuje brak
zbalansowania linii danych, tzn. $redni poziom napiecia (liczony jako suma napie¢ w kolejnych

przedzialach czasu podzielona przez ich ilos¢) zalezy tylko od przekazywanego ciggu bitow.

Obu wad (koniecznosci kodowania i niezbalansowania linii) sa pozbawione standardy mo-

dulacji fazy PM?3 i czestotliwoéci FM. W pierwszym z nich jedynka jest reprezentowana zmiang

3Standard modulacji fazy PM jest nazwany réwniez standardem Manchester.
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poziomu linii danych z niskiego na wysoki, za$ zero zmiang odwrotna. Przyktad standardu PM
przedstawia rysunek 1.7. Poniewaz reprezentacje zera i jedynki stanowia swoja wzajemna ne-
gacje, co w pewnym sensie odpowiada przesunieciu przebiegu w fazie o 7, stad standard ten
otrzymal nazwe modulacji fazy. Modulacja czestotliwosci, przedstawiona na rysunku 1.8 zakta-
da reprezentacje jedynki jako dwie zmiany poziomu linii danych, zero za$ reprezentowane jest
przez jedna zmiane. Tak wiec obie reprezentacje roznia sie czestoscia zmian (czyli "czestotliwo-

Scia"), stad nazwa modulacji czestotliwosci.

1_1_0 0 1

U

Rysunek 1.7: Standard PM.

gl

Rysunek 1.8: Standard FM.

Cho¢ standardy PM i FM zapewniaja odpowiednie zbalansowanie linii danych i nie wyma-
gaja stosowania kodowania na poziomie protokotu, to sa jednak znacznie trudniejsze do obstugi
na poziomie nadajnika i odbiornika danych. Relatywnie prosta budowa odbiornika i uktadu
CDR wymaga zastosowania jednego ze standardow NRZI lub NRZ, nawet kosztem skompliko-

wania logiki zarzadzajacej transmisja.

1.1.5 Proébkowanie "single-rate" i "half-rate"

Osobnym zagadnieniem, dotyczacym bardziej sposobu wykorzystania sygnatu zegarowego w
odbiorniku i nadajniku niz samej transmisji jest probkowanie w trybach "single-" i "half-rate".
Dotychczas powiedziane byto, ze odbiornik transmisji asynchronicznej wytwarza wtasny prze-
bieg zegarowy z pomoca uktadu CDR, przechodzac wewnatrz swojej struktury ponownie do
synchronicznego odczytu danych. Jak wida¢ z rysunku 1.3, w standardzie NRZ zbocza narasta-
jace sygnatu CLK sa wykorzystywane do probkowania linii danych. Tym samym okres zegara
wyznacza minimalny czas trwania jednego bitu i szybkos$¢ transmisji (np. 1 Mbps dla zegara
1 M Hz). Wykorzystanie tylko jednego zbocza do odczytu nazywa sie trybem "single-rate".
Na rysunku 1.3 faza sygnatu zegarowego jest tak uzgodniona z przebiegiem danych, ze zbocze
opadajace CLK pokrywa sie ze zboczami danych, dzieki czemu taktujace zbocze narastajace
wypada doktadnie w potowie dlugosci bitu. Mozna zauwazy¢, ze przesuniecie fazy przebiegu
zegarowego o 5 umiesci oba jego zbocza pomiedzy zboczami danych. W takiej sytuacji mozna

probkowaé linie danych zar6wno zboczem narastajacym jak i opadajacym CLK, dwukrotnie
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zwiekszajac przepustowos¢ transmisji bez podnoszenia czestotliwosci zegara. Innymi stowy czas
trwania bitu bedzie determinowany polowa okresu przebiegu zegarowego, co dla 1 M Hz da
szybkos¢ przesytu 2 Mbps. Taki sposob odczytu, przedstawiony na rys 1.9 jest nazywany try-
bem "half-rate". Warto przy tym zauwazy¢, ze o ile przy przejsciu pomiedzy trybami nie zmienia
sie czestotliwosé zegarow nadajnika i odbiornika, to jednak wzrasta dwukrotnie Srednia czestosc
zmian na linii danych, co narzuca wyzsze wymagania dla buforow wejscia/wyjscia uktadow i

samej linii transmisyjne;j.

DATA| o ol o] ilo ol_

CLK

Rysunek 1.9: Idea dziatania trybu "half-rate”.

1.2 Koncepcja budowy uktadu transceiver’a

Aby zrozumieé¢ potrzebe stosowania uktadoéw posredniczacych w przesylaniu danych (trans-
ceiver’ow) nalezy sobie uswiadomié¢, ze dla wielu ukltadéow elektronicznych podstawowa i na-
turalnie wynikajaca z ich konstrukcji jest transmisja réwnolegta synchroniczna. Za przyklad
moze tu postuzyé¢ choéby przetwornik analogowo-cyfrowy ADC stosowany w torach odczyto-
wych detektorow promieniowania (tzw. "front-end"). Wyjsciem przetwornika jest réwnolegta
magistrala o rozmiarze zaleznym od jego rozdzielczosci bitowej. Dodatkowo w wielu praktycz-
nie stosowanych architekturach (np. "pipe-line") przetwornik pracuje synchronicznie wzgledem
wewnetrznego zegara, wystawiajac dane zgodnie z jego okresem. Informacja z wyjsé przetwor-
nika musi zosta¢ dalej przekazana odpowiednim systemom archiwizujacym i przetwarzajacym,
ktore z wielu przyczyn (rozmiary geometryczne, poziom promieniowania, itd.) musza by¢ od-
dalone od detektoréw. Jednak jak juz wspomniano, transmisja rownolegta synchroniczna jest
najgorsza mozliwa metoda przesylania sygnatéw na wieksze odlegtosci. Z tego punktu widzenia
potrzebna jest transmisja szeregowa asynchroniczna, do ktorej z kolei nie jest przystosowany ani
przetwornik, ani tez czesto system archiwizacji danych. Rodzi to potrzebe konstrukeji uktadu

oSredniczacego - transceiver’a.
p aceg

Rysunek 1.10 przedstawia ogolng idee budowy uktadu transceiver’a. Sktada sie on z bwoch
gtownych podukladéw - nadajnika (Tx od ang. transmitter) i odbiornika (Rx, ang. receiver).
Wejsciem nadajnika jest rownolegla synchroniczna 8-bitowa magistrala, dzieki ktorej moze on
odbiera¢ dane np. z toru odczytowego detektora. Tak samo zorganizowane jest wyjscie odbior-
nika podlaczonego w tym przyktadzie do uktadu archiwizacji danych. Oba uktady sa potaczone
miedzy soba poprzez pojedyncza linie DS, przez ktora transmisja przebiega w sposob szeregowy

asynchroniczny. Dzieki takiemu rozwigzaniu odbiornik i nadajnik moze dzieli¢ duza odlegtos¢,
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co w przypadku transmisji réwnolegtej synchronicznej byloby trudne do realizacji. Z drugiej
strony, dzieki takiej samej organizacji wejs¢ i wyjs¢ uktad pozostaje "niewidoczny" z punk-
tu widzenia zewnetrznych urzadzen, dla ktérych komunikacja przebiega poprzez rownolegly

magistrale.

Nadajnik (Tx) Odbiornik (Rx)

Serializer Deserializer
(Rejestr wejsciowy) (Rejestr wyjsciowy)

Front-end + 8b ADC
Uklad archiwizacji

Generator czestotliwosci
Generator czestotliwosci + uklad CDR

Rysunek 1.10: Idea budowy uktadu transceiver’a.

Opro6cz zamiany typu transmisji, czego dokonuja rejestry wejsciowy i wyjsciowy, uktady od-
biornika i nadajnika musza by¢ rowniez wyposazone w generatory czestotliwosci. Jak wspomnia-
no, aby zachowa¢ taka samg przepustowos¢ linii szeregowej DS w stosunku do réwnoleglych,
transmisja szeregowa musi przebiega¢ odpowiednio szybciej. W przypadku zastosowanych w
projekcie 8-bitowych magistral transceiver musi pracowaé z zegarem wewnetrznym o oSmio-

krotnie wyzszej czestotliwosci, niz ta z ktora przebiega transmisja rownolegta.

Podstawowa zaleta niezaleznego uktad transceiver’a jest jego uniwersalno$é. Dla samego
uktadu nie sa bowiem istotne ani przesytane dane, ani rola urzadzen z ktorymi sie komunikuje.
Umozliwia to wielokrotne stosowanie tego samego ukladu w wielu systemach i uwalnia ich pro-
jektantow od komnieczno$ci kazdorazowego wykonania konwerterow transmisji. Aby zwiekszy¢
spektrum zastosowan projektowanego w niniejszej pracy ukladu zdecydowano sie zastosowac
cztery podstawowe czestotliwosci, z ktorych kazda moze byé wykorzystywana zaré6wno w trybie
"single-" jak i "half-rate". Czestotliwosci te to 120 M Hz, 240 MHz, 480 MHz i 960 M Hz.

Na drodze dalszego zwiekszania szybkosci pracy stanely niestety ograniczenia narzucane przez

czestotliwosé Tr. szeregowa [Mbps] Tr. rownolegta [M Bps]
pracy [M Hz| | "half-rate" | "single-rate" || "half-rate" | "single-rate"
120 240 120 30 15
240 480 240 60 30
480 960 480 120 60
960 1920 960 240 120

Tabela 1.1: Predkosci transmisji w projektowanym uktadzie transceiver’a.
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zastosowana w projekcie technologie AMS 0,35 um. Tabela 1.1 przedstawia zbiorczo wszystkie
predkosci transmisji, z jakimi transceiver ma docelowo dziata¢. Szybko$¢ wyjsciowe]j transmisji
rownoleglej wyrazono w M Bps, czyli megabajtach na sekunde. Warto$¢ ta odpowiada czesto-

tliwosci zegara taktujacego magistrale wejSciowa i wyjsciowaq.

1.2.1 Nadajnik (Tx)

D[7:0] e—— Scrializer
t. 2.8
p. 3.12 —— DS
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Rysunek 1.11: Schemat blokowy nadajnika.

Rysunek 1.11 przedstawia schemat blokowy uktadu nadajnika. Pod nazwami poszczegolnych
blok6w podano referencje do rozdzialow opisujacych w sposob teoretyczny ich dziatanie (ozna-
czonych przez "t."), a takze przedstawiajacych najczesciej stosowane architektury. Referencje
oznaczone skrotem "p." prowadza do rozdzialow przedstawiajacych faktyczng realizacje blokow
w niniejszym projekcie, wraz z ich maskami technologicznymi i wynikami symulacji. Niektore
z ukladow pominieto w opisie teoretycznym (np. uklad polaryzacji) ze wzgledu na prostote

dziatania (w tym przypadku jest to uklad zrodet pradowych).

Podstawowa dla dzialania uktadu konwersje danych z postaci rownoleglej (wejsciowa ma-
gistrala D[7:0]) na szeregowa (linia DS) wykonuje blok "serializer’a". Tworzy on réwniez zegar
OCLK taktujacy transmisje réwnolegly, a takze umozliwia wybor trybu pracy "single-" lub
"half-rate" poprzez linie HR.
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Niezbedny do pracy "serializer’a" bazowy przebieg zegarowy generuje petla fazowa PLL
na podstawie zewnetrznej referencyjnej czestotliwosci FREF. W sklad petli wchodza detektor
fazy i czestotliwosci PFD (ang. Phase Frequency Ddetector), pompa tadunkowa CP (Charge
Pump), filtr dolnoprzepustowy LPF (Low Pass Filter) oraz oscylatory sterowane napieciem
VCO (Voltage Controlled Oscillator). Ze wzgledu na cztery czestotliwosci podstawowe okazato
sie niezbedne uzycie dwoch niezaleznych oscylatorow, SVCO dla generacji 120 M Hz, 240 M Hz
i 480 M Hz oraz VCO960 dla najwyzszej czestotliwosci 960 M Hz. Wyboru szybkosci zegara
dokonuje sie z zewnatrz ASIC’a poprzez magistrale sterujaca A[1:0]. Ustawia ona takze sto-
pieni podziatu czestotliwosci w ostatnim z blokow sktadowych petli, sterowanym dzielniku 1/N.
Dzieki zmianie dzielnika, dla kazdej z predkosci dziatania zewnetrzna czestotliwosé referency;j-

na pozostaje stata. Dzielnik dostarcza tez dostepny na zewnatrz ASIC’a przebieg FTEST o
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Rysunek 1.12: Schemat blokowy odbiornika.
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stalym stopniu podzialu 1/64. Umozliwia to w wersji testowej kontrole poprawnosci dziala-
nia petli PLL. Niezbednych dla dzialania uktadu pradow dostarcza uktad polaryzacji. Wejscie
RB umozliwia ustawienie dolnej czestotliwosci zakreséw pracy VCO, co powoduje bezwzgledne

przesuniecie krzywych wzmocnienia VCO na potrzeby testow ASIC’a.

1.2.2 Odbiornik (Rx)

Na rysunku 1.12 przedstawiony zostal schemat blokowy drugiej czesci transceiver’a, czyli
odbiornika danych. Rozdzialy dotyczace poszczegolnych blokéw oznaczono tak samo jak na

schemacie blokowym nadajnika.

Petla fazowa PLL zawarta w odbiorniku jest, z ideowego punktu widzenia, identyczna z petla
nadajnika. Blok odbiornika zawiera rowniez taki sam ukltad polaryzujacy. R6znica w stosunku
do nadajnika jest uktad CDR zapewniajacy niezbedna synchronizacje przebiegéw oraz uktad
"deserializer’a" petniacy funkcje konwertera transmisji szeregowej na rownolegta. Analogicznie
do "serializer’a", synchronizacja magistrali rownolegtej Q[7:0] nastepuje generowanym wewnatrz
ASCT’a przebiegiem OCLK.

W projekcie zastosowano uktad CDR typu "burst mode" (ktorego idee dzialania przedsta-
wiono doktadniej w rozdziale 2.1.2). Wymaga on do pracy po dwa dodatkowe oscylatory VCO
kazdego typu (dwa SVCO i dwa VCO960). Wybrana przez sygnal sterujacy predkoscia prze-
sylu A[1:0] para oscylatorow (SVCO lub VCO960) jest naprzemiennie zataczana na podstawie
szeregowego przebiegu danych DS, zgodnie z idea dziatania ukladu CDR typu "burst mode".
Dodatkowy uktad synchronizacji jest wymagany ze wzgledu na prace uktadu w dwoch trybach

probkowania "single-" i "half-rate" (wybieranych sygnalem HR).



Rozdziat 2

Teoretyczna analiza blokoéw

funkcjonalnych

2.1 Uktady odzyskiwania zegara i danych CDR

Uktlad odzyskiwania zegara i danych (z ang. CDR - "Clock and Data Recovery") jest kluczo-
wy dla poprawnego odbioru szeregowych, asynchronicznych danych. Dane takie, docierajac do
uktadu odbiornika, charakteryzuja sie duzym szumem i rozrzutem czasowym dlugosci trwania
pojedynczego bitu (ang. "time jitter"). Zadaniem ukladu CDR jest odtworzenie danych bez
szumu, rozrzutow czasowych i zsynchronizowanie z nimi przebiegu zegarowego wytwarzanego

przez petle fazowa PLL|9].

D Q Data

PLL + uklad [P LK
synchronizacji zegara
[MruuL

Rysunek 2.1: Wplyw uktadu CDR na przebieg danych.

Rysunek 2.1 przedstawia schematycznie wpltyw dziatania uktadu CDR na linie danych.
Wechodzace do odbiornika linig DS dane sa probkowane przez przerzutnik F1 w $cisle okreslo-
nych zboczami zegara CLK chwilach. Umozliwia to usuniecie szumu, gdyz zrédlem sygnatu
dla linii Data jest koncowy stopienn przerzutnika (np. inwerter). Minimalizowane jest rowniez
rozmycie dhugosci trwania pojedynczego bitu, gdyz potozenie zbocz na linii Data jest deter-

minowane okresem zegara CLK. Stawia to pewne okre$lone warunki przebiegowi zegarowemu
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generowanemu przez uklad synchronizacji. Przebieg ten musi mie¢ staty okres, by zminimali-
zowaé dalsze rozmycie czasowe przebiegu danych, musi mieé¢ okreslona (i stala) relacje fazy w
stosunku do zboczy danych, za$ czestotliwo$¢ przebiegu jest determinowana szybko$cig trans-
misji danych (ang. "bit rate", wyrazana w bps - bitach na sekunde). Dla niskich szybkosci
przesylu (w poréwnaniu z osiagganymi w danej technologii czestotliwo$ciami) mozliwe jest uzy-
cie metody wielokrotnego probkowania (ang. "oversampling"). Wowczas czas trwania bitu na
linii danych musi stanowi¢ wielokrotno$é¢ okresu zegara w ASIC’u. Metoda ta jest jednak nie-
mozliwa do zastosowania przy predkosciach transmisji poréwnywalnych z maksymalng osiggana
w danej technologii czestotliwoscia. Pozostate metody bazuja na wytworzeniu przebiegu zega-
rowego o okresie rownym czasowi trwania pojedynczego bitu i ustaleniu takiego przesuniecia
fazowego, by np. narastajace zbocze zegara wypadalo w srodku odlegtosci miedzy zboczami
danych (rys. 2.2). Najczesciej stosowane rozwiazania bazuja na takiej modyfikacji petli fazowe;
PLL, by zegar przez nia generowany byl w odpowiedni spos6b zsynchronizowany z przebiegiem
danych. Uzyskuje sie to badz poprzez architektury oparte na detektorach fazy pracujacych na
linii danych([5] badz poprzez dodanie dodatkowych oscylatorow VCO, ktorych praca steruje

poziom linii danych (architektura zwana z ang. "burst mode")[10, 11, 20].

Rysunek 2.2: Przyktad synchronizacji zegara z linig danych: a) prawidtowy, b) nieprawidtowy.

2.1.1 Architektury oparte na detektorach fazy

Ideg architektur opartych na detektorach fazy jest wytworzenie drugiej petli sprzezenia
zwrotnego, rownoleglej do podstawowej petli PLL. Wykorzystywane sa gtownie dwa rozwigzania

zaktadajace uzycie jednego lub dwoch oscylatoréw VCO.

2.1.1 a) Architektura CDR z jednym oscylatorem VCO

Rysunek 2.3 przedstawia schemat blokowy ukladu CDR 7z jednym oscylatorem VCO. W
poczatkowej fazie pracy detektor synchronizacji poprzez multiplekser MUX dotacza do wejscia
pompy tadunkowej CP detektor fazy i czestotliwosci PFD. W ten sposob zamykane jest sprze-
zenie zwrotne w petli I. Detektor PFD dopasowuje czestotliwos¢ przebiegu generowanego przez
petle do przebiegu referencyjnego FREF, tak jak ma to miejsce w "zwyklej" petli fazowej. Gdy

detektor synchronizacji wykryje, ze impulsy sterujace z detektora PFD zanikaja (co oznacza ze
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przebieg FOUT ma zadana czestotliwo$¢ zas petla I jest zsynchronizowana), dotacza do wejscia
pompy CP przebieg z detektora fazy PD zamykajac tym samym sprzezenie zwrotne drugiej
petli. Poniewaz czestotliwo$é przebiegu FOUT zostata wstepnie ustalona przez dziatanie petli
I, nie powinna ona odbiega¢ zbytnio od szybkosci transmisji danych. W takiej sytuacji detek-
tor fazy PD dostraja jedynie napiecie na filtrze LPF ustalone we wstepnej fazie pracy w taki
sposob, by przebieg generowany przez oscylator VCO byt zgodny w fazie z przebiegiem danych
z linii DS.

DS43 PD
Petla 11
D> MUX CP LPF VCO FOUT
N —> —> —> —e>
A
Detektor
5 synchronizacji Petla I
FREF{y PFD g 1/N g

Rysunek 2.3: Schemat blokowy uktadu CDR 2z jednym oscylatorem VCO.

Modyfikacja tej architektury jest uzycie dwoch niezaleznych pomp tadunkowych CP (po
jednej w kazdej petli) i umieszczenie analogowego multipleksera pomiedzy ich wyjsciami i fil-
trem LPF. Takie rozwiazanie upraszcza potaczenie detektorow PD i PFD z wejSciami pomp,
eliminujac spomiedzy nich uktad przelaczajacy. Jak zostanie wykazane w rozdziale dotyczacym
symulacji projektu, symetria sygnatow sterujacych praca pompy jest niezwykle kluczowa dla
utrzymania stabilnej czestotliwodci na wyjsciu petli PLL. Uzycie multipleksera w tym miejscu
wymaga bardzo doktadnego dopasowania czaséw transmisji sygnalu przez wszystkie przeta-
czane linie sterujace. Z drugiej strony multipleksowanie pradéw z wyjs¢ pomp niesie za soba
niebezpieczenstwo modyfikacji poziomu napiecia na filtrze LPF poprzez efekty wstrzykiwania

tadunku przez klucze analogowe.

Zdecydowana wada przedstawionego rozwiagzania jest konieczno$¢ uzycia oscylatora VCO o
na tyle duzym wzmocnieniu, by bylo mozliwe uzyskanie synchronizacji z przebiegiem referen-
cyjnym przez pierwsza petle. Niestety w takiej sytuacji drobne zmiany sygnaléw sterujacych z
detektora fazy PD podczas pracy petli II beda sie przektadaé¢ na duze odchylki czestotliwosci
przebiegu FOUT, a wiec na duze rozmycie czasowe odzyskanego przebiegu danych. Zaleta tej ar-
chitektury jest uzycie pojedynczego VCO, dzieki czemu nie wystepuje tu problem dopasowania

oscylatorow, z jakim mamy do czynienia w nizej przedstawionych rozwiazaniach.
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2.1.1 b) Architektura z dwoma oscylatorami VCO

Na rysunku 2.4 przedstawiony zostat schemat blokowy architektury pozbawionej problemow
duzych rozrzutow czasowych i przetaczania sygnalow sterujacych. Zastosowane w niej zostaly
dwa oscylatory VCO, dla kazdej z dwoch petli niezaleznie. Zadaniem petli I jest wytworzenie
przebiegu o czestotliwosci ustalonej przez zegar referencyjny FREF, podobnie jak w poprzed-
nim przypadku. Jednak w tej konfiguracji petla I dziala w sposob ciagly, zas tworzony przez nia
przebieg zegarowy nie jest wykorzystywany dalej w uktadzie. W miejsce tego petla I dostarcza
napiecia V, sterujacego praca oscylatora VCO. Napiecie to ustala wstepnie (zgrubnie) czesto-
tliwo$¢ generowana w VCO2 przynaleznym do drugiej petli. Jezeli oba VCO sa takie same,
to napiecie V. powinno si¢ przetozy¢ na takie same czestotliwosci przebiegéw na ich wyjsciach
(rownych, jak juz wspomniano, szybkosci transmisji danych). W takim przypadku detektor fazy
PD w drugiej petli ustawia takie napiecie sterujace Vy, by dostroi¢ faze przebiegu uzyskiwanego

z VCO2 do zmian sygnalu na linii danych.

DS 4 PD &
Petla 11
ki
L CP | LPF—1> VCO2 FOUT
v
C
—» CP | LPF VCO |—
Petla I
FREF4» PFD g 1/N g

Rysunek 2.4: Schemat blokowy uktadu CDR z dwoma oscylatorami VCO.

Aby byto mozliwe réwnoczesne sterowanie oscylatora VCO2 dwoma réznymi potencjatami
wymaga on pewnej modyfikacji w stosunku do standardowej architektury. Jedno z mozliwych
rozwigzan przedstawiono na rysunku 2.5. Jest on rozszerzeniem standardowego inwertera z
ograniczonym poborem pradu (rys. 2.5a). W tym przypadku prad gtownej pary tranzystorow
M1 i M2 jest limitowany réwnolegle przez tranzystory M3 i M4 sterowane potencjalami wy-
tworzonymi na podstawie napiecia V. oraz M5 i M6, odpowiednio sterowane napieciem V.
Alternatywa dla tego rozwigzania moze by¢ pozostawienie pojedynczej pary tranzystorow li-
mitujacych prad sterowanych potencjatami zaleznymi od obu napie¢ V. i V;. Modyfikacji musi

wowczas ulec uktad polaryzacji oscylatora.
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Rysunek 2.5: Przyktad inwertera z ograniczonym poborem prqdu: a) sterowanego jednym i b)

dwoma potencjatams.

Podstawowym problemem w tej konfiguracji jest odpowiednie dopasowanie obu oscylato-
row. W zalozeniu oba VCO powinny generowaé ta sama czestotliwo$¢ w odpowiedzi na napiecie
sterujace V.. Poniewaz rozwiazanie to jest stosowane w celu redukcji rozmycia czasowego prze-
biegu danych, wzmocnienie VCO2 w funkcji napiecia V; powinno by¢ mozliwie mate. W takiej
sytuacji petla II ma maly zakres zmian czestotliwosci i wymaga do poprawne] pracy wstepnego
ustalenia okresu oscylacji przez pierwsza petle. Jezeli VCO2 w odpowiedzi na ustalone napiecie
V. bedzie generowaé nieco odmienng od zatozonej czestotliwos$¢, to petla II moze nie by¢ w

stanie skompensowa¢ réznicy okresu zegara i szybkosci transmisji danych.

Wzajemne dopasowanie parametréw tranzystoréw pomiedzy oscylatorami utrudnia ich nie-
co odmienna konstrukcja. Dodatkowo minimalizacja wplywu rozrzutow technologicznych wy-
maga, by oba VCO znalazly sie jak najblizej siebie na maskach technologicznych. Ze wzgledu
na dostrojenie napieciem V; przez petle II VCO2 pracuje z czestotliwodciag minimalnie rézna w
stosunku do VCO. Powoduje to wzajemne indukowanie zaktdcen przez oba oscylatory, zaréwno
przez podloze jak i linie zasilania. Zaklocenia te wpltywaja w pierwszym rzedzie na potencjaly
sterujace tranzystorami ograniczajacymi prad inwerteréw. Chwilowe zmiany pradu w inwerte-
rach modyfikuja $rednia czestotliwos¢ pracy VCO i powoduja zwiekszenie rozmycia czasowego

przebiegu danych.

2.1.2 CDR typu "Burst mode"

Dwie przedstawione wczesniej konfiguracje cechuje uzycie podwojnej petli fazowej. Znacznie

prostsza konstrukcje ma uktad CDR typu "burst mode", ktorego schemat blokowy przedsta-
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wia rysunek 2.6. W tym przypadku zrodtem zsynchronizowanego przebiegu zegarowego sa dwa
oscylatory GVCO sterowane stanem linii danych. Angielski skrot GVCO (od "Gated Voltage
Controlled Oscillator") ma swoje zrodlo w metodzie wlaczania oscylatorow bramka logiczna
wpieta w petle sterowanych inwerterow. Przyjmujac ze oscylatory sa wlaczane sygnalem wyso-
kim wida¢ z rys. 2.6, ze gorny z nich pracuje na stanie wysokim linii danych za$ dolny, sterowany
poprzez inwerter I1, na niskim. Polaczenie przebiegow umozliwia bramka G1 przy zatozeniu,
ze wyjScie nieaktywnego oscylatora jest w stanie wysokim. W przeciwnym wypadku konco-
wa bramke NAND nalezaloby zastapi¢ bramka NOR. Rysunek 2.7 przedstawia przyktadowe
przebiegi ilustrujace zasade dzialania uktadu CDR typu "burst mode".

> Gl
- 2 GVCOL —
FOUT
DS )
3 Gveoz
— & CP — LPF 4y VCO—‘
FREF-4> PFD {¢——{ I/N g

Rysunek 2.6: Schemat blokowy uktadu CDR typu "burst mode”.
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Rysunek 2.7: Idea dziatania uktadu CDR typu "burst mode”.

Naprzemienne wiaczanie VCO zmieniajacym sie poziomem linii DS zapewnia synchroniza-
cje fazy danych i przebiegu FOUT. W idealnym przypadku, gdy czestotliwos$¢ generowana przez
petle fazowa pokrywa sie doktadnie z szybkoscig transmisji, na wyj$ciu bramki uzyskiwany jest
przebieg prostokatny o wypelnieniu 50%. W innym wypadku uktad jest w stanie skompensowac
nawet dos¢ duzg roznice czestotliwosci, o ile tylko zapewnione zostanie odpowiednio czeste wy-
stepowanie zboczy danych. Gdy szybkos¢ transmisji jest wieksza od czestotliwosci generowanej
przez petle fazowa, zmiana stanu na linii DS wlacza drugie GVCO wczeéniej niz wynikatoby

to z okresu zegara (rys. 2.8a). W przeciwnym razie aktywne GVCO rozpoczyna kolejny okres
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oscylacji, przerwany po zmianie stanu linii DS. Jesli czasy wlaczenia i wytaczenia GVCO sa
poréwnywalne, to poczatek nowego okresu z jednego GVCO sumuje sie z rozpoczeciem oscylacji
przez drugi oscylator poszerzajac jeden z potokresow zegara (rys. 2.8b). Wynikiem obu zdarzen

jest zaburzenie wypelnienia wyjsciowego przebiegu zegarowego FCLK.

GvCol | Gvcol —|_|_|_ m_
GVCO2 | cveor —_r|_|_|_ B
S SnininininirSsinisimisin
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Rysunek 2.8: Synchronizacja przebiegow zegara i danych: gdy szybkosé transmisji jest a) wiek-

sza i b) mniejsza od czestotliwosci pracy petli.

Nalezy zauwazy¢, ze aby uktad "burst mode" CDR mogt wspotpracowaé z przerzutnikiem
probkujacym (rys. 2.1), sygnal FCLK musi zosta¢ zanegowany, tzn. dane powinny by¢ prob-
kowane na jego zboczu opadajacym. Mozliwa do przyjecia (czyli nie powodujaca przeklamania
odczytu) roznica czestotliwosci przebiegow danych i zegara jest zalezna od przyjetego systemu
kodowania danych, czyli maksymalnej odlegto$ci pomiedzy zboczami synchronizujacymi uktad.
Jak wida¢ z rysunku 2.8 uktad "burst mode" CDR bedzie dziatal poprawnie do chwili, gdy
przesuniecie fazowe miedzy sygnalem zegarowym a poczatkiem kolejnego bitu nie osiagnie war-
tosci potowy okresu, czyli 7. Jezeli dla przyktadu maksymalna odlegto$é miedzy zboczami na
linii danych zostanie okreslona na 6 bitow (czyli sze$é okreséw zegara), to roznica faz na jeden
okres moze wynosi¢ nawet g, co odpowiada wzglednej roznicy czgstotliwosci rzedu 8%. Oznacza
to jednak bardzo duze rozmycie czasowe odzyskanego przebiegu danych co moze spowodowac

btedy odczytu w dalszej czesci uktadu.

Podobnie jak dla uktadu CDR z dwoma oscylatorami i detektorem fazy kluczowym zagad-
nieniem jest dopasowanie wszystkich trzech oscylatorow tak, by generowaly przebiegi o takiej
samej czestotliwo$ci w odpowiedzi na napiecie z filtru LPF. W tym przypadku jest to jednak
prostsze, gdyz wszystkie oscylatory moga mie¢ taka sama konstrukcje. Nie ma tutaj potrzeby
stosowania dodatkowego napiecia sterujacego, zas glowny oscylator petli VCO moze rowniez
by¢ oscylatorem bramkowanym, jednak o wejsciu sterujacym podpietym na state do linii zasi-
lania. Niestety rowniez w tym ukladzie wystepuje problem przestuchéw, podobnie jak w CDR
z dwoma VCO. Co prawda wszystkie trzy oscylatory pracuja z taka sama czestotliwoscia, ale

z dowolnym przesunieciem fazowym, przez co momenty przetaczenia inwerterow w VCO petli
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fazowej i aktywnym GVCO nastepuja w roznym czasie. Dodatkowo oscylatory GVCO sa na-
przemiennie wlaczane, co rowniez moze indukowaé¢ zaklocenia na liniach sterujacych. Jak juz
wspomniano zaklocenia te zmieniaja chwilowe prady inwerterow w oscylatorach modyfikujac
Srednig czestotliwos$é i powiekszajac rozmycie czasowe przebiegu danych. Natomiast zdecydowa-
na zaleta tej architektury jest prosta budowa nie wymagajaca konstrukcji drugiej petli fazowej
i detektora PD.

W literaturze wystepuje wiele innych rozwigzan uktadow CDR, takich jak np. architek-
tury oparte na petlach opdzniajacych DLL zastosowanych w postaci uktadu dostosowujacego
faze|6, 7, 8|. Petle opdzniajace sa rowniez stosowane do uzyskania wielu (np. 12) przebiegow ze-
garowych o niewielkich (np. %) przesunigciach fazowych, z pomoca ktérych realizowana jest idea
wielokrotnego probkowania bez potrzeby multiplikacji czestotliwosci zegara wzgledem szybko-
Sci transmisji. Zdecydowano sie jednak omowié tylko trzy najczesciej spotykane rozwigzania,

szczegblnie ze sa one oparte na szczegdlowo opisanej zasadzie dziatania petli fazowej PLL.
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2.2 Uklady petli fazowej (PLL)

Petle fazowe (ang. phase-locked loops (PLL)) zostaly wynalezione w 1930 roku [21] i od razu
znalazty zastosowanie w elektronice i komunikacji. Od wielu lat sa powszechnie stosowane w
telewizji do synchronizacji pionowej i poziomej obrazu, gdzie ciagly przebieg zegarowy musi by¢
synchronizowany do przychodzacych impulsow. Uktady te stosowane sg rOwniez powszechnie w
catej dziedzinie transmisji sygnaléw, a ponadto do syntezy duzych czestotliwosci, modulacji i
demodulacji fazy i czestotliwosci, uktadach odzyskiwania zegara i danych oraz synchronizacji
przebiegow zegarowych wzgledem siebie. Petle fazowe umozliwiaja dziatanie urzadzen powszech-
nego uzytku takich jak: radio, telewizja, wszelkie typy komunikacji (karty sieciowe, USB itp.)
oraz pamieci masowe.

T Filts

> Detektor fazy

AV

Sygnat referencyjny dolnoprzepustowy

Jrrud

< Oscylator sterowany (VCO) K}
Sygnat zgodny w fazie
z referencja

Rysunek 2.9: Uproszczony schemat blokowy petli fazowej

Na rysunku 2.9 wida¢ uproszczony schemat blokowy typowej petli fazowej. Zadaniem ukta-
du jest dopasowanie czestotliwosci wyjéciowej do sygnatlu referencyjnego, tak aby wigzaly je
Sciste zaleznosci fazowe. Oba przebiegi (wyjsciowy i referencyjny) podawane sa na detektor
fazy, a potem na filtr dolnoprzepustowy, ktorych zadaniem jest wytworzenie wolnozmiennego
sygnalu sterujacego oscylator. Dzieki ujemnemu sprzezeniu zwrotnemu poziom napiecia steru-
jacego VCO ustawia sie na takiej wartosci, aby sygnal na jego wyjsciu zgadzat sie z sygnalem

referencyjnym. Do poprawnego dzialania petli fazowej konieczne sa nastepujace bloki:

e Detektor fazy (ang. phase detector(PD)). Jest to nieliniowy uktad, ktorego wyjscie zawie-
ra informacje o roznicy faz dwoch sygnaléw wejsciowych (sygnal referencyjny i wyjscie
z oscylatora). W bardziej rozbudowanej wersji mozna tutaj zastosowaé detektor fazy i
czestotliwosci (ang. phase-frequency detector (PFD)), ktory porownuje ze soba nie tylko

fazy sygnalow ale tez zgodnosé czestotliwosci.

e Oscylator sterowany napieciem (ang. voltage controlled oscillator (VCO)). Jest drugim
nieliniowym uktadem wchodzacym w sktad PLIL’a. Generuje on przebieg zegarowy o cze-

stotliwosci zaleznej od napiecia panujacego na jego wejsciu sterujacym.

e Filtr (ang. loop filter (LF)). W najprostszym przypadku jest to klasyczny filtr RC. Jego
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zadaniem jest wygtadzenie odpowiedzi impulsowej powstalej po detekcji roznicy faz, tak

aby uzyska¢ wolnozmienny poziom napiecia potrzebny do sterowania oscylatora.

e Ujemne sprzezenie zwrotne. Wyjscie oscylatora podtaczone jest na jedno z wejs¢ detektora

fazy, dzieki czemu mozliwe jest wytworzenie sygnatu bledu do sterowania oscylatora

2.2.1 Petla fazowa pierwszego rodzaju

Petle fazowe sa ukladami nieliniowymi i nie moga istnie¢ bez detektora fazy i oscylatora
sterowanego, dzieki ktorym nastepuje zamiana odpowiedzi sygnatowej na odpowiedz w postaci
roznicy faz i odwrotnie. Petle fazowe spotykane w literaturze sa zwykle pierwszego lub drugie-
go rzedu, nie uwzgledniajac elementéw pasozytniczych. W przypadku cyfrowej petli fazowej,
dzialajacej na przebiegach prostokatnych mozna w prosty sposob zaprezentowaé idee dziatania

detektora fazy, gdyz w najprostszym przypadku jest on najzwyklejsza bramka XOR.

Sygnat 1 | Sygnat 2 |\Vyjécie
0 0 0

Sygnatl 1 Aridos 0 1 1
Wyjscie 1 0 1
Sygnal 2 1 1 0

a) b)

Sygnat 1

Sygnal 2 |_|
LWL

c)

Rysunek 2.10: Idea dziatanie najprostszego detektora fazy, bramki XOR. a) - symbol bramki

XOR, b) - tabela prawdy oraz c) - przyktadowe przebiegi wejiciowe i wyjiciowe

Rysunek 2.10 przedstawia zasade dzialania najprostszego detektora fazy. Gdy oba sygnaly
sa zgodne w fazie, to na wyj$ciu bramki XOR jest stan niski. W przypadku gdy nastapi przesu-
niecie w fazie jednego z sygnaléw to na wyjséciu pojawia si¢ sygnal btedu, bedacy odpowiedzig na
rozne poziomy logiczne na dwoch wejsciach bramki. Po dotaczeniu filtru dolnoprzepustowego,

zgodnie z rysunkiem 2.11 sygnat bledu zostanie u$redniony.
Latwo zauwazy¢, ze gdy przebiegi prostokatne beda sie rozni¢ doktadnie o 1/4 okresu (roz-
nica faz A¢p = 7/2) to na wyjsciu detektora fazy powstanie przebieg o wypelnieniu réwnym

50%. Dzieki elementom RC w filtrze, na wyjsciu Vo ustali sie wtedy potencjal réwny potowie
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Vo A

VDD/2 |————— ~

\
Sygnat 1 R Vo ‘ N
Hpi g “ | .
Sygnat 2 - e, | ~ >
| T2 Ad
a) b)

Rysunek 2.11: Zastosowanie filtru dolnoprzepustowego do u$redniania sygnatu bledu. a) -
schemat detektora fazy wraz z najprostszym filtrem dolnoprzepustowym oraz
b) - Srednia warto$é napiccia sterujgcego oscylator w zaleznosci od rézZnicy faz

przebiegow wejsciowych

napiecia zasiania. Ogolnie warto$¢ napiecia na wyjsciu filtru przedstawia nastepujacy wzor|21]:
A
%:VDD‘—¢:KP'A¢ (2.1)
T
gdzie: 'V, - warto$¢ napiecia na wyjsciu filtru RC
A¢ - roznica faz przebiegéw na wejsciu detektora fazy

Kp - wzmocnienie detektora fazy

Wzmocnienie detektora fazy wyraza sie zatem prosta zaleznoscia:

:VDD[ V}

Kp (2.2)

T radian

Dla lepszego zrozumienia tego wzoru pomocny bedzie rysunek 2.11. Kiedy oba przebiegi na
wejsciu detektora fazy sa zgodne w fazie to napiecie Vo jest rowne 0. Oscylator generuje wtedy
mniejsza czestotliwosé niz referencyjna i z czasem przebiegi przesuwaja sie wzgledem siebie.
Pojawiajgca sie réznica faz A¢ powoduje wzrost $redniej wartosci napiecia Vo i jednocze-
$nie wzrost czestotliwosci generowanej przez oscylator, co w efekcie kompensuje wzrastajaca
warto§¢ A¢. Przyktadem stabilnej pracy petli jest stan, w ktorym napiecie Vo = V. DD/2.
Taki stan jest naturalny dla dziatania petli fazowej, poniewaz oscylator dla napiecia rownego
Veenter = Vo = VDD/2 bedzie generowal czestotliwosé podstawowa (feenter) rOWna czestotli-

wosci referencyjnej. Poniewaz petla fazowa ma zapiete sprzezenie zwrotne, sygnatl wyjsciowy z

d)REF
REF
A H Kp )

VCO

CLK
Kv/s ©

[
F

CI) CLK

Rysunek 2.12: Schemat blokowy petli fazowej z detektorem fazy na bramce XOR
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oscylatora w takim przypadku musi by¢ przesuniety w fazie o 1/4 okresu wzgledem przebiegu
wzorcowego. Tylko wtedy sygnal btedu z detektora fazy bedzie wymuszal generacje odpowied-
niej czestotliwosci, zgodnej z referencyjng i nastapi zsynchronizowanie petli fazowej. Opisywany
uktad PLL przedstawiony jest na rysunku 2.12. W literaturze nazywany jest mianem petli fa-

zowej pierwszego rodzaju.

Fazowa funkcja przenoszenia dla petli z rysunku 2.12 moze zosta¢ wyznaczona na podstawie

nastepujacego rownania[21]:

K .
OcLr = ?VKFKPA¢ 5= jw (2.3)

Roéznica faz jest rowna: A¢ = ¢rpr — ¢orLk, a zatem wzdér mozna przepisaé jako:

bcLx = %KFKP (PrEF — PCLK) (2.4)

Po prostych przeksztalceniach funkcja fazowa H(s) przyjmuje postac:

H(S) _ ¢C’LK _ KPKFKV
Orer S+ KpKpKy

(2.5)

A zatem zgodnie z operacja calkowania w dziedzinie Laplace’a: ¢ = %w faza sygnalu ¢ na
wyjsciu oscylatora sterowanego w zalezno$ci od czestosci sygnatu referencyjnego wrppr bedzie

dana nastepujacym wzorem:

KpKpKy _ wWrEF(S)

¢CLK(S) - S+KPKFKV S

(2.6)

Aby dalsza analiza petli fazowej pierwszego rodzaju byta prosta, a jednoczesnie pokazywala jej
najwazniejsze wlasciwosci, mozna wprowadzi¢ uproszczenie poprzez pominiecie funkcji przeno-
szenia filtru Kr = 1. Odpowiedz petli na skok czestotliwosci wejsciowej o warto$¢ w; wyglada

nastepujaco:

s+ K s-s WRET s v PV (2.7)

¢CLK(S) =

Na podstawie odwrotnej transformaty Laplace’a zamiana postaci operatorowej ¢cri(s), na

posta¢ czasowa ¢cork(t) bedzie miala nastepujacy przebieg:

(s + K) Kw; - e d (SQKwi-eSt> _

t)=li lim — (=
¢ork(t) = lim (s + K) 52 T s (5 + K)s?

K ;i st K z‘t K . oSt K ;i st
w : e 4 lim XY (s+K)-e : wi- et 2.8)
s——K S s—0 (S + K)

2
_ Wi ke BTwit — Ky Wi okt Wi
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Ostatecznie zmiana fazy przebiegu wyjsciowego ¢crx(t) w dziedzinie czasu, w odpowiedzi na

skok czestosci sygnatu referencyjnego w; przyjmie postac:

Wi —KpKyt Wi
t) = w;t _— PRVE — ———— 2.9
dork(t) = wit + e e e (2.9)
——
offset fazy

Z réwnania 2.9 jednoznacznie wida¢, ze petla fazowa wprowadza przesuniecie fazowe (offset)
zalezne od wartosci wzmocnienia Kp Ky . Czestosé wyjsciowa wep i (t) w dziedzinie czasu wyraza

sie poprzez pochodng ¢crk(t) po czasie, co daje nastepujaca formute:

d t
werk (t) = _¢C§f( ) _ W — w (2.10)

—0dlat — oo
Eksponencjalny sktadnik z czasem zmierza do 0, a zmiana czestoSci wyjsciowej podaza za sko-
kiem czestosci na wejéciu. Aby pokaza¢ w jaki spos6b parametry filtru wptywaja na stabilnosé
pracy petli fazowej nalezy do réwnania 2.5 wprowadzi¢ funkcje przenoszenia Kp najprostszego
filtru dolnoprzepustowego (RC) przedstawiona nastepujacym wzorem:

1

Kp—e —
F 1+ sRC

(2.11)

Po wprowadzeniu nowych zmiennych (w, - czesto$é¢ naturalna, & - wspotezynnik tlumienia):

KoKy 1 1
_ ] _bo 9.12
W RC =3 VK RC (2.12)

Rownanie 2.5 przyjmuje postac:

2
H(s) = PcLK _ WeLK _ Wy, (2.13)

Orer  WrEr  S2+ 2w, - s+ w?

Dalsza analiza przebiega w analogiczny sposéb jak w poprzednim przypadku, a jej celem jest
wyznaczenie w dziedzinie czasu odpowiedzi na skok czestosci sygnatu referencyjnego w;. Osta-
teczne rOwnanie wyjsciowe po uwzglednieniu wszystkich zatozen wyraza sie zaleznoscia:

w? w; w;

work(s) = 52 2§w:- s+w? s wrer(s) = 5 (2.14)

Powstala funkcja posiada trzy bieguny, jednym z nich jest warto$¢ sy = 0, a pozostate dwa na-
lezy wyznaczy¢ szukajac pierwiastkow dwumianu kwadratowego. Delta tego dwumianu przed-

stawia sie nastepujaco:
A = 48202 — 40?2 VA = 2w,\/€2 -1 (2.15)
W zalezno$ci od wartosci wspotezynnika ttumienia €2 mozliwe sa trzy rozwigzania:

—Ewy, dla &2 =1
S12 =14 —Cwp Twy/E2—1 dla &2 > 1 (2.16)
—&wy £ j - wpa/1 — €2 dla &2 <1
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Dla £2 > 1 odpowiedzig ukladu jest esponencjalna zmiana czestosci na wyjsciu do wartosci
wynikajacej ze skoku w;. Dla przypadku w ktorym &2 = 1, to podazanie czestoéci wyjsciowe;
za zmiang na wejsciu jest takze eksponencjalne ale mozliwie najszybsze. W dwoch pierwszych
przypadkach dziatanie petli fazowej jest zawsze stabilne i nie moga powstawaé¢ oscylacje. W
ostatnim przypadku, najwazniejszym z punktu widzenia analizy stabilnosci (£2 < 1), funkcja
wyrazona zaleznoscia 2.14 posiada pare biegunéw zespolonych sprzezonych i przyjmuje postac:

w2

werk(s) = ( = R (2.17)

St Con o/ T (54 o /1)

Na podstawie odwrotnej transformaty Laplace’a, a takze za posrednictwem twierdzenia o Re-

siduum, zamiana postaci operatorowej werk(s), na posta¢ czasows werrk (t) bedzie miata na-

stepujacy przebieg:

WQWZ‘ . est
woLK(t) =w; + 2R lim I =

s——E&wn—jwny/1-€2 \ S <S + gwn — Jwnv1— €2>

= e /B
1 — W’L _|_ g:e K2 —

(¢+ivi-2) (ivi-@) gravctan e e i

zw,+§R

s

i

= (2.18)

) e swnt R e-j(wn\/1—§2-t+arctan 1g2+§>
Jie

1 V1—&2
=w; —w; et —1—52 - sin (wn\/ 1 —¢&2%-t+ arctan Tg)

Na podstawie tozsamos$ci matematycznych mozna zapisaé ostateczng formute w prostszej

postaci:

work(t) = w; — w; - et \/1;752 - sin (wnm -t + arccos §> (2.19)

Jak wida¢ zmiana czesto$ci wopk (t) po pewnym czasie osiggnie wartosé taka sama jak skok
czestosci referencyjnej w;, poniewaz drgania zostana stlumione przez wystepujacy we wzorze
czynnik e~%!. Na rysunku 2.13 przedstawiona jest przykladowa zalezno$é¢ odpowiedzi wyjscia
petli fazowej na wymuszenie w postaci skoku jednostkowego czestosci referencyjnej. Drgania
beda tlumione szybciej gdy czesto$¢ graniczna filtru wpp = % bedzie wieksza, ale przez to
przebieg impulsowy z detektora fazy bedzie zle catkowany. Na podstawie wzoréow 2.12 mozna

wyprowadzi¢ réwnanie opisujaca ten problem:

1
&un = 5 s WLp (220)
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18 |

W, Wk
=
T
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0.6 | —
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Rysunek 2.13: OdpowiedZ wyjscia petli fazowej na skok czestoSci referencyjnes

W rezultacie tej zaleznosci wymagane jest znalezienie optimum miedzy dobra filtracja napiecia
sterujacego VCO, a niskimi oscylacjami czestosci na wyjsciu petli fazowej. Wykres 2.14 przed-
stawia wplyw parametru £ na thlumienie oscylacji w odpowiedzi petli fazowej. Dla wartosci

wspoélczynnika ttumienia & < 0.5, powstaly na wejsciu skok czestosci powoduje duze i wolno

V2

gasnace oscylacje. Dla wartosci £ > %= oscylacje na wyjsciu sg tak male, ze mozna je zaniedbac.

1.6 T T T T T

12

Rysunek 2.14: Porownanie oscylacji na wyjSciu w zaleznosci od wspotczynnika &

Petla fazowa pierwszego rodzaju jest uktadem prostym w konstrukcji, jednak posiada sporo
wad. Prosty detektor fazy sprawia, ze petla moze si¢ synchronizowaé¢ na czestotliwosci har-

monicznej przebiegu referencyjnego, co jest zjawiskiem niepozadanym. Pociaga to za soba ko-
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niecznosé¢ stosowania oscylatoréw o zakresie czestotliwosci od > 0.5 - feenter do < 2+ feenter,
aby nie byto mozliwosci wygenerowania przebiegu wyjsciowego o czestotliwosci harmonicznej.
Filtr uzyty w tym rodzaju petli fazowej jest najprostszym dolnoprzepustowym filtrem RC. Na-
piecie na wyjsciu tego filtru oscyluje nawet w chwili gdy petla uzyskala juz synchronizacje,
co powoduje modulacje czestotliwosci wyjsciowej. Petla fazowa pierwszego rodzaju nie potrafi
utrzymacé synchronizacji dla duzych skokow czestoséci wejsciowej w; w stosunku do statej wyp

filtru, a takze wprowadza offset fazy zalezny od wzmocnienia.

2.2.2 Petla fazowa drugiego rodzaju

W celu wyeliminowania wad petli fazowej pierwszego rodzaju, wprowadza sie detekcje cze-
stotliwosci oscylacji. Dzieki temu nie ma mozliwosci zeby petla zatrzasneta sie na czestotliwosci
harmonicznej podawanej referencji i oscylator moze mie¢ szeroki zakres przestrajania. Rysunek

2.15 przedstawia idee dziatania petli fazowej drugiego rodzaju.

> Detektor fazy = Filtr 1
Sygnat referencyjny
A
< Oscylator sterowany (VCO)
Syegnal zgodny z referencja

w fazie i czgstotliwosei

V4

Detektor czgstotliwosci > Filtr 2

Rysunek 2.15: Idea dziatania petli fazowej drugiego rodzaju

W ukladzie wystepuja teraz dwie petle sprzezenia zwrotnego, jedna zwigzana jest z de-
tektorem fazy i pierwszym filtrem, natomiast druga petla sprzezenia zwrotnego zapieta jest
poprzez detektor czestotliwosci i drugi filtr dolnoprzepustowy. Idea dziatania jest poréwnanie
czestotliwosci wyjéciowej z oscylatora VCO z czestotliwoscig referencyjng i wygenerowanie od-
powiedniego stalego poziomu sterujacego na wyjsciu filtru 2. Gdy réznica czestosci wour — Win
jest niewielka wtedy zaczyna dziataé¢ detektor fazy i tak dostraja napiecie na VCO, zeby fazy
sygnalow sie zgodzity. Efektem tego ma by¢ sygnat wyjéciowy idealnie dopasowany do przebiegu

referencyjnego pod wzgledem fazy i czestotliwosci.

W wielu przypadkach mozliwe jest potaczenie detektora fazy i detektora czestotliwosci w
jeden uktad tworzac detektor fazy i czestotliwosci (ang. Phase-Frequency Detector (PFD)).

Uktad taki dziata dobrze gdy na oba jego wejscia podawane sa przebiegi okresowe, gdyz dzia-
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lanie opiera sie na wykrywaniu zbocz narastajacych (lub opadajacych) obu sygnatow. Rysunek

2.16 przedstawia idee dzialania detektora fazy i czestotliwosci. Uklad ten oparty jest na lo-

A Detektor fazy U

1 czestotliwoscl

B o— ——0D

@)

b) ¢)

Rysunek 2.16: Idea dziatania detektora fazy i czestotliwosci. a) - symbol detektora fazy i cze-
stotliwosci, b) - odpowiedz na wyjiciu dla sygnatow A i B rdznigceych sie fazq,

c) - odpowiedz na wyjsciu dla sygnatéw A i B o rdzinej czestotliwosci.

gice sekwencyjnej i w duzym uproszczeniu dziala w nastepujacy sposob (doktadniejszy opis
detektora fazy i czestotliwosci przedstawia podrozdzial 2.4.3). W stanie poczatkowym na obu
wyjSciach U i D jest poziom niski, pierwsze zbocze narastajace na wejéciu A ustawia stan wy-
soki na wyjséciu U. Taki stan utrzymuje sie do momentu, gdy na wejéciu B nie pojawi sie zbocze
narastajace, po ktorym wszystko wraca do stanu poczatkowego. Dla wejscia B dziatanie jest
podobne, z tym ze impulsy ustawiane sa na wyjéciu D. Gdy przebiegi ro6znia sie tylko faza
(rysunek 2.16b), to na jednym z wyjs¢ detektora fazy pojawiaja sie impulsy o stalej szerokosci.
Taki stan utrzymuje sie do momentu az petla nie zgra ze soba przebiegu wyjsciowego i refe-
rencyjnego. Gdy natomiast czestotliwodci sygnalow na obu wejsciach PFD sa rézne (rysunek
2.16¢), to szerokos¢ impulsow z detektora fazy zwieksza sie wraz z rosnacym przesunieciem fa-
zowym miedzy przebiegami. Daje to silniejsze sterowanie w kierunku przywrécenia tych samych
czestotliwosci. Oscylator VCO jest sterowany napieciem bedacym $rednia wartodcia z roznicy

sygnatow U i D, za poSrednictwem jednego z dwoch opisywanych nizej ukltadéw wyjsciowych.

Wyjscia detektora fazy i czestotliwo$ci musza zosta¢ zamienione na pojedynczy sygnal
napieciowy aby umozliwi¢ sterowanie oscylatorem. W literaturze spotyka sie najczesciej dwa
rozwiazania, pierwsze nazywane wyjsciem trojstanowym (ang. tri-state output), a drugie pom-
pa tadunkowa (ang. charge pump (CP)). Oba rozwiazania przedstawia rysunek 2.17. Napiecie

Vo zaznaczone na wyjsciach obu uktadéw odktlada sie na wystepujacym dalej filtrze dolnoprze-
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Rysunek 2.17: Mozliwe uktady wyjsciowe dla detektora fazy. a) - z wyjsciem tréjstanowym

oraz b) - pompa tadunkowa

pustowym. W uktadzie z wyjéciem trojstanowym, gdy oba sygnaty Ui D sa w stanie niskim to
wyjscie Vo jest w stanie wysokiej impedancji wyjsciowej. Jesli pojawia sie impulsy na wejsciu
D to Vo bedzie zwierane do masy, a jesli impulsy beda na wejsciu U to Vo bedzie taczone z
szyna zasilania. Bardzo powazna wadg tego rozwiazania jest wplyw tetnien napiecia zasilania
na sygnat Vo w momencie kiedy tranzystor M2 jest otwarty, co przyczyni sie do modulacji
czestotliwosci wyjsciowej VCO. Drugim problemem jest filtracja oscylacji napiecia sterujacego
Vo, gdyz sprawa jest bardzo podobne jak w przypadku omawianego wcze$niej detektora fazy
na bramce XOR.

Druga konfiguracja pokazana na rysunku 2.17b dziata na podobnej zasadzie, jednak tym
razem tranzystory w takt pojawiajacych sie sygnalow U i D, pompujg prad ze zrodet Ip na
pojemnos¢ filtru dolnoprzepustowego. Zrodta pradowe mozna wykonaé odporne na wahania
napiecia zasilania, a zatem nie moze tu by¢ mowy o modulacji czestotliwosci pracy oscylatora

poprzez zmiany zasilania, w rozumieniu takim jak dla uktadu z wyjsciem tréjstanowym.

Zakladajac ze oba przebiegi na wejéciach detektora fazy i czestotliwo$ci maja ta sama
czestotliwos$¢ f oraz, ze sa wzgledem siebie przesuniete w skali czasowej o At, mozemy napisaé

roznice ich faz w postaci:

Ap = % - 21 [radian) (2.21)

gdzie: At - przesuniecie czasowe przebiegow wzgledem siebie

T - okres przebiegéw wejsciowych

Prad wyjsciowy pompy tadunkowej, tadujacy filtr petli fazowej, w zaleznosci od réznicy faz
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sygnalow wejsciowych wyraza sie nastepujaca prosta zaleznoscia:

I
Iop = i -Ad = Kpp - Ao (2.22)

gdzie Kpp jest wzmocnieniem detektora fazy z wyjsciem w roli pompy tadunkowej. Czynnik 27
zapewnia skalowanie pradu w taki sposob, zeby dla réznicy faz A¢ = 27 ptynal prad o wartosci

Ip. Rysunek 2.18 przedstawia schemat blokowy petli fazowej drugiego rodzaju.

(bREF
REF o——— VCO
. CLK
Ad PFD + CP ol o
d:)CLK
R

=

Rysunek 2.18: Schemat blokowy petli fazowej drugiego rodzaju

W najprostszym przypadku filtrem moze by¢ kondensator C, bez dodatkowej rezystancji
szeregowej, jednak po analizie stabilnosci petli fazowej, dodanie szeregowego rezystora okaze
sie konieczne, co potwierdza dalsze obliczenia. Analogicznie jak w przypadku petli fazowej
pierwszego rodzaju zmiane fazy ¢cpx na wyjéciu oscylatora mozna przedstawi¢ w nastepujacy
sposob:

ICP 1 KV Icp 1 KV
s)=-L.(=+R) L. A¢p="L.(=+R) —L. - 2.23
bori(s) o (SC + > S ¢ o\ ™ S (PrEF — PCLK)  (2.23)
Po prostych przeksztalceniach rownanie to daje fazowa funkcje przenoszenia petli w nastepu-

jacej postaci:

H(s) = PoLr _ % (% + R)
¢rpr 14 12Ev (L 4+ R)

21s

(2.24)

Gdy wartos¢ rezystancji w filtrze petli fazowej bedzie rowna zero, réwnanie sprowadzi sie to

prostszej formy. Zmiana fazy na wyjsciu bedzie sie wtedy wyrazata w nastepujacy sposob:

ek g, 4
¢CLK - 52 +7;cpKv . ; ¢REF - ; (2.25)
2nC

gdzie ok jest odpowiedzig wyjscia petli fazowej na skok jednostkowy o wartosci ¢;. Jedno-

cze$nie dla uproszczenia zapisu niech % = K, co da nastepujaca prosta posta¢ wyrazenia

na ¢crk:
K ¢ (2.26)
2+ K s '

Odpowiedz czasowa uktadu dobrze jest policzy¢ metoda Residuum, pamietajac ze funkcja ma

¢CLK =

dwa bieguny zespolone sprzezone i jeden biegun rzeczywisty. Odpowiedz w dziedzinie czasu
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przedstawia sie nastepujaco:

t) = 2R | i gbiK(S_j\/?).e“ _
pouclt) = ot 5—’13% (s—j\/?) (S—i-]'\/?)s B

K. VKt
= ¢ + 2% Ol e = (2.27)
(zjﬁ)jﬁ

K. est
P S T L
s=jVEK <s+j\/F)s

K - elVEt

K ) :gbi_@bi%(@j\/ﬁt) :Cbi_ﬁbl’%(COS\/E-t_Fj.Sin\/E.t) _

= ¢; (1—005\/?-15)

Po powrocie do pierwotnych oznaczen, odpowiedz petli fazowej na zmiane skokowg fazy sygnatu

referencyjnego, wyraza sie poprzez zaleznosé:

pork(t) = ¢ (1 — cos 4/ ICQZ;ZC(V -t> (2.28)

Jak wida¢ budowa petli fazowej z najprostszym filtrem pomijajacym rezystancje, nie jest moz-

liwa do wykonania. Jakakolwiek zmiana fazy sygnatu referencyjnego wzbudza w uktadzie oscy-
lacje niegasnace i synchronizacja petli nigdy nie nastapi. Brak rezystancji szeregowej sprawia,
ze w ukltadzie wystepuja dwa idealne obwody catkujace i w sumie przesuniecie fazowe miedzy
wejéciem a wyjsciem jest rowne 180°, co naturalnie prowadzi do oscylacji. Na podstawie wzoru
2.24 mozna latwo uzyska¢ postaé¢ odpowiedzi oo wyjécia petli fazowej na jednostkowy skok

fazy sygnahu referencyjnego dla przypadku gdy R > 0. Przedstawia sie to rGwnaniem w postaci:

IcpKy + IcpKy Rs ¢
bori(s) = I (2.29)
0+ 21 S+ 2nC s

Po wprowadzeniu nowych zmiennych (w, - czesto$é¢ naturalna, & - wspotezynnik ttumienia):

_ [JlepKy 1
Wy = 5rC £ = 5 wp RC (2.30)

mozna uzyska¢ wyrazenie na ¢opx(s) w dogodnej postaci do dalszej analizy:

wTZL + 25(.{)” © S ¢z

2.31
$2 4+ 28w, - s+ w2 s ( )

PoLi(s) =

Powstata funkcja posiada trzy bieguny, jednym z nich jest wartosé¢ sy = 0, a pozostate dwa na-
lezy wyznaczy¢ szukajac pierwiastkow dwumianu kwadratowego. Delta tego dwumianu przed-

stawia sie nastepujaco:

A = 48202 — 40? VA = 2u,\/€2 -1 (2.32)
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W zalezno$ci od wartosci wspolezynnika ttumienia £ mozliwe sg trzy rozwigzania:

—Ewy, dla &2 =1
s12 =18 —fw, Lwp/E2—1 dla &2 > 1 (2.33)
—fwp, Ejwp/1 -2 dlag?<1

Dwa pierwsze przypadki zawsze zapewniaja stabilne dziatanie petli fazowej, natomiast wspot-
czynnik €2 < 1 poprowadzi do pojawienia sie dwoch biegunéw zespolonych sprzezonych i ga-
snacych oscylacji w odpowiedzi uktadu na skok jednostkowy. W tym ostatnim przypadku od-

powiedz wyjécia na skok jednostkowy czestosci referencyjnej przedstawia sie nastepujaco:
w72L + 2€wn S gbz

<s+§wn+j-wn\/1—7§2) <5+5wn_j'wn\/1_7€2) -

Przejécie z ¢ork (s) na dziedzine czasu w formie skroconej przedstawia sie nastepujaco:

sty — oy g |22 (T TE)) i)

(=5 oV T=€ =) wa/T=&) (~&wn = j - way/T— )

borr(s) =

(2.34)

2 geyiE) el
o (2.35)

£ -1+j-6/1-¢

n\/ arctan —arctan £
= ¢’L + ¢Z € gwnt 3% [ 1 52 . 52 v t \/T ' m)]

= ¢; + ¢ e 1 _1£ (cun\/l—if2 t 4+ arctan ——— \/7 — arctan ﬁ) =

Wyjscie petli fazowej drugiego rodzaju zachowuje sie podobnie jak w przypadku petli pierw-
szego rodzaju. Skok fazy pojawiajacy sie na wejsciu uktadu powoduje odpowiednia reakcje na
wyjsciu. Ttumienie drgan zalezy od wspotczynnika € wystepujacego w wyktadniku funkcji eks-
ponencjalnej. Kiedy czestotliwosci przebiegow na wyjsciu i wejsciu petli sa zblizone, detektor
fazy i czestotliwosdci dostraja fazy sygnaléw do momentu, az réznica faz nie bedzie réwna 0.
Jest to duzg zaletg w stosunku do petli pierwszego rodzaju, ktéra wprowadza offset fazy sygna-
tu zalezny od wzmocnienia. Gdy réznica faz ¢cpx — ¢rer osiggnie 0, wtedy PEFD nie bedzie
wystawial sygnatow U i D, zrodta pradowe w pompie tadunkowej nie beda dotaczane do filtru
petli i napiecie sterujace oscylator pozostanie state. Czestotliwo$c¢ i przesuniecie fazowe sygnatu
na wyjsciu beda dryfowaé, gdyz wystepujace w uktadzie szumy dadza losowa modulacje czesto-
tliwosci VCO. Z biegiem czasu roznica faz moze sie zwiekszaé, na co zareaguje detektor fazy i

pojemnosci na filtrze pompy zostana dotadowane.
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W praktyce dodanie szeregowego rezystora do filtru petli fazowej sprawia, ze przy kazdym
impulsie pradowym z pompy tadunkowej, napiecie na filtrze zmienia sie w sposob skokowy.
Pogarsza to stabilno$é¢ dzialania petli, wiec stosuje sie dodatkowy kondensator o pojemnosci
rzedu C/10, wlaczony rownolegle do wejscia sterujacego VCO (C2 na rysunku 2.19a). Takie
potaczenie eliminuje skoki napiecia na linii sterujacej wychodzacej z filtru petli, a zachowanie
petli nie ulega zmianie w sposob znaczacy. W przypadku gdy w wolnozmiennym przebiegu
sterujacym VCO pojawiaja sie krotkie szpilki napieciowe, mozna zastosowaé dodatkowy filtr

RC o krotkiej statej czasowej. Przyktad takiego rozwiazania widoczny jest na rysunku 2.19b

Vo R2 Vo
. ¢ 11—
R R1
— __ c2 __ C3

Cl
= a1 - |
a) b)

Rysunek 2.19: Konfiguracje filtru petli fazowej. a) - z dodatkowq pojemnoscig C2 oraz b) - z
pojemnoscig C2 i dodatkowym obwodem catkujgcym R2C3

Bardzo waznym zastosowaniem petli fazowych drugiego rodzaju jest powielanie czestotliwo-
Sci. Pozwala to na podstawie precyzyjnego przebiegu referencyjnego, podawanego z zewnatrz
uktadu uzyskaé¢ czestotliwo$é kilkukrotnie wieksza. Idea dziatania petli w takiej konfiguracji

przedstawiona jest na rysunku 2.20. Kluczem do powielania czestotliwosci jest wykorzystanie

f

REF
REF 0—— VCO
PFD + CP Filtr o CLK
Kv/s
N fCLK
Dzielnik
N

Rysunek 2.20: Wykorzystanie petli fazowej do powielania czestotliwosci

dzielnika w sprzezeniu zwrotnym petli fazowej. Oscylator VCO musi pracowaé na czestotliwosci
srodkowej N razy wiekszej niz referencyjna, gdzie N to stopienn podziatu dzielnika. Przebieg po
wyjsciu z dzielnika ma zatem czestotliwosé rowng referencji, a poniewaz dzielenie czestotliwosci
jest zawsze operacja doktadna to na wyjsciu oscylatora uzyskuje sie przebieg o czestotliwosci N
razy wiekszej od referencji. W efekcie gdy detektor fazy tak wysteruje petle aby czestotliwosci:
referencyjna i podzielona byty jednakowe, to zagwarantuje tym samym stabilno$¢, powielonej

N razy, czestotliwosci oscylatora.
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2.3 Oscylatory sterowane napieciem (VCO)

Generator sterowany napieciem (ang. Voltage Controlled Oscillator, VCO) jest ukladem
wytwarzajacym przebieg prostokatny o Scisle okreslonym zakresie czestotliwosci. Wyboru okresu
oscylacji dokonujemy poprzez zmiane stalego napiecia sterujacego podawanego na wejscie VCO.

Czestotliwo$¢ na wyjsciu uktadu jest liniowa funkcja napiecia podawanego na wejscie.

Istnieje wiele mozliwych realizacji generatora przestrajanego napieciem. Rysunek 2.21 przed-
stawia oscylator bramkowany (ang. gated oscillator). Stanowi on baze do budowy uktadow VCO
najczesciej spotykanych w literaturze [20]. Przedstawiony uktad sam w sobie nie umozliwia re-

gulacji czestotliwosci, a pokazuje jedynie idee wytwarzania przebiegu prostokatnego. Jak widac

Gl 15
x Wryjscie
our

Enable

Rysunek 2.21: Schemat oscylatora bramkowanego

uktad jest bardzo prosty i sktada sie w najprostszym przypadku z 4 inwerteréw i bramki NAND.
Inwerter I5 stanowi w tym przypadku wyjsciowy bufor-inwerter. W stanie spoczynku wejscie
zezwalajace (Enable) jest w stanie niskim, a zatem niezaleznie od stanu logicznego na wejsciu
x (w praktyce x przyjmie stan wysoki), na wyjsciu bramki NAND zawsze bedzie stan wysoki.
Gdy sygnal zezwalajacy przyjmie stan wysoki to natychmiast na wyjsciu generatora pojawi
sie pierwsze zbocze opadajace, wynikajace z inwersji stanu na wejsciu x bramki NAND. Jak
nie trudno zauwazy¢ wejécie x bramki, po pewnym czasie, wynikajacym z opoOzZnienia inwer-
ter6w, przyjmuje ten sam stan logiczny co wyjscie. Bramka NAND pracuje w tej konfiguracji
jako sterowany inwerter, a zatem gdy tylko stan logiczny z jej wyjscia "dojdzie" na wejscie to
stan logiczny zostanie zmieniony na przeciwny. Powstang tym sposobem oscylacje, ktorych cze-
stotliwo$¢ zalezy od czaséw propagacji inwerteréow, ich ilosci oraz od czasu propagacji bramki
NAND. Warunkiem koniecznym do zaistnienia oscylacji jest nieparzysta ilosé¢ elementow negu-
jacych poziom sygnalu. W opisywanym przypadku sa to 4 klasyczne inwertery i bramka NAND
pelniaca podobna funkcje. Jesli ¢; oraz ¢y sa czasami op6Znienia jakie wprowadzaja odpowied-
nio inwerter i bramka to czestotliwo$é¢ oscylacji uktadu z rysunku 2.21 mozna wyliczy¢ z prostej

zalezno$ci:
1

2(4-t; + ty)

Dla przyktadu jesli kazdy z inwerterow ma opo6znienie rowne 100ps, a bramka NAND ma

fosc = (236)
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op6znienie 150ps to oscylator uzyska nastepujaca czestotliwosé pracy:
fuse = 1 -
¢ 2(4-100ps + 150ps)  1100ps

Jak wida¢ czestotliwos¢ pracy oscylatora jest funkcja liniowa catkowitego opdznienia w pe-

=909.1MHz (2.37)

tli sprzezenia zwrotnego, wiec do zrealizowania generatora sterowanego napieciowo wystarczy
sterowac tym op6znieniem. Do tego celu stosujemy specjalng konstrukcje inwertera z ograniczo-
nym poborem pradu sterowanym napieciem (ang. Current-Starved Inverter), ktorego schemat

znajduje sie na rysunku 2.22 [21].

VDD

]

M3

d

Wejscie Wyjscie
T 4 }—
N

OUT
M2
g
M4

b

GND

SU
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Rysunek 2.22: Inwerter z ograniczonym poborem prqdu

Konstrukcja jest bardzo prosta i oprocz dwoch tranzystorow tworzacych klasyczny inwerter
(M1 i M2) doktadamy dodatkowe dwa tranzystory ktore ograniczaja prad (M3 i M4). Szybkosé
przelaczania (propagacji sygnatu) inwertera zalezy od pojemnosci podlaczonej na jego wyjscie
oraz od pradu jakim ta pojemno$c¢ jest przeladowywana. W klasycznym uktadzie inwertera z
dwoma tranzystorami nie mamy mozliwosci sterowania pradem plynagcym przez niego. Pojem-
nosci w uktadzie zaleza od wymiaréw elementéow i technologii, wiec do klasycznego inwertera
dodajemy mozliwo$¢ pltynnej regulacji pradu. Napiecia na bramkach tranzystorow sterujacych
M3 oraz M4 (pracujacych w roli zrodel pradowych) nie powinny zmienia¢ sie w dowolny sposob
ale zawsze obnizeniu napiecia na wejéciu sterujacym SU powinien towarzyszy¢ taki wzrost na-
piecia na SD, aby prady drenéw obu Zrodet byly takie same. Takie sterowanie zapewnia rowne
czasy propagacji ze stanu niskiego do wysokiego (T,rn) i z wysokiego do niskiego (T,x1), co

jest wazne dla utrzymania wypelnienia generowanego przebiegu na poziomie 50%.

Rysunek 2.23 przedstawia catkowita pojemnosé¢ jaka widziana jest na wyjsciu sterowanego
inwertera. W jest sktad wchodza pojemnosci widziane z drenéw tranzystorow M1 i M2 oraz
pojemnosci bramek tranzystorow Mla i M2a (w nastepnym stopniu oscylatora). Zapisujemy to

prostym réwnaniem:

C’tot = C’out + Czn (238)
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Rysunek 2.23: Pojemnosé catkowita na wyjsciu sterowanego inwertera

gdzie: Cyy - catkowita pojemnos¢ jaka musi przetadowaé inwerter
Cin - pojemno$¢ bramek tranzystorow w nastepnym stopniu oscylatora

Cout - pojemnos¢ wyjsciowa widziana z drendéw tranzystoréw w inwerterze

Czas jaki potrzebujemy aby pojemnos¢ Cy; naladowala sie od zera do wartosci V DD za pomoca
stalego pradu Ip; wyraza sie nastepujacym wzorem:
VDD
tl = Ctot E (239)
Ip
natomiast czas potrzebny na roztadowanie C},; z wartosci rownej napieciu zasilania (V. DD) do

zera wyraza sie zalezno$cia:

VDD
tg - Ctot . (240)
Ipo
Przyjmujac prad Ip; = Ips = Ip suma czaséw t; oraz to wyraza sie nastepujaco:
VDD
tl + tQ - 2 . Ctot : (241)
Ip

co daje nastepujace wyrazenie na czestotliwos¢ oscylacji generatora ztozonego z N inwerteréw
sterowanych (bramka NAND traktowana jest jako jeden z inwerterow):

1 Ip

Jose = N(ti+t) 2-N-Cp-VDD

(2.42)

Wzor ten obowiazuje dla najprostszej wersji VCO, w ktorej nieparzysta liczba (> 5) inwer-
teréow z ograniczeniem pradu zapieta jest w petle, zgodnie ze schematem na rysunku 2.24.
Pojemnosé Cy,; mozna wyliczyé na podstawie wymiardéw tranzystoréw i znanych parametrow
technologicznych albo skorzysta¢ z wyliczen numerycznych w jednym z symulatoréw (np. Spice,
Spectre). Waznym elementem oscylatora jest bufor wyjsciowy, najczesciej realizowany w postaci
inwertera lub szeregu inwerteréw. Powinien sie on cechowa¢ niewielka pojemnoscia wejsciowa,
a jednoczesnie dostarczy¢ odpowiedniego pradu dla dalszych uktadow podtaczonych do wyjscia
VCO.
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Rysunek 2.24: Najprostszy oscylator sterowany napieciem
Waznym parametrem oscylatora sterowanego jest jego wzmocnienie Ky, wyrazonew MHz/V .

Moéwi ono o zmianie czestotliwosei wyjsciowej w odpowiedzi na zmiane napiecia sterujacego.

Rysunek 2.25 przedstawia czestotliwo$é¢ wyjsciowa w funkeji napiecia sterujacego oscylator.
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Rysunek 2.25: Zaleznosé czestotliwosci oscylacyi od napiecia sterujgcego VCO

Wspomniane wzmocnienie oscylatora Ky jest tutaj wspotczynnikiem nachylania liniowego od-
cinka charakterystyki. Gdy napiecie sterujace osiaga warto$¢ srodkowa (Vienter), to oscylator
pracuje na czestotliwosci podstawowej (Srodkowej) feenter- Zwykle VCO zaprojektowany jest
w taki sposob aby Viepter = V.DD/2. Znajac minimalng (f:n) 1 maksymalna ( fie.) czesto-
tliwos¢ oscylacji oraz napiecia dla jakich te czestotliwo$ci wystepuja, mozna w prosty sposob

wyprowadzi¢ wzor na wzmocnienie:

Ky

_ fmaz = fonin {&] (2.43)

Vmaa: - me V
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2.4 Detektory fazy stosowane w ukladach CDR oraz przy

syntezie czestotliwosci

Detektory fazy stosowane w ukladach odzyskiwania zegara i danych zajmuja sie dopasowa-
niem przebiegu zegarowego do danych przychodzacych na wejscie uktadu. Dzieki temu sygnatl
wejsciowy probkowany jest w odpowiednich chwilach wyznaczonych przez przebieg zegarowy
z oscylatora. Dzieki temu sygnal zostaje odszumiony i przywrocone sa petne poziomy logicz-

ne. Najprostszym detektorem fazy tego typu jest uktad z rysunku 2.26a [5|. Przebieg danych

—)

DATA
o D Q
B
o
CLK
o CLK
a)
DATA
CLK
B —
Y gl

b)

Rysunek 2.26: Prosty detektor fazy dzialajgcy na zasadzie detekeji zbocza sygnatu. a) - sche-
mat ideowy detektora fazy oraz b) - idea probkowania danych i generacji sy-

gnatu bledu fazy

podawany jest na wejscie DATA i probkowany za pomoca przerzutnika typu D w takt prze-
biegu zegarowego CLK. Na wyjs$ciu B dostepny jest sprobkowany przebieg danych, potrzebny
do dalszego procesowania w uktadzie. Za posrednictwem bramki XOR przebieg po prébkowa-
niu porownywany jest z danymi na wejéciu, a roéznica faz w postaci impulsow pojawia sie na
wyjsciu Y. Tak otrzymany przebieg wykorzystywany jest dalej do sterowania oscylatora w celu
odpowiedniego dopasowania fazy sygnalu zegarowego, probkujacego dane. Na rysunku 2.26b
pokazane sg przykladowe sygnaly na wejsciach i wyjsciach detektora fazy. Taki prosty uktad ge-
neruje impuls na wyjsciu Y przy kazdej zmianie stanu sygnatu danych, co sprawia ze sterowanie

oscylatora nie jest liniowe i zalezy od przebiegu danych wejsciowych. Mimo ze taki uktad moze
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dziala¢ w praktyce to Sredni poziom napiecia jaki wystepuje na wyjsciu takiego detektora fazy
zalezy od czestosci zmian przebiegu danych. Gdy dla przyktadu czestos¢ zmian danych spadnie
dwukrotnie, przy jednoczesnym dwukrotnym wzroécie réznicy faz sygnatu danych wzgledem
przebiegu zegarowego, to Srednie napiecie na wyjsciu detektora fazy nie ulegnie zmianie. Mozli-
we sa zatem takie sytuacje gdzie dla dwoch wartosci roznicy faz, wyjscie detektora fazy da taka
samg Srednig warto$¢ napiecia, co w efekcie moze prowadzi¢ do probleméw z synchronizacja

petli fazowe;j.

2.4.1 Detektor fazy Hogge’a

Detektor fazy Hogge’a [24] dziala na podobnej zasadzie jak prosty uklad z rysunku 2.26a,
jednak poprzez zastosowanie dodatkowego przerzutnika mozna uniezalezni¢ sygnat z detekto-
ra fazy od czestosci zmian przebiegu danych. Uktad Hogge’a, widoczny na rysunku 2.27, nie
posiada tej wady a szerokos¢ impulséw zalezy liniowo od roznicy faz sygnalow wejsciowych.

Aby uniknaé¢ wad detektora fazy z jednym przerzutnikiem impulsy proporcjonalne do rozni-
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Rysunek 2.27: Schemat detektora fazy Hogge’a

cy faz musza by¢ generowane wraz z impulsami referencyjnymi. Impulsy referencyjne rowniez
pojawiaja sie przy kazdym zboczu przebiegu na linii danych ale ich szeroko$c¢ jest stata i nie
zalezy od roznicy faz miedzy przebiegiem danych a przebiegiem zegarowym. Przebieg danych
trafia na wejscie DATA, gdzie jest probkowany za pomocg przerzutnika F1 na kazdym zboczu
narastajacym sygnatu zegarowego CLK. Podobnie jak w poprzedniej wersji detektora fazy wyj-
Scie B przerzutnika F1 poréwnywane jest z aktualnym poziomem logicznym sygnatu danych za
pomoca bramki XOR. Tak powstaly sygnal Y niesie informacje o ro6znicy faz miedzy dwoma
przebiegami wejsciowymi, a dokladniej szerokosé impulséw na wyjsciu Y odpowiada roznicy
faz. Na zboczu opadajacym tego samego przebiegu zegarowego przerzutnik F2 wpisze dane z

przerzutnika F'1 na swoje wyjscie. Dzieki drugiej bramce XOR na wyjsciu X pojawi sie impuls o
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szerokosci potowy okresu przebiegu zegarowego przy kazdej zmianie poziomu logicznego na linii
DATA. Jesli wyjsciem detektora fazy bedzie réznica miedzy sygnalami X oraz Y to zostanie
wyeliminowana zalezno$¢ od czestosci zmian danych wejSciowych, a doktadniej nie bedzie juz
wieloznacznosci spowodowanej generacja takiego samego $redniego poziomu napiecia na roézne

przesuniecia fazowe przebiegéw przy jednoczesnie roznej czestoéci zmian danych!'. Gdy petla

DATA

CLK

DATA
ouT

Rysunek 2.28: Odpowieds detektora fazy Hogge’a na przyktadowy przebieg danych wejscio-

wych. Przypadek w ktorym petla fazowa nie uzyskata synchronizacyi.

fazowa wspolpracujaca z detektorem fazy bedzie dawala przebieg zegarowy zgodny w fazie z
danymi to na obu wyjsciach detektora fazy (X iY) beda pojawia¢ sie impulsy o takiej samej

szerokosci i Srednia warto$¢ napiecia sterujacego oscylator nie bedzie ulegata zmianie.

Dla glebszej analizy dziatania uktadu Hogge’a wazne jest uwzglednienie czasu opdznienia
przerzutnikéw probkujacych. Czas propagacji przerzutnika nie jest w praktyce zerowy, a wiec po
pewnym czasie AT od wystapienia zbocza narastajacego na wejsciu zegarowym przerzutnika F1
dane wejsciowe zostana przepisane na jego wyjscie (B). Zatem impuls wystepujacy na wyjsciu
Y bedzie o AT szerszy niz wynikalo by to z roznicy faz na wejsciach detektora fazy. Impulsy
referencyjne na wyjsciu Y pozostajg dalej rowne szerokosci potowy okresu przebiegu zegarowego
gdyz przerzutnik F2 dzialajacy na zboczu opadajacym takze posiada ten sam czas propagacji.
W efekcie stan na wyjsciu X ustawi sie po czasie AT od zbocza narastajacego przebiegu CLK
i skonczy sie po tym samym czasie od wystapienia zbocza opadajacego. Poniewaz impulsy
proporcjonalne beda zawsze szersze od referencyjnych, to synchronizacja petli nastapi z réznica

faz miedzy przebiegiem danych a zegarem, tak aby pokry¢ roznice w szerokosci impulséw na

Iprzypadek, w ktorym réznica faz jest réwna Ao a czestotliwoéé f, jest tozsamy z przypadkiem dla ktérego

roznica faz wynosi Ag/2 a czestotliwosé 2f, gdyz oba generuja taki sam $redni poziom napiecia
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obu wyjsciach detektora fazy. Takie dziatanie sprawia problem dla duzych czestotliwosci, gdzie
niewielki offset fazy staje sie juz znaczaca cze$cia okresu zegara. Zmniejszeniu ulega wtedy

margines akceptowalnego przesuniecia fazy przebiegu zegarowego wzgledem danych.

2.4.2 Detektor fazy Alexander’a

Detektor Alexander’a |25] jest kolejnym przyktadem detektora fazy umozliwiajacym probko-
wanie danych. W przeciwienstwie do detektora fazy Hogge’a, nie wprowadza on stalego offsetu
fazy miedzy danymi a przebiegiem zegarowym. Uklad Alexander’a wykorzystuje metode de-
tekcji, ktora polega na wykrywaniu czy przebieg zegarowy wyprzedza dane, czy jest wzgledem
danych op6zniony. Metoda detekcji przedstawiona jest na rysunku 2.29. Dane sg probkowane
na obu zboczach przebiegu zegarowego CLK, a punkty S1, S2 i S3 oznaczaja kolejne probki
sygnatu. Trzy bezposrednio wystepujace po sobie probki danych pozwalaja detektorowi fazy na

2 3 51 82

pata | s1| DATA’ S3
I

CLK CLK

a) b)

Rysunek 2.29: Metody detekcji przesuniecia zegara wzgledem danych. a) - przebieg zegarowy

wyprzedza dane oraz b) - przebieg zegarowy spdinia sie wzgledem danych

jednoznaczne okreslenie zaleznoéci fazowej miedzy przebiegiem danych a zegarem. Gdy dane
nie sa przesylane to wszystkie trzy probki danych S1 - S3 sa takie same i detektor fazy nie
podejmuje zadnej akcji. Jesli przebieg zegarowy jest wczesniej niz dane to pierwsza probka S1
jest rozna od dwoch pozostatlych. W drugim przypadku, gdy przebieg zegarowy jest opdzniony,
to dwie pierwsze probki S1 1 S2 sg takie same ale inne niz probka trzecia S3. W celu jedno-
znacznego okreslenia przesuniecia fazowego wystarczy zatem wykonaé¢ dwie operacje za pomocg

bramki XOR, a mianowicie:

X =516 52 (2.44)
Y =526 53 (2.45)

W efekcie na wyjsciach X oraz Y beda dostepne sygnaly do sterowania pompy tadunkowej w
petli fazowej. Gdy zbocze przebiegu zegarowego pojawia sie po zboczu danych to wygenerowane
zostang impulsy na wyjsciu X, co spowoduje spowolnienie czestotliwosci oscylacji i wyréwnanie
sie zbocz sygnatu. Podobna sytuacja bedzie gdy zbocze zegara pojawi sie przed zboczem danych,

7z tym ze impulsy powodujace przyspieszenie oscylatora pojawig si¢ tym razem na wyjsciu
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Rysunek 2.30: Schemat detektora fazy Alexander’a

Y. Schemat detektora fazy Alexander’a widoczny jest na rysunku 2.30. Przerzutniki F1 i F2
probkuja dane z wejécia DATA na kazdym zboczu narastajacym sygnatu zegarowego. W istocie
elementy te tworza rejestr przesuwny, ktory wytwarza sygnaty S3 i S1. Przerzutnik F3 probkuje
sygnal danych na zboczu opadajacym sygnatu zegarowego CLK, natomiast przerzutnik F4
pracuje na zboczu narastajacym, op6zniajac probke z F3 o polowe okresu i tworzac tym samym
sygnal S2. Podsumowujac: F1 oraz F3 wyznaczaja miejsca probkowania danych, natomiast dwa
pozostale przerzutniki to tylko elementy op6zniajace. Bramki logiczne G1 oraz G2 wytwarzaja
sygnaly X oraz Y zgodnie z wzorami 2.44 i 2.45. Na rysunku 2.31 pokazane sg przykladowe
przebiegi sygnatow w kluczowych punktach ukladu detektora fazy. Pozwalaja one w intuicyjny
sposob na zrozumienie jego dziatania. Pierwsze zbocze narastajace sygnatu zegarowego probkuje
wysoki poziom logiczny z wej$cia danych i ustawia go na wyjsciu S3. Wystepujace bezposrednio
po nim zbocze opadajace réwniez przepisze poziom wysoki z wejScia danych ale tym razem na
wyjscie SO. Drugie zbocze narastajace spowoduje przepisanie danych z S3 na S1 oraz z SO na S2,
a w miejsce S3 wpisany zostanie poziom niski z linii danych. W tym momencie probki danych
sa gotowe do poréwnania za pomoca bramek XOR, ktore utrzymuja stan na swoich wyjsciach

przez jeden okres zegara.

Detektor fazy Alexander’a jest uktadem typu Bang-Bang, posiada bardzo duze wzmocnienie
dla roznicy faz A¢p = 0. Uktad posiada dwie bardzo wazne zalety w stosunku do prostego detek-
tora fazy z jednym przerzutnikiem. Po pierwsze detektor fazy Alexander’a odtwarza doktadnie
przebieg danych wejsciowych na wyjséciach przerzutnika F'1 lub F2. Po drugie brak transmisji
danych powoduje brak sygnatéw na wyjsciach detektora fazy, a co za tym idzie poziom napiecia

sterowania oscylatora w petli fazowej zostanie niezaburzony. W efekcie po dtugim okresie cza-
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Rysunek 2.31: Odpowied? detektora fazy Alerander’a na przyktadowy przebieg danych wej-

sciowych

su oscylator petli fazowej zmieni czestotliwosé tylko o warto$é wynikajaca z szumow i dryfow
temperaturowych. Poniewaz poziom napiecia sterujacego po zakonczeniu transmisji nie ulega
zmianie, to petla fazowa nie musi przywraca¢ wlasciwego poziomu sterowania (po ponownym
rozpoczeciu transmisji) z poziomu masy lub zasilania, a jedynie konieczne sa niewielkie zmiany.

Przyspiesza to czas osiagniecia synchronizacji petli fazowe;.

2.4.3 Detektor fazy i czestotliwosci (PFD)

Na wejsciu uktadu CDR moga pojawic sie losowe dane, zawierajace dtugie ciagi jedynek lub zer,
dlatego uktady odzyskiwania zegara i danych posiadaja zwykle bardzo waski zakres dostraja-
nia przebiegu zegarowego do danych. Odwrotnie wyglada sytuacja z oscylatorem VCO, ktérego
zakres regulacji czestotliwosci oscylacji musi by¢ duzy, w celu pokrycia zmian czestotliwosci

zwigzanych z rozrzutami technologicznymi i zmianami temperatury. W efekcie jesli oscylator
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Rysunek 2.32: Schemat detektora fazy i czestotliwosci
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aktualnie generuje czestotliwos¢ odlegla od czestotliwosci przychodzacych danych, to istnieje
male prawdopodobienstwo, ze uktad CDR poprawnie zsynchronizuje dane z przebiegiem zega-
rowym. Potrzebna jest zatem detekcja zarowno fazy sygnatu jak i jego czestotliwosci. Schemat
takiego uktadu, nazywanego dalej detektorem fazy i czestotliwosci (ang. Phase frequency detec-
tor (PFD)), przedstawiony jest na rysunku 2.32|21]. Uktad PFD dzieki detekcji zar6wno roznicy
fazy jak i r6znicy czestotliwos$ci miedzy przebiegiem zegarowym a danymi, znacznie szybciej do-
straja prace oscylatora, niz sam detektor fazy. Zmniejsza to czas potrzebny na synchronizacje

przebiegu zegarowego uktadu CDR i poszerza zakres synchronizacji.

Budowa detektora fazy i czestotliwosci jest bardzo prosta i sprowadza sie dwoch przerzut-
nikow dzialajacych na zboczu narastajacym (F1 i F2) i bramki AND (G1). Wejscia danych
obu przerzutnikow podlaczone sa na stale do wysokiego stanu logicznego (napiecie zasilania).

Dziatanie uktadu najlepiej zobrazuje diagram stanéw widoczny na rysunku 2.33. W fazie po-

s A _An s

AN A

Rysunek 2.33: Diagram standw detektora fazy i czestotliwosci

czatkowej oba sygnaly wyjsciowe U oraz D sg w stanie niskim. Jezeli na wejsciu A pojawi sie
zbocze narastajace to przerzutnik F1 zostanie ustawiony w stan wysoki, co jest jednoznaczne
z pojawieniem sie jedynki logicznej na wyjsciu U. Taki stan bedzie trwal do chwili az zbocze
narastajace na sygnale B nie ustawi stanu wysokiego na drugim przerzutniku (F2), gdyz wtedy
oba przerzutniki zostana zresetowane i uklad powrdci do stanu poczatkowego. W analogiczny
sposob zadziata wyjscie D, gdy jako pierwsze pojawi si¢ zbocze narastajace na wejsciu B. Tym
razem zbocze narastajace sygnatu A przywroci poczatkowy stan uktadu. Jezeli zatem przebieg
A ma wieksza czestotliwo$¢ niz przebieg B, lub A wyprzedza B w fazie, to na wyjéciu U beda
pojawiac¢ sie impulsy proporcjonalne do réznicy faz, a na wyjsciu D waskie szpilki zalezne od
czasu propagacji bramki G1 i czasu potrzebnego na reset przerzutnikow (rysunek 2.34a). Sytu-
acja jest doktadnie odwrotna gdy przebieg B ma wieksza czestotliwo$é niz A lub gdy wyprzedza
go w fazie, wtedy sygnal proporcjonalny do réznicy faz generowany jest na wyjsciu D (rysunek
2.34b). Gdy sygnaly A i B sa zgodne w fazie i czestotliwosci to PFD generuje tylko waskie szpil-
ki na obu swoich wyjsciach, bo przerzutniki ustawiaja sie jednoczesnie i trzymaja stan wysoki
przez czas potrzebny na propagacje sygnalu przez bramke AND i obwody resetu przerzutnika

(rysunek 2.34c). PFD ma liniowa charakterystyke (zalezno$¢ $redniej roznicy sygnatow U i D
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od roznicy faz jest linia prosta) w zakresie roznicy faz —27 do 2.
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Rysunek 2.34: Odpowied? detektora fazy i czestotliwosci na rozne relacje miedzy przebiegams
wejSciowymi. a) - przebieg A ma wieckszq czestotliwo$é niz B, b) - przebieg
B ma wiekszq czestotliwosé niz A, oraz c) - przebiegi sq zgodne w fazie i

czestotliwosci

Istotna wada detektora fazy i czestotliwosci jest problem martwej strefy w poblizu niewiel-
kich r6znic faz miedzy przebiegami. Impulsy generowane na wyjsciach U oraz D nie moga by¢
nieskonczenie krotkie, a to sprawia ze przy zmniejszajacej sie do zera roznicy faz, wzmocnie-
nie detektora fazy od pewnego momentu jest rowne zero i oscylator w petli fazowej nie jest
dostrajany. Dopiero gdy réznica faz przekroczy warto$é odpowiadajacg minimalnej szerokosci
impulsoéw to VCO zostanie dostrojone. Efekt ten jest przyczyna drzenia fazy przebiegu zegaro-
wego. Druga wada PEFD jest mozliwo$¢ pracy tylko z przebiegami okresowymi, dlatego uktad ten
ma zastosowanie gléwnie przy syntezie czestotliwosci i regeneracji przebiegu zegarowego. Gdyby
na wejscie byty podawane losowe przebiegi danych to uktad nie bedzie dziatal prawidtowo. Dla
przyktadu gdy przebieg danych miatby posta¢ "110011001100" to zostanie wykryta dwukrotnie
mniejsza czestotliwo$é danych. Dlatego wraz z PFD, ktory zapewni synteze odpowiedniej cze-
stotliwo$ci z wzorca, do dziatania uktadu CDR, w wiekszosci konfiguracji, potrzebny jest jeszcze
jeden z wczesniej opisywanych detektorow fazy. Wyjatkiem jest zastosowana w niniejszej pracy

architektura typu "burst mode", w ktérej dodatkowy detektor fazy nie wystepuje.
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2.5 Pompa ladunkowa (CP)

Pompa tadunkowa (ang. Charge Pump (CP)) jest uktadem wspolpracujacym bezposrednio
7 detektorem fazy. Jej zadaniem jest zamiana impulsow z detektora fazy na impulsy pradowe
tadujace i roztadowujace pojemnosé filtru petli fazowej. W efekcie dzieki pompie tadunkowe;j
(wraz z filtrem) realizowana jest $rednia warto$¢ roznicy obu sygnalow wyjsciowych z detek-
tora fazy. Rysunek 2.35 przedstawia idee dziatania uktadoéw wyjsciowych wspotpracujacych z

detektorami fazy [21]. Najprostszym rozwiazaniem jest uktad widoczny na rysunku 2.35a, zwa-
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Rysunek 2.35: Idea dziatania ukladow wyjsciowych z detektora fazy. a) - wyjscie trdjstanowe

oraz b) - pompa tadunkowa

ny wyjsciem trojstanowym. Sygnaly z detektora fazy (U oraz D) dotaczaja filtr do jednej z
szyn zasilania za pomoca tranzystorow M1 oraz M2. Takie bezposrednie potaczenie filtru petli
fazowej do szyny zasilajacej powoduje przedostawanie sie zaktdcen i szumow z zasilania bezpo-
srednio na filtr, co moze sie przyczyni¢ do nieprawidtowej pracy oscylatora sterowanego VCO.
Zeby pozbyé sie wszelkich efektoéw zwiazanych z przenikaniem zaklocen z szyn zasilania stosuje
sie ulepszony uktad z rysunku 2.35b, zwany pompa tadunkowa. W tym przypadku filtr petli

fazowej jest tadowany i roztadowywany statym pradem, ktorego warto$é ustala zrodto pradowe.

W roli zrodet pradowych w praktyce pracuja dwa tranzystory (rysunek 2.36), ktorych bram-
ki polaryzowane sg odpowiednimi potencjatami (z tranzystorow luster pradowych). Tranzystory
M1 i M2 pracuja jako klucze, otwierane dodatnimi szpilkami ustawianymi na wyjsciu detek-
tora fazy. Inwerter I1 zapewnia prawidlowe sterowanie tranzystora PMOS M2, negujac sygnalt
U pochodzacy z detektora fazy. Pierwszym problemem takiego rozwiagzania sa niejednoczesne
sygnaly sterujace, ktore trafiaja na tranzystory M1 i M2. Jest to wynikiem opdznienia jakie
wprowadza inwerter [1. Na rysunku 2.37 przedstawione sa przykladowe przebiegi napie¢ wyste-
pujace w uktadzie z rysunku 2.36. Wida¢ na nich w jaki sposob opdznienie inwertera wptywa

na dzialanie calej pompy tadunkowej. Przesuniecie przebiegow U oraz B wzgledem siebie spra-
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Rysunek 2.36: Najprostsza pompa tadunkowa z tranzystoramt w roli Zrodel prgdowych

U

Icp

Rysunek 2.37: Wplyw niejednoczesnych sygnatow sterujgcych tranzystory na dziatanie pompy

tadunkowej

wia, ze impulsy podawane na tranzystory M1 oraz M2 nie pojawiaja sie jednocze$nie. W chwili
gdy petla fazowa jest w stanie synchronizacji i mimo ze sygnaly z obu wyjs$¢ detektora fazy sa
jednakowe, pompa tadunkowa bedzie okresowo wstrzykiwata na filtr petli fazowej, impulsy o
amplitudzie +1p (na przemian) i szerokosci zaleznej od opoznienia miedzy sygnatami trafiaja-
cymi na bramki tranzystorow M1 i M2. Takie dziatanie zaburza wolnozmienny poziom napiecia
(Vo) sterujacy prace oscylatora (VCO) w petli fazowej, nawet gdy osiagnela juz ona stan syn-
chronizacji. W celu ograniczenia tego efektu mozna wprowadzi¢ na sygnale D opdznienie w

postaci przewodzacej na stale bramki transmisyjnej. Rysunek 2.38 przedstawia schemat ukta-
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Rysunek 2.38: Metoda dopasowania opozZnien sygnatow sterujgcych tranzystory M1 i M2

du po wprowadzeniu takiej modyfikacji. Bramka transmisyjna powinna mieé¢ takie wymiary,
aby czas opdznienia wynikajacy z przetadowania kanaltu jej tranzystoréw, byt rowny czasowi
propagacji inwertera. Czym lepiej opdznienia miedzy sygnatami sa dobrane, tym mniejsze beda
wstrzykiwane impulsy pradowe i napiecie sterujace (Vo) pracg oscylatora w petli fazowej bedzie

stabilniejsze.

I ] E—
Ip Ipy

cal
cl

Icp 4,—| Icp _L

a) b)

Rysunek 2.39: Wplyw roznych prgdow drenow tranzystorow M1 i M2 na dziatanie pompy
tadunkowej. a) - odpowiedz na takq samq szerokos$é impulsow sterujgcych oraz

b) - przebiegi po zsynchronizowaniu petli fazowej

Drugim bardzo waznym problemem jest niezgodnosé pradéw drenéw tranzystoréw M1 oraz
M2. Nawet gdy sygnaly sterujace bramki tych tranzystorow beda idealne w fazie to i tak po-
ziom napiecia sterujacego oscylator w petli fazowej bedzie sie zmienial, co pokazuje rysunek
2.39a. Poniewaz petla fazowa jest ukladem opierajacym swe dzialanie na ujemnym sprzezeniu

zwrotnym, to po pewnym czasie ustali sie taki stan pracy, aby srednie napiecie sterujace oscyla-
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tor (Vo) pozostawalo stalte (jest to naturalne gdy petla fazowa osiagnie synchronizacje). Mimo
iz petla fazowa uzyska synchronizacje w takich warunkach, to powstanie przesuniecie fazowe
miedzy sygnatem danych a przebiegiem zegarowym. Roéznice w wartosci pradéow drenéw obu
tranzystoréw w pompie tadunkowej beda wtedy wyréwnane przez rézne czasy trwania impulsow
pradowych. Detektor fazy generuje impulsy o takim czasie trwania, zeby tranzystor o mniej-
szym pradzie drenu byl otwarty dluzej, zapewniajac wstrzykiwanie takiego samego tadunku
przez oba tranzystory. Najlepiej wida¢ to na rysunku 2.39b. Prad Ips ma wiekszg wartosé, a
zatem zostanie wygenerowany taki impuls na wejsciu U, ktory otworzy tranzystor M1 na dtuz-
szy czas potrzebny do tego, aby mniejszy prad Ip; wstrzyknal taki sam tadunek do filtru petli

fazowej co wiekszy prad Ips w krotszym czasie.

Trzecim problem jaki wystepuje przy projektowaniu pompy tadunkowej jest zwiazany z po-
jemnoscia pasozytnicza jaka jest widziana z drenow tranzystorow (M3 i M4) pracujacych jako
zrodla pradowe. Odpowiednie pojemnosci C, oraz C, widoczne sg na rysunku 2.40 Gdy klucze

VDD VDD VDD VDD

V30—| M3

S2
Iep
Vo
S1
4 o—| M4
Vv T Cx
GND GND

a)

Rysunek 2.40: Wplyw pojemnosci pasozytniczej tranzystorow Zrodet prgdowych na dziatanie

pompy tadunkowej. a) - faza spoczynku oraz b) - faza wstrzykiwania tadunku

S1 1 S2 sa rozlaczone (faza spoczynku) to tranzystor M3 nataduje pojemnosé C, do wartosci
napiecia zasilania, natomiast tranzystor M4 roztaduje C, do potencjalu masy. W nastepnej
fazie klucze S11S2 (rysunek 2.40b) zostaja zwarte, napiecie V,, na kondensatorze C, maleje, a
napiecie V,, na kondensatorze C, ro$nie. Napiecia te beda réwne poziomowi sterowania oscyla-
tora Vo dopiero po pewnym czasie. Nawet gdyby prady drenéw obu tranzystoréow kluczujacych
byly idealnie rowne i pojemnosci pasozytnicze takze (C, = C), to i tak napiecie V, bedzie
rozne od V,, w momencie wiaczenia kluczy S1 i S2. Przetadowanie kondensatoréow C, oraz C), z
odpowiadajgcych nim pozioméw napie¢ do wartosci jaka panuje aktualnie na filtrze pompy ta-
dunkowej, spowoduje chwilowe zaburzenia tego napiecia. Szczegdlnie jest to istotne gdy napiecie
sterujace posiada poziom znacznie wiekszy(lub mniejszy) od polowy napiecia zasilania. Wtedy

przetadowanie Cy nastepuje w krotkim czasie, gdyz wystepuje mala roznica napieé¢, natomiast
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Vx

Rysunek 2.41: Przeladowanie pojemnosci pasozytniczych w chwili zwarcia kluczy S1 ¢ S2

C, taduje sie dtugo i ostatecznie daje to efekt widoczny na rysunku 2.41. Réznice miedzy cha-
rakterem zmian (szybkos$cia zmian) obu napie¢ powoduje skok napiecia sterujacego (Vo). W
celu unikniecia tego niepozadanego zjawiska, konieczne jest zastosowanie metody zwanej "bo-
otstrappingiem", ktorej idea przedstawiona jest na rysunku 2.42. W pierwszej fazie dzialania
(faza spoczynku) klucze S1 i S2 sa rozwarte, a klucze S3 i S4 zwarte. Za pomoca bufora po-
jemnosci C, oraz C, ladowane sa do wartosci rownej aktualnej wartosci napiecia sterujacego.

Taki stan utrzymuje sie dopdki klucze S1 i S2 nie zostang zwarte, wstrzykujac prad do filtru

I
? - 0 Vo

S3
V4 O—| M4 Cx

GND GND

Rysunek 2.42: Idea dziatania bootstrappingu

petli fazowej. Jednoczesnie z wiaczeniem S1 i S2, klucze S3 i 5S4 sg rozlaczane umozliwiajac
zmiane potencjalu sterujacego. Ponowne zwarcie kluczy S3 i S4 nastepuje po zakonczeniu fa-
zy wstrzykiwania tadunku. kondensatory C, i C, laduja si¢ wtedy do nowej wartosci napiecia

sterujacego i caly cykl pracy sie powtarza.

Praktyczna realizacja pompy tadunkowej z pominieciem elementéw polaryzacyjnych wi-
doczna jest na rysunku 2.43. Oprécz dwoch tranzystoréw kluczujacych M1 i M2 oraz dwoch
pracujacych w roli zrodet pradowych (M3 i M4) zastosowane sa dwa dodatkowe tranzystory
oraz bufor - wtornik napieciowy, wstawiony zgodnie z ideg przedstawiong na rysunku 2.42.
Kiedy na obu wyjsciach detektora fazy jest stan niski to tranzystory M5 i M6 przewodza, usta-

lajac odpowiednie potencjaly w punktach X oraz Y. Zwalnia to uktad z koniecznosci tadowania
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Rysunek 2.43: Praklyczna realizacja pompy tadunkowey

pojemnosci pasozytniczych od wartosci VDD lub GND do wartosci napiecia sterujacego Vo i
pozwala to uniknaé¢ skokéw napiecia sterujgcego, zwiazanych z tym tadowaniem. Zastosowanie
wtornika napieciowego w tym przypadku jest bardzo wazne, gdyz aby potencjaly w punktach
X 1Y byly odpowiednie w fazie wstrzykiwania tadunku, to w fazie spoczynku tranzystor M5
musi pracowa¢ doktadnie w takich samych warunkach co M2, a tranzystor M6 w takich samych
warunkach jak M1. W prosty sposob zapewnia to bufor napieciowy, ustalajac taki sam potencjal
na drenach tranzystoréw M5 i M6 jaki panuje na drenach M1 i M2. Uktad z rysunku 2.43 w
najprostszy sposob, uwzgledniajac rozwigzania wspomnianych wezesniej probleméw, pozwala
zrealizowaé praktycznie dzialajaca pompe tadunkowsa. Wymaga jedynie uzupetnienia o lustra

pradowe zapewniajace odpowiednig polaryzacje bramek tranzystorow M3 i M4.
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2.6 Przerzutnik

Podstawowym elementem toru danych w projektowanym uktadzie jest przerzutnik ty-
pu D. Dzieki swoim wtasciwosciom zostal on zastosowany glownie jako element probkujaco-
pamietajacy. Na rysunku 2.44 przedstawiono symbol ideowy i og6lng zasade dziatania prze-

rzutnika typu D.

CLK

: u
10D Qr Q
S CLE NQ | NQ

a) b)

Rysunek 2.44: Przerzutnik typu D: a) symbol ideowy, b) ogdlna zasada dziatania.

Przerzutnik przedstawiony na rysunku 2.44a posiada dwa wejscia - danych D i zegara
sterujacego pracg CLK oraz dwa wyjscia - proste Q i stanowigce jego negacje NQ. Stan logiczny
panujacy na wejsciu D przerzutnika jest przepisywany na jego wyjscia Q i NQ jedynie na
zboczu narastajacym sygnatu zegarowego CLK. Przez pozostala cze$¢ okresu zegara stan wyjsé
pozostaje staly niezaleznie od zmian sygnatu wejsciowego. Dzieki takiemu dzialaniu mozliwe
jest probkowanie wejscia w $cisle okreslonej zboczem zegara chwili czasowe]j oraz przetrzymanie

(zapamietanie) stanu logicznego az do nadejscia kolejnego zbocza narastajacego.

2.6.1 Przerzutniki statyczne

Najprostsza konfiguracja przerzutnika typu D przedstawiona zostalta rysunku 2.45a. Prze-
rzutnik taki sktada sie z dwoch zatrzaskow (ang. latch) typu RS z dodatkowym inwerterem 12
umozliwiajacym prace z pojedynczym wejsciem D. Gléwna czescig zatrzasku przedstawionego
na rysunku 2.45b jest uktad dwoch bramek G11 i G12, ktorego tablice prawdy przedstawia
tabela 2.1a. Réwnoczesny stan niski na obu wejéciach S i R jest stanem zabronionym. Wysta-
pienie rownoczesnego stanu wysokiego na wejsciach utrzymuje uprzednio ustalona konfiguracje
wyjsé. Bramki G9 1 G10 umozliwiaja sterowanie zatrzasku poziomem sygnatu zegarowego CLK
(tabela 2.1b). Sygnal z wejscia D jest przekazywany przez bramki G9 i G10 jedynie przy wyso-

kim stanie wejscia CLK. Logiczna jedynka na wejsciu D powoduje ustawienie sygnatu "set" dla
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uktadu G11-G12 (S—1, R—0), za$ logiczne zero odwrotnego sygnatu "reset" (S—0, R—1). Ni-
ski poziom blokuje wejscie D wymuszajac na wyjsciach bramek logiczng jedynke utrzymujaca,

zgodnie z tabela 2.1a, ustalony stan wyjs¢ Q i NQ niezaleznie od zmian sygnalu wejsciowego.

31 33 35 37
I
O D Q
32 34 36 3
CLE
a)
G S Gl
D
Q
1z
510 12
] N
R
CLK

b)

Rysunek 2.45: Statyczny przerzutnik typu D: a) schemat ideowy, b) zatrzask typu RS stero-

wany sygnatem zegarowym.

5 R NQ D CLK N
0o 0| 7 7 Kl Q NQ
X 0 |0/1 1/0
1 0] 1 o0 /11
0o 1 | o 1
0 1] 0 1
1 1 |1 o
1 1/0/1 1/0

Tabela 2.1: Tablice prawdy zatrzasku RS: a) w standardowej konfiguracji, b) z dodatkowym

wejsciem zeqarowym.

Jesli wyjscia zatrzasku RS pracujacego na niskim stanie sygnatu zegarowego CLK zostana
wykorzystane do sterowania wejécia zatrzasku pracujacego na stanie wysokim to powstanie w
ten sposob przerzutnik D taktowany narastajacym zboczem zegara (rysunek 2.45a). Bramki G1-
G4 1 G5-G8 stanowy dwa zatrzaski RS. W pierwszym z nich w miejsce inwertera 12 wykorzystano
wyjscie bramki G1 stanowiace zanegowany sygnal wejsciowy D przy stanie niskim linii CLK.
Inwerter 11 odwraca sygnal zegarowy umozliwiajac pierwszemu zatrzaskowi G1-G4 prace na

niskim poziomie wejscia CLK.
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Opisane powyzej zlozenie dwoch elementow pamietajacych stan wyjsé badz przekazujacych
sygnal logiczny z wejécia w zaleznosci od poziomu sygnatu sterujacego, nazywane z ang. kon-
figuracja "Master-Slave", jest generalng zasada budowy przerzutnikow taktowanych zboczem.
Pierwszy z elementéw probkuje wstepnie wejscie D zmieniajac stan swoich wyj$¢ w sposob cia-
gly. Zmiany te sa jednak blokowane przez drugi stopien utrzymujacy na wyjs$ciach stan ustalony
w poprzednim cyklu pracy. Po zmianie poziomu sygnatu zegarowego pierwszy stopien zapamie-
tuje stan linii D z chwili zmiany, za$ ustalony stan jego wyjs$¢ jest przekazywany przez drugi

stopien na wyjscia catego uktadu przerzutnika.

Alternatywna konfiguracja statycznego przerzutnika typu D zostala przedstawiona na ry-
sunku 2.46a. Jednostkowym elementem pamietajacym jest tutaj uktad dwoch inwerteréw (np.
[1-12) wraz z bramkami transmisyjnymi (analogicznie TG1-TG2) umozliwiajacymi sterowanie

zapisem danych.
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Rysunek 2.46: Statyczny przerzutnik typu D (alternatywna konfiguracja): a) schemat ideowy,

b) schemat elementu sktadowego - bramki transmisyjne;.

Bramka transmisyjna przedstawiona na rysunku 2.46b jest ukladem dwoch tranzystorow
sterowanych komplementarnymi sygnatami S i NS. Stan niski sygnatu S wprowadza tranzystor
M1 w stan przewodzenia powodujac przeniesienie stanu z wejécia I na wyjscie O. W przypadku
gdy na wejsciu I panuje stan niski (napiecie jest bliskie 0 V') Vi, tranzystora jest rowniez w przy-
blizeniu rowne zero i tranzystor przechodzi w stan odciecia. Tak wiec do przenoszenia niskiego
stanu logicznego na wyjscie potrzebny jest tranzystor NMOS M2 sterowany komplementarnym
do S sygnatem NS. Stan wysoki na bramce tranzystora umozliwia poprawne przekazanie na
wyjscie O stanu niskiego wejscia I. Wysoki sygnal sterujacy S (i, rownoczesnie niski NS) bloku-
je tranzystory wprowadzajac wyjscie O w stan wysokiej impedancji, co umozliwia wysterowanie

dotaczonej do niego linii z innego 7rodta.

Opisane powyzej dzialanie bramki transmisyjnej pozwala na sterowanie dziataniem komorki
pamieci 11-12 zatrzasku za pomoca poziomoéw sygnatu zegarowego CLK (i komplementarnego

NCLK tworzonego przez inwerter 15 wewnatrz przerzutnika). Stan niski CLK przekazuje sygnal
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z wejscia D do inwertera [1. Wyjscie inwertera jest dotaczone do odcietej w tej sytuacji bramki
TG3 i inwertera 12, ktorego wyjscie jest blokowane przez TG2. Po zmianie poziomu sygnalu
CLK odcieta zostaje bramka TG1 za§ TG2 wprowadzona w stan przewodzenia, co spina inwer-
tery 11 i I2 w petle. Dzieki temu stan panujacy na wejéciu D w chwili zmiany poziomu CLK
zostaje zapamietany i przekazany poprzez TG3 do drugiego stopnia przerzutnika. Poniewaz
sygnaly sterujace podawane na wejscia odpowiadajgcych sobie bramek transmisyjnych w obu
stopniach (TG1 - TG3 1 TG2 - TG4) sa przeciwne, wiec caly uktad pracuje w opisanej wezesniej

konfiguracji "Master-Slave".

Podstawowa zaleta drugiego z przedstawionych rozwiazan uktadowych jest znacznie mniej-
sza (w stosunku do pierwszego) ilos¢ uzytych do ich budowy tranzystoréow. Przerzutnik zbu-
dowany z bramek NAND wymaga ich bowiem 34, podczas gdy druga z konfiguracji jedynie
szesnastu. Oznacza to przede wszystkim mniejsza powierzchnie zajmowang przez pojedynczy

przerzutnik oraz ma wpltyw na parametry pracy, opisane blizej w podrozdziale 2.6.3.

2.6.2 Przerzutniki dynamiczne

W przerzutnikach opisanych w poprzednim podrozdziale stan logiczny jest przechowywany w
statycznej komorce pamieci zbudowanej z dwoch bramek logicznych (lub inwerterow) zapietych
w petle. W takim rozwiazaniu potencjal wejSciowy danej bramki jest jednoznacznie okreslony
poprzez bezposrednie potaczenie z jedna z linii zasilania (rysunek 2.47a). Jesli w punkcie A
panuje niski potencjal, to tranzystor M1 przewodzi dolaczajac wejscie B kolejnego stopnia
do linii zasilania VDD. Zwarty zostaje wowczas tranzystor M4 laczac wejscie A z linig masy.
W ten sposoéb statyczna komoérka pamieci moze utrzymywac raz ustalony stan logiczny az do

wytaczenia zasilania uktadu.

VDD
VDD

M1 M3
M5

M6

&
GND GND GHD
a) b)

Rysunek 2.47: Komdrki pamieci: a) statyczna, b) dynamiczna.

Drugim stosowanym czesto rozwigzaniem jest dynamiczna komorka pamieci przedstawio-
na na rysunku 2.47b. W tym przypadku stan logiczny przechowywany jest w postaci tadunku

zgromadzonego na pojemnosci wejsciowej bramek tranzystorow M5 i M6 (przedstawionej obra-
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zowo na rysunku 2.47b jako C). Stan natadowania badz roztadowania pojemnosci C decyduje
o tym, ktory z tranzystorow M5-M6 jest w stanie przewodzenia determinujac poziom logiczny
wyjscia O. Na tej zasadzie dziatania oparte sa dwa opisane ponizej rozwigzania dynamicznych

przerzutnikow typu D.

Pierwsza z konfiguracji przedstawia rysunek 2.48. Przerzutnik ten, podobnie jak poprzednie,
jest zbudowany z dwoch zatrzaskow w konfiguracji ""Master-Slave". Pojedynczy zatrzask stanowi
inwerter (tranzystory M7 i M10) rozbudowany o tranzystory sterujace jego praca (M8 i M9).
Przy niskim poziomie sygnatu sterujacego CLK (wysokim sygnalu komplementarnego NCLK)
tranzystory M8 i M9 przewodza, za$ poziom logiczny na wyjsciu (punkt A) jest okreslany na
podstawie wej$cia D przez przewodzenie jednego z tranzystorow M7, M10. Dotaczenie punku
A do linii zasilania (lub masy) powoduje naladowanie (roztadowanie) pojemnosci wejsciowe;
tranzystorow M11, M14. Ze wzgledu na niski poziom sygnatu na linii CLK tranzystory M12
i M13 sa odciete, za$ potencjal punktu B zalezy od tadunku zgromadzonego uprzednio na
pojemnosci bramek tranzystorow M15 i M16. W drugiej fazie pracy nastepuje zmiana poziomu
linii CLK na wysoki co odcina tranzystory M8, M9 i wprowadza M12 i M13 w stan przewodzenia.
W zaleznosci od tadunku zgromadzonego na pojemnosci bramek tranzystorow M11, M14 jeden

z nich przewodzi tadujac lub roztadowujac pojemnosci wejsciowe M15 i M16.

VDD

—
CLK—| [MS NCLK—| [

NCLK—“:Mg J_ CLK —“:

C1 J-Cz

GHND

15
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M1d

Rysunek 2.48: Przerzutnik dynamiczny ze sterowanymi inwerterams.

Drugie rozwiazanie ukladowe, przedstawione na rysunku 2.49a, wykorzystuje do kontroli
pracy opisana wczesniej bramke transmisyjna. W pierwszej fazie pracy (rys. 2.49b, niski po-
ziom sygnatlu CLK) zmiany sygnatu na wejsciu D taduja/roztadowuja poprzez bramke TGl
pojemno$¢ wejsciowa tranzystorow M17 i M18 (zaznaczona schematycznie jako C3). Zmiany
sygnalu wyjéciowego inwertera tworzonego przez te tranzystory sa blokowane przez odcieta
bramke TG2. Poziom logiczny wyjscia przerzutnika Q) jest determinowany przez tadunek zgro-
madzony w poprzednim cyklu na pojemnosci C4 (bramek tranzystorow M19 i M20) i nie zalezy

od zmian sygnatu na wejsciu D. Po zmianie poziomu sygnatu zegarowego CLK na wysoki (rys.
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2.49¢) bramka TG1 zostaje odcieta uniezalezniajac wejscie inwertera M17, M18 od sygnalu
wejsciowego D. Stan wyjscia inwertera, zalezny od tadunku zgromadzonego na pojemnosci C3,
steruje inwerterem M19, M20 ladujac/roztadowujac jego pojemnosé wejsciowa C4. Stan logicz-
ny na wyjéciu Q jest wiec staty przez pelny cykl zegara, za$ jego wartosé zalezy od sygnalu
wejsciowego D w chwili odciecia bramki TG1. Poniewaz odciecie to nastepuje przy przejsciu

sygnaltu zegarowego CLK ze stanu niskiego na wysoki, uktad pracuje jako przerzutnik typu D.
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Rysunek 2.49: Przerzutnik dynamiczny: a) schemat ideowy, b) przeptyw tadunku przy CLK=0
oraz ¢) przy CLK=1.

Podstawowa wada przerzutnikow dynamicznych jest mozliwosé utraty informacji przy zbyt
wolnym przebiegu zegarowym (zbyt dlugo utrzymywanym statym potencjale linii CLK). Wy-
nika to z "ucieczki" zgromadzonego na pojemnosciach tadunku poprzez prady uptywu. W
przeciwienstwie do przerzutnikow statycznych, ktore sa zdolne do utrzymywania ustalonego
stanu dowolnie dlugo, przerzutniki dynamiczne wymagaja statego odswiezania zawartej w nich
informacji odpowiednio szybkim przebiegiem zegarowym. Cechg, ktora decyduje o stosowaniu

przerzutnikow dynamicznych w miejsce statycznych sa znacznie lepsze parametry czasowe.

2.6.3 Parametry pracy przerzutnikéw

Do testow parametrow pracy wykorzystano uklad przedstawiony na rysunku 2.50a. Jest

to typowa konfiguracja dzielnika czestotliwosci. Dzieki podlaczeniu wejscia D przerzutnika do
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jego wyjscia NQ otrzymuje sie zmiane poziomu logicznego wyjscia co kazde zbocze narastajace

sygnaltu zegarowego (rys. 2.50b), co odpowiada podzialowi jego czestotliwosci przez dwa.
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Rysunek 2.50: Uklad testowy - dzielnik czestotliwosci: a) schemat ideowy, b) teoretyczne prze-

biegi czasowe.

Na rysunku 2.51 przedstawiono definicje najwazniejszych parametrow czasowych przerzut-
nika. Czas propagacji (inaczej czas opdznienia) t, jest definiowany jako réznica czasoéw osiagnie-

cia przez przebiegi zegarowy CLK i wyjsciowy Out poziomu polowy napiecia zasilania (1.65 V).
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Rysunek 2.51: Parametry czasowe przerzutnika.

Czas opadania sygnatu ¢, jest okreslany jako réznica miedzy osiagnieciem przez przebieg
wyjsciowy poziomu 90% i 10% napiecia zasilania (odpowiednio 2.97 V' i 0.33 V') przy przejsciu
z poziomu wysokiego do niskiego. Analogicznie definiowany jest czas t,;, (nie zaznaczony na

wykresie 2.51) odpowiadajacy przejsciu od stanu niskiego do wysokiego.
Zgodnie z powyzszymi definicjami wyjscie przerzutnika osiagnie stan ustalony (wysoki badz
niski) po czasie t, rownym sumie czasu opoznienia i polowy czasu narastania/opadania.

tohis tpin

t, =1tq+ 5

(2.46)

Czas propagacji sygnalu ¢, stanowi gorna granice dla okresu zegara taktujacego przerzutnik.
Jesli okres ten bedzie krotszy niz czas propagacji przerzutnika sygnal wyjsciowy nie zdazy
osiagna¢ maksymalnej amplitudy przez przelaczeniem w stan przeciwny (przyktad na rys. 2.52).

Kolejnym istotnym parametrem jest pobor mocy. Dotyczy to zaréwno pradu pobieranego

z linii zasilania przez bramki badz inwertery wchodzace w sktad przerzutnika jak i pradow

koniecznych na przeladowanie pojemnoéci wejsciowych linii D, CLK i NCLK. Nalezy przy
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Rysunek 2.52: Przyktad zbyt szybkiego przebiegu zegarowego. Strzatkq oznaczono miejsce

gdzie sygnat wyjsSciowy nie zdgezyt osiggnaé maksymalnej amplitudy.

tym rozrozni¢ wartosci Srednig i chwilowa. Z zasady dzialania tranzystorow MOS wynika brak
(pomijajac prady uplywu) poboru mocy statycznej, tak wiec prad plynie jedynie w chwili
przelaczania uktadu. Wartos¢ tego pradu zalezy od parametrow tranzystorow (w gtéwnej mierze
od pojemnosci) i czestotliwo$é pracy nie powinna mieé na nig wpltywu. Przyklad znajduje sie na
wykresie 2.53 gdzie przedstawiony zostal pobor pradu wejécia CLK przerzutka dynamicznego

w konfiguracji z rys. 2.48 przy dwoch czestotliwosciach pracy - 250 i 500 M H z.
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Rysunek 2.53: Przyktad poboru pradu przez wejscie zegarowe przerzutnika dla dwoch szybkosci

2€9ara.

Chwilowy pobér pradu w momencie przelaczania jest w przyblizeniu rowny 300 pA i nie
zmienia sie wraz ze wzrostem czestotliwosci. Podwojenie predkosci dziatania powoduje jednak
dwukrotnie czestsze wystepowanie szpilek pradowych, co ma swoje przetozenie na wartosé¢ sred-
nig. W przypadku zegara o czestotliwosci f = 250 M H z $redni pobor pradu przez wejscie CLK
wynosi ¢ = 13,96 pA, podczas gdy dla f = 500 MHz i = 28,06 pA. Podwojenie czestotli-
wosci wigze sie wiec z podwojeniem pobieranej mocy, co zgadza si¢ z teoretycznym liniowym

zwigzkiem tych dwoch wielkosci.
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2.7 Bufor LVDS

Bufor LVDS? (ang. Low-Voltage Differential Signaling) jest ukladem stluzacym do rozni-
cowej transmisji danych z duza predkoscia. Standard ten dzieki pracy na niewielkiej r6znicy
napie¢ pozwala ograniczy¢ moc wydzielang w uktadzie, przy jednoczesnym zachowaniu odpor-
no$ci na szumy i zaktécenia. Predko$¢ transmisji moze dochodzi¢ do 3 Gbps. Uktady LVDS
sa wykorzystywane powszechnie w komputerach (SATA, DVI itp.), w systemach pomiarowych,
w medycynie i automatyce. Idea dziatania takiego standardu transmisji danych przedstawiona

jest na rysunku 2.54 |23|. Nadajnik w najprostszym przypadku sktada sie z czterech tranzysto-
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Rysunek 2.54: Idea dziatania nadajnika i odbiornika LVDS

row i zrodet pradowych I, ktore dostarczaja pradu referencyjnego o Scisle ustalonej wartosci.
Typowa wartos¢ pradu to 3.5mA. Odbiornik jest uktadem o wysokiej impedancji wejsciowej, a
caly prad z nadajnika przeptywa przez rezystor terminujacy R umieszczony jak najblizej od-
biornika. Sygnatem odczytywanym jest spadek napiecia na tej rezystancji. Terminator typowo
jest rezystorem o wartosci 100§2, co przy pradzie 3.5mA daje amplitude sygnalu rowng 350mV .
Przewaznie odbiornik odczytuje poprawnie stan logiczny juz dla amplitud rzedu 100mV, co
znacznie poprawia odpornos¢ uktadu na szumy i przesuniecia statego poziomu polaryzacji od-
biornika wzgledem nadajnika. Poziomy logiczne realizowane sa dzieki wymuszeniu przeplywu
pradu przez pare réznicowa w przeciwnym kierunku, co daje odwrotny spadek napiecia na rezy-
storze terminujacym. Gdy transmitowana jest jedynka logiczna, to otwarte sa tranzystory M2
oraz M3. Prad ptynie ze Zrédla pradowego przez tranzystor M2 i przewdd p z pary roéznicowe]
na rezystor R w odbiorniku, a nastepnie dalej przewodem n i poprzez tranzystor M3 do masy.
Spadek napiecia na rezystorze terminujacym jest wtedy dodatni. Zero logiczne transmitowane

jest gdy otwarte sa tranzystory M1 oraz M4. Prad ptynie wtedy w przeciwnym kierunku, a spa-

2Uktad ten nie byl opracowany na potrzeby niniejszej pracy, a zostal zalaczony do projektu jako gotowy

fragment i stanowi w opracowanym uktadzie bufor wyjsciowy /wejsciowy danych i przebiegow zegarowych
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dek napiecia na terminatorze jest ujemny. Napiecia na wejsciach odbiornika i odpowiadajace

im poziomy logiczne pokazane sa na rysunku 2.55.

Rysunek 2.55: Poziomy napieé¢ na wejsciach odbiornika LVDS. Vod - spadek napiecia na re-
zystorze terminujgeym, Vem - state napiecie polaryzujgce odbiornik o warto$ci

wyznaczajgeej srodek napiecia na terminatorze Vod

Bardzo duza zaleta standardu LVDS jest brak potaczenia masy miedzy odbiornikiem a
nadajnikiem. Potaczenie zapewnia tylko para przewodow réznicowych. Dodatkowo wszystkie
wspolne zaktocenia indukowane w przewodach podczas transmisji sa kasowane przez roznicowy
stopien wejsciowy w odbiorniku. Poniewaz w przewodach pary roznicowej ptyng takie same pra-
dy ale w przeciwnych kierunkach, zaktécenia elektromagnetyczne generowane przez transmisje
LVDS sa ograniczone do minimum. Najprostsza konfiguracja w jakiej moze dziata¢ bufor LVDS
wida¢ na rysunku 2.56. Jest to polaczenie punkt do punktu, nadajnik taczy sie bezposrednio

z odbiornikiem. Nie wystepuja zadne rozgalezienia w potaczeniu co pozwala na dopasowanie
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Rysunek 2.56: Wplyw impedancyi potgczen w standardzie LVDS

w bardzo dobry sposo6b impedancji linii. Dla uzyskania najwiekszych szybkosci transmisji im-
pedancja roznicowa miedzy przewodami w parze powinna wynosi¢ doktadnie 1002, co narzuca
duze wymagania na projekt ptytki drukowanej i przewody. Dopasowanie impedancyjne jest
wazne z punktu widzenia odbié¢ sygnatlu, gdyz dla duzych czestotliwosci nawet odcinek Sciezki

trzeba traktowac jak linie dhuga.
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2.8 Rejestry ("serializer" /"deserializer")

Zadaniem obu blokéw jest przetwarzanie danych pomiedzy postaciami szeregowa i rOwno-
legta. Oba sa zbudowane w oparciu o opisane ponizej rejestry. Konstrukcja uktadéw zostala
skomplikowana przez prace w dwoch trybach probkowania danych ("single rate" i "half ra-
te") co, jak sie dalej okaze, wymagaloby teoretycznie pracy rejestrow na dwoch przeciwnych
zboczach sygnatu zegarowego. Ze wzgledow praktycznych rozwigzaniem problemu okazato sie
podzielenie rejestrow na dwa pracujace naprzemiennie bloki, co zostalo doktadnie opisane w
rozdziale 3.11.

2.8.1 Rejestry

Rejestrem nazywamy uklad n przerzutnikéw o wspoélnych wejsciach sterujacych: zegarowym
(taktujacym), kasujacym, zezwolenia na prace itp. Ilo§¢ n przerzutnikow wchodzacych w sktad
rejestru okresla ilosé bitow ktore moze on zgromadzi¢ (stad okreslenie rejestr n-bitowy). Ze
wzgledu na sposob doprowadzenia wejsé i wyjsé przerzutnikoéw rozrozniamy cztery gtéwne typy

opisane ponizej.

2.8.1 a) Rejestr rownolegly (bufor)
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Rysunek 2.57: Schemat 4-bitowego rejestru rownolegtego.

Rysunek 2.57 przedstawia schemat 4-bitowego rejestru rownoleglego. Posiada on cztery wej-
Scia i wyjscia danych oraz wejscie sygnatu zegarowego. Na zboczu narastajacym tego sygnatu
wartosci wystepujace na wejsciach danych D0-3 sa probkowane i zapisywane na wyjsciach Q0-3
przerzutnikow F0-3. Ze wzgledu na to, ze dane wejSciowe podawane sa do kazdego z przerzut-
nikoéw niezaleznie méwimy o réwnolegltym zapisie wejs¢, za$ linie sygnatow DO0-3 okreslane sa
jako réwnolegta magistrala danych. Z tych samych wzgledow wyjsciem rejestru jest magistrala
Q0-3. Poniewaz przerzutnik probkuje dane jedynie na zboczu narastajacym sygnatu zegaro-
wego sygnaly wyjéciowe sa odseparowane od mogacych sie zmienia¢ wartosci wejSciowych, zas

moment ewentualnej zmiany poziomu wyjscia jest precyzyjnie sterowany poprzez wejscie CLK.
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Sprobkowane dane wejSciowe moga by¢ ponadto przechowywane w rejestrze przez dowolnie
dtugi czas, az do nadejscia kolejnego zbocza zegara. Stad tez rejestr rownolegly nazywany jest

tez buforem magistrali danych.

2.8.1 b) Rejestr szeregowy (przesuwny)

F Fl F2 F3
DS— 11 0 D 0 D Q D Q Qs
P CLK P CLE P CLE P CLE
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Rysunek 2.58: Schemat 4-bitowego rejestru szeregowego.

Rejestr, ktorego schemat przedstawiony zostal na rysunku 2.58, posiada jedno wejécie DS
i wyjscie QS danych. Poniewaz dane sa podawane jak i odbierane "po kolei", linie wejscia i

wyjScia nosza nazwe szeregowych. Zasade dzialania rejestru objasnia rysunek 2.59.
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Rysunek 2.59: Zasada dziatania 4-bitowego rejestru szeregowego.

Pierwszy przerzutnik FO probkuje na zboczu narastajacym CLK linie danych DS. Pobrana
warto$¢ (w przykladzie stan wysoki) jest przekazywana na jego wyjscie (Q FO0) gdzie ocze-
kuje na nastepne zbocze narastajace. Poniewaz wyjscie to stanowi zarazem wejscie kolejnego
przerzutnika F1, stan wysoki na kolejnym zboczu zostanie przekazany na jego wyjscie Q F1.
Analogicznie zadziataja kolejne przerzutniki F2 i F3, dzieki czemu po czterech cyklach zegaro-
wych stan wysoki linii DS zostanie wystawiony na wyjéciu rejestru QS. Rejestr tego typu dziata

wiec jak swojego rodzaju sterowana linia opdzniajaca umozliwiajaca przechowanie danych przez
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n cykli zegarowych (gdzie n to ilogé przerzutnikow wchodzacych w sktad rejestru). Alternatyw-
na nazwa rejestru przesuwnego pochodzi od metody dzialania uktadu przemieszczajacego caly

zawarto$¢ o jeden stopiern w przod na kazdym dodatnim zboczu sygnatu zegarowego CLK.

Opisane w dalszym ciggu dwie nastepne konfiguracje rejestru staty sie baza dla uktadow
"serializer’a" i "deserializer’a" danych. Stanowia one kombinacje rejestrow szeregowego i row-

noleglego.

2.8.1 ¢) Rejestr szeregowo-rownolegly

0 1 2 3
F0 Fl F2 F3
DS————— D Q- D QI D QI D Q
P CLE P CLE P CLE P CLE

CLK

Rysunek 2.60: Schemat 4-bitowego rejestru szeregowo-rownolegtego.

0110\<F0 jm IFz F3 T 011 TFo jFl F2 F3 T

Rysunek 2.61: Etapy przetwarzania danych szeregowych na réwnolegte: a), b), ¢), d) - cztery

kolejne zbocza zegara.

Przedstawiony na rysunku 2.60 schemat rejestru szeregowo-réwnolegtego stanowi prosta

modyfikacje rejestru przesuwnego. Dzieki dodaniu magistrali wyjsciowej Q0-3 umozliwia on
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zamiane szeregowych danych wejsciowych na postaé¢ rownolegta. Przyktad takiej pracy zostatl

zamieszczony na pogladowym rysunku 2.61.

Aby uktad dziatal w taki sposob pojedynczy bit danych wejsciowych powinien mieé¢ dtugosé
doktadnie jednego okresu sygnatu CLK, za$ zmiany kolejnych bitow nie powinny sie pokrywacé
ze zboczami narastajacymi zegara. Wowczas kolejne bity z wejsciowego ciggu "0110" sg pobie-
rane przez przerzutnik F0 i przekazywane w nastepnych cyklach do dalszych przerzutnikow. Po
czterech okresach przebiegu zegarowego rownolegle wyjscia rejestru Q0-3 odwzorowuja doktad-

nie cigg bitow podany na wejscie szeregowe DS.

2.8.1 d) Rejestr rownoleglo-szeregowy

Do D1 D2 D3

11 12 13
0 40 0
tFD ol E o E2 o B
D Q 1@ D Q a1 9 D 0 13 D Q Qs
|7>CLK |7>cu< |7>CLK |7>cu<
CLE : ! '
WRI

Rysunek 2.62: Schemat J-bitowego rejestru réwnolegto-szeregowego.
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Rysunek 2.63: Etapy przetwarzania danych réwnoleglych na szeregowe: a) pierwsze zbocze

zegara i wpisanie rownolegtych danych; b), c), d) - trzy kolejne zbocza.
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Rejestr ktorego schemat przedstawia rysunek 2.62 jest najbardziej skomplikowana z przed-
stawianych konfiguracji. Zostata ona wzbogacona o trzy multipleksery M1-3 ze wzgledu na
konieczno$¢ rownolegltego podtaczenia do wejs¢ przerzutnikow F1-3 wyjs¢é ich poprzednikow
oraz wejsciowej magistrali danych D0-3 sterowanej z zewnetrznych Zrodet. Zasada dziatania

rejestru zostala pogladowo przedstawiona na rysunku 2.63.

W pierwszym cyklu zegara (rys. 2.63a) niski stan sygnatu WRI doprowadzony do wejsé
S multiplekserow M1-3 dolacza wejsciowa magistrale danych D1-3 do wejs¢ przerzutnikow.
Dodatnie zbocze zegara zapisuje stan magistrali wewnatrz przerzutnikow FO0-3. Najstarszy (w
tej konwencji) bit D3 jest jednoczesnie wyprowadzany na szeregowe wyjscie rejestru QS. Przed
kolejnym zboczem narastajacym CLK sygnal WRI przechodzi w stan wysoki dolaczajac poprzez
multipleksery wejscia przerzutnikow F1-3 do wyjs¢ ich poprzednikow w tancuchu. Od tej pory
uktad zaczyna dziata¢ analogicznie do rejestru przesuwnego wystawiajac kolejne bity na wyjscie
QS. Wartos¢ wpisywana do najmltodszego przerzutnika FO jest nieistotna, gdyz na poczatku
nastepnego cyklu pracy do rejestru zostanie ponownie rownolegle wpisana zawartos¢ wejsciowe;j
magistrali danych. Na wyjsciu QS rejestru otrzymujemy w ten sposob ciag bitow, kazdy o
czasie trwania rownym okresowi przebiegu zegarowego. Zbocza generowane przez uklad na linii

danych sg przesuniete w fazie wzgledem zbocz zegara o czas op6znienia przerzutnika F3.

2.8.2 "Deserializer" danych

Jak juz wspomniano na wstepie, zadaniem bloku "deserializer’a" jest konwersja danych
z odbieranej przez uklad postaci szeregowej na koncowa rownoleglta. Zgodnie z zalozeniami
projektu wyjéciem ukltadu jest 8-bitowa magistrala synchroniczna taktowana przebiegiem ze-
garowym generowanym wewnatrz ASIC’a. Stad tez jako "naturalne" rozwigzanie uktadowe
nasuwa si¢ 8-bitowy rejestr szeregowo-réwnolegly generujacy na swoich wyjsciach pelny bajt
co osiem cykli gtéwnego zegara. Dzieki takiemu rozwigzaniu komunikacja z zewnetrznym urza-
dzeniem za pomoca magistrali rownoleglej odbywa sie o$Smiokrotnie wolniej w stosunku do
nominalnej czestotliwosci przesytu danych szeregowych (przyktadowo: w trybie 960 M H z "sin-
gle rate" uktad transmituje dane z predkoscig 960 Mbps, co, po konwersji na postaé¢ rownolegta,
daje 120 M Bps, czyli jeden pelny bajt pojawiajacy sie na wyjsciach uktadu co okres zegara
120 M Hz). Szczegolowa analiza pracy rejestru szeregowo-rownoleglego ujawnia jednak pewien
problem. Ot6z poprawnie skonwertowany bajt jest co prawda wystawiany na wyjscie rejestru
co osiem okresow zegara, ale jest w takiej postaci utrzymywany na nich jedynie przez jeden
okres, gdyz pozostale siedem zajmuje przesuwanie odbieranych bitow na przynalezace im po-
zycje. W podanym przykladzie zawarto$é rejestru jest przesuwana co 1,04 ns (okres zegara
960 M Hz) i co taki czas zmienia sie stan wyjs$¢. Istotna informacja (pelny bajt) pojawia sie
osiem razy rzadziej (co 8,32 ns), ale zewnetrzny uktad musi zdazy¢ ja odczytaé¢ przed kolej-

nym przesunieciem, czyli w czasie 1,04 ns. Op6zniony odczyt wyjs¢ spowodowaltby odebranie
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czesci (np. siedmiu) bitow bajtu n — 1 oraz czesci (jednego bitu) n-tego bajtu. Takie dziatanie
niweluje korzys¢ wynikajaca z konwersji danych na posta¢ rownolegla, gdyz zewnetrzny uktad
musi by¢ de facto zdolny do odczytu danych z predkoscig odpowiadajaca transmisji szeregowej
(w przyktadzie 960 M Hz).

Rozwigzaniem problemu jest dolaczenie do wyjsé rejestru szeregowo-réwnoleglego bufora
magistrali (czyli rejestru rownoleglego) taktowanego zegarem o$miokrotnie wolniejszym w sto-
sunku do transmisji szeregowej. Jak zostalo wspomniane, stany wyjs¢ bufora pozostaja state
pomiedzy dodatnimi zboczami sygnatu taktujacego pozwalajac w tym czasie na przesuwanie
bitow w rejestrze szeregowo-réwnoleglym w sposéb niewidoczny dla zewnetrznego urzadzenia.
Schemat ideowy potaczenia dwoch rejestrow przedstawia rysunek 2.64 (dla czytelnosci pomi-

nieto cztery posrednie przerzutniki).
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Rysunek 2.64: "Deserializer” danych - schemat ideowy.

Bufor magistrali (przerzutniki F8-F15) jest taktowany przebiegiem CLK/8 o o$miokrotnie
nizszej czestotliwosci niz gtowny sygnat zegarowy CLK. Wytworzeniem wolniejszego przebiegu
zajmuje sie przedstawiony na rysunku 2.65 dzielnik czestotliwosci. Wystapienie o$miu zboczy
narastajacych przebiegu CLK (poczawszy od zbocza oznaczonego strzalka na rys. 2.65b) za-
pelnia rejestr szeregowo-rownolegly powodujac wystawienie na jego wyjsciach pelnego bajtu.
Rownoczesnie pojawiajace sie zbocze narastajace przebiegu CLK/8 wpisuje ten bajt do reje-
stru rownolegtego, skad trafia on na wyjscia uktadu. Nalezy zwroci¢ przy tym uwage, ze taki
"deserializer" nie zapewnia w zaden sposob kontroli transmisji, tzn. linia DS jest probkowana
w sposOb ciagly niezaleznie od tego, czy s nia przesytane dane. Stad seria o$Smiu bitoéw, sta-
nowiagca w nadajniku jeden bajt, moze zosta¢ w dowolny sposéb rozdzielona przez odbiornik
pomiedzy dwa kolejno po sobie nastepujace bajty. Przyktadowo, gdyby poczatek transmis;ji
danych przypadl na pierwsze narastajace zbocze CLK z rys. 2.65b, cztery pierwsze bity (plus
cztery poprzedzajace, nie zawierajace informacji) zostaly by zapisane w jednym bajcie, za$ czte-

ry kolejne stanowityby poczatek drugiego. Taki sposéb odczytu stanowi pewne utrudnienie dla
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logiki odbierajacego dane uktadu zewnetrznego. Z drugiej strony pozwala to na zastosowanie

dowolnego protokohlu transmisji, zaleznego jedynie od urzadzen zewnetrznych.

LFIG LFIT LFIS
D QI D Q[ D Q CLK/8

CLK —p CLK NQ CLK NQ CLK NQ (—
CLK/2 CLK/4

S aisipiaiaiainininininini)
.

b)

Rysunek 2.65: Dzielnik czestotliwosci: a) schemat ideowy, b) przebiegi czasowe.

Znaczna komplikacje do opisanego wyzej rozwiazania wnosi tryb odczytu "half-rate". W try-
bie "single-rate" jeden bit danych przypada na jeden okres zegara i do odczytu pelnej zawartosci
linii DS wystarczy praca uktadu na zboczach narastajacych. W przypadku trybu "half-rate" na
jeden okres przypadaja dwa bity, co teoretyczne wymusza prace rejestru na obu zboczach (rys.
2.66a). Z praktycznego punktu widzenia nie jest to rozwigzanie optymalne, gdyz podstawowy
element konstrukcji rejestru, przerzutnik, jest przewidziany do pracy na pojedynczym zboczu.
Rozwiazaniem problemu jest wytworzenie zegara komplementarnego CLK i prébkowanie da-
nych naprzemiennie zboczami narastajacymi dwoch przebiegow (rys. 2.66b).
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Rysunek 2.66: Praca "deserializer’a” w trybie "half-rate": a) teoretyczne probkowanie na obu
zboczach zegara, b) rozwigzanie praktyczne - prébkowanie naprzemienne prze-

biegami komplementarnymi.
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Z rysunku wynika, ze odebranie pelnego bajtu w trybie "half-rate" nastepuje po czterech okre-
sach zegara (CLK lub CLK). Stad potrzebne jest rozbicie o$miobitowego rejestru szeregowo-
rownoleglego na dwa rejestry czterobitowe, taktowane komplementarnymi przebiegami zega-
rowymi. Schemat ukladu "deserializer’a" do trybu "half-rate" przedstawia rysunek 2.67 (dla

czytelnosci przedstawiono jedynie dwa pierwsze przerzutniki kazdego z rejestrow).
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Rysunek 2.67: "Deserializer” danych dla trybu "half-rate” - schemat ideowy.

Poniewaz odczyt danych odbywa sie naprzemiennie, jeden z rejestrow odczytuje jedynie
bity parzyste, a drugi nieparzyste. Gdyby rejestr do trybu "single-rate" (z rysunku 2.64) zo-
stal podzielony na dwa podrejestry sktadajace sie z przerzutnikow F0-3 jeden i F4-7 drugi, po
przelaczeniu trybu przesylania zmienila by sie kolejnosé¢ bitéow na magistrali wyjsciowej (np.
"01234567" w trybie "single-rate" i "02461357" w "half-rate"). Takie dziatanie nie jest do-
puszczalne, jako ze tryb transmisji powinien by¢ niewidoczny dla urzadzen zewnetrznych (poza
zmiang szybkosci odezytu i zapisu danych). Stad przerzutniki dla trybu "half-rate"zostaly pola-
czone naprzemiennie tworzac ciaggi FO, F2, F4, F6 oraz F1, F3, F5 i F7. Bufor magistrali w tym
trybie jest taktowany przebiegiem CL—K/4 (komplementarnym do CLK /4 z rysunku 2.65a), jako
ze dzielnik nadal jest taktowany zegarem CLK, za$ odbior pelnego bajtu nastepuje co cztery

okresy tego zegara.

Polaczenie obu trybow pracy w jednym bloku "deserializer’a" wymusilo zastosowanie multi-
plekserow przetaczajacych kolejnosé utozenia przerzutnikow FO-7 w ciaggi. Schemat dziatajacego
w obu trybach ukladu przedstawia rysunek 2.68 (dla uproszczenia przedstawione zostaly jedy-
nie cztery pierwsze przerzutniki). W stanie niskim sygnalu sterujacego wyborem trybu HR
multipleksery M1-M7 dotaczaja do wejé¢ przerzutnikow F0-7 wyjscia ich bezposrednich po-
przednikow tworzac ciagg odpowiadajacy przedstawionemu na rysunku 2.64. Multiplekser M8
dotacza do wejé¢ zegarowych nieparzystych przerzutnikéw F1, F3... ten sam sygnat CLK, ktory
taktuje przerzutniki parzyste. Analogicznie M9 pozwala buforowi magistrali na prace z sygna-

lem zegarowym CLK/8. Przelaczenie trybu (HR w stanie wysokim) przestawia bufor na sygnal
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Rysunek 2.68: "Deserializer” danych pracujgcy w obu trybach - schemat ideowy.

CL—K/4 i zmienia uklad potlaczen przerzutnikéw rejestru szeregowo-réwnoleglego. Przerzutnik
F1 zostaje réwnolegle z FO dotaczony do wejscia szeregowego danych DS, za$ wejécia pozosta-
lych przerzutnikow spiete wedlug schematu odpowiadajacego pracy w trybie "half-rate" (rys.
2.67). Poprzez multiplekser M9 zanegowany sygnal zegarowy CLK zostaje doprowadzony do
wejs¢ nieparzystych przerzutnikow. W ten sposob uzyskuje sie mozliwosé przetaczenia trybu i

poprawng prace bloku "deserializer’a" w obu z nich.

2.8.3 "Serializer" danych

Zamiane danych z postaci rownoleglej na szeregowa umozliwia opisany wczesniej rejestr
rownoleglo-szeregowy (rys. 2.62). Zostal on w bloku "serializer’a" réwniez rozszerzony poprzez
zastosowanie wejéciowego bufora réwnoleglego, jednak z przyczyn nieco innych niz mialto to
miejsce w przypadku "deserializer’a" danych. Zmiany zachodzace na liniach wej$ciowych DO0-7
nie maja praktycznie wplywu na prace rejestru rownoleglo-szeregowego, gdyz jest on odtaczony
od nich przez wieksza cze$é okresu pracy (rys. 2.63). Jedyna krytyczna chwila, gdy stan linii
wejsciowych powinien by¢ ustalony jest moment wpisu rownolegltego na pierwszym zboczu sy-
gnatu CLK, jednak to samo zastrzezenie dotyczy bufora rownolegtego. Z tego punktu widzenia
dodatkowy bufor nie jest konieczny do poprawnej pracy urzadzenia, jednak jego zastosowanie
wynika z modyfikacji podstawowej idei dziatania wynikajacych z pracy bloku w dwoch trybach

transmisji danych.

Sam rejestr rownoleglo-szeregowy ulegt znacznym modyfikacjom wobec swojej ideowej po-

staci ze wzgledu na koniecznos¢ przelaczania trybow pracy. Dodatkowo idea zmiany poje-
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dynczego 8-bitowego ciagu przerzutnikow na dwa 4-bitowe, zastosowana w bloku "deseriali-

zer’a" nie jest tutaj tak prosto realizowalna. O ile dwa wejscia 4-bitowych rejestrow szeregowo-

rownoleglych mozna polaczy¢ ze soba rownolegle, o tyle bezposrednie potaczenie wyjs¢ rejestrow

rownoleglo-szeregowych nie jest mozliwe. Dodatkowym problemem utrudniajacym przetacza-

nie pomiedzy pojedynczym ciagiem 8-bitowym a dwoma 4-bitowymi sa multipleksery zmie-

niajace uktad potlaczen z réownoleglego na szeregowy, konieczne dla poprawnej pracy rejestru

rownoleglo-szeregowego. Wprowadzenie dodatkowych multiplekseréw przetaczajacych uktad prze-

rzutnikow, tak jak ma to miejsce w bloku "deserializer’a", spowodowaloby znaczng komplikacje

uktadu. Z powyzszych wzgledow w obu trybach pracy zastosowano stata konfiguracje dwoch

4-bitowych rejestrow pracujacych z komplementarnymi przebiegami zegarowymi, zas wybor

trybu pracy odbywa sie poprzez zmiane czestotliwosci tych przebiegow.
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Rysunek 2.69: "Serializer" danych: a) schemat ideowy, b) przyktadowe przebiegi czasowe.

o] Q3

Rysunek 2.69a przedstawia schemat ideowy '"serializer’a" z pominieciem bufora magistra-

li wlaczonego pomiedzy linie DO-7 a wejscia ukladu. Przyktadowe przebiegi czasowe zostaly
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przedstawione na rys. 2.69b. Znajdujacy sie poczatkowo w stanie niskim sygnal WRI umozli-
wia rownolegly zapis danych przez oba 4-bitowe rejestry. Poniewaz odstep pomiedzy zapisem
goérnego i dolnego rejestru wynosi poél okresu zegara, dane wejSciowe nie moga sie przez ten
czas zmienia¢. Stad konieczno$é zastosowania bufora magistrali, aby dodatkowo zabezpieczy¢
uktad przed przeklamaniami. Dane bity na wyjsciach QSA i QSB utrzymuja sie przez pelen
okres zegara, jednak sa wzgledem siebie przesuniete o po6l okresu ze wzgledu na taktowanie
obu rejestrow przebiegami komplementarnymi. Wyjsciowy multiplekser sterowany poziomem
sygnalu CLK dolacza naprzemiennie wyjscia rejestrow QSA i QSB do linii QS, stanowiacej

wyjscie danych szeregowych.

M2 CLES2
i TWRI
o—e— CLE
1
F8 L 2 L F10
4o Q 4D Q D Q : CLE/4

CLE_FLL CLE NG CLE HQ CLE NG —
CLESZ

CLE/Z

CLESZ

CLE/4

b)

Rysunek 2.70: Dzielnik czestotliwosci "serializer’a: a) schemat ideowy, b) przebiegi czasowe.

Jak wida¢ z rysunku 2.69b, czas trwania pojedynczego bitu na linii szeregowej QS jest
rowny potowie okresu zegara CLK taktujacego "serializer". Jezeli wiec do uktadu zostanie do-
prowadzona bezposrednio czestotliwo$¢ generowana przez petle fazowa, bedzie on dziatat w
trybie "half-rate". W trybie "single-rate" czas trwania jednego bitu powinien by¢ rowny okre-
sowi czestotliwoéci podstawowej. Doprowadzenie do uktadu "serializer’a" zegara dwukrotnie
wolniejszego od podstawowego sprawi, ze bit na jego wyjséciu bedzie mial czas trwania réwny

potowie dwukrotnie dtuzszego okresu, czyli zgodny z zalozeniami trybu "single-rate". Wynika



92 Rozdziat 2: Teoretyczna analiza blokow funkcjonalnych

z tego nieco inna niz w przypadku "deserializer’a" konstrukcja dzielnika czestotliwo$ci (przed-

stawiona na rysunku 2.70).

Multiplekser M9 sterowany sygnalem wyboru trybu HR decyduje o tym, czy na linie ze-
garowa "serializer’a" CLK zostanie bezposrednio podany przebieg podstawowy z petli fazowej
CLK _PLL (HR=0, tryb "half-rate") czy tez podzielony wstepnie przez przerzutnik F8 prze-
bieg dla trybu "single-rate". Przerzutniki F9 i F10 dziela przebieg zegarowy "serializer’a" przez
cztery generujac zegar CLK /4 wpisujacy bajt do bufora magistrali. Bramka G1 na podstawie
przebiegow CLK/2 i CLK/4 generuje sygnat WRI umozliwiajacy réwnolegty wpis danych do
rejestru "serializer’a". Stan niski tego sygnalu (rys. 2.70b) wystepuje co cztery cykle zegara

CLK i trwa przez jeden okres umozliwiajac wpis danych do obu rejestrow.



Rozdzial 3

Projekt 1 symulacje transceiver’a

3.1 Budowa projektowanego uktadu ASIC

Projektowany ASIC (Application Specific Integrated Circuit) jest ukladem transceiver’a do
szybkiej komunikacji szeregowej. Zawiera w swojej strukturze zar6wno nadajniki, jak i odbior-
niki. Z kolei gléwnym elementem odbiornika jest uktad odzyskiwania zegara i danych, ktory
zostal opisany w podrozdziale 2.1. Uproszczony schemat blokowy ASIC’a przedstawiony jest

na rysunku 3.1. W sktad zaprojektowanego uktadu wchodza dwa bloki nadajnika oraz dwa

Referencje 30MHz (nadajnik i odbiornik) CLE(LVDS) Dane wyjéciowe - 8 bitow (LVDS)

A SYYYYYYY!

Sterowanie

il

RX (LVDS)

< Wewngfrzne polaczenie danych TX (LVDS)

:TEST] .

A TV
Polaryzacja Dane wejsciowe - 8 bitow (LVDS) ~ CLE(LVDS)

Rysunek 3.1: Schemat blokowy zaprojektowanego ASIC’a
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bloki odbiornikow. W jednej chwili moze dziata¢ jednak tylko jedna para nadajnik-odbiornik, a
decyduje o tym sygnal sterujacy EXT. Jesli sygnat EXT jest w stanie wysokim, to w projekto-
wanym uktladzie dziata nadajnik 2 z odbiornikiem 2, a ich sygnaly szeregowe transmitowane sa
na zewnatrz za pomocg buforéw LVDS. Poniewaz uzyte w projekcie gotowe moduly LVDS moga
pracowaé do czestotliwosci kilkuset MHz, zostala dodana druga para nadajnik-odbiornik, po-
siadajaca wewnetrzne potaczenie danych szeregowych (dziata gdy EXT=0). Takie rozwiazanie
umozliwia sprawdzenie dzialania uktadu dla czestotliwosci ponad 1 GH z, gdyz nie ma mozli-
wosci transmisji przebiegu o takiej czestotliwosci na zewnatrz ASIC’a. Oba wyjécia przebiegu
testowego (fresr1 1 fresr2), dolaczane sa do dzialajacej aktualnie pary nadajnik-odbiornik
za pomoca multipleksera sterowanego sygnalem EXT. Koncepcja budowy samego nadajnika
i odbiornika przedstawione sa rozdziale 1.2. Dane wejSciowe w postaci 8-bitowej magistrali
trafiaja bezposrednio na oba uktady nadajnikow, natomiast wyjsciowy przebieg zegarowy gene-
rowany przez oba nadajniki jest multipleksowany tym samym sygnalem EXT, ktory aktywuje
odpowiednia pare nadajnik-odbiornik. W przypadku magistrali wyjsciowej, wszystkie sygnaty
danych wraz z przebiegiem zegarowym z obu odbiornikéw, multipleksowane sa za pomoca sieci
bramek NAND (na schemacie blokowym nie zostalo to uwzglednione) z wykorzystaniem sygna-
tu sterujacego EXT. Bramki NAND wystarczag w tym przypadku w roli multiplekserow, gdyz

nieaktywny uktad odbiornika ustawia wszystkie swoje wyjscia w stan wysoki.

Samo umieszczenie calych blokéw nadajnika i odbiornika to nie wszystko co znajduje sie
w zaprojektowanym ASIC’u. Zawiera on wiele uktadéw pomocniczych oznaczonych na sche-
macie blokowym jednym wspo6lnym symbolem. W zaprojektowanym uktadzie znajduja sie dwa
bloki gtéwnego uktadu polaryzujacego: jeden dla obu nadajnikéw i jeden dla odbiornikéw. Do
poprawnej pracy uktadéw polaryzujacych wymagane sa rezystory ustalajace prady, dotaczone
do ASIC’a w postaci elementéw zewnetrznych. Poniewaz do komunikacji na zewnatrz ukladu
wykorzystywane jest 11 buforéw wyjsciowych, oraz 9 buforéow wejsciowych dziatajacych w stan-
dardzie LVDS, wewnatrz struktury projektowanego uktadu zostato umieszczone zrodto napiecia
referencyjnego! potrzebne do pracy tych buforéw. Jednoczesnie korzystajac z dodatkowej funk-
cjonalnodci tego zrodla napiecia odniesienia, dodano mozliwo$¢ pomiaru temperatury ASIC’u.
Wejéciowe przebiegi referencyjne o czestotliwosci 30 M H z podawane sg osobno dla odbiornika i
nadajnika. Poniewaz w ASIC’u wystepuja po dwa takie bloki, przebiegi referencyjne podawane
sa na aktualnie dzialajaca pare nadajnik-odbiornik za pomoca sieci bramek NAND. Jednocze-
$nie referencja w nieaktywnym nadajniku i odbiorniku zwierana jest do masy aby petle fazowe
tam pracujace przeszly na minimalng czestotliwos¢ pracy. Takie dziatanie pozwala zredukowac
moc pobierang przez caly zaprojektowany uktad. Jedyna mozliwoscig obserwacji dziatania petli
fazowych sa dwa wyjscia przebiegu testowego (fresri 1 fresr2) o podzielonej przez 64 czesto-

tliwosci. Do sterowania trybami pracy nadajnikéw i odbiornikéw wykorzystywane sa 3 sygnaty

Iprojekt uktadu napiecia odniesienia nie jest celem niniejszej pracy i podobnie jak bufor LVDS, zostal on

wstawiony do projektu w postaci gotowego i dzialajacego modutu
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sterujace (z pominieciem omoéowionego wezesniej EXT), w ktorych wyrézniamy HR do przela-
czania ASIC’a w tryb "half-rate", oraz sygnaly Al, A0 kodujace na dwoch bitach 4 predkosci
pracy zaprojektowanego uktadu. W kazdym z blokéw nadajnika i odbiornika, wspomniane sy-
gnaly sterujace trafiaja na uktad logiki, zajmujacy sie wypracowaniem odpowiednich lokalnych

sygnalow sterujacych.
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Rysunek 8.2: Maski technologiczne zaprojektowanego ASIC’a (420 x 140 pm?)

Rysunek 3.2 przedstawia wyglad masek technologicznych 28] calego zaprojektowanego
ASIC’a. Wymiary uktadu sg duze tylko ze wzgledu na koniecznosé podtaczenia 61 wyprowadzen
na zewnatrz. Litera A zostaly oznaczone oba bloki odbiornikéw, przy czym podobnie jak na
schemacie blokowym, odbiornik znajdujacy sie po prawej stronie posiada wyprowadzone na ze-
wnatrz wejscie danych szeregowych. Pierwszy z gtéwnych ukladow polaryzujacych, oznaczony
symbolem B znajduje sie pomiedzy dwoma odbiornikami, dostarczajac pradéw polaryzujacych
potrzebnych do ich poprawnego dzialania. Nadajniki sg prostsze konstrukcyjnie gdyz nie zawie-
raja uktadéw CDR i sa oznaczone symbolem C. Podobnie jak w poprzednim przypadku, blok
lezacy po prawej stronie posiada wyjscie szeregowe wyprowadzone na zewnatrz ASIC’a. Drugi
z nadajnikéw laczy sie bezposrednio z jednym z odbiornikéw za pomocag wewnetrznej Sciezki
metalicznej. Drugi uktad polaryzujacy (D) dostarcza pradow referencyjnych dla obu blokow
nadajnika i posiada identyczng konstrukcje jak blok B.

Projektowany ASIC, podobnie jak kazdy inny uktad tego typu, otoczony jest po obwodzie
padami kontaktowymi. Wiekszos¢ z nich stanowia w opisywanym przypadku bufory LVDS (40
wyprowadzen), pozostate to wyprowadzenia napie¢ zasilajacych, sterowania, przebiegow testo-

wych i referencyjnych (21 wyprowadzen). Dla buforow LVDS koniecznym stalo sie zastosowanie
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wewnetrznego napiecia odniesienia o wartosci 1.2 V. Taki uktad wraz z buforem napieciowym
widoczny jest na layoucie jako blok G i wspotpracuje on bezposrednio z drugim wtérnikiem na-
pieciowym (F), buforujacym napieciowy sygnal proporcjonalny do temperatury catego ASIC’a.
Pad wyjsciowy do pomiaru temperatury zostal umieszczony w $rodku struktury uktadu pot-
przewodnikowego (obok bufora F) ze wzgledu na brak wolnego miejsca na obwodzie ASIC’a.
Stale napiecie tam wystepujace nie sprawia probleméw przy wykonaniu dlugiego polaczenia
miedzy ASIC’iem a jego pltytka bazowa. Jak wida¢ na rysunku 3.2, wlasciwy uktad transce-
iver’a zajmuje okoto 70% (1.94 mm?) powierzchni catego ASIC’a (2.64 mm?). Pozostale miejsce
zostalo przeznaczone na kondensatory filtrujace napiecie zasilania, widoczne na rysunku ma-
sek technologicznych jako E. Wyprowadzenia zaprojektowanego ASIC’a przedstawione sa na

rysunku 3.3.

51
52
%53
Al 55 m H
voltage in
s 96 m{memut freq out
el _57  current
Lx |58 '
fTX 59
gnd |60

Rysunek 3.3: Wyprowadzenia (pady) zaprojektowanego ASIC a. Oznaczenia: czerwony - zasi-
lanie, szary - masa, zZotty - wejscie CMOS, morski - wyjscie napieciowe, poma-
ranczowy - prgd referencyiny, niebieski - wejScie LVDS, zielony - wyjécie LVDS,

rozowy - wejscie przebiegu referencyjnego, bialy - wyjscie przebiegu testowego

Na rysunku 3.4 zostaly przedstawione bramki NAND, pomocne przy multipleksowaniu ma-
gistrali danych z wyj$¢ obu odbiornikow, oraz fragment gtéwnej magistrali danych biegnacej
przez caty ASIC. Bramki oznaczone na layoucie jako B znajduja sie symetrycznie w §rodku mie-
dzy dwoma ukladami odbiornikow A. Gléwna magistrala danych (C) ze wzgledu na dtugosé
Sciezek, reprezentuje soba duza pojemnos¢ do podtoza. Na wyjéciu bramek B musza pracowad
dodatkowe inwertery o duzych wymiarach aby przetadowa¢ pojemnosé $ciezek magistrali da-
nych z czestotliwos$ciag dochodzaca do 240 M Hz. Przebieg zegarowy tworzony jest za pomoca
multipleksera D, ztozonego z trzech bramek NAND i poprowadzony jest najkrotsza droga do
jednego z buforéw wyjsciowych LVDS, ktérego fragment widaé¢ na rysunku jako blok E.
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Rysunek 3.4: Multipleksowanie magistrali danych na wyjsciv odbiornika (420 x 140 um?)

3.1.1 Plan masek technologicznych nadajnika

Koncepcja budowy nadajnika uzywanego w zaprojektowanym ASIC’u przedstawiona jest w
podrozdziale 1.2.1, natomiast na rysunku 3.5 wida¢ maski technologiczne tego uktadu. Detektor
fazy i czestotliwosci oraz pompa tadunkowa, wraz z potrzebnym do jej pracy wtornikiem napie-
ciowym zostaly oznaczone na layoucie symbolem A. Blok oznaczony literg B zawiera oscylator

N

b

b

Rysunek 8.5: Maski technologiczne nadajnika (260 x 180 pm?)
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sterowany VCO960 wraz z ukladem polaryzujacym. Wida¢ tu takze dwa dodatkowe uktady po-
dobne w konstrukcji do oscylatora jednak nie wytwarzaja one oscylacji a jedynie przyczyniaja
sie do zapewnienia takiego samego otoczenia z obu stron VCO960. Drugi oscylator (SVCO)
wraz ze swoim ukladem polaryzujacym znajduje sie w obrebie bloku C. Konstrukcja jest tu
podobna jak w przypadku VCO960. Elementy oznaczone litera D, wraz z mniejszymi rezy-
storami i kondensatorami, znajdujacymi sie w bezposrednim sasiedztwie, stanowia filtr petli
fazowej. Dzielnik sterowany, ustalajacy stopien podziatu czestotliwos$ci w sprzezeniu zwrotnym
petli fazowej oznaczony jest symbolem E. Gléwnym elementem nadajnika jest bufor wejsciowy
("serializer") oznaczony litera F. Na podstawie przebiegu dostarczonego przez petle fazowa za-
mienia on dane z rownoleglej magistrali na posta¢ szeregowa. Caly blok nadajnika pracuje w
wielu trybach, a sygnaly sterujace potrzebne do jego pracy dostarczane sg prze blok logiki G.
Symbolem H oznaczone zostalty fragmenty znajdujacych sie obok catego uktadu kondensatorow

filtrujacych zasilanie.

3.1.2 Plan masek technologicznych odbiornika

Budowa odbiornika (przedstawiona w podrozdziale 1.2.2) opiera sie glownie o koncepcje
dziatania ukladu odzyskiwania zegara i danych, a dokladniej jest to CDR typu "burst mo-

de"(rozdzial 2.1). Uktad ten jest bardziej skomplikowany niz nadajnik, a jego maski technolo-
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Rysunek 3.6: Maski technologiczne odbiornika (300 x 210 pum?)
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giczne znajduja sie na rysunku 3.6. Podobnie jak w nadajniku, pompa tadunkowa i detektor
fazy znajduja sie na skraju layoutu w obrebie bloku A. Oscylator sterowany VCO960 i jego
uktad polaryzujacy znajduja sie w obszarze oznaczonym symbolem B. W przypadku odbiorni-
ka znajduja sie tutaj az 3 uktady VCO960, linia op6zniajaca ztozona z takich samych bramek
jak oscylator i dodatkowe dwa bloki zapewniajace jednakowe otoczenie kazdego z oscylatorow.
Jeden oscylator pracuje w petli fazowej, a pozostate dwa konieczne sa do pracy uktadu odzy-
skiwania zegara i danych. Drugi zestaw oscylatorow sterowanych (SVCO) znajduje sie wraz z
uktadem polaryzujacym w ramach bloku C. Elementy D stanowia filtr petli fazowej, podob-
nie jak bylo to w ukladzie nadajnika, a dzielnik sterowany oznaczony jest jako E. Waznym
elementem jest tutaj blok G, gdyz jest to uktad synchronizacji. Generuje on na podstawie prze-
biegu danych sygnaly wlaczajace odpowiednie oscylatory. Rejestr wyjsciowy ("deserializer")
oznaczony jest na layoucie symbolem F. Tworzy on réwnolegla magistrale z szeregowych da-
nych podawanych na jego wejscie. Logika sterujaca (H) jest identyczna jak w przypadku bloku

nadajnika, podobnie jak obecno$é¢ kondensatorow filtrujacych 1.
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3.2 Uklad odzyskiwania zegara i danych (CDR)

Uktad odzyskiwania zegara i danych jest gléwna czedciag odbiornika wchodzacego w sktad
projektowanego Transceiver’a. Sposrod kilku konfiguracji opisanych pokrotce w podrozdzia-
le 2.1 do praktycznej realizacji zostal uzyty CDR typu "burst mode". Schemat praktycznej

realizacji takiego uktadu przedstawiony jest na rysunku 3.7. Poniewaz projektowany ASIC po-
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Rysunek 3.7: Schemat praktycznej realizacyi uktadu CDR

siada 8 trybow pracy to wymagane sa dwa oscylatory sterowane (jak juz zostalo wspomniane
w podrozdziale 3.4). Sprawia to ze uktad CDR takze jest podwojny. Jedna jego czesé stano-
wig oscylatory VCO960, a druga dwa oscylatory SVCO. Uktad synchronizacji przedstawiony
w podrozdziale 3.7 steruje wszystkimi oscylatorami w zalezno$ci od sygnatéow sterujacych S3 i
HR. Gdy S3 jest w stanie wysokim pracuja oscylatory VCO960, a gdy S3 jest w stanie niskim
to pracuja oba SVCO. Nieaktywne oscylatory maja na wej$ciach ENA stan niski co umozliwia
wykonanie multipleksera na wyj$ciach oscylatorow (w stanie nieaktywnym znajduja sie one w
stanie wysokim) za pomoca jednej bramki NAND . Role ta pelnia G2 i G3, ktére w praktyczne;j
realizacji znajduja si¢ w bloku rejestru wyjsciowego ("deserializer’a"), opisanego w podrozdziale
3.11. Ze wzgledu na opoéznienie jakie powstaje od pojawienia sie stanu wysokiego na wejsciu
sterujagcym ENA oscylatora, do pierwszego zbocza przebiegu na jego wyjsciu, w uktadzie CDR
dodana jest linia opdzniajaca DEL. Zawiera ona identyczne elementy jakie posiada oscylator w
torze przetwarzania sygnaltu sterujagcego ENA, co zapewnia zgodno$¢ w fazie przebiegu zegaro-
wego i danych. Dodatkowa bramka G1, pracujaca jako inwerter daje takie same op6znienie na

linii danych co G2 i G3 na zegarze. Na wejScia sterowania napieciowego wszystkich oscylatorow
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podawane jest napiecie Vo z wyjscia petli fazowej. Poniewaz petla zawiera dokladnie takie same
oscylatory VCO960 i SVCO, to gdy uzyska ona synchronizacje, dajac na wyjsciu stabilng cze-
stotliwos¢, zagwarantuje to prace oscylatorow w uktadzie CDR tez na tej czestotliwosci. Wazne
jest tylko aby oscylatory z petli i z uktadu CDR byly identyczne, umieszczone blisko siebie i

pracowaly w takich samych warunkach.

Maski technologiczne uktadu odzyskiwania zegara i danych przedstawione zostaly na rysun-
ku 3.8. Oscylatory oznaczone jako A (na gorze VC0O960, na dole SVCO) pracuje w petli fazowej i
daja mozliwo$¢ generacji stabilnego przebiegu zegarowego o czestotliwosci 120/240/480/960 M H z
(w zaleznosci od trybu pracy). Dzieki petli fazowej nastepuje powielenie czestotliwosci wzorco-
wej, a dodatkowo sygnal napieciowy sterujacy oscylatorem w petli fazowej pozwala na prace

dwoch kolejnych oscylatorow tworzacych CDR. Sa to oscylatory oznaczone jako B gdy uktad

B

Rysunek 3.8: Maski technologiczne uktadu CDR (150 x 125 ym?)
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pracuje w trybie 960 M H z, lub oscylatory G, gdy uktad pracuje w pozostatych trybach. Waz-
nym elementem CDR’u jest blok synchronizacji oznaczony na layoucie jako E, gdyz na pod-
stawie przebiegu danych oraz sygnalow sterujacych witacza on naprzemiennie jeden z oscylato-
row B lub jeden z oscylatoréow G (zaleznie od trybu pracy ASIC’a). Poniewaz praca w trybie
960 M Hz, ze wzgledu na duza czestotliwos$¢ jest bardziej krytyczna niz pozostalych trybow,
zaraz obok oscylatoréw B, znajduje sie linia opdzniajaca C. Zlozona jest ona w istocie z takich
samych bramek jak oscylator sterowany i ma za zadanie wyréwnac réznice miedzy przebiegiem
zegarowym a danymi powstala z niezerowego czasu startu oscylatora. Wazna jest tutaj tez dtu-
gos¢ Sciezek, wiec Sciezki doprowadzajace sygnal ENA dla oscylatorow VCO960 zostaly celowo
zawiniete (w okolicy blokow B), aby ich dlugos¢ byta réwna potaczeniu danych idacemu od
uktadu synchronizacji do linii opdzniajacej C. Dodatkowe bloki D i H wygladajace identycznie
jak odpowiadajace im oscylatory maja za zadane zapewni¢ jednakowe otoczenie na layoucie
dla wszystkich oscylatorow (kazdy z nich po obu stronach ma te same elementy). Ostatnim
elementem uktadu CDR jest blok oznaczony jako F, pelni on jednoczesnie funkcje: tworzenia
przebiegu zegarowego na podstawie obu aktualnie dziatajacych oscylatorow (oscylatory B al-
bo G), probkowania danych tym przebiegiem i zamiane ich na posta¢ rownolegta. To ostatnie

zadanie nie wchodzi w zakres dziatania uktadu CDR jednak na layoucie jest to jeden blok.
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Rysunek 3.9: Tworzenie przebiegu zegarowego na podstawie dwdch oscylatoréw (w trybie

"single-rate"). Symulacje schematu

Na rysunku 3.9 wida¢ wyniki symulacji ukladu CDR bez uwzglednienia elementow pasozyt-

niczych (R i C), dla trybu pracy "single-rate". Symulacje przeprowadzone sa dla czestotliwosci
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960 M H z, pracuja wtedy oscylatory VCO960. Dane wejsciowe sa w postaci "100100....", co
daje sygnal o wypelnieniu 33%. Przebiegi z uktadu synchronizacji wlaczaja naprzemiennie oba
oscylatory. Kazdy z nich generuje fragment przebiegu zegarowego, gdy na jego wejsciu ENA
panuje stan wysoki. Po kazdej zmianie sygnalu ENA w stan wysoki przebieg rozpoczyna sie od
poczatku zboczem opadajacym. Pozwala to unikna¢ przesuniecia fazowego przebiegu danych
wzgledem przebiegu zegarowego nawet gdy czestotliwo$¢ w odbiorniku jest nieznacznie rézna
od tej z jaka nadajnik wytworzyl dane. Oba wyjscia oscylatorow sa multipleksowane za pomoca
bramki NAND, tworzac jeden przebieg zegarowy. Gorne krzywe z rysunku 3.9 pokazuja przebiegi
z ukladu synchronizacji, ktore trafiaja na wejscia ENA obu oscylatorow. Na wyjsciu oscylato-
row pojawiaja sie przebiegi (Srodkowe krzywe) w takt tych sygnalow sterujacych. Na dolnej
krzywej wida¢ odzyskany przebieg zegarowy z wyjscia bramki G2. Po uwzglednieniu elementow

pasozytniczych (R i C) dzialanie uktadu jest przedstawione na rysunku 3.10. Przebiegi zegarowe
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Rysunek 3.10: Tworzenie przebiegu zegarowego na podstawie dwdch oscylatorow (w trybie

"single-rate”). Symulacje po narysowaniu layoutu

po narysowaniu layoutu, wygladaja lepiej. Poprawia sie¢ wypelnienie przebiegu zegarowego. Po-
wodem tego jest ponowne dopasowanie wymiaréw elementéw po narysowaniu pierwszej wersji
layoutu, aby zniwelowa¢ w najwiekszym mozliwym stopniu, wptyw dodatkowych pojemnosci i
rezystancji w ukladzie. Problem "nierownego" (polokresy nie sa rowne) przebiegu zegarowego
jest wynikiem niemoznos¢ wytworzenia sygnalow synchronizacji, w taki sposob aby jeden byt
doktadnie negacja drugiego. Przez to oscylator wlaczany sygnatem synchronizacji, wystepuja-

cym wezesniej w fazie (sygnal VCO960 B), skraca pierwszy polokres przebiegu, bezposrednio
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po wlaczeniu, a wydluza ostatni potokres bezposrednio przed wytaczeniem.

Porownanie zalezno$ci fazowych miedzy przebiegiem danych wychodzacym z linii op6znia-
jacej DEL, a przebiegami na wyjsciach obu oscylatorow VCO960, dla symulacji schematu i z

uwzglednieniem elementow pasozytniczych, przedstawione jest na rysunku 3.11. Przebiegi na
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Rysunek 3.11: Zaleinosci fazowe miedzy sygnatem danych a odzyskanym zegarem (w trybie
"single-rate"). U gory - symulacje schematu, na dole - po uwzglednieniu ele-

mentow pasozytniczych

dole, dla symulacji z uwzglednieniem elementow pasozytniczych maja lepsza zgodno$é fazy niz
dla symulacji samego schematu. Jest to wynikiem wspomnianego wczes$niej dopasowania wy-
miaré6w po narysowaniu layoutu. Probkowanie danych w dalszej czesci uktadu moze odbywacé
sie bez zadnego problemu na zboczu opadajacym przebiegu zegarowego. Dla pozostalych try-
bow pracy (120/240/480 M H z) dzialaja oscylatory SVCO, doktadnie w analogiczny sposob.
Ze wzgledu na mniejsza czestotliwos¢é pracy, wpltyw nieréwnych sygnaléw synchronizacji jest

znacznie mniejszy.

W przypadku pracy uktadu w trybie "half-rate", przebiegi generowane przez uktad synchro-
nizacji sa podzielone przez 4 i synchronizacja nie moze wystepowac tak czesto jak ma to miejsce
w trybie "single-rate". Dane wejSciowe moga mie¢ maksymalng czestotliwosé 960 M H z (przy
nadawaniu "10101..."). Oscylatory nie moga sie przelacza¢ przy kazdej zmianie danych (mak-
symalnie co pot okresu), poniewaz do poprawnego wytworzenia przebiegu zegarowego, kazdy
z nich musi by¢ wlaczony co najmniej przez jeden pelny okres. Analogiczne przebiegi na wyj-
$ciu uktadu dziatajacego w trybie "half-rate" przedstawione sa na rysunku 3.12. Symulacje nie
uwzgledniaja wplywu elementéw pasozytniczych. Podobnie jak w trybie "single-rate" tworzony
przebieg zegarowy ma nieré6wne wypelnienie, wynikajace z braku komplementarnosci sygnatow
synchronizacji. Po uwzglednieniu wptywu elementéw pasozytniczych uktad zachowuje sie tak

jak na rysunku 3.13. Dziatanie jest lepsze niz wynika to z symulacji samego schematu.
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Rysunek 3.12: Tworzenie przebiegu zegarowego na podstawie dwdch oscylatordw (w trybie

"half-rate"). Symulacje schematu
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Rysunek 3.13: Tworzenie przebiegu zegarowego na podstawie dwdch oscylatorow (w trybie

"half-rate"). Symulacje po narysowaniu layoutu
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Na rysunku 3.14 zostato przedstawione poréwnanie zaleznosci fazowych miedzy przebiegiem
danych a przebiegiem zegarowym dla przypadku symulacji schematu i symulacji po uwzgled-

nieniu elementéw pasozytniczych. W tym trybie "half-rate", ze wzgledu na duza czestotliwosé
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Rysunek 3.14: Zaleinosci fazowe miedzy sygnatem danych a odzyskanym zegarem (w trybie
"half-rate"). U gory - symulacje schematu, na dole - po uvwzglednieniu elemen-

tow pasozytniczych

pracy, przebieg zegarowy wzgledem przebiegu danych moze sie przesuwaé¢ miedzy kolejnymi
punktami synchronizacji (zmianami sygnalow synchronizacji). Po narysowaniu layoutu przebie-
gi wygladaja lepiej, jednak gdy zostang tutaj uwzglednione rozrzuty technologiczne, to uktad

CDR w tym trybie pracy moze nie dziata¢ prawidtowo.
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3.3 Uklady petli fazowej

W projektowanym ASIC’u petla fazowa zajmuje sie powielaniem czestotliwosci. Generuje
ona przebiegi potrzebne do uktadu odzyskiwania zegara i danych. Czestotliwo$¢ przebiegu re-
ferencyjnego, podawanego na detektor fazy i czestotliwosci, wynosi w opisywanej petli fazowe;j
30 M Hz. Wartosc¢ ta podyktowana byta tatwa dostepnoécia stabilnych generatoréw kwarcowych
oraz mozliwo$cig zastosowania, prostych w realizacji dzielnikow, przez 4, 8, 16 i 32. Pozwala to
uzyska¢, ustalone wczesniej, powielone czestotliwoséci pracy wynoszace 120 M Hz, 240 M Hz,
480 M Hz i 960 M H z, bez koniecznosci stosowania skomplikowanego dzielnika np. przez 40.
Podstawa zastosowania z pozoru dziwnych czestotliwosci pracy byta idea wykorzystania projek-
towanego Transceiver’a (w przyszlosci) do realizacji transmisji High Speed po magistrali USB,
gdzie czestotliwo$é pracy to doktadnie 480 M H z. Pozostate tryby pracy to pod wielokrotnosci
i wielokrotnosci wartosci 480 M Hz. Na rysunku 3.15 widaé¢ schemat blokowy zastosowanej w

praktyce petli fazowej. Budowa ukltadu jest podobna do opisywanej w rozdziale teoretycznym
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Rysunek 3.15: Uproszczony schemat blokowy zastosowanej w praktyce petli fazowej

(podrozdzial 2.2) idei dziatania petli fazowej, jednak posiada kilka modyfikacji zwiekszajacych
jej funkcjonalnosé. Przebieg referencyjny podawany jest na wejscie detektora fazy i czestotliwo-
sci (PFD) z zewnetrznego oscylatora, poprzez zwykle wejscie CMOS (single-ended). Na drugie
wejscie PFD trafia podzielony przebieg z dzielnika takze o czestotliwosci docelowej 30 M H z,
ktory uzyskiwany jest dla réznych trybow pracy poprzez sterowanie stopniem podziatu. Detek-

tor fazy i czestotliwosci, porownujac oba przebiegi na swoich wejsciach, generuje odpowiednie
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impulsy dla pompy ladunkowej. Ta z kolei, na podstawie impulséw wejSciowych, wstrzykuje
na filtr petli odpowiedni prad. W roli filtru dolnoprzepustowego pracuje klasyczna, spotykana
w literaturze konfiguracja, jednak zostata uzupetniona o dodatkowy obwoéd RC (kondensator
C3 i rezystor R2). Ma to ograniczy¢ amplitude krotkich szpilek napiecia pojawiajacych sie na
wyjsciu filtru i poprawié¢ prace oscylatorow. Ze wzgledu na wiele trybow pracy, w petli fazowej
pracuja dwa oscylatory sterowane (dla czestotliwosci 960 M H z i drugi przetaczany z trybami
120 MHz, 240 MHz i 480 M Hz), wraz ze swoimi uktadami polaryzujacymi. W danej chwili
pracuje jednak tylko jeden oscylator, dajac na wyjséciu jedng z wymienionych czestotliwosci. Za
odpowiednie przestawienie dzielnika oraz wlaczenie odpowiedniego oscylatora odpowiedzialny
jest uklad logiki, ktory nie zostal uwzgledniony na schemacie 3.15. Dla uproszczenia rysunku
wszystkie sygnaly sterujace przedstawione sg w formie magistrali sterujacej. Do poprawnej pra-
cy petli wymagane sa takze prady referencyjne, ktore zapewnia gtowny uktad polaryzacyjny
(podrozdzial 3.9). Pompa tadunkowa wymaga pradu 12.5 pA, a bufor w niej pracujacy 25 pA.
Oba oscylatory polaryzowane sa pradem 5 pA.

Przy projektowaniu petli fazowej, wazne jest rozmieszczenie poszczegélnych jej blokéw na
rysunku masek technologicznych. Rysunek 3.16 przedstawia wyglad masek technologicznych
wszystkich poduktadow petli fazowej na przykladzie nadajnika (jest on prostszy ideowo, po-
niewaz nie zawiera uktadu odzyskiwania zegara i danych, a zatem pozwoli lepiej pokaza¢ kon-
strukcje samej petli). Blok oznaczony litera A stanowi detektor fazy i czestotliwosci. Lezy on
zaraz obok pompy tadunkowej, reprezentowanej na rysunku symbolem B. Takie ulozenie jest
bardzo wazne z punktu widzenia potaczen sygnatéw miedzy nimi. Kazde z wyj$¢ detektora fazy
musi by¢ obcigzone taka sama pojemnoscig, aby nie powstawaly opdznienia miedzy sygnalami
sterujacymi, ktore pozniej beda powodem wahan napiecia na filtrze. Dodatkowo takie utozenie
detektora fazy pozwala w tatwy sposob podtaczy¢ zewnetrzng czestotliwos$c referencyjna. Blok
C jest uktadem polaryzujacym dla oscylatora VCO960, ktoéry na layoucie oznaczony jest litera
D i zajmuje miejsce pozwalajace w tatwy sposéb podtaczy¢ jego wyjscie do dzielnika petli F i
rejestru wejsciowego K2. Oscylator sterowany jest bardzo waznym ukladem dla dzialania pe-
tli, dlatego bezposrednio obok niego zostaly narysowane dwa identyczne bloki E, zapewniajace
jednakowe otoczenie z obu jego stron. Konstrukcyjnie elementy E sa tozsame z oscylatorem
VCO960, jednak nie generuja one przebiegu prostokatnego (sprzezenie zwrotne jest odpiete), a
utrzymuja caly czas jeden ze stanéw logicznych. Elementy pasywne oznaczone litera G stano-
wig filtr petli fazowej, polozone sg one w bezposrednim sasiedztwie uktadu pompy tadunkowe;j
i blokow polaryzujacych oba oscylatory, na ktore trafia napiecie wolnozmienne z wyjécia filtru.
Litera H oznaczone zostaly fragmenty uktadu polaryzujacego dla drugiego oscylatora (SVCO).

Uktlad ten jest znacznie wiekszy niz jego odpowiednik dla oscylatora VCO960, poniewaz zawiera

2Rejestr wejsciowy ("serializer") - jest czeécig nadajnika dzialajacego w obrebie projektowanego Transce-
iver’a. Na rysunku 3.16 wida¢ tylko fragment tego uktadu, gdyz nie ma on bezposredniego wplywu na opisywang

tutaj petle fazowa. Dokladny opis "serializer’a" zawarty jest w podrozdziatach 2.8 oraz 3.12.
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Rysunek 8.16: Maski technologiczne petli fazowej na przyktadzie nadajnika (170 x 150 pm?)

rezystory o duzych wartosciach, zajmujace sporo miejsca i dodatkowe klucze do zmiany trybow
pracy. W bezposrednim sasiedztwie ukladu polaryzujacego H znajduja sie oscylator I oraz dwa
bloki J zapewniajace mu jednakowe otoczenie z obu stron. W centrum layoutu znajduje sie

dzielnik sterowany, oznaczony na rysunku literg F.

3.3.1 Petla fazowa z oscylatorem 960 MHz

Gdy petla dziata w trybie 960 M H z, to jest wlaczony oscylator VCO960, a na wyjsciu SVCO
panuje zawsze stan wysoki. Dzieki odpowiednim sygnatom sterujacym, dzielnik ustawiony jest
na podzial przez 32, zapewniajac na swoim wyjsciu czestotliwos¢ 30 M Hz. Na rysunku 3.17
wida¢ wyniki symulacji bez uwzglednienia elementow pasozytniczych. Na starcie oscylator gene-
ruje dowolng czestotliwos¢ mieszczaca sie w przedziale jego pracy. Zalezy to gtownie od napiecia

jakie ustawi sie na filtrze w momencie startu uktadu. Detektor fazy wraz z pompa tadunko-
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Rysunek 3.17: Synchronizacja petli fazowej bez uwzgledniania elementow pasozytniczych

wa dbaja o to, aby napiecie na filtrze przyjeto wartosé, ktora daje na oscylatorze przebieg
960 M H z. Napiecie na filtrze ulega zmianom do momentu az przebieg podzielony przez 32 i
referencyjny nie beda zgodne w czestotliwosci i fazie. W tym przypadku synchronizacja naste-

puje po czasie okoto 0.8 us. Po narysowaniu layoutu i ekstrakcji elementéw pasozytniczych, czas
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Rysunek 3.18: Synchronizacja petli fazowej po ekstrakeji elementow pasozytniczych

synchronizacji oraz odpowiadajacy mu poziom napiecia na filtrze bedzie inny. Petla uzyskuje
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synchronizacje po czasie 1 us, a poziom napiecia na filtrze zmieni sie z wartosci 0.894 V na
1.335 V. Wynika to miedzy innymi z oscylatora, ktory po ekstrakcji elementow pasozytniczych
osigga nizsza czestotliwo$¢ maksymalng dla tego samego sterowania. Napiecie sterujace usta-
li sie zatem na wyzszym poziomie, aby da¢ na wyjéciu wolniejszego oscylatora odpowiednia
czestotliwo$¢. Petla fazowa po uwzglednieniu elementow pasozytniczych rozni sie stabilno$cia
napiecia sterujacego VCO w stosunku do symulacji samego schematu. Na rysunku 3.19 widaé
poréwnanie obu symulacji, poprzez dokltadna obserwacje napiecia na filtrze w momencie gdy
petla osiggnie juz synchronizacje. Przewaznie po narysowaniu masek technologicznych dziatanie
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Rysunek 3.19: Wplyw elementow pasozytniczych na dziatanie petli fazowej. Oba wykresy zo-

staty przedstawione w jednakowej skali napiecia o rozpietosci 30 mV

uktadu ulega pogorszeniu, tak jest tez w tym przypadku, a stabilno$¢ generowanego przez petle
napiecia sterujacego oscylator zalezy w duzej mierze od parametrow uzytego filtru. Ostatecznie
z porOwnania na rysunku 3.19 wynika, ze po ekstrakcji elementéw pasozytniczych zachowanie
ukladu jest porownywalne z symulacjami samego schematu. Jest to efektem kilkukrotnej mo-
dyfikacji parametrow filtru juz po narysowaniu layoutu catej petli i wstepnych symulacjach.
Dla przyktadu: pojemnos¢ C3 zostata zmodyfikowana ze 100 fF na warto$¢ okoto 60 fF, gdyz
pojemnos$é¢ do podloza §ciezki podtaczonej do tego kondensatora okazala sie by¢ rzedu 40 fF.
Bardzo wazne jest uwzglednienie w symulacjach wszystkich elementéw pasozytniczych gdyz,
w rzeczywistym ukladzie nie da sie uniknaé¢ pojemnosci pasozytniczych i rezystancji potaczen,

przez ktore uktad nigdy nie zadziala tak jak w symulacjach samego schematu.

Zastosowany w petli fazowej filtr, r6zni sie od klasycznego spotykanego w literaturze rozwia-
zania, dodatkowym obwodem RC, zrealizowanym na elementach C3 i R2. Krotka stata czasowa,
wprowadzana przez ten obwod pozwala ograniczy¢ amplitude szpilek powstalych przy przeta-
czaniu tranzystoréw w pompie tadunkowej. Na rysunku 3.20 wida¢ zachowanie petli fazowej
(pelne przebiegi napiecia na filtrze oraz zblizenie w obszarze synchronizacji) w sytuacji z pelnym

filtrem i gdy pominiete zostang elementy C3 i R2. W obu przypadkach symulacje uwzgledniaja
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wplyw elementow pasozytniczych. Dodatkowa pojemno$c¢ i rezystancja wplywa pozytywnie na
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Rysunek 3.20: Wptyw dodatkowego filtru R2-C3 na dziatanie petli fazowej. Pordwnanie do

klasycznego rozwigzania z pominieciem rezystancyi R2 i pojemnosci C3

dziatanie uktadu, jednak zwiekszanie wartosci pojemnosci C3 powoduje powstawanie dlugofa-
lowych oscylacji napiecia sterujacego i przez to wydhuzony jest czas synchronizacji calej petli.

Dobrane na drodze symulacji wartos$ci okazaly sie optymalne.

Samo uwzglednienie layoutu w symulacjach to nie wszystko, gdyz takie dzialanie zakta-
da idealne wymiary tranzystorow. W celu przeprowadzenia symulacji, oddajacych w jak naj-
lepszym stopniu rzeczywiste zachowanie uktadu, nalezy skorzysta¢ z metody Monte Carlo®.
Wyniki symulacji dla kilku przypadkéw uwzgledniajacych statystyczne rozrzuty technologiczne
przedstawione sa na rysunku 3.21. W zalezno$ci jakie doktadnie wymiary elementow zostaty
wylosowane zachowanie petli moze by¢ rozne. Zmieniaja sie czasy synchronizacji, tak ze dla
niektorych przypadkow sa one rzedu 0.8 ps, dla innych 1 us, a jeszcze innych nawet 1.5 pus.
Moze byé¢ to spowodowane zmiang wymiaréw tranzystorow zrodta pradowego, przez co pom-
pa ladunkowa pracuje na mniejszym pradzie, lub modyfikacja rezystancji i pojemnosci filtru

itp. Zmiana wymiarow tranzystorow wplywa na pojemnos¢ bramki tranzystora, a ta z kolei na

3Monte Carlo - terminem tym w niniejszej pracy, okreslane sy symulacje w ktérych tranzystory oraz inne
elementy obarczone sa statystycznym rozrzutem wymiaréw. Jest to symulacja rozrzutéw technologicznych jakie

moga powstaé podczas produkji uktadu na podstawie narysowanych masek.
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Rysunek 3.21: Kilka przyktadow symulacyi statystycznych rozrzutow technologicznych

szybkos¢ jego dzialania, co mozna zauwazy¢ na przyktadzie oscylatora sterowanego. Przejawia
sie to zmiang napiecia sterujacego jakie panuje na filtrze petli fazowej w momencie osiggniecia
przez nig synchronizacji. Dla niektorych przypadkow napiecie to ma mniejsza warto$¢ niz wyni-
ka to z symulacji na poprawnych wymiarach elementéw, co oznacza ze oscylator dziata szybciej
niz zostalo to zatozone podczas projektowania. Dla innych przypadkdéw napiecie na filtrze jest
wieksze niz symulowana wcze$niej wartos¢ 1.335 V', co oznacza ze oscylator dziala ogolnie z

nizsza czestotliwoscia i podbicie napiecia pozwala uzyska¢ poprawna czestotliwos¢ wyjsciowa.

Cata petla fazowa podczas stabilnej pracy z czestotliwoscia referencyjna 30 M Hz i mnoz-
nikiem przez 32, pobiera prad 1.279 mA, a po uwzglednieniu elementéw pasozytniczych pobor

pradu rosnie do 1.475 mA.

3.3.2 Petla fazowa z oscylatorem sterowanym 120/240/480 MHz

Gdy petla dziala w jednym z trybow 120/240/480 M H z to oscylator VCO960 jest wtedy
wylaczony a na jego wyjsciu panuje stan wysoki. Na wyjsciu drugiego oscylatora (SVCO) ge-
nerowany jest przebieg o okre$lonej czestotliwodci, ustalonej przez jeden z jego trzech trybow
pracy. Dzielnik sterowany w petli fazowej zawsze ustawiony jest tak aby na jego wyjsciu po-
jawial sie przebieg rzedu 30 M H z niezaleznie od sygnatu na wyjsciu SVCO. Na rysunku 3.22
widaé przebieg napiecia na filtrze petli fazowej, w przypadku symulacji schematu i symulacji
z uwzglednieniem elementéw pasozytniczych dla trybu 120 M Hz. Petla fazowa synchronizuje
sie po czasie rzedu 600 ns, a po narysowaniu masek technologicznych wartos¢ ta wzrasta do

okoto 800 ns. Pobor pradu przez petle fazowa dziatajacag w tym trybie wynosi 375 pA, a po
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Rysunek 3.22: Synchronizacja petli fazowej 120 M Hz. Symulacje schematu @ po ekstrakcyi

elementow pasozytniczych

uwzglednieniu elementéow pasozytniczych wzrasta do 419 pA. Podobnie zachowuje sie petla w
trybie 240 M Hz (rysunek 3.23), z tym ze stan synchronizacji osiagany jest po czasie okoto
1200 ns (w symulacjach schematu), a po uwzglednieniu narysowanych masek technologicznych
czas ten jest rowny okoto 1000 ns. W tym konkretnym przypadku elementy pasozytnicze wpty-
waja pozytywnie na zachowanie petli, co skraca czas po ktorym ustala sie napiecie na filtrze. W
trybie 240 M H z uktad petli fazowej pobiera prad 496 pA, a elementy pasozytnicze sprawiaja
wzrost tej wartosci do 557 pA.

Dziatanie petli w trybie 480 M Hz przedstawione jest na rysunku 3.24, podobnie jak w
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Rysunek 3.23: Synchronizacja petli fazowej 240 M Hz. Symulacje schematu i po ekstrakcyi

elementow pasozytniczych
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Rysunek 3.24: Synchronizacja petli fazowej 480 M Hz. Symulacje schematu @ po ekstrakcyi

elementow pasozytniczych

przypadku poprzedniego trybu, czas synchronizacji po narysowaniu layoutu (okoto 600 ns) jest
krotszy od czasu potrzebnego na ustalenie sie napiecia na filtrze w przypadku symulacji same-
go schematu (okoto 800 ns). Takie dziatanie wynika z modyfikacji, wezesniej symulowanych na
schemacie wartosci elementow filtru, po narysowaniu layotu. Jak juz zostalo wczesniej napisane,
najwazniejsze jest dziatanie uktadu po uwzglednieniu wszystkich rezystancji i pojemnosci paso-
zytniczych, gdyz w rzeczywistym uktadzie zawsze beda one wystepowac¢. Pobor pradu dla petli
480 M Hz jest rzedu 769 pA, a po ekstrakcji elementéw pasozytniczych wzrasta do wartosci
871 uA.

Zachowanie petli fazowej podczas wspolpracy z oscylatorem przetaczanym (SVCO) jest
bardzo podobne do dzialania w najszybszym trybie (960 M Hz). Wiekszos¢ symulacji byto
wykonywanych dla najszybszego trybu pracy projektowanego Transceiver’a, gdyz duza czesto-
tliwos¢ na ktorej on pracuje pocigga za soba podwyzszone wymagania na stabilno$¢ dzialania
petli w tym trybie pracy. Filtr petli zostal tak dobrany aby najlepiej dziatal w trybie 960 M H z,

co nie przeszkadza jednak dobremu dziataniu petli fazowej na pozostaltych czestotliwosciach.
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3.4 Oscylatory Sterowane napieciem (VCO)

Poniewaz projektowany transceiver posiada 8 trybéw pracy, charakteryzujacych si¢ odmien-
nym dziatlaniem i czestotliwo$cia oscylacji, koniecznym stato sie opracowanie dwoch uktadow
generatora przestrajanego napieciem: jeden, nazywany dalej VCO960, posiada czestotliwosé
podstawowa 960 M H z, a sterowanie napieciowe pozwala dostroi¢ ta wartos¢ w przedziale od
220 M Hz do 1130 M H z. Drugi uktad VCO, nazywany dalej SVCO, jest bardziej skomplikowa-
ny i pracuje w 3 niezaleznych trybach o czestotliwosciach podstawowych 120 M Hz, 240 M Hz
i 480 M Hz. Tabela 3.1 przedstawia najwazniejsze parametry obu uktadéw VCO na podstawie

symulacji z ekstrakcja elementoéw pasozytniczych (R i C).

Uktad | fo[MHZ] | frin[MHz] | fra[MHz] | Ky [ME2]
SVCO 120 72 241 61.9
SVCO 240 168 430 100.7
SVCO 480 296 815 263.0
VCO960 | 960 220 1130 802.4

Tabela 3.1: Najwazniejsze parametry oscylatorow sterowanych napieciowo

gdzie:  fp - czestotliwosé podstawowa, znajduje sie w okolicach §rodka zakresu liniowosci
fmin - minimalna czestotliwosé oscylacji dla napiecia sterujacego réwnego 0
fmaz - maksymalna czestotliwo$¢ dla napiecia sterujacego rownego VDD

Ky - wzmocnienie generatora wyrazone w M Hz/V

3.4.1 Oscylator sterowany 960MHz (VC0960)

Na rysunku 3.25 przedstawiony jest schemat oscylatora 960MHz, ktory zostat zastosowany
w praktyce. W technologii AMS 0.35um wykonanie generatora pracujacego z czestotliwoscia
dochodzacy do 1 GHz stanowi powazny problem. Prezentowany uklad nie ro6zni sie znaczaco

w stosunku do propozycji teoretycznej, jednak zawiera klika modyfikacji. Ze wzgledu na ogra-
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Rysunek 3.25: Schemat oscylatora 960MHz
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niczenia technologiczne (duze pojemnosci tranzystoréw) nie ma mozliwosci zrobienia dowolnie

szybkiego inwertera sterowanego, co bardzo ogranicza maksymalna czestotliwos¢ oscylacji.

Z symulacji wynika, ze minimalnie mozna zastosowaé cztery inwertery, poniewaz dla dwoch
praca oscylatora nie jest stabilna i wystepuja trudnosci ze sterowaniem. OpdzZnienia jakie repre-
zentuja sobg cztery inwertery sterowane s jednak za duze aby uzyskaé¢ planowang czestotliwosc¢
pracy, a dalsze zwickszanie pradu nie jest mozliwe ze wzgledu na koniecznos¢ zastosowania ma-
tych tranzystoréw o matych pojemnosciach. Rozwiazaniem tego problemu jest zastosowanie w
tanicuchu opézniajacym trzech inwerteréow sterowanych i jednego zwyktego zasilanego bez ogra-
niczenia pradowego. Proba zastosowania dwoch inwerteréow klasycznych i dwoch sterowanych
znaczaco pogarsza mozliwosci sterowania czestotliwoscia oscylacji. Zastosowanie inwertera 13
widocznego na schemacie 3.25, dzieki krotszemu czasowi propagacji, umozliwia uzyskanie cze-
stotliwosci oscylacji przekraczajacej 1.1 GHz (po uwzglednieniu elementéw pasozytniczych).
Oprocz zmniejszenia czasu propagacji I3 poprawia jakosé sygnatu wystepujacego miedzy bloka-
mi negatoréw, a doktadniej generuje ostrzejsze zbocza sygnatu. Z symulacji wynika, ze najlepsze
dzialanie uktadu uzyskuje sie gdy inwerter I3 jest wlaczony jako trzeci w tancuchu opdzniaja-
cym. Wykres 3.26 przedstawia przebiegi napie¢ na wyjséciach negatorow 12 oraz I3 przy czesto-
tliwosci maksymalnej. Jak wida¢ inwerter I3 poprawia ksztaltt sygnatu przez co ostatni stopien

(I4) jest lepiej wysterowany.
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Rysunek 3.26: Przebiegi sygnatu na wyjsciach inverterow 12 oraz 13 w tancuchu oscylatora

Kazda, nawet niewielka pojemno$¢ dotaczona do wyjscia bramki NAND G1 powoduje spa-
dek czestotliwosci generowanego sygnatu, dlatego na wyjsciu zastosowano szereg inwerterow
buforujacych I5 - 17. Inwerter I5 jest najmniejszy (mala pojemno$é¢ bramki) aby zminimalizo-
wacé obcigzenie wyjscia oscylatora. Pocigga to jednak za soba konieczno$¢ zastosowania I6 o
posrednich wymiarach, gdyz inwerter 15 jest za maly aby wysterowa¢ duzy bufor wyjsciowy 17.

Dodatkowo na wyjsciu znajduje sie bufor I8, stanowigcy negacje sygnatu potrzebna w dalszych
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blokach projektowanego transceivera.
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Rysunek 3.27: Przebiegi sygnatu na wyjsciach inverterow 15 - I7

Przebiegi sygnalu na wyjsciach inwerteréw - buforéow przedstawia rysunek 3.27. Sygnal po
wyjsciu z 15 jest znieksztatcony i przypomina bardziej przebieg trojkatny, niz prostokat. Dodat-
kowo poziom napiecia nie dochodzi do szyny zasilania (3.3V). Po drugim buforze przebieg jest
znacznie lepszy i osigga juz peten zakres dynamiczny. Ostatni inwerter 17 dodatkowo poprawia

zbocza sygnatu i dzieki duzym wymiarom jest w stanie wysterowac kolejne stopnie.

Rysunek 3.28 przedstawia projekt masek technologicznych najbardziej istotnej czesci gene-
ratora sterowanego, a mianowicie tancuch inwerterow wraz z buforami wyj$ciowymi. Elementy
A oraz C wchodza w sktad inwerteréw sterowanych, przy czym tranzystory A stanowia wtasciwa
cze$¢ negujaca, a tranzystory C sa odpowiedzialne za prad sterujacy. Tranzystory klasycznego
inwertera I3 widocznego na schemacie 3.25 oznaczone sa symbolem B. Dla szybkosci dziatania
oscylatora bardzo wazne jest zminimalizowanie pojemnosci pasozytniczych, szczeg6lnie tych
wystepujacych w tancuchu opdzniajacym. Tranzystory inwerteréw oraz bramka NAND (ozna-
czenia D na rysunku) sa umieszczone tak blisko siebie jak to mozliwe z punktu widzenia regut
projektowych. Elementy sterujace C sa ustawione na zewnatrz tancucha opodzniajacego, gdyz
nie wplywaja one w znacznym stopniu na czestotliwosé pracy. W okolicach tranzystorow A,B i
D znajduje sie tylko niezbedna ilosé¢ Sciezek metalicznych, natomiast samo podtaczenie sprzeze-
nia zwrotnego z wyjscia bramki G1 (schemat 3.25) na wejscie pierwszego inwertera w tancuchu,

wykonane jest metalem dedykowanym do rozprowadzania zasilania, tak aby rezystancje i po-
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Rysunek 3.28: Projekt masek technologicznych uktadu VCO960 (36 x 22 pm?)

jemno$ci pasozytnicze byly jak najmniejsze. Odpowiednie umieszczenie buforéw wyjsciowych
(tranzystory E) nie jest juz tak krytyczne dla dzialania oscylatora, wiec zostaly one umieszczone

poza glowng czescig oscylatora.

Same inwertery sterowane polaczone w petle z rysunku (3.25) to nie wszystko, co jest
konieczne do wykonania generatora przestrajanego napieciem. Konieczny jest uktad wytwa-
rzajacy odpowiednie napiecia polaryzujace (ang. biasing), ktore steruja pradami tadowania i
roztadowania w pierscieniu oscylatora. Schemat takiego ukladu przedstawiony jest na rysun-

ku (3.29). Prezentowany uklad nie rézni sie znaczaco w stosunku do propozycji teoretycznej,
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Rysunek 3.29: Uproszczony schemat uktadu polaryzujgcego inwertery
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jednak zawiera klika modyfikacji. W istocie sklada sie on z lustra pradowego wraz z kilkoma
dodatkowymi tranzystorami. Tranzystor M1 o duzym stosunku W/L jest gléwnym elementem
sterujacym calego bloku polaryzacji, a co za tym idzie jest odpowiedzialny za ustawienie cze-
stotliwosci oscylacji VCO. Rezystor R1, zapiety miedzy zrodto M1 a mase, ustala wzmocnienie
uktadu oraz zapewnia liniowy wzrost czestotliwosci oscylatora wraz ze wzrostem napiecia ste-
rujacego podawanego na bramke tranzystora M1 (wejscie VON). Tranzystory M2 i M3 pracuja
jako lustro pradowe odbijajac prad z M1 na tranzystor M4, zapiety w potaczeniu diodowym.
Takie potaczenie pozwala wygenerowaé¢ dwa potencjaly sterujace praca VCO. Tranzystory M2
i M4 zapewniaja sterowanie pradowe odpowiednio tranzystorom PMOS i NMOS w inwerterach
budujacych tancuch opézniajacy oscylatora. Napiecia polaryzujace dostepne sa na liniach SU i
SD.
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Rysunek 3.30: Petny schemat uktadu polaryzujgcego inwertery

W praktyce wykorzystujemy bardziej skomplikowany uktad widoczny na rysunku 3.30. Do-
datkowe 7zrodto pradowe z tranzystorami: M5, M6, M7,M8 wymusza przeplyw niewielkiego
pradu przez lustro M2-M3 i nie pozwala wylaczy¢ sie tranzystorom, nawet w przypadku kie-
dy napiecie sterujace na wejsciu VCN spadnie do 0 i tranzystor M1 bedzie zatkany. Ustala
sie w ten sposOb minimalna czestotliwos¢ oscylacji generatora. To dodatkowe zrodto pradowe
peli swoja role takze w przypadku kiedy pracujacy jako klucz tranzystor M9 jest wylaczo-
ny (VCO jest wylaczone) i prad plynacy przez M1 jest rowny 0. Do wejscia Ibias wplywa
prad polaryzujacy o wartosci 5 uA. Poprzez zmiane tego pradu mozliwa jest niewielka zmiana
czestotliwosci minimalnej oscylatora, co jest konieczne dla skompensowania rozrzutéw techno-
logicznych elementéw. Kondensatory C1 i C2 o wartosci okoto 100 fF' poprawiaja stabilnos¢
napie¢ polaryzujacych na liniach SU i SD. Podczas pracy oscylatora jego inwertery cyklicznie

przetaczaja sie, zaburzajac poziomy state sygnatow SU i SD.

Na rysunku 3.31 pokazane sa wahania napie¢ sterujacych. Mieszcza sie one w granicach

15 mV i zaleza od wartosci pojemnos$ci C1 i C2. Wartos¢ 100 fF' dla tych kondensatorow
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Rysunek 3.31: Przebiegi napieé¢ na liniach SU © SD

okazala sie optymalna, gdyz wraz ze wzrostem pojemnosci reakcja oscylatora na zmiane napiecia
sterujacego staje sie coraz wolniejsza, co niekorzystnie wplywa na synchronizacje petli fazowej

w ktorej pracuje VCO.

Maski technologiczne uktadu polaryzujacego widoczne sa na rysunku 3.32. Glowny tran-

Rysunek 3.32: Projekt masek technologicznych uktadu polaryzujgcego (40 x 36 pm?)
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zystor wejsciowy M1, oznaczony jest na rysunku litera A i znajduje sie mozliwie blisko zrodet
pradowych: B, C i D. Tranzystory M5 i M6 z rysunku 3.30 sa reprezentowane na layoucie w
formie wierszy tranzystorow B. Takie dziatanie zastepuje pojedynczy tranzystor matryca mniej-
szych, potaczonych réwnolegle, co pozwala rozmiesci¢ je stosujac geometrie wspolnego srodka
[28]. Rozrzuty technologiczne zmieniaja wtedy oba tranzystory w zrodle w podobny sposob, co
poprawia dziatanie ukladu. Takie same zabiegi sa zastosowane w przypadku tranzystorow M2

- M4, ktorym odpowiadaja bloki C i D.

Wykres 3.33 przedstawia zalezno$¢ czestotliwosci pracy oscylatora od napiecia sterujacego,
dla symulacji uktadu nie uwzgledniajacej elementéw pasozytniczych. Maksymalna czestotliwosc
pracy w tym przypadku wynosi 1.43 GHz, jest to jednak warto$¢ niemozliwa do uzyskania w

warunkach rzeczywistych.
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Rysunek 3.33: Zaleznosé czestotliwoSci pracy oscylatora od napiecia sterujgcego

Waznym parametrem oscylatora sterowanego napieciem jest jego wzmocnienie Ky wyrazone
w MHz/V. Jest ono w tym przypadku wspolczynnikiem kierunkowym prostej dopasowanej do

liniowego odcinka charakterystyki z rysunku 3.33. Dopasowane réwnanie prostej ma postac:

MH~z

f=K;-VCN +b=8024 [ ] -VCN [V]+194.1 [MH?] (3.1)

Zatem odpowied7 oscylatora na napiecie sterujace jest w przyblizeniu liniowa w zakresie od

0.4V do 1.5V, a wzmocnienie oscylatora wynosi:

MH
Ky =802.4 —=

(3.2)

VCO jest uktadem cyfrowym, a zatem prad jaki pobiera powinien zaleze¢ liniowo od cze-
stotliwosci. Na wykresie 3.34 wida¢ zaleznos¢ poboru pradu generatora sterowanego od czesto-

tliwosci jego pracy dla dwoch symulacji, uwzgledniajacej oraz nie uwzgledniajacej elementow
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Rysunek 3.34: Zaleznosé poboru prgdu oscylatora od czestotliwosci

pasozytniczych. Wykres przedstawia taczny pobor pradu dla oscylatora sterowanego (rysunek
3.25) wraz z uktadem polaryzujacym (rysunek 3.30) obciazonego na wyjsciu inwerterem o roz-
miarach takich samych jak I7 (rysunek 3.25). Elementy pasozytnicze maja wplyw na pobor
pradu i przy czestotliwosci 1 GH z oscylator pobiera okolo 60 puA wiecej pradu. Jednostkowy
pobor pradu rysuje sie w granicach 0.486 Aj—gz, a po uwzglednieniu elementéw pasozytniczych
wartos¢ ta osigga 0.566 1\5_?&' Ksztalt krzywej dla matych i srednich czestotliwosci jest zblizony
do linii prostej zgodnie z przewidywaniami teoretycznymi. Dla najwyzszych czestotliwosci w
obu przypadkach krzywa wygina sie ku gorze odbiegajac od linii prostej. Jest to zwiazane z
szybkos$cia przelaczania inwerteréw, a ta z kolei zalezy od dtugosci zbocza sygnatu podawanego
na wejscie. Dla duzych czestotliwosci zbocze sygnatu stanowi jego istotna czesé, zatem przez

dhugi okres czasu tranzystory w inwerterze sa otwarte umozliwiajac przeptyw pradu miedzy
zasilaniem (VDD) a masa (GND).

Po narysowaniu masek technologicznych (layoutu) i uwzglednieniu w symulacjach elemen-
tow pasozytniczych (R i C) parametry oscylatora ulegly pogorszeniu, tzn. uwzglednione re-
zystancje polaczenn miedzy tranzystorami i wszelkie mozliwe pojemnosci Sciezek spowodowa-
ly obnizenie maksymalnej czestotliwosci pracy oscylatora. Wykres 3.35 przedstawia zaleznosé
czestotliwodci pracy oscylatora od napiecia sterujacego dla takiego przypadku. Maksymalna
czestotliwos$¢ pracy wynosi 1.13 GHz i jest to warto$¢ mozliwa do uzyskania w praktyce, a po-
niewaz petla fazowa ma synchronizowaé sie na wartosci 960 M H z to istnieje bezpieczny zapas
czestotliwodcei, na wypadek ewentualnych rozrzutéw technologicznych tranzystorow. Zakres cze-
stotliwosci generowanej przez VCO960 (220 — 1130 M H z) jest znacznie wiekszy niz dla SVCO,
poniewaz stato sie to konieczne z punktu widzenia symulowanych rozrzutéow technologicznych.

Po wykonaniu symulacji Monte Carlo (losowe modyfikowanie parametrow tranzystorow) calej
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Rysunek 3.35: Zalezno$é czestotliwosci pracy oscylatora od napiecia sterujgcego

petli fazowej, dla niektorych przypadkéw synchronizacja petli nie byla mozliwa ze wzgledu na
zmiane parametrow oscylatora. Zakres czestotliwosci przestrajania VCO ulega przesunieciu (w
gore lub w dol) i dla niektorych symulacji czestotliwo$é podstawowa znalazta sie poza dopusz-
czalnym zakresem regulacji, co uniemozliwito poprawna synchronizacje petli fazowej. Rozsze-
rzenie zakresu generowanych czestotliwo$ci umozliwia dziatanie uktadu dla wickszej liczby nie
idealnych przypadkow, ktore moga zdarzy¢ sie w praktycznym uktadzie ze wzgledu na istnienie
rozrzutow technologicznych tranzystorow. Wzmocnienie oscylatora oraz zakres liniowosci nie
ulegaja zmianie po ekstrakcji elementow pasozytniczych. Nachylenie krzywej jest takie samo

jak na rysunku 3.33, zmienil sie natomiast offset czestotliwosci.
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Rysunek 3.36: Opdznienie startu oscylatora po ustawieniu sygnatu startu (ENA)

Wykres 3.36 przedstawia zalezno$¢ czasowa miedzy ustawieniem sygnalu startu (ENA) w
stan wysoki a rozpoczeciem oscylacji. W idealnych warunkach zbocze narastajace pojawiajace
sie na linii ENA powinno pokrywa¢ sie z pierwszym zboczem narastajacym na wyjsciu oscyla-
tora. W praktyce nie jest to mozliwe gdyz czas propagacji bramek logicznych nie jest rowny 0.
W opracowanym uktadzie oscylacje rozpoczynaja sie po czasie 446 ps od chwili wystawienia

stanu wysokiego na wejéciu ENA oscylatora.
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3.4.2 Oscylator sterowany 480MHz/240MHz/120Mhz (SVCO)

Drugim oscylatorem sterowanym potrzebnym do dziatania projektowanego transceivera
jest sterowany generator przetaczany. Projekt jest mniej krytyczny niz VCO960 i mniej zalezy
od pojemnosci pasozytniczych, poniewaz czestotliwoséci pracy sa istotnie nizsze. SVCO jest za
to bardziej zlozony niz jego szybszy odpowiednik, gdyz pozwala pracowa¢ na trzech réznych
czestotliwosciach podstawowych (480MHz, 240Mhz i 120Mhz). Rozne zakresy oscylatora re-
alizowane sg za pomoca ukltadu polaryzacji, poprzez sterowanie napieciami SU i SD w trzech

roznych przelaczanych zakresach. Zostanie to dokltadnie przedstawione w dalszej czesci pracy.
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Rysunek 3.37: Schemat oscylatora wielozakresowego SVCO

Rysunek 3.37 przedstawia schemat oscylatora wielozakresowego. W tym przypadku wszyst-
kie cztery inwertery I1 - I4 steruja opdznieniem, gdyz nie ma tutaj tak duzych wymagan na
szybko$¢ dzialania i uklad nie musi pracowaé¢ na granicy mozliwosci. Sterowanie wszystkich
czterech inwerter6w poprawia jednoczesnie mozliwosci regulacji generowanej czestotliwosci. Sam
taricuch oscylatora nie ma zadnych przetaczanych zakreséw pracy, a jedynie szeroki zakres regu-
lacji poprzez sterowanie wej$¢é SU i SD (Zakresy realizuje uktad polaryzujacy). Podobnie jak w
przypadku VCO960 przebieg wyjsciowy ksztaltowany jest przez trzy bufory-inwertery (I5 - 17), z
uwzglednieniem odpowiedniego skalowania wielkosci. Po wyjéciu z I5 sygnat jest znieksztalcony
i nie osigga pelnego zakresu dynamicznego, dopiero po dwoch kolejnych inwerterach kondycjo-
nujacych przebieg uzyskuje miano sygnatu prostokatnego o odpowiednio stromych zboczach.
Dzieki temu bezproblemowe staje sie wysterowanie kolejnych stopni za oscylatorem i czestotli-

wos¢ nie zalezy od obcigzenia na wyjsciu.

Maski technologiczne dla opisywanego oscylatora prezentuja sie podobnie jak w przypadku
VCO960. Najbardziej kluczowe dla dzialania oscylatora tranzystory inwerteréw sterowanych
znajduja sie w centrum przedstawionego fragmentu layoutu (oznaczone litera A) na rysunku
3.38.

Lancuch op6zniajacy w przetaczanym oscylatorze zawiera cztery jednakowe bloki inwerte-
row sterowanych, dzieki czemu mozliwa jest bardziej zwarta budowa niz w przypadku VCO960.
Kazdy z tranzystorow w zrodtach pradowych inwerteréw (elementy B) sklada sie w istocie z

dwoch tranzystoréw potaczonych rownolegle. Tranzystory te leza na tyle blisko siebie, ze jest
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Rysunek 3.38: Maski technologiczne oscylatora wielozakresowego SVCO (80 x 20 ym?)

mozliwos¢ zastosowania wspolnych kontaktow do zrodet dla kazdej pary sasiadujacych ze soba
elementow. Bramka NAND z tranzystorami C ma w przypadku SVCO wszystkie jednakowe
tranzystory, poniewaz czas startu oscylatora nie jest juz tak bardzo istotny w stosunku do
okresu przebiegu. Tranzystory E realizuja pierwszy (najmniejszy) inwerter z buforéw wyjscio-
wych i znajduja sie one jak najblizej bramki NAND. Pozostate bufory oraz dodatkowy inwerter
wyjéciowy oznaczone sg symbolem D, a ich ulozenie nie jest tak istotne jak pozostatych tran-

zZystorow.

Podobnie jak w przypadku VCO960 sama petla inwerteréw sterowanych nie tworzy kom-
pletnego oscylatora. Tutaj takze potrzebny jest uktad wytwarzajacy odpowiednie napiecia pola-
ryzujace (ang. biasing), ktore steruja inwerterami w tancuchu oscylatora. Pelny schemat takiego

uktadu przedstawiony jest na rysunku 3.39.

Uktad polaryzacji sktada sie z zespotu luster pradowych, przetaczanych tranzystorami pra-
cujacymi w roli klucza. Tranzystor M1 o duzym stosunku W/L jest gtownym elementem steru-
jacym catego bloku i jest odpowiedzialny za ustawienie czestotliwosci oscylacji VCO w ramach
jednego zakresu pracy. Czestotliwo$é oscylacji ro$nie wraz ze wzrostem napiecia na wejéciu
VCN. Rezystory RO, R1 i R2 ustalajg wzmocnienie oscylatora, a ich wartosci dobrane sa na
drodze symulacji. Jednoczesnie dajg one liniowa charakterystyke regulacji oscylatora. W danej
chwili wlaczony jest tylko jeden z tranzystoréw M13 do M15, realizujac jeden z trzech trybow

pracy oscylatora. Tranzystory te pracuja jako klucze, a zatem znajduja sie tylko w dwoch sta-
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Rysunek 3.39: Peilny schemat uktadu polaryzujgcego inwertery

nach logicznych (przewodzi, nie przewodzi). Na bramki M13, M14 i M15 podawane sa cyfrowe
sygnaly sterujace S0, S1 i S2, ktorych ustawieniem zajmuje sie specjalny uktad logiczny opisany
dalej. Jednoczesnie te same sygnaly cyfrowe steruja tranzystory (klucze) M10, M11 i M12, kto-
re przelaczaja sterowane zrodlo pradowe na tranzystorach M5 do M8. Kazdy z tranzystorow
M5 do M8 stanowi w istocie matryce sktadajaca sie réznej liczby odpowiednio potaczonych
NMOS’6w. Takie rozwiazanie daje mozliwos¢ skokowej zmiany stalego pradu jaki przeptywa
przez M2 w chwili gdy tranzystor M1 jest odciety i pozwala tym samym ustali¢ minimalng
czestotliwosé oscylacji dla kazdego z trybow pracy. Przykladowo, gdy oscylator ma pracowad
w trybie 480 M H z, sygnat S2 przyjmuje stan wysoki, a pozostale sygnaty SO i S1 sa w stanie
niskim. Powoduje to przewodzenie kluczy M12 i M15, a tym samym podtaczenie rezystora R2
do tranzystora gtéwnego M1 i stworzenie lustra pradowego z tranzystorow Mb i M8, mnozacego
odpowiednio staly prad polaryzujacy Ibias. Tranzystor M9 wyréwnuje warunki pracy zrodia
pradowego M5-MS.

Tranzystory M2, M3 i M4 dziataja analogicznie jak w przypadku VCO960 i odbijaja prad z
tranzystora gtownego M1. Daje to w efekcie, poprzez M2 i M4, sterowanie pradowe odpowied-
nio tranzystorom PMOS i NMOS w inwerterach budujacych taincuch opo6zniajacy oscylatora.
Napiecia polaryzujace dostepne sg na liniach SU i SD.

Najwazniejszy fragment masek technologicznych uktadu polaryzujacego przedstawiony jest
na rysunku 3.40. Glowny tranzystor wejSciowy M1 oznaczony jest na rysunku symbolem A.
Tranzystory wchodzace w sktad sterowanego Zrodta pradowego znajduja sie w obrebie fragmen-
tu oznaczonego literg D. Nie da sie tutaj wyr6zni¢ pojedynczych elementéow gdyz tranzystory

zrodta narysowane s w postaci matrycy sktadajacej sie z wielu matych tranzystorow. Dodat-
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Rysunek 3.40: Fragment masek technologicznych uktadu polaryzujgcego (60 x 46 pm?)

kowo elementy sktadowe jednego tranzystora przeplataja sie z elementami drugiego aby spetnié
w jak najlepszym stopniu zasade geometrii wspolnego srodka i zminimalizowaé¢ tym samym
wplyw rozrzutow technologicznych elementow [28]. Podobnie narysowane jest zrodto pradowe z
tranzystorami M2, M3 i M4 widoczne na rysunku jako bloki B. Szes$¢ tranzystoréow pracujacych
jako klucze, wraz z dodatkowym tranzystorem M9, wyréwnujacym warunki pracy zrodlta (na
state podlaczonym do VDD), wida¢ na layoucie jako fragment oznaczony litera C. Elementy
pasywne (kondensatory filtrujace linie SU, SD i rezystory ustalajace wzmocnienie VCO) zostaly
oznaczone jako bloki E i G. Widoczny z prawej strony rysunku blok F to fragment tancucha

inwerterow sterowanych dla ktérego przeznaczony jest opisywany uktad polaryzacji.

Wykres 3.41 przedstawia zalezno$¢ czestotliwosci pracy oscylatora od napiecia sterujace-
go dla trybu pracy 120 Mhz. Goérna krzywa, wraz z dopasowang prosta, odpowiada symula-
cjom nie uwzgledniajacym elementow pasozytniczych (symulacje schematu), natomiast dolna
krzywa uwzglednia ekstrakcje pojemnosci i rezystancji po narysowaniu layoutu. Symulacje z
uwzglednieniem elementow pasozytniczych dajg zakres regulacji czestotliwosci od 72 M Hz do
241 M Hz, przy czym czestotliwo$é podstawowa uzyskiwana jest dla napiecia okoto 1.25 V.
Wzmocnienie oscylatora Ky wyrazone w M Hz/V jest wspotczynnikiem kierunkowym prostej

dopasowanej do liniowego odcinka charakterystyki z rysunku 3.41. Réwnanie tej prostej wyraza
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Rysunek 3.41: Zalezno$é czestotliwodci pracy oscylatora (120 MHz) od napiecia sterujgcego
sie zaleznoscia:
f=K;-VCN+D (3.3)
Gdy nie uwzglednimy elementéw pasozytniczych w symulacjach to réwnanie to przyjmie postac:

MH =z

f=86.1 [ } -VON [V] +54.6 [MH?] (3.4)

Odpowiedz oscylatora na napiecie sterujace jest liniowa w szerokim zakresie od 0.5 V do 3.3 V,

a wzmochienie wynosi:

MH
Ky =861 ——"

(3.5)

Po narysowaniu masek technologicznych oraz ekstrakcji pojemnosci i rezystancji pasozytni-

czych, rownanie dopasowanej prostej przyjmuje postac:

MH
f =619 [ Z} "VCON [V] +44.8 [MH?| (3.6)
Zakres liniowosci jest taki sam jak w poprzednim przypadku z tym, ze wzmocnienie wynosi
teraz: M
;=619 —— (3.7)

Jest to efekt obnizenia sie maksymalnej czestotliwosci oscylacji, wynikajacy z koniecznosci prze-
tadowania pojemnosci pasozytniczych. Pobor pradu oscylatora w zaleznosci od czestotliwosci
pracy przedstawia wykres 3.42. Przy pomiarze poboru pradu zostal uwzgledniony caly tancuch
oscylatora wraz z ukladem polaryzujacym oraz obciazeniem na wyjsciu w postaci dodatkowego

inwertera.



130 Rozdziat 3: Projekt i symulacje transceiver’a

280 T T T T T
260 .
[ ]
240 + .
220 + i
200 + .
S1s0 | 4
160 .
140 + .
Dane schemat e
120 | Regresda schemat E
ane layout e
Regresja layout
100 + .
80 1 1 1 1 1
50 100 150 200 250 300 350

f [Mhz]

Rysunek 3.42: Zalezno$é poboru predu od czestotliwosci pracy oscylatora (120 MHz)

Prad pobierany przez oscylator skaluje sie doktadnie liniowo z czestotliwoscia jego pracy,
czego mozna bylo sie spodziewa¢ na podstawie przewidywan teoretycznych [2]. Po uwzglednie-
niu elementow pasozytniczych pobor pradu wzrasta, ze wzgledu na przetadowanie dodatkowych
pojemnosci w ukladzie. Jednostkowy pobor pradu wyrazony w pA/MHz jest wspolczynni-
kiem kierunkowym prostej dopasowanej do danych na wykresie 3.42. SVCO pracujace w trybie
120 M Hz pobiera prad o wartosci 0.629 M%a a po uwzglednieniu elementoéw pasozytniczych

jest to wartos¢ rowna 0.704 ]V‘I‘—;}Z. Dla czestotliwosci 200 M H z daje to r6znice w poborze pradu
rzedu 10 pA.

Wykres 3.43 przedstawia zalezno$¢ czestotliwosci pracy oscylatora od napiecia sterujacego
dla trybu pracy 240 Mhz. Podobnie jak w poprzednim przypadku, gérna krzywa odpowia-
da symulacjom nie uwzgledniajacym elementéw pasozytniczych, natomiast dolna krzywa jest
wynikiem symulacji po narysowaniu layoutu. W drugim przypadku daje to zakres regulacji
czestotliwosci od 168 M Hz do 430 M H z, przy czym czestotliwo$¢ podstawowa uzyskiwana jest
dla napiecia okoto 1.13 V. OdpowiedZ oscylatora na napiecie sterujace jest liniowa w szero-
kim zakresie od 0.5 V do 3 V. Wzmocnienie oscylatora dla przypadku z pominieciem wptywu
elementoéw pasozytniczych wynosi:

MHz
Vv

Po narysowaniu masek technologicznych zakres liniowosci zostaje taki sam jak w poprzednim

Ky =1377

(3.8)

przypadku ale wzmocnienie wynosi teraz:

MH
K;=100.7 ——=

(3.9)
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Rysunek 3.43: Zalezno$é czestotliwodci pracy oscylatora (240 MHz) od napiecia sterujgcego

Pobor pradu oscylatora w zaleznosci od czestotliwodci pracy przedstawia wykres 3.44. Przy
pomiarze poboru pradu zostal uwzgledniony caly taricuch oscylatora wraz z uktadem polaryzu-
jacym oraz obcigzeniem na wyjsciu w postaci dodatkowego inwertera. Podobnie jak w poprzed-

nim przypadku prad pobierany przez oscylator skaluje si¢ doktadnie liniowo z czestotliwoscia
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Rysunek 3.44: Zalezno$é poboru prgdu od czestotliwosci pracy oscylatora (240 MHz)
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jego pracy. Po uwzglednieniu elementéw pasozytniczych poboér pradu wzrasta. Oscylator pra-

LA

157> @ po uwzglednieniu elementow

cujacy w trybie 240 M Hz pobiera prad o wartosci 0.624
pasozytniczych jest to warto$¢ rowna 0.707 1\5_}4&' Dla czestotliwosci 400 M H z daje to roznice

w poborze pradu rzedu 30 pA.
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Rysunek 3.45: Zalezno$é czestotliwodci pracy oscylatora (480 MHz) od napiecia sterujgcego

Wykres 3.45 przedstawia zaleznos$é czestotliwosci pracy oscylatora od napiecia sterujacego
dla trybu pracy 480 Mhz. Zakres regulacji czestotliwosci po uwzglednieniu elementéw paso-
zytniczych miesci sie w granicach od 296 M Hz do 815 MHz, a czestotliwosci podstawowej
odpowiada napiecie okoto 1.06 V. Oscylator dziala liniowo zakresie od 0.5 V do 3 V', a wzmoc-

nienie, gdy nie uwzglednimy elementéw pasozytniczych, wynosi:
MH=z

Ky =3295 3.10
I 7 (3.10)
Po narysowaniu masek technologicznych wzmocnienie wynosi:
MH
Ky = 263.0 —— (3.11)

Pobér pradu oscylatora w zaleznosci od czestotliwosci pracy przedstawia wykres 3.46. Przy
pomiarze poboru pradu zostal uwzgledniony caly tancuch oscylatora wraz z ukladem polary-

zujacym oraz obciazeniem na wyj$ciu w postaci dodatkowego inwertera.

Oscylator pracujacy w trybie 480 M H z pobiera prad o wartosci 0.670 M“—I‘f}z, a po uwzglednie-
niu elementéw pasozytniczych poboér pradu wzrasta do wartosci 0.767 ]\}L[Léz Dla czestotliwosci

700 M Hz daje to roznice w poborze pradu rzedu 65 pA. Wartosci jednostkowego poboru pra-
du dla trybu 480 M H z r6zni sie nieznacznie od analogicznych wartosci dla dwéch wolniejszych

trybow pracy.
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Rysunek 3.46: Zaleino$é poboru produ od czestotliwosci pracy oscylatora (480 MHz)
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3.5 Detektor fazy i czestotliwosci (PFD)

Detektor fazy i czestotliwosci jest jednym z najwazniejszych uktadéow wchodzacych w sktad
petli fazowej, a ta z kolei w opracowywanym uktadzie pelni role uktadu do syntezy i stabilizacji
czestotliwosci. Od parametrow zastosowanego detektora fazy i ksztaltu generowanych przez
niego impulsow zalezy w duzej mierze stabilno$¢ dziatania petli fazowej. Zgodnie z rozwazaniami
teoretycznymi zawartymi w podrozdziale 2.4.3 prosty detektor fazy i czestotliwoéci sktada sie

w istocie z dwoch przerzutnikéw i bramki NAND. Aby wytlumaczyé dzialanie praktycznej

R
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Rysunek 3.47: Najprostszy zatrzask zbudowany na bramkach NAND, wraz z tabelg prawdy

realizacji PFD z rysunku 3.48, trzeba najpierw zrozumieé¢ dziatanie najprostszego zatrzasku
(elementu pamietajacego) na bramkach NAND przedstawionego na rysunku 3.47. Gdy sygnal
R jest w stanie wysokim, a S w niskim to na wyjéciu Q pojawi sie stan niski. Bramka G2
wystawia wtedy na swoim wyjéciu stan wysoki, a G1 stan niski i uklad jest zatrzasniety w
stabilnym potozeniu. Taka sama sytuacja jest gdy S jest w stanie wysokim a R w niskim, z tym
ze wyjscie Q jest w stanie wysokim. Gdy oba wejscia S i R sa w stanie wysokim to uktad dziata

jak komorka pamieci, przechowujac ostatnio ustawiony stan. Stan S = R = 0 to kombinacja

o O L

O

G3

1D}

D e el L

Rysunek 3.48: Schemat detektora fazy i czestotliwosei [21]

ow
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zabroniona i nie powinna by¢ ustawiana.

Na rysunku 3.48 wida¢ schemat praktycznej realizacji (zastosowanej w projektowanym chi-
pie) detektora fazy i czestotliwosci. Bramki G2 i G3 tworza pierwszy zatrzask, podobnie jak
bramki G4 i G5. Uktad resetu zrealizowany jest za pomoca bramki G7. W stanie spoczynku
(A=0, B=0, U=0 oraz D=0) na wyjsciu G7 panuje stan wysoki, podobnie jak na wyjsciach bra-
mek G2 i G5 oraz G8 i G9. Poniewaz sygnal na wejsciach danych A i B jest w stanie niskim to
poprzez inwertery I1 oraz 12 bramki G1 i G6 ustawia na swoich wyjsciach stany niskie, podtrzy-
mujac jednoczes$nie stabilny stan logiczny na wyjsciach zatrzaskow i bramkach G8 i G9. Caly
uktad pozostaje w takim stanie do momentu zmiany poziomu logicznego na jednym z wejs$c
A Tub B. Gdy wejscie A zmieni swoj stan na wysoki, to bramka G1 przejdzie réwniez w stan
wysoki, powodujac za posrednictwem G8 i inwertera 17 ustawienie sygnatu U = 1. Przerzutnik
G2-G3 przejdzie do trybu pracy jako komoérka pamieci i uktad znowu znajduje sie w stabilnym
stanie, oczekujac na pojawienie sie sygnatu wysokiego na wejéciu B. Gdy taka sytuacja wystapi
ukltad zachowa sie podobnie jak dla wejscia A. Bramka G6 przyjmie stan wysoki, ustawiajac za
pomoca G9 sygnal wysoki na wyjsciu D. Taki stan potrwa jednak bardzo krotko i jest zalezny
od czasu propagacji bramki G7, gdyz wszystkie 4 jej wejscia sg teraz w stanie wysokim i jej
wyjScie momentalnie przyjmie stan niski, dajac sygnat resetu. Bramki G8 i G9 zostaja odciete
a wyjscia U i D powracaja do stanu niskiego. Jednoczesnie sygnat resetu ustawia oba zatrzaski
G2-G3 oraz G4-G5 w przeciwny stan. Niskie poziomy logiczne panujace teraz na wyjsciach G2
oraz G5, blokuja bramki G8 i G9, znoszac jednoczesnie niski stan sygnatlu resetu, co pozwala
zatrzaskom pracowaé¢ w trybie komoérek pamieci. Detektor fazy pracuje teraz znowu w stabil-

nym trybie pracy, oczekujac az pojawienie sie niskiego poziomu na wejsciu A, ustawi bramke
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Rysunek 3.49: Schemat detektora fazy i czestotliwo$ci z wprowadzonymi modyfikacjami
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G1 w stan niski i zresetuje zatrzask G2-G3 do stanu poczatkowego. Gdy sygnal na wejsciu B
takze przejdzie do stanu niskiego to zatrzask G4-G5 zmieni swoj stan na przeciwny i calty uklad
detektora fazy i czestotliwo$ci znajdzie sie w stanie poczatkowym i caty cykl pracy moze zaczaé
sie od poczatku. Uktad jest symetryczny, a zatem gdy najpierw pojawi si¢ sygnal na wejsciu
B to impuls o szerokosci wynikajacej z réznicy faz bedzie na wyjsciu D a na U bedzie tylko
szpilka napiecia. Dziatanie takie zgadza sie z zalozeniami teoretycznymi i mimo, ze uktad z
rysunku 3.48 spetnia swoja funkcje, wymagane sa modyfikacje przedstawione na rysunku 3.49.
Inwertery I3 oraz 14 buforuja teraz wyjscie bramki G8, gdyz po narysowaniu masek technolo-
gicznych okazalo sie, ze pojemnosé potaczen jest za duza i zbytnio obcigza wyjscie tej bramki.
Zwiekszenie z kolei wymiaréw samej G8 nie bylo mozliwe, ze wzgledu na obciazenie elementow
podtaczonych na jej wejscia. Podobna modyfikacja dotyczy inwerterow 15 oraz 16, z tym ze do-
tycza bramki G9 sterujacej wyjsciem D. W obwodzie resetu (wyjscie bramki G7) pracuja teraz
dwa dodatkowe inwertery 111 oraz 112, dajace dodatkowe opdznienie. Wptywa to na ksztalt
impulséw podczas kiedy petla jest zsynchronizowana i na oba wejscia detektora fazy trafiaja
sygnaly zgodne w fazie. Inwertery 17-110 stanowia bufory wyjsciowe, dajac sygnaty U, D oraz
ich negacje. Dodatkowe inwertery 113 oraz 114 pozwalaja zachowa¢ mozliwie jak najwieksza
symetrie miedzy sygnatami wyjéciowymi, obciazajac w taki sam sposob U i D jak inwertery 19,

[10 obciazaja sygnaty Ui D.

Mimo symulacji i dodatkowych elementéw sygnaty wyjsciowe U i D nie sg nigdy jedna-
kowe dla zerowej roznicy faz. Pogarsza to stabilno$¢ napiecia sterujacego oscylatorem w petli
i powoduje powstawanie przesuniecia fazowego miedzy przebiegiem referencyjnym, a tym wy-
generowanym w oscylatorze petli. Zostalo to przedstawione w teoretycznych rozwazaniach na
temat pompy tadunkowej w podrozdziale 2.5. Problem réznych impulséw na wyjsciach detek-
tora fazy wynika z braku symetrii miedzy dwoma wejsciami bramki NAND. Rysunek 3.50b
przedstawia schemat ideowy bramki NAND w technologii CMOS, a rysunek 3.50a schemat te-
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Rysunek 3.50: Testowanie bramki NAND. a) - Schemat do badania rdznic w transmisji sy-
gnatu przez bramke NAND oraz b) - schemat bramki NAND
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stowy dwoch bramek NAND, z ktorej raz sygnal podawany jest na wejscie A, a raz na wejscie

B bramki. Symulacje pokazuja ze gdy sygnal prostokatny podawany jest na wejscie A bramki
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Rysunek 3.51: Zbocza sygnatu prostokgtnego transmitowanego przez bramke NAND w zalez-

nosci od uzytego wejscia, zgodnie z rysunkiem 3.50a

(podtaczenie takie jak bramka G1 z rysunku 3.50a) to na wyjsciu obserwowane sa bardziej
strome zbocza sygnalu niz ma to miejsce podczas podawania sygnatu na drugie wejscie bram-
ki. Rysunek 3.51 przedstawia zbocze na wyjsciu bramki podczas transmisji (negacji) sygnatu
prostokatnego o czestotliwosci 30 M Hz w zaleznosci od tego, na ktore wejscie podawany jest
sygnal. Czas narastania dla wejscia A bramki jest o 40 ps krotszy niz dla wejscia B, co w przy-
padku transmisji przebiegu prostokatnego 30 M H z nie ma wiekszego znaczenia. W detektorze
fazy pojawiaja sie jednak impulsy na liniach U oraz D, ktorych szerokosc jest rzedu 400 ps.

W takim przypadku zte podlaczenie wejs¢ bramek ma kluczowe znaczenie i powoduje btedne
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Rysunek 3.52: Schemat detektora fazy i czestotliwosci z uwzglednieniem wad bramki NAND
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dziatanie ukladu. Dodatkowo problem braku symetrii miedzy wej$ciami ujawnia sie bardziej
dla bramek z wieloma wejsciami. Na rysunku 3.52 przedstawiony jest schemat detektora fa-
zy 1 czestotliwodci zastosowany w praktyce. Bramki sa tak podtaczone aby oba wejScia miaty

doktadnie taki sam tor logiki, z punktu widzenia opdznien.
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Rysunek 3.53: Zgodnosé impulsow U © D na wyjsciu detektora fazy. Na dole symulacje we-
dtug schematu 3.49, u gory zmodyfikowana wersja z vwzglednieniem roznic w

szybkosci obu wejsé bramki NAND, zgodnie z rysunkiem 3.52

Wyjatkiem jest tutaj bramka G7 do wytwarzania sygnatu resetu, gdyz nie ma mozliwosci
wykona¢ podtaczen spetniajacych wezesniejsze ustalenia. Wejécia bramki zatem podtaczone sa
w taki sposob aby zminimalizowa¢ niepozadane efekty. Zgodnosé¢ impulsow w poréwnaniu do
wezesniejszej wersji uktadu przedstawia wykres 3.53. Sygnat D jest krotszy o czas rzedu 100 ps,

gdy nie sg uwzglednione wady bramki NAND, co daje odchylke na poziomie 25%.

Maski technologiczne uktadu detektora fazy przedstawia rysunek 3.54. Ze wzgledu na ko-
nieczno$¢ zachowania jak najlepszej symetrii miedzy wejsciami detektora fazy, layout jest po-
dzielony na dwa fragmenty umieszczone wzgledem siebie w odbiciu lustrzanym. Jakiekolwiek
roznice miedzy torem jaki pokonuje sygnal z wejscia A, a torem sygnatu z wejscia B, odbijaja
sie w nierownych sygnatach wyjsciowych U i D. Oprocz zapewnienia odpowiedniego potaczenia
bramek na schemacie, wazne sa takze dlugosci poszczegdlnych $ciezek oraz warstwy nad ktory-
mi leza. Wszystko to wptywa na zmiany pojemnosci potaczen, ktore z kolei sa przyczyna roznic

w opoéznieniu sygnalow.

Tranzystory oznaczone jako A, stanowia bufory-inwertery wejsciowe. Leza one jak naj-
blizej bramek G1 oraz G6 (oznaczonych litera B). Tranzystory C wchodza w sklad bramek
logicznych budujacych oba przerzutniki w detektorze fazy. W centrum layoutu znajduje sie
cztero-wejsciowa bramka G7, ktorej tranzystory oznaczone sa litera D. Jest to jedyny element,

ktorego nie mozna podzieli¢c na dwa niezalezne fragmenty, przez co zaburzona jest symetria
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Rysunek 3.54: Maski technologiczne detektora fazy bez buforéw wyjsciowych (40 x 18 um?)

potaczen w okolicach tej bramki. Inwertery I11 oraz 112 wida¢ na rysunku masek technologicz-
nych w formie bloku tranzystoréw E. Kazdy z nich sklada sie w istocie z dwoch potaczonych
ze soba inwerteréw, w celu uzyskania lepszej symetrii. Bramki tr6j-wejSciowe oznaczone sg li-
terg F. Polaczenia miedzy tranzystorami, ze wzgledu na duze upakowanie uktadu, wykonane
sa wszystkimi mozliwymi warstwami metalicznymi, oraz w niektérych wyjatkowych sytuacjach

takze polikrystalicznym krzemem.

-4 1 1 1 1 1 1 1

0
A@ [radian]

Rysunek 3.55: Wzmocnienie detektora fazy
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Ze wzgledu na niska czestotliwosé pracy detektora fazy symulacje po uwzglednieniu elemen-
tow pasozytniczych nie wniosty zadnych negatywnych zmian w dzialanie uktadu (po kilkukrot-
nym narysowaniu layoutu i zapewnieniu wszystkich wspomnianych wezesniej uwag). Wzmoc-
nienie detektora fazy, wyznaczone na podstawie symulacji przedstawia rysunek 3.55. Symulacje
byly przeprowadzane dla przebiegéw prostokatnych o czestotliwosci 30 M Hz podawanych na
oba wejscia detektora fazy. Wynik zgadza sie z przewidywaniami teoretycznymi, uktad jest linio-
wy dla roznicy faz od —27 do 27 (-6.28 do 6.28 na osi A¢ rysunku 3.55). Na rysunku 3.56 wida¢
wykresy przebiegéw wygenerowanych przez detektor fazy. Na wejécia A i B podawane sa prze-
biegi prostokatne o dwoch rézniacych sie czestotliwosciach. Sygnal B o czestotliwosci 29 M H z
jest wolniejszy od przebiegu A (30 M Hz), co sprawia ze z kazdym okresem rosnie przesuniecie

fazowe miedzy nimi. Na wyjéciu U detektora fazy pojawia sie zatem coraz to szersze impulsy,
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Rysunek 3.56: Odpowiedz detektora fazy na przebiegi wejsciowe (A i B) o réznych czestotli-

wosciach

ktore podczas dziatania petli fazowej steruja oscylatorem w taki sposob aby czestotliwosci i fazy
przebiegdéw byty takie same. Na wejsciu D pojawiaja sie szpilki napiecia o minimalnej mozliwe;j
szerokos$ci (w symulowanym ukladzie jest to okolo 450 ps), a szersze impulsy pojawia sie w

sytuacji gdy zaleznos¢ fazowa miedzy sygnatami A i B bedzie odwrotna.
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3.6 Pompa tadunkowa (CP)

Pompa tadunkowa jest waznym elementem petli fazowej i to ona zajmuje sie zamiang
impulséw z obu wejs¢ detektora fazy na wolno zmienny poziom napiecia do sterowania oscyla-
tora VCO. Podstawowym zadaniem pompy tadunkowej jest w istocie odzwierciedlenie Sredniej
wartosci z roznicy przebiegdéw z detektora fazy w postaci poziomu napiecia na filtrze petli fazo-
wej. Podobnie jak w przypadku detektora fazy, uktad pompy tadunkowej jest wazny z punktu

widzenia stabilnosci calej petli fazowej. W najprostszym przypadku pompa tadunkowa jest zbu-
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Rysunek 3.57: Schemat pompy tadunkowej zastosowanej w praktyce

dowana z dwoch tranzystorow-kluczy i zrodet pradowych, co zostalo oméwione w rozwazaniach
teoretycznych w rozdziale 2.5. Schemat praktycznej realizacji pompy tadunkowej przedstawiony
jest na rysunku 3.57. Nie rézni si¢ on od schematu z rozwazan teoretycznych, zostal jedynie
uzupetliony o dodatkowe tranzystory dziatajace w roli zrodet pradowych. Tranzystory M1 oraz
M2 wstrzykuja impulsy pradowe na wejscie filtru petli fazowej, ustalajac wartosé¢ potencjatu Vo
proporcjonalng do $redniej réoznicy sygnatéow U i D. Druga galaz z tranzystorami M5 i M6 ustala
potencjaly w punktach X i Y, w stanie spoczynku. Bufor napieciowy wyréwnuje potencjaly na
drenach tranzystorow w obu galeziach. Prad jaki wstrzykuje pompa tadunkowa sterowany jest
za pomocya tranzystoréow M3 i M4, ktore z kolei polaryzowane sa przez zespot zrodel pradowych
z tranzystorami M8 - M11. Tranzystor M3 potrzebuje dodatkowego odbicia pradu, ktore zre-
alizowane jest na M7. Na wejscie Icp podawany jest prad referencyjny o wartosci rzedu 10uA,

dostarczany przez glowny uktad polaryzacyjny?.

Bardzo waznym elementem pompy ladunkowej z rysunku 3.57 jest bufor wyréwnujacy po-

tencjaly. Jest to w istocie wzmacniacz operacyjny pracujacy w konfiguracji wtornika. Schemat

4glowny ukltad polaryzacyjny - zespot zrodet pradowych dostarczajacy pradow polaryzacyjnych dla pomp

tadunkowych oraz ich buforéw napieciowych pracujacych w obrebie projektowanego ASIC’a
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takiego wzmacniacza przedstawiony jest na rysunku 3.58. Jest to najprostszy, jednostopniowy

VDD VDD

I M6

Ibias

M7 I——I M8

GND

Rysunek 3.58: Schemat bufora (wzmacniacza operacyjnego) stosowanego w praktyce do reali-

zacjr bootstrappingu

wzmacniacz réoznicowy, oparty o pare réznicowa PMOS (tranzystory M1 i M2). Jako obcia-
zenie pracuje tutaj lustro pradowe M3-M4, a polaryzacje stanowi tranzystor M5, wchodzacy
w sktad lustra pradowego M5-M6. Dodatkowe odbicie pradowe zapewnia lustro M7-MS8. Prad
polaryzujacy o wartosci 25uA z gltéwnego ukladu polaryzujacego podawany jest na wejscie
Ibias. Wartos¢ ta nie jest krytyczna i moze by¢ zmieniana w szerokich granicach. Podtaczenie
wzmacniacza operacyjnego w roli bufora napieciowego przedstawia rysunek 3.59.

In

o
+ Out

Rysunek 3.59: Podlgczenie wzmacniacza operacyinego w roli bufora napieciowego

Rysunek 3.60 przedstawia przebiegi napie¢ na filtrze petli fazowej przy jednakowych impul-
sach U i D o szerokosci 450 ps. Stan taki wystepuje gdy na wejsciu PFD wystepuja przebiegi
zgodne w fazie i czestotliwosci. Pompa tadunkowa powinna w takiej sytuacji utrzymywac staly
poziom napiecia na filtrze, gdyz dwa klucze (M1 i M2, rysunek 3.57) przewodzace jednoczesnie
wymusza przeptyw pradu miedzy linia zasilania a masa. W przypadku gdy nie ma bufora wy-
roOwnujacego potencjaly miedzy gateziami M1-M2 i M5-M6 w pompie tadunkowej, pojemnosci
pasozytnicze powoduja dryf poziomu statego, gdyz ich przetadowanie nie jest nigdy jednakowe.
Dodanie bufora znacznie poprawia sytuacje i mimo, ze przy przetaczeniu wystepuja niewielkie
szpilki napiecia to poziom staly pozostaje niezmieniony. Rysunek 3.61 przedstawia przyktadowy

przebieg napiecia na filtrze (Vo), w odpowiedzi na sygnaly U i D. Impulsy U maja szerokos¢
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Rysunek 3.60: Wplyw stosowania bootstrappingu na dziatanie pompy tadunkowej
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Rysunek 3.61: OdpowiedZ pompy tadunkowej na roznigce sie sygnaty U it D. U gory impulsy
na wejsciu U o szerokosci 5 ns, w srodku impulsy na wejsciu D o szerokosci

450 ps oraz na dole napiecie jakie pompa tadunkowa wytwarza na filtrze

5 ns, podczas gdy impulsy na wejéciu D maja szerokosé 450 ps. Srednia warto$¢ napiecia na
filtrze wzrasta w takt kolejnych impulséw, poniewaz wieksze wypelnienie wystepuje na sygnale
U. Poziom staly napiecia zostal ustawiony poczatkowo na warto$¢ 500 mV. Na wykresie 3.62

wida¢ w wiekszym obszarze liniowo$é¢ przyrostu napiecia na filtrze petli fazowej w odpowiedzi



144 Rozdziat 3: Projekt i symulacje transceiver’a

35 T T T T T

Vo [V]

O 1 1 1 1 1
0 500 1000 1500 2000 2500 3000
t [ns]

Rysunek 3.62: Przebieg napiecia na filtrze petli fazowej. Filtr tadowany jest od potencjatu

masy do napiecia zasilania, impulsami pradowymi z pompy tadunkowej
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Rysunek 3.63: Przebieg napiecia na filtrze petli fazowej. Powiekszony obszar dla napiecia bli-
skiego zasilania pokazuje odchytke od charakterystyki liniowej

na takie same impulsy na wejsciach U i D. Napiecie narasta liniowo w zakresie od 0 do 2.5 V/,
a dla wyzszych napie¢ staly prad plynacy przez zrodla pradowe powoduje coraz to mniejszy

wzrost tego napiecia. Efekt widoczny jest lepiej na powiekszonym wykresie 3.63.

W przypadku pompy tadunkowej, jak i kazdego ukladu analogowego, bardzo wazny jest
projekt masek technologicznych. Brak symetrii miedzy tranzystorami kluczujacymi w pom-
pie tadunkowej spowoduje roznice w pradach jakie sa wstrzykiwane do filtru petli fazowej,
co prowadzi do dryfu wolnozmiennego poziomu napiecia sterujacego oscylator. Tak samo, zte

rozmieszczenie tranzystoréw luster pradowych pogorszy wlasciwosci odbicia pradowego i nie
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Rysunek 8.64: Maski technologiczne pompy tadunkowej (22 x 25 pm?)

bedzie ono rowne 1:1. Projekt masek technologicznych (layoutu) pompy tadunkowej, bez bufo-
ra wyréwnujacego potencjaly, przedstawiony jest na rysunku 3.64. Tranzystory M1, M2, M5 i
M6 sa kluczami (obu galezi pradowych) sterowanymi sygnatami (U i D oraz ich negacjami) z
detektora fazy i czestotliwosci. Symetrycznie po obu stronach tych tranzystoréw zostaly umiesz-
czone kontakty, umozliwiajace podtaczenie sygnalow wejsciowych. Dodatkowe tranzystory M12
i M13, znajdujace sie blisko kluczy M1 i M2, posiadaja identyczne wymiary i ich zastosowanie
ogranicza pasozytnicze wstrzykiwanie tadunku. Tranzystory te wtaczaja sie¢ w chwili gdy ga-
taz pompy wstrzykujaca prad na filtr jest nieaktywna. Tranzystory oznaczone jako M3 i M7
stanowia lustro pradowe, odbijajace "gorny" prad jaki wstrzykiwany jest z zasilania na filtr.
Dwukrotnie wiekszy rozmiar tranzystora PMOS w stosunku do NMOS (tranzystor M4), od-
bijajacego "dolny" prad, zrealizowane jest przez zastosowanie réwnolegtego potaczenia dwodch
tranzystorow. Wspomniany wezesniej tranzystor M4 jest czescia lustra pradowego, ktore tworzy
wraz z tranzystorami M8-M11. Tranzystory M9 i M11 podlaczone sa do zrodta referencyjnego
i zapiete w potaczeniu diodowym. Te same tranzystory polaryzuja jednoczes$nie lustro pradowe
M3-M7. Tak samo jak w przypadku tranzystorow M1,M2, M5 i M6, wokot kazdego tranzystora
wchodzacego w sktad zrédet pradowych umieszczone sa, symetrycznie po obu stronach, kon-
takty do podlaczenia tranzystorow miedzy soba wyzsza warstwa metaliczna (metal 2). Takie
dzialanie jest spowodowane koniecznoscia jak najdokladniejszego otoczenia poszczegolnych blo-

kéow pompy tadunkowej, kontaktami polaryzujacymi podtoze potencjatem masy. Umozliwia to
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zminimalizowanie wplywu sasiadujacych tranzystorow na siebie, co jest szczegolnie wazne gdy
elementy analogowe, takie jak zrodla pradowe pracuja w bezposrednim sasiedztwie z elektronika

cyfrowa (np. klucze lub bramki logiczne).

Rysunek 3.65: Maski technologiczne bufora napieciowego (26 x 33 um?)

Bufor napieciowy jest niezbedny dla dobrego dziatania pompy tadunkowej, gdyz w prze-
ciwnym wypadku jej wlasciwosci ulegaja znacznemu pogorszeniu. Parametry tego wzmacniacza
nie musza by¢ wygoérowane ale wzmocnienie musi by¢ na tyle duze, zeby dobrze pracowal on
w konfiguracji wtornika. Maski technologiczne bufora napieciowego wida¢ na rysunku 3.65.
Wzmacniacz jest uktadem czysto analogowym, a wiec dla poprawy jego dziatania kazde lustro
pradowe (podobnie jak para wejsciowa) otoczone zostalo wlasnym pierscieniem kontaktow do
podloza, spolaryzowanych masa, analogicznie jak w projekcie pompy tadunkowej. R6znicowa
pare wejsciowa stanowia dwa tranzystory o duzym stosunku W /L, oznaczone na layoucie jako
M1 i M2. Kontakty, stanowiace wejscia wzmacniacza, potozone sa symetrycznie po obu stronach
tych tranzystorow. Podobnie w celu zachowania symetrii, $ciezka laczaca zrodto pradowe Mb-
M6 z para ro6znicowa, poprowadzona jest srodkiem, miedzy tranzystorami pary. Wspomniane
wczesniej tranzystory Mb 1 M6 stanowia lustro pradowe polaryzujace pare réznicowa. Podobnie
jak w przypadku zrodet pradowych w pompie tadunkowej, kontakty do drugiej warstwy metalu
umozliwiaja wykonanie potaczen miedzy fragmentami uktadu. Tranzystory M7 i M8 stanowia

zrodto pradowe odbijajace prad referencyjny do polaryzacji wzmacniacza. Wartosé tego pradu
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nie jest krytyczna, wiec symetria zrodel pradowych M7-M8 i M5-M6 nie jest na pierwszym miej-

scu. Waznym fragmentem ukladu jest lustro pradowe na tranzystorach M3 i M4, stanowiace

obcigzenie pary réznicowej. W przypadku tych tranzystoréw zachowanie jak najlepszej symetrii

polepsza wtasciwosci wzmacniacza. Kontakty do potaczenia bramek tranzystoréw umieszczone

sa symetrycznie po obu ich stronach. Podobnie w celu poprawy symetrii, kontakty wyj$ciowe

zostaly polozone przy obu tranzystorach z pary roznicowe;.
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Rysunek 3.66: OdpowiedZ pompy tadunkowej na jednakowe sygnaty U i D w postaci impulsow

o szerokoSci 450 ps. U gory symulacje nie vwzgledniajgce elementow pasozyt-

niczych, na dole po narysowaniu layoutu
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Rysunek 3.67: Porownanie zmiany poziomu statego na filtrze petli fazowej w zaleznosci od

produ pompy tadunkowej. Symulacje z uvwzglednieniem elementow pasozytni-

czych
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Po narysowaniu masek technologicznych, ze wzgledu na elementy pasozytnicze, wprowadza-
jace zaburzenie symetrii uktadu pompy tadunkowej, jej parametry ulegly pogorszeniu. Rysunek
3.66 przedstawia odpowiedz pompy tadunkowej na jednakowe sygnaly U i D. Po uwzglednie-
niu elementéw pasozytniczych, efekt przetaczania kluczy w obu galeziach pompy jest o wiele
wiekszy, jednak $redni poziom napiecia na filtrze nie ulega zmianom w krétkim czasie. Mimo
uwzglednienia wszystkich mozliwych czynnikow poprawiajacych dziatanie pompy tadunkowej,
jej dzialtanie nie jest idealne. Z biegiem czasu poziom napiecia na filtrze caly czas maleje, mimo
idealnie zgodnych impulséw wejsciowych. Zmiana napiecia $redniego zalezy od wartosci pradu
pompy i przedstawiona jest na wykresie 3.67. Takie dzialanie jest wynikiem symulacji same;j
pompy tadunkowej. Nie zostalo tutaj uwzglednione ujemne sprzezenie zwrotne jakie wystepuje
w calym uktadzie petli fazowej, a ktore z biegiem czasu ustali stabilny potencjat na filtrze.
Zmiana potencjalu jaki daje pompa tadunkowa jest wynikiem r6znic w potozeniu i otoczeniu
tranzystoréw, Sciezek metalicznych i symetrii rozmieszczenia kontaktéw podczas rysowania lay-
outu. Roznice te zostana skompensowane w postaci réznych szerokosci impulséw U i D, gdy

pompa tadunkowa bedzie wspotpracowata z detektorem fazy i oscylatorem sterowanym.
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3.7 Uklad synchronizacji

Blok synchronizacji opisywany tutaj jest czescia uktadu odzyskiwania zegara i danych, ktory
stanowi odbiornik w projektowanym ASIC’u. Poniewaz uktad CDR jaki zostal uzyty w odbior-
niku Transceiver’a to "burst-mode" CDR, wymagany jest uktad mogacy poprawnie przetaczaé
oba jego oscylatory sterowane, uwzgledniajac przy tym wykorzystane sposoby probkowania da-
nych. Uktad synchronizacji dziala w dwoch trybach pracy, odpowiadajacych pracy uktadowi
odzyskiwania zegara i danych, z odczytem danych na jednym zboczu zegara (tryb "single-rate")
lub z odezytem na obu zboczach (tryb "half-rate")?. Schemat ideowy ukltadu synchronizacji zo-
stal przedstawiony na rysunku 3.68. Pierwszy tryb pracy realizowany jest gdy sygnal HR jest w
stanie niskim. Oznacza to ze CDR pracuje w trybie z probkowaniem na jednym zboczu sygnatu
zegarowego. W takim przypadku przebieg danych nie zmienia sie czeSciej niz co pelen okres
przebiegu zegarowego, za pomocg ktorego dane te sa wysylane. Gdyby dla przyktadu nadawane
byty naprzemiennie bity 010101.., to przebieg danych miatby wypelnienie 50% i czestotliwosé
dwukrotnie mniejsza niz odzyskany na jego podstawie przebieg zegarowy. Uklad synchronizacji
w takim trybie transmituje przebieg danych jako sygnaly sterujace oscylatorami VCO. Bramki
G1-G3 tworza multiplekser, ktory dla HR=0 transmituje dane z wejscia Din na bramki G4-G7.
Inwertery 12 oraz I3 tworza negacje sygnatu, a dzieki temu, ze ich wyjécia trafiaja na "szybsze
wejscia"® bramek G5 i G6, opéznienie miedzy sygnalem prostym a zanegowanym ulega zmniej-
szeniu. W zaleznosci od poziomu logicznego sygnalu S3, wybrany jest jeden z dwoch torow
sygnaltu synchronizacji, jeden (dla S3=1) steruje naprzemiennie dwoma oscylatorami VCO960,
a drugi (dla S3=0) dziala z oscylatorami SVCO. Inwertery 14-17 stanowia bufory sygnalow
synchronizacji. Oprocz sterowania praca oscylatoréw w uktadzie odzyskiwania zegara i danych,
blok synchronizacji transmituje jeszcze dane wejsciowe przez taki sam uktad bramek logicznych,
jaki maja na swojej drodze sygnaty synchronizacji. Ma to na celu zachowanie jak najmniejszego
przesuniecia fazowego danych wzgledem sygnaltow, ktére maja ustawi¢ potem przebiegi zegaro-
we w odpowiedniej zaleznosci fazowej w stosunku do danych. Bramki G12, G13 oraz inwerter
I8, obciazaja bramke G10, aby zblizy¢ jej warunki pracy do G3. Wyjécia bramek G12 i G13 nie

sa wykorzystywane.

Drugi tryb pracy uktadu synchronizacji aktywny jest gdy sygnat HR jest w stanie wysokim.
Odpowiada to pracy CDR w trybie z probkowaniem na obu zboczach zegara. Przebieg danych,
ktory przychodzi na wejscie uktadu moze si¢ zmienia¢ co pot okresu przebiegu zegarowego,
a zatem nie ma mozliwosci sterowania oscylatorami w taki sposob jak w poprzednim trybie
pracy (oscylator musi mie¢ zapewnione dzialanie przynajmniej przez jeden okres, aby genero-

wany zegar byl poprawny). Najprostszym ominieciem tego problemu jest zastosowanie podziatu

Dzialanie uktadu CDR i jego tryby pracy przedstawione sy dokladniej w podrozdziale 3.2
6problem braku symetrii pomiedzy wej$ciami bramki NAND zostal opisany w rozdziale 3.5, dotyczacym

detektora fazy
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przebiegu danych, aby zmniejszy¢ czestotliwosé zmian. W opisywanym uktadzie synchronizacji
dzialta dzielnik przez 4, zbudowany w oparciu o przerzutniki F1 oraz F2, generujac pomocniczy
sygnal Din(QQ. Przebieg ten z kolei podawany jest na bramke G1 i dalej transmituje sie przez
wszystkie kolejne bramki logiczne, na takiej samej zasadzie jak w poprzednim trybie pracy
uktadu. Przerzutniki dzielace wejsciowy sygnatl danych wprowadzaja duze opodznienie, przez co

sygnal synchronizacji przesuwal by sie w fazie w stosunku do nich. Dane w tym trybie pracy
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Rysunek 3.68: Schemat ideowy uktadu synchronizacyi. Wejscia nS3 i nHr to negacje sygnatow
S3 1 HR.
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przechodza dodatkowo przez taiicuch przewodzacych stale bramek transmisyjnych (tranzystory

M1-M6) i inwerteréw 19-112, po czym trafiaja na bramke G8.
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S

Rysunek 8.69: Maski technologiczne uktadu synchronizacji (36 X 60 pm?)
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Maski technologiczne uktadu synchronizacji przedstawione sa na rysunku 3.69. Symbolem
A zostal oznaczony blok tranzystorow wchodzacych w sktad obu dzielnikéw F1 oraz F2. Prze-
rzutniki zostaly tak narysowane aby wejscie danych Din wypadalo na §rodku tego fragmentu
layoutu, co daje jednoczesnie mozliwo$é¢ podlaczenia elementéw wyrdéwnujacych opoznienia wi-
docznych na rysunku w postaci elementéw oznaczonych jako B. Blok D stanowi multiplekser
widoczny na schemacie w postaci bramek logicznych G1-G3, transmitujacy sygnaly synchro-
nizacji. Podobny fragment oznaczony symbolem F stanowi drugi multiplekser G8-G10, dla sy-
gnatu danych. Ze wzgledu na budowe catego layoutu wyjscie dla oscylatorow VCO960 zostato
umieszczone u gory w postaci bloku C, a wyjscie dla SVCO znajduje sie po przeciwnej stronie
i oznaczone jest litera G. Dodatkowo na layoucie zostaly wstawione inwertery (oznaczone H)
tworzace negacje sygnalow sterujacych (nS3 oraz nHR), co zmniejsza ilosé polaczen od logiki

sterujacej w catym ASIC’u.

3.7.1 Szczegélowe symulacje w trybie "single-rate"

Uktad odzyskiwania zegara i danych, pracujacy w trybie "single-rate", wymaga do poprawne-
go dziatania odpowiednich sygnaléw synchronizacji (dwa oscylatory VCO musza sie odpowied-
nio wilaczac¢). Dane wyjsciowe powinny byé¢ zgodne w fazie z tymi sygnatami aby probkowanie
danych bylo prawidtowe. Na rysunku 3.70 przedstawione zostaly przebiegi danych wejsciowych,

wyjsSciowych oraz jeden z sygnaldéw synchronizacji. Symulacje przedstawione na tym wykresie
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Rysunek 3.70: Opdzinienie danych wejsciowych, oraz zgodnosé w fazie przebiegu danych wyj-
Sctowych z sygnatem synchronizacyi. Symulacje bez uwzglednienia elementow

pasozytniczych

nie uwzgledniaja wplywu elementéw pasozytniczych. Dane na wyjsciu sa op6znione o wartoscé

454 ps, aby dostosowa¢ je w fazie do sygnaléw synchronizacji. Zgodnosé obu przebiegéow jest
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bardzo dobra, poniewaz sygnal synchronizacji VCO960 A ma okolo 30 ps opodznienia wzgle-
dem danych wyjsciowych, co stanowi mniej niz 3% okresu maksymalnej czestotliwosci przebiegu
zegarowego. Wynika to przede wszystkim z nieréwnych obcigzen obu wyjs¢. Bardzo wazne jest
aby oba przebiegi synchronizacji (VC0O960 A i VCO960 B) byty odwrécone w fazie doktadnie
o potowe okresu. W projektowanym uktadzie jest to trudne do osiagniecia, gdyz realizowane jest

to za pomoca inwertera. Odpowiednie przebiegi przedstawia rysunek 3.71. Przebieg VC0O960 A
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Rysunek 3.71: Zaleznosé fazowa miedzy dwoma sygnatami synchronizacji. Jeden sygnal sta-

now: negacje drugiego

spoznia sie w fazie wzgledem VCO960 B, jednak mata warto$¢ opdznienia nie wplywa znaczaco

na poprawng prace uktadu odzyskiwania zegara i danych.

Po narysowaniu masek technologicznych i ekstrakcji elementow pasozytniczych dziatanie
uktadu nie ulegto zmianie w znaczacym stopniu. Przebiegi z symulacji po narysowaniu layoutu,

analogiczne jak dla symulacji samego schematu, przedstawia rysunek 3.72. Czas opéZnienia
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Rysunek 3.72: Opoznienie danych wejsciowych, oraz zgodnosé w fazie przebiegu danych wyj-
Sciowych z sygnatem synchronizacyi. Symulacje po narysowaniu masek tech-

nologicznych

przebiegu danych nie ulegt zmianie w sposob znaczacy, tylko sygnal synchronizacji zwiekszyt

swoje opOznienie wzgledem przebiegu danych wyjsciowych do wartosci 40 ps. Nie ma to jednak
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wiekszego znaczenia z punktu widzenia dzialania catego uktadu. Podobnie zalezno$é¢ miedzy

dwoma sygnatami synchronizacji nie ulega zmianie, co obrazuje wykres 3.73.
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Rysunek 3.73: Zaleznosé fazowa miedzy dwoma sygnatami synchronizacji po narysowaniu

layoutu

W przypadku uktadu synchronizacji bardzo wazny jest problem rozrzutéw technologicznych,
jakie wystapia po fizycznym wykonaniu ASIC’a. Na rysunku 3.74 przedstawione sa przyktadowe
symulacje takich rozrzutow (symulacje Monte Carlo) z uwzglednieniem wplywu elementow pa-

sozytniczych. Czarna krzywa odpowiada symulacji przy typowych wartosciach elementow, jakie
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Rysunek 3.74: Wplyw rozrzutow technologicznych na opdinienie sygnatow synchronizacyi.
Czarna krzywa odpowiada zachowaniu uktadu z typowymi wartosciami ele-

mentow jakie uzyte zostaty w projeklowanym chipie

zostaly zastosowane w projekcie. W zaleznosci od tego w ktorg strone wymiary tranzystorow sie
zmienig, odpowiedz uktadu bedzie szybsza lub wolniejsza. Na wykresie przedstawione zostaty
tylko wyniki kilku symulacji, jednak w praktyce symulacje trzeba powtorzy¢ kilkadziesiat razy

aby dobrze oceni¢ statystyke rozrzutow i jej wptyw na dziatanie uktadu.

Jak w kazdym uktadzie cyfrowym, pobér pradu przez uktad synchronizacji uzalezniony jest
od czestotliwosci jego pracy. Do wyznaczenia poboru pradu na wejscie podawany byt przebieg
prostokatny o maksymalnej mozliwej czestotliwosci zmian. Dla trybu pracy "single-rate" dane
moga zmieniaé sie z czestotliwoscia 480 M Hz (przy nadawaniu 1010101..), co odpowiada dwu-
krotnie wyzszej czestotliwosci przebiegu zegarowego (okres zegara przypada na kazdy potokres
danych). Zgodnie z opisem dzialania przedstawionym w tym rozdziale, przebieg danych nie jest
dzielony i cala logika w uktadzie synchronizacji dziata z czestotliwoscia wejsciowa. Pobor pradu

dla danych 480 M Hz wynosi 1.405 mA, a po uwzglednieniu elementéw pasozytniczych ros$nie



Uktad synchronizacyji 155

4000 T T T T

3500 |-

3000

2500

[uA]

" 2000 |

1500

schemat
layout

1000

500 | | | |
200 400 600 800 1000 1200
f [Mhz]

Rysunek 3.75: Zaleznosé poboru produ uktadu synchronizacyi od czestotliwosci zmian sygnatu

danych

do niewiele wiekszej wartosci 1.470 mA. Rysunek 3.75 przedstawia poréwnanie poboru pradu
dla przypadku symulacji schematu i symulacji po narysowaniu layoutu, w zaleznosci od cze-
stotliwosci danych wejsciowych (przebieg prostokatny o wypetnieniu 50%). Podczas normalnej
pracy przebieg danych ma $rednio nizsza czestotliwo$é zmian, wiec pobér pradu przedstawiony

na wykresie jest najgorszym mozliwym przypadkiem.

3.7.2 Szczegbélowe symulacje w trybie "half-rate"

Gdy uktad odzyskiwania zegara i danych pracuje w trybie Half-Rate, dane wej$ciowe moga
mie¢ czestotliwo$é zmian réwna czestotliwosci przebiegu zegarowego. Pociaga to za soba ko-
niecznos¢ stosowania troche innej metody przetgczania oscylatorow w zastosowanym uktadzie
CDR. Dzieki uzyciu dzielnika przez 4 nie kazda zmiana danych powoduje zmiane przebiegow
synchronizacyjnych na wyjéciu uktadu. Rysunek 3.76 przedstawia zaleznoSci czasowe miedzy
przebiegiem danych wejsciowych, wyjsciowych oraz sygnalem synchronizacji. Opo6znienie mie-
dzy wejéciem a wyjsciem sygnatu danych wynosi teraz okoto 822 ps i jest spowodowane dziata-
niem dodatkowych bramek transmisyjnych przez ktore przebieg ten ulega propagacji. W przy-
padku tego trybu pracy sygnat synchronizacji jest szybszy od danych wyjsciowych o wartos¢
35 ps.

Po narysowaniu masek technologicznych dziatanie uktadu ulegto poprawie. Dzieje sie tak

dlatego poniewaz wymiary tranzystoréow zostaly tak dobrane, aby powstale po narysowaniu
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Rysunek 3.76: Opozinienie danych wejsciowych, oraz zgodnosé w fazie przebiequ danych wyj-

Sciowych z sygnatem synchronizacyi. Symulacje bez uwzglednienia elementow

pasozytniczych
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Rysunek 3.77: Opdznienie danych wejsSciowych, oraz zgodnosé w fazie przebiequ danych wyj-
Sctowych z sygnatem synchronizacji. Symulacje po narysowaniu masek tech-

nologicznych

layoutu, elementy pasozytnicze spowodowaly wyréwnanie opédznien miedzy przebiegiem da-
nych i sygnatem synchronizacji. Odpowiednie przebiegi przedstawia wykres 3.77. Opo6znienie
bezwzgledne miedzy wejsciem a wyjsciem danych w uktadzie synchronizacji uleglto zwiekszeniu
do wartosci 860 ps, jednak przebieg danych spdznia sie teraz wzgledem sygnatu synchronizacji

jedynie o 6 ps, co wynika z roznych czasow narastania obu sygnatow.

Wplyw rozrzutéw technologicznych elementéw na sygnal synchronizacji przedstawiony jest
na rysunku 3.78. Podobnie jak w symulacjach poprzedniego trybu pracy, na wykresie wida¢ tylko

kilka przyktadowych iteracji Monte Carlo. Rozrzuty op6znienn wynikajace ze zmiany wymiarow
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Rysunek 3.78: Wplyw rozrzutow technologicznych na opdinienie sygnatow synchronizacyi.
Czarna krzywa odpowiada zachowaniu uktadu z typowymi wartoSciami ele-

mentow

tranzystorow s akceptowalne dla dzialania uktadu CDR.

Pobor pradu uktadu synchronizacji w tym trybie pracy, podobnie jak w poprzednim przy-
padku, wyznaczony jest na podstawie danych wejsciowych w postaci przebiegu periodycznego.
Maksymalna czestotliwosé danych moze wynies¢ 960 M H z i przy takim przebiegu wejsciowym,
w symulacjach samego schematu pobor pradu wyniost 2.182 mA. Po narysowaniu masek tech-

nologicznych warto$¢ ta ulegta zmianie w niewielkim stopniu i wynosi 2.298 mA. Na rysunku
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Rysunek 3.79: Zaleznosé poboru produ uktadu synchronizacji od czestotliwosci zmian sygnatu

danych

3.79 zostala przedstawiona zaleznos¢ pobieranego pradu od czestotliwosci danych wejsciowych.
Jednostkowy pobor pradu w trybie "half-rate" jest mniejszy niz w "single-rate", gdyz czesé lo-
giki dziata na podzielonym przebiegu danych. Dla czestotliwosci danych 480 M H z pobo6r pradu

w "half-rate" wynosi 1.150 mA, a w "single-rate": 1.470 mA, ale szybko$¢ transmisji w trybie
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"half-rate" jest wtedy dwukrotnie wieksza. Dla tej samej szybkosci transmisji rownej 480 Mb/s

stosunek poboru pradu dla samego ukladu synchronizacji jest rowny 0.577 mA do 1.470 mA.
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3.8 Duzielnik sterowany

Dzielnik czestotliwosci jest ukladem potrzebnym do realizacji powielania czestotliwosci
przez petle fazowa. Dziala on w sprzezeniu zwrotnym petli fazowej, umozliwiajac stabilizacje
czestotliwodci wyjéciowej na wartosci N razy wiekszej od czestotliwosci referencyjnej, gdzie N
jest stopniem podziatu dzielnika. W zaprojektowanym ASIC’u dzielnik czestotliwos$ci posiada
mozliwosé sterowania stopnia podzialu, poniewaz petla fazowa moze pracowaé¢ na kilku wy-
branych czestotliwosciach. Schemat ideowy zastosowanego w praktyce dzielnika przedstawia

rysunek 3.80. Uktad nie r6zni sie wiele od klasycznych konfiguracji dzielnika asynchronicznego,
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Rysunek 3.80: Schemat ideowy sterowanego dzielnika czestotliwosci

spotykanych w literaturze [29]|. Przerzutniki F1 - F6 pozwalaja podzieli¢ czestotliwosé wejscio-
wa przez 64 i taki podzial wykorzystywany jest jako wyjscie przebiegu testowego (f test) z
ASIC’a. Pozwoli to zbada¢ czy petla fazowa dziata poprawnie, poniewaz ze wzgledu na duze
czestotliwoscei oscylacji, wyjscie bezposrednio z VCO nie moze by¢ obserwowane na zewnatrz
ASIC’a. Wejsciowa bramka G1, podtaczona jest do obu oscylatoréw w petli fazowej, przy czym
wejscie n960 podtaczone jest do zanegowanego wyjscia z oscylatora VCO960, a wejscie n480
do zanegowanego wyjscia z SVCO. Poniewaz w jednej chwili pracuje jeden z oscylatorow, a
wyjscie drugiego jest w stanie wysokim, to nie ma koniecznosci stosowania tutaj multipleksera

i bramka G1 wraz z inwerterem dostarczaja sygnalow do poprawnej pracy przerzutnika F1.

Przerzutniki F1-F6 pracujg caly czas dzielac przebieg podawany na wejécie F'1. Sterowanie
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stopniem podzialu odbywa sie poprzez odpowiednie dotaczenie wyjscia czestotliwosci (f out)
do jednego z wyjs¢ przerzutnikow (NQ4, NQ3, NQ2, NQ1) dzielnika. Zrealizowane jest to za
pomoca multipleksera zbudowanego z bramek G2-G8 oraz inwerterow 12, I3. W jednej chwili
tylko jeden z sygnalow S0-S3 jest w stanie wysokim, dzieki czemu przebieg z wyjécia jedne-
go z przerzutnikow trafia na wyjscie dzielnika (f out). Dla przyktadu, gdy SO jest w stanie
wysokim (S1=S2=S3=0), to na wyjsciu f out dostepny jest przebieg podzielony przez 4. Wyj-
Scie dzielnika dotaczone jest wtedy do wyjscia przerzutnika F2 za posrednictwem sieci bramek

logicznych.

Maski technologiczne uktadu dzielnika sterowanego przedstawione sa na rysunkach 3.81 oraz
3.82. Na pierwszym rysunku pokazane sa przerzutniki F1-F3, wraz z czeScia bramek logicznych,

natomiast drugi rysunek przedstawia przerzutniki F4-F6 i pozostala cze$¢ logiki. Tranzystory

Rysunek 3.81: Maski technologiczne dzielnika sterowanego, cze$é 1 (30 x 30 pm?)
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Rysunek 3.82: Maski technologiczne dzielnika sterowanego, cze$é 2 (30 x 30 pm?)

wchodzace w sktad bloku A, stanowia wejéciowa bramke NAND G1, wraz z inwerterem I1. Ele-
menty te umieszczone sa jak najblizej pierwszego przerzutnika F1, ktorego tranzystory ozna-
czone s3 na rysunku symbolem B. Bliskie utozenie bramki i przerzutnika jest wazne ze wzgledu
na wysokie czestotliwosci (maksymalnie 960 M H z), mogace pojawié sie na wejsciu uktadu. Aby
skrocié poltaczenia sygnatowe, przerzutnik F2 (oznaczony litera D) narysowany jest w odbiciu
lustrzanym (w osi pionowej i poziomej) wzgledem przerzutnika F1. Dodatkowo jego tranzystory
PMOS leza teraz blisko tranzystoréw PMOS przerzutnika F1, a co za tym idzie oba bloki moga
zosta¢ umieszczone blizej siebie. Bramka G5 narysowana jest na layoucie jako blok, ktorego
elementy oznaczone s literg C. Znajduje sie on bezposrednio za przerzutnikiem F2, gdyz ma
za zadanie transmitowaé (podzielony przez 4) przebieg z wejscia dzielnika, w przypadku gdy
chip pracuje w trybie 120 M H z. Kolejny przerzutnik (F3), sktadajacy sie z tranzystorow E jest
utozony w odbiciu lustrzanym wzgledem F2, z tego samego powodu co przerzutnik F2 wzgle-
dem F1. Bramka skladajaca sie 7z tranzystorow F, lezaca zaraz przy wyjsciu przerzutnika F3,

pracuje gdy chip dziata w trybie 240 M H z i transmituje, przebieg podzielony przez 8. Bramka
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G6 wraz z inwerterem I3 przedstawiona jest w formie bloku tranzystorow G (na rysunku 3.82),
natomiast litera H oznaczona jest bramka wejSciowa transmitujaca czestotliwosé¢ podzielong
przez 16 (dla trybu pracy 480 M Hz). Przerzutnik F4 narysowany jest w formie tranzystorow
I, a przerzutnik F5 jako J. Blok K umozliwia dzialanie dzielnika z podziatem przez 32, co jest
wymagane dla najszybszego trybu pracy chipu (960 M Hz). Tranzystory L stanowia bramke
NAND wraz z inwerterem bedace czescia multipleksera w dzielniku. Ostatni przerzutnik, skta-
dajacy sie z tranzystoréw M, stanowi ostatni stopien podziatu (przez 64), a jego wyjscie daje
jednoczesnie przebieg czestotliwosci testowej, dostepnej na zewnatrz projektowanego ASIC’a.
Tranzystory N wchodza w sktad bramki G8, ktorej wyjscie dostarcza przebiegu o sterowanym
stopniu podziatu. Podczas normalnej pracy ASIC’a, na wyjsciu dzielnika zawsze dostepny jest

sygnal o czestotliwosci 30 M H z, zgodnej z podawang referencjg.

Na rysunku 3.83 widaé¢ prad jaki pobiera dzielnik w zaleznosci od czestotliwoséci podawa-
nej na jego wejécie. Symulacje zostaly przeprowadzone przy zastosowaniu najwiekszego stopnia

podziatu. Przy najwiekszej z czestotliwoéci na jakiej moze pracowaé¢ ASIC (960 M Hz) pobor
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Rysunek 3.83: Pobor prgdu dzielnika w zaleznoSci od czestotliwosci podawane) na wejscie.
Dune krzywe odpowiadajg symulacjom z wwzglednieniem ¢ bez uwzglednienia

elementow pasozytniczych

pradu dzielnika jest réwny 720 puA, a po uwzglednieniu elementéw pasozytniczych wzrasta on
do 879 nA. Wykres 3.84 przedstawia przebiegi na wyjsciu dzielnika, w odpowiedzi na wejsciowy
przebieg o czestotliwosci 480 M Hz. W zalezno$ci od sygnatow S0-S3 multiplekser przenosi sy-

gnat z innego miejsca w tancuchu przerzutnikow w dzielniku. Wplywa to na réznice faz sygnatu
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Rysunek 3.84: Przebiegi na wyjsciu dzielnika przy roznych stopniach podziatu czestotliwosci.

Na wejscie podawany jest przebieg o czestotliwosct 480 M H z

Tryb pracy | At [ns]
960 M H =z 1.72
480 M Hz 1.49
240 M Hz 1.29
120 M H=z 1.08

Tabela 3.2: Faza przebiequ wyjsScioweqo dzielnika At w zaleznosci od trybu pracy ASIC’a

miedzy wejsciem a wyjéciem dzielnika. R6zne op6znienia miedzy zboczami wynikaja z roznej
liczby przerzutnikow, przez ktore sygnal musi przejsé oraz z odmiennej drogi sygnatu dla kazde-
go wejscia multipleksera. Opdznienie jakie wprowadza dzielnik (miedzy zboczem narastajacym
na wejsciu, a zboczem narastajacym na wyjsciu) na kazdym z trybow pracy zebrane jest w

tabeli 3.2. Nie wplywa ono w znaczacy sposob na dziatanie petli fazowe;.
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3.9 Gloéwny uklad polaryzujacy

Glowny uklad polaryzujacy jest zespotem luster pradowych, ktére polaryzuja oscylatory
sterowane, pompe tadunkowsa oraz jej bufor, stalymi pradami. Uktad mozna podzieli¢ na dwa
fragmenty. Pierwszy wspotpracuje z pompa tadunkows i jej buforem napieciowym, dostarcza-
jac pradow referencyjnych o wartosciach odpowiednio 12.5 pA oraz 25 pA, natomiast drugi
fragment polaryzuje oscylatory pradem 5 pA. Schemat pierwszej czesci przedstawiony jest na

rysunku 3.85. Poniewaz pompa tadunkowa i jej bufor nie wymagaja bezwzglednej wartosci

’—l l—i M4 M5 M6 M7

b CP Ib Buf Ib CPp2 Ib Buf2

VDD

JND

Rysunek 3.85: Schemat luster pradowych do polaryzacyi pompy tadunkowej v jej bufora

pradu o doktadnie okreslonej wartosci, prad ustalany jest w tym obwodzie przez rezystor Rl
o wartosci 45 k), z ktorego trafia na zapiety w potaczeniu diodowym tranzystor M1. Lustro
M1-M2 stanowi (pomocnicze) pierwsze odbicie pradu, za pomocg ktorego polaryzowany jest
wtasciwy fragment uktadu. Gléowne lustro pradowe zbudowane jest z tranzystorow M3-M7,
przy czym tranzystor M3, zapiety w potaczeniu diodowym, ustala potencjal sterujacy pozo-
stalych tranzystorow, stanowiacych jednoczesnie wyjscia z uktadu polaryzujacego. Obecnoscé
dwoch wyjs¢ dla pompy tadunkowej i dwoch dla buforéw napieciowych uzasadniona jest bu-
dowa zaprojektowanego ASIC’a, w ktorym jeden gtowny uktad polaryzujacy dostarcza pradow
dla dwoch takich samych nadajnikow (lub odbiornikow).

Na rysunku 3.86 widaé¢ drugi fragment uktadu polaryzujacego, wspotpracujacy z oscylato-
rami sterowanymi. Budowa tutaj jest o wiele prostsza, gdyz wykonane jest tylko jedno odbicie
pradowe na tranzystorach M8-M12. Rezystor ustalajacy prad w tym przypadku jest elementem
zewnetrznym i w jego miejsce zostanie zastosowany potencjometr wieloobrotowy pozwalajacy
zmienia¢ wartos¢ tej rezystancji w granicach 15 — 200 £€). Tranzystor M8 jest zapiety w po-
taczeniu diodowym i ustala potencjal bramki pozostatych tranzystorow w lustrze pradowym.
Obecnosé czterech wyjs¢ podyktowana jest tym samym powodem co w pierwszej czesci ukla-
du polaryzujacego. Mozliwa jest dzieki temu polaryzacja dwoch oscylatorow VCO960 i dwoch
oscylatoréw SVCO.
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Rysunek 3.86: Schemat luster prgdowych do polaryzacji oscylatoréw sterowanych

Schemat zrodla pradowego nie pozostawia zadnych watpliwosci co do idei dziatania uktadu
[2]. Wazne w tym przypadku jest prawidlowe narysowanie masek technologicznych takiego

zespotu tranzystoréw, zachowujac jednakowe warunki pracy dla kazdego z nich. Na rysunku

VDD

Ml M2

11 2
a)

Rysunek 3.87: Rysowanie masek technologicznych Zréodet pradowych. a) - schemat Zrodta prq-

dowego oraz b) - przyktad realizacji layoutu (23 x 17 pm?)

3.87 wida¢ przyktad realizacji prostego lustra pradowego z dwoma tranzystorami. W praktyce
kazdy z tranzystoréw dzielony jest zwykle na matryce mniejszych, potaczonych rownolegle,
co pozwala je umiesci¢ na layoucie w geometrii wspdlnego srodka. Rysunek 3.87b przedstawia
maski technologiczne przyktadowego zrodta pradowego o odbiciu 3:2. Tranzystor M1 sktada sie z
6 mniejszych elementéw, natomiast M2 z czterech. Tranzystory rozmieszczone sa naprzemian, a
dodatkowo na bokach zostaly dodane tranzystory o tych samych wymiarach (oznaczone litera
X), w celu wyréwnania warunkow pracy dla wszystkich elementow sktadowych zrodta. Na
layoucie 3.87b zostaly pominiete wyzsze (metal 3 i 4) warstwy metaliczne, w celu poprawienia

czytelnosci rysunku.

Maski technologiczne catego uktadu polaryzujacego przedstawione sa na rysunku 3.88. Bloki
oznaczone symbolami A-D stanowia pierwszy fragment uktadu, odpowiedzialny za polaryzacje
pompy tadunkowej. Pierwsze odbicie pradowe na tranzystorach M1-M2 widoczne jest na lay-

oucie jako blok B, natomiast pozostale elementy tego Zrodta wchodza w sktad blokow C i D.
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Rysunek 3.88: Maski technologiczne gléwnego uktadu polaryzujgcego (70 x 65 pm?)

Rezystor ustalajacy prad oznaczony jest jako A. Drugi fragment uktadu polaryzujacego, da-
jacy referencyjny prad dla oscylatorow, jest prostszy i zawiera si¢ w calo$ci w obrebie blokow
E oraz F. Tranzystory wszystkich luster pradowych w calym ukladzie polaryzujacym, zostaly
narysowane zgodnie z ideg przedstawiona na rysunku 3.87b. Litera G oznaczone zostaly dwa

kondensatory filtrujace napiecie zasilania.
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Rysunek 3.89: Oscylacje pradow polaryzujgcych wynikajgee ze zmian napiecia zasilania. Sy-

mulacje nie vwzgledniajq wptywu elementow pasozytniczych
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Na rysunku 3.89 przedstawione zostalo zachowanie pradéw polaryzujacych w czasie. Po-
wodem widocznych tak oscylacji sa zmiany napiecia zasilania jakie wystapia w praktycznym
uktadzie. Dla celéow symulacji zasilanie do uktadu podtaczone byto przez rezystor 4 € i cewke
5 nH, ktore maja odzwierciedla¢ potaczenia miedzy projektowanym uktadem ASIC, a jego plyt-
ka bazowa. Po uwzglednieniu elementoéw pasozytniczych stabilnos¢ pradow ulega pogorszeniu,

co wida¢ na rysunku 3.90.

30 T T T T
25 =

20 IR1 1

1'VCO
| CP
| Buf

o]

10 11 12 13 14 15
t [ns]

1 [uA]

10

ol

o

-5

Rysunek 3.90: Oscylacje prodow polaryzujgcych wynikajgce ze zmian napiecia zasilania. Sy-

mulacje uwzgledniajg wptyw elementow pasozytniczych

Na dziatanie zrodet pradowych w gtownym uktadzie polaryzujacym maja tez wptyw rozrzu-
ty technologiczne tranzystorow. W tabeli 3.3 zostaly pokazane przyktadowe wartosci pradow,

jakie zostaly uzyskane w symulacjach Monte Carlo.

Symulacja nr. 1 2 3 4 ) 6 7 8 9 10
[ RB1 [uA] 24,75 | 24,71 | 24,83 | 25,54 | 24,52 | 25,35 | 24,46 | 23,67 | 24,99 | 24,84
I VCO [pA] 5,01 | 4,98 | 5,00 | 5,09 | 496 | 511 | 492 | 4,75 | 5,08 | 4,97
I CP [uA] 14,48 | 12,30 | 14,32 | 14,00 | 13,59 | 13,04 | 11,61 | 13,84 | 12,12 | 12,65
I Buf [puA] 29,30 | 24,94 | 29,17 | 28,37 | 27,58 | 26,54 | 23,11 | 28,03 | 24,46 | 25,54

Tabela 3.3: Zmiany predow polaryzujgcych wynikajgce z symulacyi rozrzutow technologicznych

elementow
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3.10 Przerzutnik

3.10.1 Symulacje wstepne - wyboér konfiguracji przerzutnika

W celu oceny podstawowych parametréw pracy przedstawionych w rozdziale 2.6 rozwigzan
uktadowych przerzutnika zostaty wykonane ich wstepne symulacje w uktadzie typowego dziel-
nika czestotliwosci przedstawionego na rysunku 3.91. Inwertery 11 i 12 shuzyly wytworzeniu
rzeczywistego sygnatu zegarowego z generowanego przez idealne zroédto S1 przebiegu prostokat-
nego. Czestotliwos¢ zegara wynosita f = 500 M Hz. Inwerter 13 petnit role obciazenia wyjscia
przerzutnika. Inwertery I1-3 byly zasilane z dodatkowego Zrédta napiecia tak, by byl mozliwy
pomiar poboru mocy przez sam przerzutnik. Dodatkowo mierzone byly prady plynace przez

wejscia CLK i D (oraz NCLK w konfiguracjach dynamicznych) przerzutnika.

Za podstawe wymiarowania tranzystoréw we wszystkich czterech konfiguracjach przyjeto
tranzystor NMOS o minimalnej dostepnej w technologii dlugosci kanatu L = 0,35 pum i sze-
rokosci L = 1 pum. Szeroko$¢ ta wybrano aby zapewni¢ pewna wydajnoscig pradowa i z tego
wzgledu nie uzyto minimalnego mozliwego wymiaru L = 0,4 um. Tranzystorom PMOS nada-
no dwukrotnie wieksza szerokos¢ kanatu (2 pm), za$ przy wymiarowaniu bramek logicznych
uzyto konwencji wymiarowania CMOS (np. dwa tranzystory NMOS polaczone szeregowo po-
winny mie¢ szerokosci kanaléw dwa razy wieksze niz normalnie, czyli w tym przypadku 2 pm).

Dtugosci kanatéow wszystkich tranzystoréw ustalono na minimalny rozmiar 0,35 pm.

Wyniki symulacji pierwszego z rozwigzan, przerzutnika statycznego opartego o bramki
NAND (schemat rys. 2.45a) przedstawiono na rysunku 3.92, za$ konfiguracji z komorka pa-
mieci na dwoch inwerterach (rys. 2.46a) na rysunku 3.93. Rezultaty symulacji przerzutnikow
dynamicznych przedstawiaja rysunku 3.94 i 3.96. Znajduja sie na nich, odpowiednio, wyni-
ki dla przerzutnika ze sterowanymi inwerterami (rys. 2.48) i zbudowanego w oparciu o bramki
transmisyjne (rys. 2.49a). Tabela 3.4 przedstawia zbiorczo zmierzone parametry poszczegélnych

konfiguracji przerzutnikow.
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Rysunek 3.91: Schematy symulacyjne przerzutnikéw: a) obu konfiguracji statycznych i b) obu

dynamicznych.
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Przerzutniki statyczne

Przerzutniki dynamiczne

parametr | jednostka bramki komorka sterowny bramki
NAND pamieci inwerter transmisyjne

Urasilania 1A 361,5 138,5 101,7 106,8
ip 1A 17,8 8,2 17,3 39,7
1OLK 1A 103,6 9,3 28,6 16,3
INCLK 1A - - 25,7 13,9
tq DS 230,1 466,7 203,5 171,8
tpin ps 213,3 243 192,8 171,2
phi ps 246,7 220,2 159,6 143,6
Tabela 3.4: Wyniki symulacyi roznych konfigurac nikow.
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Rysunek 3.92: Parametry czasowe przerzutnika statycznego zbudowanego z bramek NAND.
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W przypadku przerzutnikow dynamicznych, posiadajacych wejécie NCLK dodatkowy sy-

gnatl zegarowy byt dostarczany z wyjscia inwertera I1. Parametry i.qsiania, ip, itd. w tabeli

3.4 oznaczaja Srednie prady pobierane przez przerzutnik ze Zrodia zasilajacego oraz plynace

przez jego wejscia. W tabeli 3.5 przedstawiono obliczony Sredni pob6r mocy wszystkich czterech

konfiguracji, zaréwno z linii zasilania ( P,usiania) jak 1 Sumaryczny poprzez wejscia przerzutnika.
b
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Przerzutniki statyczne | Przerzutniki dynamiczne
parametr | jednostka || bramki komorka | sterowny bramki
NAND pamieci inwerter transmisyjne
P, ositania uWw 1193 457 336 352
Pye; uWw 401 58 236 231
P.okowita uWw 1594 515 572 583

Tabela 3.5: Pobor mocy roznych konfiguracji przerzutnikow.
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Rysunek 3.93: Parametry czasowe przerzutnika statycznego z komorkq pamieci zbudowang z

mwerterow.

Sposrod przedstawionych konfiguracji za najlepsza uznano wersje przerzutnika dynamiczne-
go 7z bramkami transmisyjnymi (rys. 2.49a). Generalnie oba przerzutniki dynamiczne wykazaly
sie lepszymi parametrami od wersji statycznych. Przerzutnik z komorka pamieci zbudowang
z inwerteréw okazal sie by¢ za wolny na potrzeby niniejszej pracy. Akceptowalne parametry
czasowe osiggneta konfiguracja z bramkami NAND, jednakze pobér mocy rzedu 1,6 mW, a
takze duza liczba (34) tranzystorow wymaganych przez to rozwiazanie zdyskwalifikowaly je

caltkowicie.
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Rysunek 3.94: Parametry czasowe przerzutnika dynamicznego ze sterowanymi inwerterams.

CLK ——

Statyczny, bramki NAND ———
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Rysunek 3.95: Porownanie szybkosSci odpowiedzi przerzutnikow.



172 Rozdziat 3: Projekt i symulacje transceiver’a

umMl

t [ns]

T
Power

lay = 112 pA

I [WA]

t[ns]

400 - D — A

Ly N RS Wil

Ry

t[ns]

200 " cLK

N

1Al

T
NCLK

200 -
100 \ /\ \ Iy = 15,4 pA
0 A A A Y,
0

ﬁ

-
ﬁ

_

[
N
w
(o2}
~
o
©

t[ns]

Rysunek 3.96: Parametry czasowe przerzutnika dynamicznego z bramkami transmisyjnyms.

Sposrod dwoch pozostatych przerzutnikow dynamicznych wersje ze sterowanymi inwertera-
mi cechowal nieznacznie mniejszy pobér mocy (o okoto 10 W w stosunku do wersji z bramkami
transmisyjnymi), jednak byla ona w zauwazalny sposob wolniejsza (porownanie szybkosci od-
powiedzi przerzutnikow przedstawia rysunek 3.95). Dodatkowa cecha ktora wplyneta na wybor
konfiguracji z bramkami transmisyjnymi byla najmniejsza ilo$¢ tranzystorow, a takze ich uktad
umozliwiajacy narysowanie masek technologicznych przerzutnika w postaci waskiego paska, co
bylo istotne przy budowaniu rejestrow wejscia-wyjscia. Mala ilosé tranzystorow, a wiec i mala
powierzchnia uktadu oznaczata réowniez krotsze polaczenia sygnatowe wewnatrz przerzutnika,
a wiec 1 mniejsze pojemnosci pasozytnicze, ktorych wplyw okazal sie by¢ pdzniej dos¢ istot-
ny. Wybrang konfiguracje poddano dalszym symulacjom w celu optymalizacji parametrow pod

zastosowania w konkretnych blokach ASIC’u.
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3.10.2 Symulacje szczegolowe

Rysunek 3.97 przedstawia przyjety do dalszych symulacji schemat ideowy przerzutnika. In-
werter wyjsciowy (tranzystory M21 i M22) zostal dodany w celu uzyskania wyjscia NQ. Wyjscie
to nie zawsze bylo potrzebne, wiec w niektérych wersjach inwerter M21-22 usunieto. Symula-
cje, ktorych wyniki przedstawia niniejszy rozdzial, byly prowadzone w wersji z dodatkowym

wyjsciem NQ.

VDD
1 .
NCLK
CLK M17 M19 M21
| TGl TG2

F 3 F 3
D F 3 F 3 I NQ

—l_ | [MIS —l_ | M20 | M22

NCLK CLK

GND

Rysunek 3.97: Schemat ideowy przerzutnika.

Analiza teoretyczna dzialania przerzutnika (podrozdzial 2.6.2, rys. 2.49) wskazuje, ze szyb-
kos¢ dziatania pojedynczego zatrzasku przerzutnika zalezy od czasu potrzebnego na przeta-
dowanie pojemnosci wejSciowych tranzystorow inwertera (np. M17, M18). Pojemnosci te sa
ladowane pradem pochodzacym z elementu sterujacego wejsciem D (w przypadku schematu
symulacyjnego z rys. 3.91 jest to inwerter wyjsciowy zbudowany z tranzystorow M21, M22),
plynacym poprzez rezystancje kanalu bramki transmisyjnej TG1. Czas potrzebny na otwarcie
bramki przy zmianie poziomu sygnalu zegarowego zalezy, podobnie jak w przypadku inwertera,
od czasu przeladowania pojemnosci wejsciowych tranzystorow bramki. Zrodla pradow stano-
wig w przypadku schematu symulacyjnego inwertery I1 i 12. Uklad inwertera sterujacego (M21,
M22) o rezystancji kanatu rg, bramki TG1 (o rezystancji rr¢) i inwertera M17-18 o pojemnosci
wejsciowe]j ¢;, mozna teoretycznie rozpatrywac jako typowy obwod RC (przedstawiony schema-

tycznie na rys. 3.98), ktorego odpowiedz w dziedzinie czasu przedstawia ponizsza zaleznosé.

Vou(t) = Vin eXp(—;) (3.12)
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GND

Rysunek 3.98: Obwdd RC na wejsciu przerzutnika.

Z réwnania 3.12 teoretycznej odpowiedzi takiego obwodu wiadomo, ze czas potrzebny na
osiagniecie poziomu 95% napiecia zasilania jest rowny 37 = 3(rg + r1¢)cin. Zadanie krotkich
czasOw przetaczania przerzutnika jest wiec rOwnoznaczne z uzyskaniem jak najkrotszej stalej
czasowej ukltadu. Taki sam warunek nalezalo postawi¢ dla analogicznego obwodu rezystancji
7zrodla zegara i pojemnosci wejSciowej bramki transmisyjnej. Pojemnosci wejSciowe tranzystora
(przede wszystkim dominujaca Cys) sa wprost proporcjonalne do powierzchni kanatu tranzysto-
ra (rownanie 3.13), czyli iloczynu jego wymiaréw liniowych. Z drugiej strony rezystancja kanatu

r4s zalezy od tych wymiar6ow w sposob przedstawiony rownaniem 3.14[2].

2
Cys = g(W - L)C,, (3.13)
1 OVps L L?
= 2 IDS gy L 2 3.14
Hd 9ds dlp f( GS) Ip w ( )
2C w
Ip = a 20X (f) (Vas — Vin)

Obnizanie pojemnosci wejsciowe] jest rownoznaczne ze zmniejszaniem rozmiar6w tranzy-
storow, jednakze spadek szerokosci kanalu W powoduje wzrost rezystancji kanalu rgs (lub
rownowazne w tym rozwazaniu zmniejszenie pradu drenu [p tranzystoréw sterujacych). Ni-
ska rezystancja bramki transmisyjnej wymaga odpowiednio szerokiego kanalu, co pociaga za
soba wzrost pojemnosci wejsciowej i pradu pobieranego przez wejscia zegarowe CLK, NCLK.
Obnizanie pojemnosci tranzystoréw inwertera przez zmniejszanie ich wymiaréow skutkuje za to
obnizeniem wydajnosci pradowej i wydtuzeniem czasu tadowania pojemnosci kolejnego stopnia.
Oczywiscie obie wartosci (a wiec i stala czasowa r45Cys ukladu) mozna rownoczesnie zmniejszac
skracajac dlugo$é¢ L kanalow tranzystorow, jednak mozna to robi¢ tylko do granicy okreslonej
przez zastosowana technologie (dla projektu wynosita ona Ly, = 0,35 pm). Stad dtugosci
kanatow wszystkich tranzystoréw ustalono na minimalng wartosé¢ 0, 35 um, zas podstawa opty-

malizacji czasowej przerzutnika byto przede wszystkim dobranie odpowiedniego stosunku wy-
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miaréw bramek transmisyjnych do inwerteréw. Wykonano wiec symulacje parametryczna w
funkcji stosunku z szerokosci kanatu inwertera do szerokosci kanatu bramki. Prad pobierany
przez wejscia oraz ze zrodla zasilajacego przedstawia rysunek 3.100, zas powiekszony fragment

odpowiedzi czasowej rysunek 3.99.

T T T T T
35 B
//////,
3r 4
-
P
///
25 = T
///
/
/
Y,
2F // CLK —— T
// x=0.5

E x=1 ——

5 x=1.5 ——

X=2 ——

x=2.5
15 | x=3 — n
/7
7
4
/
1+ 2 4
0.5 B
0r 4
1 1 1 1 1
5.1 5.15 5.2 5.25 5.3 5.35 5.4

t[ns]

Rysunek 3.99: Symulacja stosunku wymiarow inwertera 1 bramki transmisyjne;.

160 T T T T T

zasilanie
wejscia ------- b

Rysunek 3.100: Pobor prgdu w funkcji stosunku wymiarow inwertera i bramki transmisyjne;.

Na podstawie symulacji za najlepszy uznano przebieg odpowiadajacy stosunkowi wymiarow
x = 2. Nieco bardziej strome zbocza, cho¢ zaczynajace sie pdzniej uzyskano dla wyzszych sto-
sunkow, jednak pobor mocy przerzutnika jest wowczas znacznie wiekszy (rys. 3.100). Ustalono
wiec, ze tranzystory inwerteréw musza mieé¢ szeroko$¢ kanatu dwukrotnie wieksza niz tranzy-

story bramek transmisyjnych. Dobor szerokosci umozliwity symulacje, ktorych wyniki przedsta-
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wiono na rysunku 3.101. Przedstawiono na nim powiekszony fragment przebiegdéw czasowych
w funkeji rosnacej szerokosci kanatu tranzystora NMOS bramki transmisyjnej (od 0,5 um do

3 pum z krokiem 0,5 um). Szeroko$¢ kanatu tranzystora PMOS byta dwa razy wieksza.

35 1

25 |

CLK
Wnmos = 0.5 um

uml

15

0.5

5.1 5.15 5.2 5.25 5.3 5.35 5.4
t [ns]

Rysunek 3.101: Przebiegi czasowe w funkcji rosnqgcej szeroko$ci kanatu bramki transmisyjne;.
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Rysunek 3.102: Pobor pradu w funkcji rosngcej szerokoSci kanatu bramki transmisyjney.

Powyzsze wyniki wskazuja, ze powyzej szerokosci kanatu tranzystora NMOS bramki trans-
misyjnej, wynoszacej okoto 1,5 um odpowiedzi czasowe przerzutnika staja sie do siebie zblizone
i dalszy wzrost wymiarow tranzystoro6w nie przynosi zbyt duzej poprawy szybkosci dzialania.
Nalezy przy tym uwzglednic¢ zwiekszajaca sie degradacje zbocza sygnatlu zegarowego przy wzro-
$cie wymiarow (pominieta na rys. 3.101), wynikajaca ze zwiekszonego poboru mocy przez wej-

$cia CLK i NCLK przerzutnika (rys. 3.102). Tak wiec wzgledny czas opdznienia odpowiedzi t4
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mierzony na poziomie 50%Vpp wzgledem zbocza zegarowego spada w sposob ciagly wraz ze
wzrostem wymiaréw. Jednak aby takie zjawisko przyniosto bezwzgledna poprawe przebiegow
wyjsciowych przerzutnika konieczne byloby utrzymanie takiej samej stromosci zbocza wejscio-
wego przebiegu zegarowego. Poniewaz wraz ze wzrostem wymiaréow zwieksza sie pojemnosc
wejsciowa tranzystoréw bramek transmisyjnych, wiec utrzymanie takiego samego przebiegu
zerowego wymaga zwiekszenia pradu tadujacego ta pojemnosé, czyli zwiekszenia wymiarow in-
werterow I1 1 I2 (schemat na rys. 3.91). Takie dzialanie w sposdb oczywisty zwiekszy pobor
mocy caltego ukladu, dlatego zdecydowano sie pozostawié¢ state (i rozsadne) wymiary zrodet sy-
gnalu zegarowego i na tej podstawie ustali¢ pewne minimalne wymiary elementéw przerzutnika.
Warto przy tym zwrocié uwage, ze Sredni pobor pradu przerzutnika (zar6wno przez wejscia D,
CLK i NCLK jak i bezposredni z linii zasilania) ros$nie liniowo wraz ze wzrostem szerokosci

kanatu tranzystorow (rys. 3.102).

W praktyce zastosowano dwa typy przerzutnikow roznigce sie miedzy soba szerokoscia ka-
natéw tranzystoro6w. Mniejszy z nich P1 znalazl zastosowanie w rejestrach przesuwnych "seriali-
zer’a" i "deserializer’a", gdzie wazny byl pobor pradu przez wejscia zegarowe, zas troche dluzsze
czasy przelaczania nie graly tak istotnej roli. Drugi, wiekszy przerzutnik P2 zaprojektowano
przede wszystkim ze wzgledu na wieksza wydajnos¢ pradowa wyjé¢. Znalazt on zastosowanie
we wszystkich dzielnikach czestotliwosci oraz w uktadzie synchronizacji. Tabela 3.6 zawiera po-
rOwnanie parametréow czasowych i $rednich poboréw pradu obu przerzutnikow, zas przebiegi
czasowe odpowiedzi i prady pobierane przez przerzutniki przedstawiono na rysunkach 3.103

(mniejszy przerzutnik P1) i 3.105 (wigkszy P2).

parametr | jednostka | P1 (mniejszy) | P2 (wiekszy)
izasilania 1A 67,7 112,2
D 1A 22,7 44,6
lCLK (A 9,4 18,3
INCLK pA 7.8 15,4
tq ps 191.9 168,8
Lpih ps 219,9 166,2
phi ps 182,7 139,6
Positania | HW 223 370
Pie; uW 132 258
Prekowita | 1W 355 629

Tabela 3.6: Porownanie dwoch przerzutnikow o roznej szerokosci kanatow tranzystorow.
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Rysunek 3.103: Parametry czasowe mniejszego przerzutnika P1.
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Rysunek 3.104: Zanik informacji na wyjSciu przerzutnika bez przebiegu zegarowego.

Jak wspomniano w opisie teoretycznym, przerzutniki dynamiczne traca po pewnym czasie
zapisang w nich informacje. Wynika stad pewna minimalna czestotliwo$¢ przebiegu zegarowe-

go wymagana do odswiezania przerzutnika. W celu jej oceny wykonano symulacje w ktorej



Przerzutnik 179

umMl

t[ns]

T T
Power i
3 lyy =112 pA 7
kY i
1 1 1 1
5 6 7 8 9
t[ns]
T T T T T T T T
400 - D — A
200 Iy =45 pA 4
o \/\‘V JUN A JU\ 1
200 | E
400 E
600 1 1 1 1 1 1 1 1
0 1 2 3 5 6 7 8 9
t[ns]
400 T T T T T T T T
300 | CLK g
200 - lay = 18,3 pA b
= 100 | !\ !\ E
ES Y b
—-100 V/f E
-200 E
-300 E
400 1 1 1 1 1 1 1 1
0 1 2 3 5 6 7 8 9
t [ns]
400 T T T T T T T T
300 - NCLK i
200 - h
00 2\ ,\ }\ ,\ lay = 15,4 pA ]
< o0 y A Y y A E
2,100 | \ g
-200 E
300 E
-400 -
_500 1 1 1 1 1 1 1 1

(=}
P
N}
w
o
~
©
©

t[ns]

Rysunek 3.105: Parametry czasowe wiekszego przerzutnika P2.

na wejscie zegarowe podano w chwili ¢ = 0 pojedyncze zbocze zegarowe ustawiajace wyjscie
przerzutnika w stan wysoki, a nastepnie badano po jakim okresie stan ten ulegnie degradacji.
Wyniki symulacji obu przerzutnikow przedstawia rysunek 3.104. Oba przerzutniki utrzymuja
poziom wysoki przez relatywnie dtugi w poréwnaniu z czestotliwosciami wewnatrz ASIC’u czas
(minimalne f rzedu M Hz, czasy przechowywania informacji rzedu ms, co odpowiada czestotli-
wosci kH z), nie ma wiec mozliwosci wystapienia btedu utraty danych podczas normalnej pracy.
Niepokojaca natomiast jest tendencja do ustawiania sie inwerteréw w pozycji "pototwartej" tzn.
takiej, gdzie oba tranzystory sa w zakresie przewodzenia, za$ prad przepltywajacy bezposrednio
pomiedzy liniami zasilania (z ang. "direct path") powoduje ustawienie sie napiecia wyjsciowe-
go w okolicy 50% Vpp. Statyczny (bez przebiegu zegarowego) pobor pradu z linii zasilania

przez mniejszy z przerzutnikow przedstawia rysunek 3.106. Prad wynoszacy poczatkowo okoto
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Rysunek 3.106: Statyczny pobor produ przez przerzutnik bez przebiegu zegarowego.

2 nA zaczal wzrasta¢ po okoto 500 us, co wskazuje na powolne przechodzenie w stan prze-
wodzenia odcietego poczatkowo tranzystora NMOS. Koncowo prad osiagnal warto$é¢ 458 pA,
ograniczong jedynie rezystancjami r4s obu tranzystoréw. Poczatkowo planowano odtaczanie nie-
aktywnych (nieuczestniczacych w przesylaniu danych) blokéw ukladu od zrédet czestotliwosci
w celu minimalizacji pobieranej przez ASIC mocy, jednak zajscie takiej sytuacji przy wiekszej
iloéci nietaktowanych przerzutnikéw doprowadziloby do wydzielenia znacznej mocy w struk-
turze uktadu i trwalego jego uszkodzenia. Wymusito to koniecznoé¢ ciaglej pracy wszystkich

nieaktywnych blokéw z minimalng dostepng z VCO czestotliwoscia wynoszaca okoto 70 M H z.

3.10.3 Maski technologiczne

Jak wspomniano wczesniej jedng z przyczyn wyboru takiego rozwigzania uktadowego byla
prostota wykonania masek technologicznych w formie przedstawionej na rysunku 3.107 (ozna-
czenia zgodne ze schematem 3.97). Taki uklad umozliwil tatwa budowe rejestrow w blokach
wejscia-wyjscia danych. Dodatkowo taka konstrukcje masek przerzutnika utatwit wybor wspot-

czynnika skali = 2 pomiedzy szerokos$ciami kanaléw bramki transmisyjnej i inwertera.

Rysunek 8.107: Widok masek technologicznych przerzutnika (21 x 10 pm?).



Przerzutnik 181

parametr | jednostka P1 (mniejszy) P2 (wigkszy)
schemat | "layout" || schemat | "layout"
I 1A 67,7 74,8 112,2 122,7
ip WA 22,7 28,4 44,6 52,9
ICLK A 94 28,9 18,3 39,9
INCLK A 7,8 25,6 15,4 34,8
tq ps 191,9 214,3 168,8 199,5
Lpin DS 219,9 208,8 166,2 186,2
o ps 182,7 174,9 139,6 161,6
P.ositania uW 223 247 370 405
Pe; uW 132 247 258 388
Parowita uW 355 520 629 793

Tabela 3.7: Porownanie parametrow obu przerzutnikow w symulacjach schematowych i "post-

layout”.

W tabeli 3.7 zawarto poroéwnanie parametréw obu przerzutnikéw przed i po narysowaniu
masek technologicznych ("layout"). Wyniki symulacji przedstawiono na rysunkach 3.110 (mniej-
szy przerzutnik P1) i 3.108 (wiekszy P2). Sygnaly zegarowe CLK i NCLK poprowadzono tak,
by zminimalizowa¢ pojemnosci pasozytnicze zaré6wno do podtoza jak i do linii danych D. Po-
jemnosci te doktadajac sie do pojemnosci wejéciowych bramek transmisyjnych zwiekszaly czas
opo6znienia ty przerzutnika oraz powodowalty zwiekszenie pradéw pobieranych przez te wejscia.
Wymog kompaktowej konstrukeji masek uniemozliwit dalsza redukcje pojemnosci pasozytni-
czych, przez co zanotowano niemal trzykrotny wzrost pradéow plynacych przez wejécia zegaro-
we. Zwiekszyl sie réwniez prad pobierany przez wejscie danych D. Stwierdzono tez wydluzenie
czasoOw opoznienia o 12% w przypadku mniejszego i 18% w przypadku wiekszego przerzutnika.
W obu przypadkach czasy te pozostaly w bezpiecznych granicach wzgledem maksymalnej doce-
lowej czestotliwosci 1G H z. Ciekawy jest fakt wyostrzenia zboczy (skrocenia czasow typ, 1 ton) w
przypadku mniejszego przerzutnika, jednak nie analizowano doktadnie przyczyn tego zjawiska.
Wystapil niestety dos¢ znaczny wzrost catkowitej mocy pobieranej przez uklady (o 47% i 26%),
widoczny szczegolnie w mniejszym przerzutniku. Poniewaz (pomijajac rozmiary tranzystorow)
maski technologiczne obu przerzutnikow nie r6zniag sie miedzy soba, podobne sa tez wartosci
pojemnosci pasozytniczych. Stad tez ich wplyw jest bardziej widoczny w przerzutniku, ktérego
tranzystory maja mniejsze pojemnosci wejsciowe. Pomimo to zdecydowano sie pozostaé przy
koncepcji dwoch rodzajow przerzutnikow stosujac ten o mniejszym poborze mocy wszedzie tam,
gdzie bylo to mozliwe. Zbiorcze poréwnanie zboczy narastajacych obu przerzutnikéow, zaréwno
z symulacji schematu jak i "post-layout" przedstawia rysunek 3.109, za$ zboczy opadajacych
rysunek 3.111.
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Rysunek 3.109: Porownanie zboczy narastajgcych odpowiedzi obu przerzutnikow z symulacyi
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Rysunek 3.108: Parametry czasowe "post-layout” wiekszego przerzutnika P2.
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Rysunek 3.110: Parametry czasowe "post-layout” mniejszego przerzutnika P1.
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Rysunek 3.111: Porownanie zboczy opadajgcych odpowiedzi obu przerzutnikow z symulacyi

schematu 1 post-layout.
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3.11 Rejestr wyjsciowy '"deserializer"

Niniejszy oraz nastepny rozdzial przedstawiaja praktyczna realizacje blokoéw "serializer’a"
i "deserializer’a" danych. Idea dzialania obu ukladow zostata przedstawiona w rozdziale 2.8,

jednak z pominieciem wielu szczegétowych probleméw zwigzanych z ich rzeczywista realizacja.

3.11.1 Schemat blokowy zrealizowanego uktadu

Uldad formowania zegara Rejestr wyjsciowy
Synch —{ DATA DHN DHN
DD DD
| 9604
VCO%D{
14— 960B CLEIL CLEIL
NCLE NOLK Q[70] b LVDE
| 4804
svco{ CLKED CLED
~>— 480E . NCLK® NCLED
= CLED y
NCLKD 2 ..f&
=T
L Dizielnik
CLE1 CLKD
NCLEL NCLED
o OCLE B LVDE
= I
T =
_ £ .
Logika {-[;
_D;

Rysunek 3.112: Schemat blokowy "deserializer’a.

Rysunek 3.112 przedstawia schemat blokowy zrealizowanego uktadu, w ktérym mozna wyro6z-
ni¢ trzy gtowne bloki. W bloku rejestru wyjéciowego zawiera sie opisywany teoretycznie uktad
rejestru szeregowo-roOwnolegtego z buforem magistrali. Sygnaly CLK0 i CLK1 odpowiadaja
teoretycznym sygnatom CLK i CLK (schemat rys. 2.68). Poniewaz przerzutnik potrzebuje tak-
towania sygnatami komplementarnymi, stad dodane zostaty negacje zegarow NCLKO0 i NCLK1.
Nalezy zwroci¢ przy tym uwage, ze wszystkie sygnaly zegarowe sa ze soba powiazane, mianowi-
cie w trybie "single-rate" CLKO jest zgodny w fazie z CLK1 (tak samo ich negacje), natomiast
w trybie "half-rate" CLKO zgada sie z NCLK1 (i CLK1 z NCLKO0). Sygnaly CLKD i NCLKD
taktuja bufor magistrali, ktorego wyjscie Q[7:0] przekazywane jest na zewnatrz uktadu poprzez
bufory LVDS.

Przebiegi zegarowe sa tworzone poprzez uktad formowania zegara i dzielnik. Wejsciem ukta-
du formowania sa sygnaly generowane przez oscylatory VCO. Ze wzgledu na zastosowanie

"burst mode" CDR, wyjsécia zaréwno SVCO jak i VCO960 sa zdublowane. Dodatkowo uktad

formowania transmituje dane w taki sposob, by zachowaé ich zgodnos¢ w fazie z przebiegiem
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zegarowym. Dzielnik ma za zadanie wytworzy¢, w zaleznosci od trybu pracy, cztero- lub oS§mio-
krotnie podzielony przebieg zegarowy dla rejestru rownolegtego (sygnaly CLK/8 lub CLK/4 z
opisu teoretycznego, rys. 2.65).

3.11.2 Dzielnik
3.11.2 a) Schemat i wyniki jego symulacji

Schemat ideowy zrealizowanej konfiguracji dzielnika przedstawia rysunek 3.113. Opisane
ponizej multipleksery MD1 i MD2 maja za zadanie wybraé stopieni podziatu przebiegu zegaro-
wego. Bramka GD1 zostala zastosowana ze wzgledu na uzycie w ASIC’u dwoch odbiornikow,
ktorych wyboru dokonuje sygnal ENA. Gdy sygnal ten jest w stanie wysokim (uktad wta-
czony), bramka GD1 dostarcza na wyjscie uktadu zanegowany sygnal CLKD. W przeciwnym

przypadku wyjscie bramki jest zawsze w stanie wysokim.

NCLED
MD1 MLzZ
E E CLED
o e
= P
= =
GD1
L FD1 L FL2 FD3 OCLE
— D Q — D Q L4 D Q ENA —
CLEl — pbcLE HQ CLE NGO CLE NG |—
MCLEl — g HCLE L% HCLE L Ot HMCLE

Rysunek 3.113: Schemat ideowy dzielnika czestotliwosci.

Rysunek 3.114 prezentuje wyniki symulacji dzialania dzielnika przy czestotliwosci 960 M H z
w trybie "half-rate". Przedstawione zostaly wejsciowy przebieg zegarowy CLKI1, wyjscia NQ
poszczegblnych przerzutnikow oraz linia NCLKD (odpowiadajaca w tym przypadku wyjsciu NQ
przerzutnika FD2). Opoéznienia wzajemne przebiegow zegarowych przedstawia rysunek 3.115.
Zbocze wyjsciowego przebiegu CLKD jest opdznione wzgledem zbocza zegara o okoto p6t okresu
(522 ps). Jest to warto$¢ o tyle niebezpieczna, ze zbocze opadajace przebiegu CLK1 odpowiada
w trybie "half-rate" zboczu narastajacemu CLKO, rozpoczynajacemu kolejny cykl wpisywania
bitéw do rejestru szeregowo-réwnolegtego. Nalezy jednak pamietac¢ o tym, ze wystawienie danej
na wyjsciu przerzutnika rejestru jest réwniez opdznione w stosunku do zbocza narastajacego

CLK1, wiec czas opdznienia nie jest relatywnie az tak duzy.
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Rysunek 3.114: Przebiegi czasowe dzielnika.
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Rysunek 3.115: Opoznienia przebiegow przerzutnika przy czestotliwosci 960 M Hz w trybie
"half-rate”.
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OpoZnienie to zwieksza sie przy przejsciu do trybu "single-rate" (do wartosci 789 ps, prze-
biegi na rys. 3.116) , gdyz sygnal CLKD pobierany jest wtedy z wyjscia trzeciego przerzutnika
FD3. Dotozenie trzeciego stopnia podzialu niebezpiecznie zbliza zbocze narastajace do zbo-
cza nastepnego okresu zegara CLK1, jednak nie na tyle (wliczajac opo6znienia przerzutnikow

rejestru), by stanowi¢ niebezpieczenistwo przeklamania danych.

Rysunek 3.116: Opoznienia przebiegow przerzutnika przy czestotliwosci 960 M Hz w trybie

"single-rate”.
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Rysunek 3.117: Opdznienia przebiegow przerzutnika przy czestotliwosci 480 M Hz w trybie
"half-rate”.

Rysunek 3.117 przedstawia przebiegi zegarowe w trybie "half-rate" przy czestotliwosci
480 M H z. Opoznienie zboczy CLKD do CLK1 zwieksza sie nieznacznie (554 ps) w stosun-
ku do czestotliwosci 960 M Hz. Analogiczne, nieznaczne zwiekszenie opOznienia zachodzi w
pozostatych trybach i czestotliwoéciach pracy. Wraz z obnizaniem czestotliwosci stosunek czasu
opdznienia do okresu zegara maleje i przesuniecie pomiedzy przebiegami CLK1 i CLKD staje

sie nieistotne.

3.11.2 b) Multiplekser

Rysunek 3.118 przedstawia schemat zastosowanego w uktadzie multipleksera. W jego sktad
wchodza dwie bramki NAND GM1 i GM2 blokujace wejscia A0, A1l w zaleznosci od stanu
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Rysunek 3.118: Schemat ideowy multipleksera.

sygnalow sterujacych i sumujaca wyjscia bramka GM3. W przypadku stanu wysokiego linii S
(niskiego NS) bramka GM2 wystawia na wyjsciu zanegowany sygnal Al, zas§ wyjscie bramki
GM1 jest zawsze w stanie wysokim. Bramka GM3 wystawia wiec na wyjscie O zanegowane

wyjs$cie bramki GM2, czyli (po podwdjnej negacji) stan z wejscia Al.

Rysunek 3.119 przedstawia wyniki symulacji dzialania multipleksera w bardziej interesuja-
cym przypadku "post-layout" (tzn. po narysowaniu masek technologicznych, ktore przedstawia
rysunek 3.120). Gorne przebiegi 3.119a obrazuja transmisje przebiegu 240 M Hz podanego na
wejscie A0, za$ dolne 3.119b - 120 M Hz na wejscie Al.
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Rysunek 3.119: Symulacje "post-layout” multipleksera: a) dla wejscia A0, b) dla wejscia Al.
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Opoznienia zbocz pomiedzy wejsciami a wyjsciem O wynosza 340 ps dla wejscia A0 oraz
379 ps dla wejscia Al. Potwierdza to opisana wczes$niej roznice szybkosci transmisji bramki
NAND w zaleznosci od wejscia (sygnal A0 jest podawany na "gorne", szybsze wejscie GM3).
Z tego tez wzgledu przebieg zegarowy dla trybu "half-rate" podawany jest na wejscia A0 mul-

tiplekserow (schemat na rys. 3.113).

3.11.2 ¢) Maski technologiczne

Rysunek 3.120: Maski technologiczne dzielnika (76 x 28 um?).

Rysunek 3.120 przedstawia maski technologiczne dzielnika. Catos¢ zostala zaprojektowa-
na w taki sposob, by zminimalizowaé¢ dtugosci potaczen pomiedzy przerzutnikami i multiplek-
serami, co mialo na celu uzyskanie jak najmniejszych pojemnosci pasozytniczych. Pomimo to
op6znienia wprowadzane przez dzielnik wzrosty w dosé¢ znaczacym stopniu. Wyniki symulacji
"post-layout" dzielnika dzialajacego w trybie "half-rate" przy czestotliwosci 960 M H z przed-
stawia rysunek 3.121. Opdznienie pomiedzy przebiegami CLK1 i CLKD wzrosto z poczatkowych
522 ps do 747 ps. Podobny wzrost zanotowano w trybie "single-rate" (przebiegi na rys. 3.122),
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Rysunek 3.121: Opoznienia przebiegow przerzutnika przy czestotliwosci 960 M Hz w trybie

"half-rate” po narysowaniu masek technologicznych.
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tym razem do wartosci 1040 ps (z poczatkowej 789 ps). Ocena wplywu tych opdznien na prace
uktadu zostala przedstawiona nizej, gdyz jak juz wspomniano musza zosta¢ one poréwnane z

opOznieniami przerzutnikow rejestru.
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Rysunek 3.122: Opoznienia przebiegow przerzutnika przy czestotliwosci 960 M Hz w trybie

"single-rate" po narysowaniu masek technologicznych.

3.11.3 Uktlad formowania zegara

3.11.3 a) Schemat i wyniki symulacji
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Rysunek 3.123: Schemat ideowy uktadu formowania zegara.
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Rysunek 3.123 przedstawia schemat ideowy ukladu formowania zegara. Ma on za zadanie
wytworzy¢ cztery potrzebne do pracy rejestru przebiegi zegarowe na podstawie pojedynczych
y y ybp pracy rej p g g P pojeaynczy

sygnalow otrzymywanych z oscylatorow VCO.

W zaleznosci od trybu pracy przebieg zegarowy jest generowany przez SVCO (wejscia 480A
i 480B) lub VCO960 (960A i 960B). Zdublowanie wej$¢ wynika z idei dziatania "burst mode"
CDR - jeden z oscylatorow (np. 960A) pracuje generujac przebieg zegarowy, podczas gdy wyjscie
drugiego (960B) jest w stanie wysokim, podobnie jak wyjscia oscylatorow nieaktywnego trybu
(w przyktadzie 480A i B). Stad na wyjsciu bramki GC1 otrzymuje si¢ zanegowany przebieg
zegarowy, za$ wyjsécie bramki GC2 znajduje sie w stanie niskim. Po odwr6ceniu stanéw przez
inwertery IC1 i IC2 przebieg zegarowy ulega zanegowaniu na réownolegtych bramkach GC3 i
GC4. Jedli uktad dziala z czestotliwo$ciag 960 M Hz, to sygnal zegara jest podawany przez
inwerter IC1, zas wyjécie inwertera 1C2 jest zawsze w stanie wysokim. W przypadku pracy z
nizszymi czestotliwo$ciami sytuacja na wyjsciach inwerterow podlega odwroceniu. Uzycie dwoch
rownolegtych bramek GC3, GC4 wynika z duzego obcigzenia wyjscia, jakie miataby pojedyncza

bramka a takze z symetrii obu toréw w maskach technologicznych.

Uktad bramek GC5, GC6 i GC9 stanowi multiplekser sterowany sygnatem HR (i komple-
mentarnym NHR). Na potrzeby trybu "half-rate" sygnal zegarowy transmitowany gorng galtezia
uktadu jest odwracany przez inwerter IC3 i przekazywany dalej przez bramki GC5 i GC9. W
trybie "single-rate" zegar bez odwracania w fazie przenoszony jest bramkami GC6, GC9. Sy-
gnal w dolnej galezi jest przekazywany bez zmian przez bramki GC7 i GC10 niezaleznie od
trybu pracy. Elementy IC4 i GC8 maja na celu wyréwnaé¢ warunki pracy dolnej i gornej gatezi
uktadu. Dzieki takiej konstrukcji na wyjsciach bramek GC9 i GC10 otrzymywane sa przebiegi
zegarowe albo zgodne w fazie dla trybu "single-rate", lub przeciwne dla "half-rate". Inwertery
IC5 1 1C6 separuja wyjscia bramek od konicowych driveréw linii zegarowych IC8-1C12. Dodatko-
we inwertery IC7 1 IC11 maja za zadanie wytworzy¢ przebiegi w przyblizeniu komplementarne,

potrzebne do poprawnej pracy przerzutnikow.

3.2 3.4 3.6
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Rysunek 3.124: Przebiegi uktadu formowania zegara - 960 M H z, tryb "half-rate”.

Dla skrécenia czasu symulacji "deserializer’a" uktad CDR zostal zastapiony Zrodtami cze-

stotliwosci o przebiegach tak dobranych, by zgadzaly sie z jego rzeczywista praca. Z tego wzgle-
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du na jedno z wej$é¢ (np. 960A) podawany byl ciagly sygnal zegarowy, zas drugie (960B) byto
stale dotaczone do napiecia zasilania. Mimo to takie przyblizenie w pelni oddaje przebiegi
czasowe ukladu formowania zegara. Rysunek 3.124 przedstawia wyniki symulacji wyj$ciowych
przebiegéw zegarowych w odniesieniu do wejéciowego dla trybu "half-rate" przy czestotliwosci

960 M H z, za$ rysunek 3.125 tryb "single-rate" przy tej samej czestotliwosci.

Przebiegi dla trybu "half-rate" odbiegaja niestety do$¢ dalece od teoretycznych. W szcze-
golnosci duza roznice czasowa pomiedzy zboczami narastajacymi wykazuja sygnaty CLKO i
NCLK1. Sledzac droge tych przebiegéw na schemacie ideowym (rys 3.123) widaé, ze sygnat
CLKO musi pokona¢ o dwa inwertery wiecej (IC3 i IC7) niz NCLK1. Wynika stad réznica cza-
so6w pomiedzy zboczami wynoszaca 101 ps. W przypadku trybu "single-rate" roéznica czasowa
pomiedzy zboczami wynosi 581 ps, jednak tym razem przebiegi sa w przeciwnych fazach. Stad,
po odjeciu polowy okresu zegara 960 M Hz (wynoszacej 521 ps) pozostaje wzgledna roznica
60 ps. Jednak w tym przypadku wazniejsza byta zgodnosé zboczy pomiedzy sygnatami CLK1
i CLKO oraz NCLK1 i NCLKO, gdyz, zgodnie z teoria, powinny one taktowaé przerzutniki
rejestru rownoczesnie. Z tego wzgledu zapewniono bardzo mate réznice czasowe miedzy para-
mi odpowiednich zegaréw (7 ps dla sygnalow prostych i 20 ps dla zanegowanych) godzac sie

tym samym na wieksze rozbieznosci w trybie "half-rate", gdzie nie maja one az tak duzego

znaczenia.

3.2 34 3.6
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Rysunek 3.125: Przebiegi uktadu formowania zegara - 960 M Hz, tryb "single-rate”.
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Rysunek 3.126: Przebiegi uktadu formowania zegara - 480 M H z, tryb "half-rate”.
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Na rysunkach 3.126 i 3.127 przedstawiono wyniki symulacji dla trybow "half-" i "single-
rate" przy czestotliwosci 480 M H z. Analogicznie jak dla wyzszej czestotliwosci widaé¢ rozbiez-
no$¢ przebiegdbw CLKO i NCLK1 wynoszacag 101 ps. W tym przypadku zbocza narastajace
przebiegow CLKO i CLK1 sa odlegle o zaledwie 4 ps. Nalezy sobie jednak zdawac sprawe z

tego, ze parametry te moga ulec zmianie po wykonaniu masek technologicznych.
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Rysunek 3.127: Przebiegi uktadu formowania zegara - 480 M Hz, tryb "single-rate".

O wiele bardziej istotne od rozbieznosci przebiegow zegarowych w trybie "half-rate" byto
dopasowanie czasowe zegardéw i sygnatu danych transmitowanego przez uktad. Sygnal ten prze-
chodzi przez ciag bramek GC11-17 i inwerterow IC13-16 (rys. 3.123). Z punktu widzenia analizy
czysto logicznej zastosowanie tych elementéw nie ma sensu, gdyz jedynym efektem ich dziata-
nia jest zanegowanie sygnalu danych. Jednak poniewaz sygnal zegarowy musi przejS¢ przez
opisany wyzej uktad formowania, ulega znacznemu przesunieciu fazowemu wzgledem zrédtowe-
go przebiegu pochodzacego z oscylatorow VCO. Dzieki dziataniu uktadu CDR dane wchodzace
do "deserializer’a" sa zsynchronizowane z tym przebiegiem, wiec gdyby nie zostaly przetrans-
mitowane przez taki sam uktad bramek, przez jaki przechodzi sygnal zegarowy, poczatkowa
synchronizacja przebiegow zostalaby utracona. Dlatego tez ciag bramek GC11-GC15 z inwer-
terami [C13-IC16 odpowiada gornemu ukladowi formowania zegara. Linie DN i DD wchodza

na dwa pierwsze przerzutniki rejestru (opisanego w dalszej czesci), przy czym sygnal z linii DN
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Rysunek 3.128: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 960 M H z,
tryb "half-rate".
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przechodzi dodatkowo po drodze przez multiplekser. Aby oba przebiegi byty zgodne w fazie na
wejsciach D przerzutnikow, sygnal DD jest dodatkowo opdzniany przez bramki GC16 i GC17,

odpowiadajace tym z multipleksera.

L

t[ns]

Rysunek 3.129: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 960 M Hz,

tryb "single-rate”.

Il

Rysunek 3.130: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 480 M Hz,
tryb "half-rate”.
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Rysunek 3.131: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 480 M H z,

tryb "single-rate”.

Na potrzeby symulacji na lini¢ data zostaly podane dane skladajace sie z periodycznie po-

wtarzanego ciaggu "011". Oznacza to, przyktadowo w trybie 960 M Hz "single-rate", ze stan
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wysoki trwa dwa okresy (2,08 ns), za$ stan niski jeden okres (1,04 ns) czestotliwosci bazo-
wej. Na rysunku 3.128 zostaly przedstawione przebiegi danych (wejsciowe DATA i wyjsciowe
DN, DD) w trybie "half-rate", za$ na rys. 3.129 - "single-rate" dla czestotliwosci 960 M H z.
Analogiczne wykresy dla 480 M H z przedstawiaja rysunki 3.130 i 3.131.

960 M Hz 480 M H~z
DATA - DD "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
opornienie [ps] | 693 | 695 | 694 | 697
a)
960A /480A - 960 M Hz 480 M H~z
CLK1 "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
opormienie [ps] | 688 | 689 | 661 | 683

b)

Tabela 38.8: Opdznienia przebiegdw w uktadzie formowania dla réznych trybow pracy: a) po-
miedzy przebiegami DATA i DD, b) miedzy wejsciowym zegarem (960A lub 480A)
a wyjsciowym CLK1.

Tabela 3.8a przedstawia czasy opdznienia zbocza narastajacego sygnatu DD wzgledem zbo-
cza opadajacego DATA (przyjeto taki pomiar poniewaz sygnal DD jest zanegowany wzgledem
DATA, tak wiec zbocze opadajace na wej$ciu odpowiada narastajacemu na wyjsciu). Opo6znie-
nie to, czego nalezalo sie spodziewaé, jest state i nie zalezy od czestotliwosci pracy. Znacznie
wazniejsza jest zgodno$¢ z opoznieniami wprowadzanymi na linie zegara przez uklad formo-
wania, przedstawionymi w tabeli 3.8b (wykresy rys. 3.125-3.128). Dzieki temu zachowana jest

synchronizacja pomiedzy przebiegami zegara i danych.
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Rysunek 3.132: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO + CLK1
960 M H~z, tryb "half-rate”.
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Rysunek 3.133: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO v CLK1
960 M Hz, tryb "single-rate”.
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Rysunek 3.134: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do
480 M Hz, tryb "half-rate".
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Rysunek 3.135: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO « CLK1 -
480 M Hz, tryb "single-rate”.

Nalezy przy tym przypomnie¢, ze w trybie "single-rate" wej$ciowe przesuniecie fazowe mie-
dzy tymi przebiegami wynosi w przyblizeniu 7 (przebiegi w przeciwfazie), podczas gdy w trybie
"half-rate" okolo 7/2 (czyli 1/4 okresu). Przesuniecia zostaly dobrane tak, by narastajace zbo-
cze zegara znajdowato sie doktadnie w polowie bitu danych, co umozliwia przerzutnikom reje-

stru pewne probkowanie wartosci bitu. Jesli wiec uklad generacji zegara zostat zaprojektowany
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poprawnie, to przesuniecia te powinny zosta¢ zachowane pomiedzy przebiegiem danych DD i
zegarami taktujacymi przerzutniki CLKO i CLK1. Rysunki 3.132-3.135 przedstawiaja wyniki

symulacji tych przebiegow dla omawianych trybéw pracy.

Tryb "single-rate" przy obu czestosciach catkowicie speknia teoretyczne zatozenia (zbocza
opadajace zegaréw pokrywaja sie niemal doktadnie ze zboczami danych, co zapewnia zadane
przesuniecie o pot okresu). Troche gorzej wygladaja przebiegi dla trybu "half-rate" (w szczegol-
nosci CLKO przy czestotliwosci 960 M H z), niemniej roznice czasowe pomiedzy zboczami zegara
a danych sg wystarczajaco duze by zapewni¢ poprawna prace uktadu. Tabela 3.9 przedstawia
Srednie opdznienia pomiedzy zboczami danych a sygnatami zegarowymi. Dla poréwnania w
drugim wierszu zawarte zostaly teoretyczne przesuniecia (1/4 okresu dla trybu "half-rate" i
1/2 dla "single-rate").

960 M H=z 480 M Hz
Dane - zegar "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
przesuniecie [ps] 248 475 423 910
wartosé¢ teor. [ps] 260 521 521 1042

Tabela 3.9: Srednie przesuniecie zbocza zegara wzgledem zbocza danych dla czestotliwosci
960 MHz 1480 MHz.

W tym opisie zostaly pominiete symulacje dla nizszych czestotliwosci (240 M Hz 1120 M Hz).
Przebiegi otrzymane w ich wyniku w zupelnosci pokrywaja sie z przedstawionymi powyzej i nie
wnosza zadnej nowej tresci do opisu dziatania uktadu. Z tego wzgledu zdecydowano sie przed-
stawi¢ jedynie koricowe, najistotniejsze dla dziatania ukladu wyniki przesunie¢ zbocz zegara

wzgledem danych, zebrane w tabeli 3.10

240 M Hz 120 M H=
Dane - zegar "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
przesuniecie [ps] 896 1973 1989 4048
warto$¢ teor. [ps] 1042 2084 2084 4167

Tabela 3.10: Srednie przesuniecie zbocza zegara wzgledem zbocza danych dla czestotliwosci
240 MHz 1120 MH=z.

3.11.3 b) Maski technologiczne

Rysunek 3.136 przedstawia maski technologiczne uktadu ksztattowania zegara. Poniewaz
istotna cecha ukladu jest réwny czas transmisji sygnalow przez wszystkie trzy galezie (dwie

zegarowe 1 galaz danych, schemat rys. 3.123), konieczne bylo takie narysowanie masek, by
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Rysunek 8.186: Maski technologiczne uktadu formowania zegara (58 X 36 um?).

ewentualne rozrzuty parametrow tranzystorow, jak i warunki pracy byty w przyblizeniu takie
same dla odpowiadajacych sobie bramek. Niestety ze wzgledu na charakter uktadu nie dato sie
zastosowaé geometrii wspolnego srodka, dodatkowo tez wazne bylto utrzymanie mozliwie niskich
pojemnosci pasozytniczych potaczen. Stad projekt kazdej gatezi wykonano w postaci poziomego
(na rys. 3.136) paska, za$ sasiadujace ze soba paski ulozono w odbiciu wzgledem prostej row-
nolegtej do ich dtuzszej krawedzi. W pierwszej wersji planowane byto dotozenie dodatkowych
nieaktywnych paskow z gory i dotu uktadu tak, by zapewni¢ takie samo otoczenie wszystkim
tranzystorom, jednak nie okazato sie to by¢ potrzebne. Na powyzszym rysunku pominiete zo-
staty inwertery 1C9-12, gdyz sa one potozone w postaci waskiego pionowego paska tak, ze petne
maski technologiczne uktadu formowania przypominaja litere "L". Aby nie zmniejsza¢ rysunku

ponizej granic czytelno$ci inwertery pominieto.

Maski technologiczne tej czesci "deserializer’a" byty kilkakrotnie zmieniane, poniewaz wyka-
zywaly pierwotnie zbyt duze rozrzuty czasowe przebiegdéw. Uzyskanie zadanych wynikow w sy-
mulacjach "post-layout" wymagalo na pewnym etapie nawet modyfikacji niektérych wymiarow
bramek i samego schematu uktadu formowania zegara. Paradoksalnie pogorszyto to parametry
uzyskiwane w symulacjach wykonywanych na schematach, ale poprawito prace uktadu w symu-
lacjach uwzgledniajacych rzeczywisty uktad tranzystorow i elementy pasozytnicze. Wszystkie
przedstawione wczesniej wyniki dotycza symulacji wykonanych na zmodyfikowanych, finalnych
wersjach schematu i wymiarowania tranzystorow. Przykltadowo, w pierwotnej wersji uktadu w

trybie "half-rate" 960 M Hz zbocza zegara znajdowaly sie niemal idealnie w polowie odleglo-
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$ci miedzy zboczami przebiegu danych (rys. 3.132), za$ réznica pomiedzy sygnalami CLKO i
NCLK1 byta w okolicach 30 ns (rys. 3.124). Pomimo tego nie dalo sie tak narysowa¢ masek
technologicznych, by utrzymac te rezultaty. Ze wzgledu na wpltyw elementoéw pasozytniczych i
przeciwstawnych warunkéw optymalizacji dla trybéw "half-" i "single-rate" otrzymywano albo
rosnaca rozbieznos¢ miedzy przebiegami zegarowymi az do nieakceptowalnej (i niebezpiecznej
dla pracy ukladu) wartosci rzedu 150 — 200 ps, albo zblizanie sie zbocza jednego z zegarow do
zbocza danych (minimalna zanotowana réznica wyniosta 53 ps, w poréwnaniu do teoretycznych
260 ps - tab. 3.9). Proba rownoczesnej kompensacji obu efektow w trybie "half-rate" powodo-
wala analogiczne, niekorzystne zmiany parametroéw czasowych trybu "single-rate". Modyfikacja
schematu i wymiarowania, ktéra wprowadzila co prawda rozbieznosci miedzy wynikami symu-
lacji a wartosciami teoretycznymi (przedstawione we wezesniejszym podrozdziale), pozwolila
z drugiej strony zaprojektowaé¢ maski technologiczne tak, by parametry czasowe przebiegéw

pozostaty w akceptowalnych i bezpiecznych granicach.
—<
3
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S '

t[ns]

Rysunek 3.137: Przebiegi uktadu formowania zegara - 960 M Hz, tryb "half-rate”, symulacja

"post-layout”.
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Rysunek 3.138: Przebiegi uktadu formowania zegara - 960 M H z, tryb "single-rate”, symula-

cja "post-layout”.

Na rysunkach 3.137-3.140 przedstawiono przebiegi zegarowe otrzymane w wyniku symulacji

"post-layout" ukladu formowania zegara (stanowia one analog wykresow z rys. 3.124-3.127).
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Podstawowa zmiana po narysowaniu masek technologicznych jest wydtuzenie czaso6w narastania

i opadania wszystkich sygnalow wynikajace z wzrostu obciazen pojemnos$ciowych na liniach

zegaroOw. Problem ten zostatl doktadniej zanalizowany przy opisie bloku rejestru.

N\

Rysunek 3.139: Przebiegi uktadu formowania zegara - 480 M H z, tryb

"post-layout”.

t[ns]

Rysunek 3.140: Przebiegi uktadu formowania zegara - 480 M H z, tryb "single-rate”, symula-

cja "post-layout”.

przesuniecia w [ps] 960 MH =z 480 MHz
pomiedzy przebiegami | sym. || "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
CLKO-NCLK1 ("h-r") | S 100 - 106 -
CLKO-NCLK1 ("h-r") | L 100 - 99 -
CLKO0-CLK1 ("s-r") S - 7 - 5
CLKO0-CLK1 ("s-r") L - 35 - 37
DATA-DD S 693 695 694 697
DATA-DD L 746 743 746 763
960A /480A - CLK1 S 688 689 661 683
960A /480A - CLK1 L 768 736 770 736

Tabela 3.11: Opoznienia przebiegow w uktadzie formowania

layout” dla roznych trybow pracy.

zegara w symulacjach "post-



Rejestr wyjsciowy "deserializer” 201

Nie wykonywano zestawienia przebiegow z symulacji schematu i "post-layout" ze wzgledu
na zbyt duza nieczytelno$¢ takich wykresow. W miejsce tego zebrano w tabeli 3.11 opdznienia
czasowe 7z obu typow symulacji (oznaczonych jako S - schemat, L - "post-layout"). Znaczace
znieksztatcenia przebiegdw zegarowych, w szczego6lnosci przy czestotliwosci 960 M Hz, wyni-
kaja ze znacznego obcigzenia pojemnos$ciowego linii zegarow, co blizej zostanie omowione w

nastepnym podrozdziale dotyczacym rejestru szeregowo-rownoleglego.

Z tabeli 3.11 wynika, ze udalo sie zachowa¢ niemal niezmieniong wartosé¢ rozbieznosci cza-
sowej przebiegow CLKO i NCLK1 w trybie "half-rate". Cho¢ w idealnym przypadku powinna
ona wynosic¢ 0 ps, to, jak juz zostalo wspomniane, uzyskana wartos¢ jest jak najbardziej akcep-
towalna. Odbyto sie to niestety kosztem wzrostu rozbieznosci zegarow CLKO i CLK1 w trybie
"single-rate", niemniej wartos¢ < 40 ps jest nadal w granicach bezpieczenstwa. Jej zmniejszenie
wigzalo sie ze zwiekszeniem réznicy czasowej CLKO-NCLKI1, co bylo nie do przyjecia. Analo-
giczna zalezno$¢ zachodzita w druga strone, stad finalnie przyjeto przedstawione wyzej wartosci
op6znieni, gdyz dla obu trybow pracy zawieraja sie one w bezpiecznych granicach. Udato sie
zachowac stale opodznienie pomiedzy wejsciem a wyjsciem linii danych niezaleznie od trybu

pracy, cho¢ oczywiscie jego bezwzgledna wartos¢ wzrosta. Wykresy przesuniecia wyjsciowych

T T T T T
A 4
DATA —— A
DN ——
DD —
1 1 > 1 1 1
3 35 4 4.5 5

t[ns] ’

Rysunek 3.141: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 960 M H z,

tryb "half-rate”, symulacja "post-layout”.

[
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Rysunek 3.142: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 960 M H z,

tryb "single-rate”, symulacja "post-layout”.
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przebiegow danych DD i DN w stosunku do DATA w symulacjach "post-layout" przedstawiaja
rysunki 3.141-3.144.

]

t [ns]

Rysunek 3.143: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 480 M H z,

tryb "half-rate”, symulacja "post-layout”.

.
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Rysunek 3.144: Przesuniecie fazowe przebiegow DD i DN w stosunku do DATA - 480 M H z,

tryb "single-rate”, symulacja "post-layout”.
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Rysunek 3.145: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO v CLK1

960 M Hz, tryb "half-rate”, symulacja "post-layout”.
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3
t[ns]

Rysunek 3.146: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO v CLK1
960 M H~z, tryb "single-rate”, symulacja "post-layout”.

t[ns]

Rysunek 3.147: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO + CLK1 -
480 M Hz, tryb "half-rate”, symulacja "post-layout”.

t[ns]

Rysunek 3.148: Przesuniecie fazowe przebiegow DD w stosunku do zegarow CLKO + CLK1 -
480 M Hz, tryb "single-rate”, symulacja "post-layout”.

Najwazniejsze z globalnego punktu widzenia przebiegi zaleznosci wyjsciowych sygnalow ze-
garowych CLKO i CLK1 oraz linii danych DD przedstawiaja rysunki 3.145-3.148. W stosunku
do symulacji schematow (rys. 3.132-3.135) najwazniejsze jest przesuniecie sie przebiegow ze-

garowych wzgledem danych w trybie "half-rate" 960 M H z. Szczeg6lnie opoznienie dodatniego
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zbocza przebiegu CLKO wzgledem zbocza danych DD, wynoszace 368 ps, jest niebezpiecznie
duze. Niestety jest to koszt budowy uniwersalnego ukladu "deserializer’a" umozliwiajacego
dzialanie w obu trybach pracy ("half-" i "sinlge-rate") jednoczesnie. Przy nizszych czestotli-
wosciach, jak i w trybie "single-rate" 960 M Hz dodatkowe opdznienia wzgledem symulacji

schematow, wynikajace z pojemnosci pasozytniczych, sa pomijalne.

§r. przesuniecia w [ps] 960 M H=z 480 M H=z
pomiedzy przebiegami | sym. || "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
Dane - zegar S 248 475 423 910
Dane - zegar L 268 469 459 1063
wartos¢ teor. - 260 521 521 1042

Tabela 3.12: Srednie przesuniecie zbocza zegara wzgledem zbocza danych w symulacjach "post-
layout” dla czestotliwo$ci 960 M Hz 1 480 M H z.

Por6wnanie zmian parametréw czasowych ukladu pomiedzy symulacjami schematu (S)
a "post-layout" (L) umozliwiaja tabele 3.12 i 3.13. Analogicznie jak w przypadku poprzed-
niego podrozdzialu nie zamieszczano wykresoOw przebiegow dla nizszych czestotliwosci pracy
(240 MHz i 120 M Hz), ograniczajac sie jedynie do przedstawienia koncowych wynikéow ich

symulacji (tab. 3.13). Ponownie w najnizszych wierszach przypomniano teoretyczne warto$ci

opo6zZnien.
$r. przesuniecia w [ps] 240 M H~z 120 MH=z
pomiedzy przebiegami | sym. || "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
Dane - zegar S 896 1973 1989 4048
Dane - zegar L 996 1969 2037 4189
wartos¢ teor. - 1042 2048 2048 4176

Tabela 3.13: Srednie przesuniecie zbocza zegara wzgledem zbocza danych w symulacjach "post-
layout"” dla czestotliwo$ci 240 M Hz ¢ 120 M Hz.

Tabele 3.12 i 3.13 przedstawiaja wartosci $rednie, ktore dosé dobrze zgadzaja sie z teo-
retycznymi opdznieniami, jednak warto mie¢ na uwadze przebieg 3.145, gdzie zbocze zegara
probkujacego jest zdecydowanie przesuniete blizej zbocza danych. W przypadku duzego roz-
rzutu parametrow tranzystoréw moze sie wiec zdarzy¢ sytuacja, gdy zbocza obu przebiegow
znajda sie na tyle blisko siebie, by mogto nastapi¢ przeklamanie danych. Poniewaz czestotli-
wos¢ rzedu 1G H z byla uznawana za niemozliwa do wytworzenia i przetworzenia w technologii
AMS 0.35 pum, zdecydowano sie na optymalizacje czasowa trybu "single-rate" 960 M H z, jako
latwiejszego do obstugi przez uktad, by zwiekszy¢ prawdopodobienistwo pracy ASIC’u przy tej



Rejestr wyjsciowy "deserializer” 205

czestotliwosei. Jest to koszt uniwersalnego projektu w ktorym wiele przeciwstawnych warunkow

uniemozliwia pelng optymalizacje wszystkich parametrow uktadu.

3.11.4 Rejestr wyjsciowy

3.11.4 a) Schemat ideowy

Schemat ideowy rejestru wyjsciowego, przedstawiony na rysunku 3.149, jest polaczeniem
nieznacznie zmodyfikowanego rejestru szeregowo-rownoleglego z buforem magistrali, opisanych
w rozdziale 2.8 (rysunek 2.68) . Na schemacie 3.149 przedstawione zostaly jedynie cztery pierw-
sze przerzutniki rejestru, co jednak w zupelnosci wystarcza do zrozumienia idei jego dzialtania.
Poniewaz multiplekser ma nieco krétszy czas transmisji przez wejscie A0, zostaly zamienione
miejscami sygnaty wejéciowe i sterujace multiplekserow w stosunku do schematu teoretycznego.
Dzieki temu przerzutniki w bardziej krytycznym trybie "half-rate" sa taczone $ciezka wprowa-

dzajaca nieco mniejsze op6znienie.

W trybie "single-rate" sygnal z wyjscia Q przerzutnika F7 jest poprzez multiplekser M7
podawany na wejécie D przerzutnika F6. W ten sam sposob laczone sg kolejne stopnie dzieki
czemu uzyskuje sie jeden 8-bitowy rejestr. W trybie "half-rate" wyjscie przerzutnika F7 dota-
czane jest do wejscia przerzutnika F5 poprzez multiplekser M6. Analogicznie, wyjscie F6 jest
laczone z wejsciem F4 przez Mb. Stad tworza sie dwa 4-bitowe rejestry (F7, F5, F3 1 F1 oraz
F6, F4, F2 i F0). Wejscie przerzutnika F6 jest taczone z linia danych DN przez multiplekser
M7. To wyja$nia konieczno$¢ wprowadzenia opisywanego juz opéznienia na linie DD tak, by

sygnaly na wejéciach F7 i F6 byty w przyblizeniu zgodne w fazie.

Przerzutniki FO7-FOO tworza bufor magistrali taktowany zegarem CLKD. Bramki G7-
GO blokuja w stanie niskim sygnalu ENA wyjscia przerzutnikéw. Dzieki temu mozliwe byto
podtaczenie dwoch blokéw odbiornika do jednej magistrali wyjéciowej. Sygnaly danych sa po-
dawane na wejécia przerzutnikéw bufora poprzez inwertery 17-10, ktorych podstawowa rola jest
separacja i op6znienie sygnatu pomiedzy rejestrami. Dokladna analiza tego zagadnienia zosta-
ta przedstawiona przy omawianiu wynikow symulacji. Dodatkowo inwertery maja za zadanie

skompensowa¢ negacje wprowadzang w linie danych przez uktad formowania zegara.

Symulacje rejestru wyjsciowego byly prowadzone z towarzyszeniem uktadow sterujacych je-
go praca, czyli dzielnikiem i uktadem formowania zegara. Wejsciowe przebiegi zegara i danych,
pochodzace w rzeczywistych warunkach z uktadu CDR, zasymulowano zrodtami czestotliwosci
o odpowiednio dobranych parametrach, podobnie jak przy symulacjach samego uktadu formo-

wania zegara.
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3.11.4 b) Wyniki symulacji dla trybu "half-rate"
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Rysunek 3.149: Schemat ideowy rejestru wyjsciowego.

Rysunek 3.150 przedstawia przebiegi czasowe pierwszego stopnia rejestru przy czestotliwosci

960 M Hz". Wejsciowe dane podawane liniag DD sa probkowane na zboczu narastajacym zegara

CLK1 i wystawiane na wyjscie przerzutnika () F7. Rownocze$nie inwerter 17 neguje ten przebieg

"Przebieg oznaczony na wykresie jako I7 obrazuje sygnal na wyjsciu tego inwertera. Taka konwencje ozna-

czania przebiegéw przyjeto dla wszystkich elementéw posiadajacych tylko jedno wyjscie. W innym przypadku

(np. przerzutnik) przebiegi oznaczono wyszczegolniajac wyjscie elementu (np. Q F7).
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i podaje go ze swojego wyjscia do bufora rownolegltego. Opdznienie pomiedzy zboczami zegara
a danych na wyjsciu Q przerzutnika F7 wynosi 154 ps. Przebieg na wyjsciu inwertera I7 jest

op6zniony o 210 ps, czyli sam inwerter wprowadza dodatkowe przesuniecie o 56 ps.

t[ns]

QF7
7 ——

o 15

t[ns]

Rysunek 3.150: Przebiegi czasowe pierwszego stopnia (przerzutnik F7), "half-rate”
960 M H z.

Zgodnie z opisem trybu "half-rate" przerzutnik F7 powinien odbiera¢ co drugi bit danych
wejsciowych. Poniewaz stanowiag one powtarzajacy sie cigg "100100100...", wiec na wyjsciu
przerzutnika powinien znalez¢ sie taki sam ciag, lecz o dwa razy wiekszym czasie trwania poje-
dynczego bitu (z wejsciowego ciagu danych przerzutnik odbierze "100100100..."). Z wykresu
zamieszczonego na rysunku 3.151 widaé, ze rzeczywiscie tak sie dzieje i pierwszy stopien rejestru

dziata zgodnie z zalozeniami.

0 ! | | | |
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Rysunek 3.151: Przebiegi danych w pierwszym stopniu (przerzutnik F7), "half-rate”
960 MH z.
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Rysunek 3.152: Zaleznosci czasowe przebiegow danych DD i« DN oraz wyjscia multipleksera
M7, tryb "half-rate” 960 M H z.
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Rysunek 3.153: Przebiegi czasowe drugiego stopnia (przerzutnik F6), "half-rate” 960 M H z.

Przerzutnik drugiego stopnia F6 pracuje na przeciwnym do CLK1 zegarze CLKO0. Na je-
go wejécie podawany jest przebieg danych DN przekazany przez multiplekser M7. Zaleznosci
czasowe miedzy przebiegami danych DD i DN oraz wyjsciem multipleksera M7 przedstawia
rysunek 3.152. Multiplekser wprowadza opdznienie 167 ps ktore zgadza sie z opdznieniem bra-
mek GC16, GC17 uktadu formowania zegara (rys. 3.123), dzieki czemu przebiegi DD i M7 sa
zgodne w fazie. W wyniku tego uzyskuje sie przebiegi czasowe (przedstawione na rys. 3.153)
niemal identyczne z tymi dla pierwszego stopnia (rys. 3.150). Jedyna roznica jest przesuniecie
o pot okresu wynikajace z komplementarnosci zegarow CLK1 i CLKO. Opdznienia przebiegow
sa rowniez zgodne z op6znieniami pierwszego stopnia i wynosza 153 ps dla sygnatow CLKO i
Q F6 oraz 215 ps dla CLKO i I6.

Istotniejszym od pracy drugiego stopnia zagadnieniem jest zachowanie trzeciego stopnia
rejestru. O ile bowiem przebiegi wejsciowe dwoch pierwszych przerzutnikow F7 i F6 maja za-
pewnione odpowiednie przesuniecia poprzez uktad formowania zegara, o tyle wejsciem danych
przerzutnika F5 jest juz wyjscie pierwszego stopnia. Zbocze danych generowane na wyjsciu Q
F7 i przekazywane przez multiplekser M6 musi by¢ odpowiednio przesuniete na wejsciu D prze-

rzutnika F'5 wobec kolejnego zbocza taktujacego CLK1. Innymi slowy opdznienie catego toru
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pomiedzy stopniami powinno by¢ znacznie mniejsze od okresu zegara, ale tez na tyle duze, by

przerzutnik F5 probkowal jeszcze stabilny stan logiczny przed jego ewentualng zmiang.

[T

t[ns]

t[ns]

Rysunek 3.15/4: Przebiegi czasowe trzeciego stopnia (przerzutnik F5), "half-rate” 960 M H z.

Na rysunku 3.154 przedstawione zostaly przebiegi czasowe trzeciego stopnia rejestru. Widac
z nich ze dodatkowe opodznienie 153 ps, wprowadzane przez multiplekser M6 pomiedzy przebiegi
Q F7 a M6 ma pozytywny wplyw na stabilnos$¢ pracy rejestru. Dzieki temu zbocze narastajace
zegara CLK1 wypada jeszcze na stabilnym poziomie linii M6 (podawanej na wejscie przerzutnika
F5), podczas gdy stan wyjscia przerzutnika F7 zaczyna sie juz wtedy zmienia¢. Opoznienia
sygnalow wejsciowych wzgledem zegara sa takie same jak w poprzednich stopniach (156 ps dla

CLK1 i Q F5 oraz 213 ps dla CLK1 i I6). W analogiczny sposob pracuja pozostale stopnie

rejestru.
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Rysunek 3.155: Przebiegi czasowe bufora wyjsciowego, "half-rate” 960 M H z.

Dane zebrane przez rejestr szeregowo-rownolegly sa buforowane przez rejestr ztozony z

przerzutnikow FOT-FOO. Przebiegi czasowe na wejsciach i wyjsciach dwoch pierwszych stopni



210 Rozdziat 3: Projekt i symulacje transceiver’a

bufora przedstawia rysunek 3.155. Nalezy przy tym zauwazy¢, ze konicowe bramki G7, G6
odwracaja sygnal, tak wiec stany linii Q7 i Q6 stanowia negacje sprobkowanych wartosci z
wyjs¢ inwerterow 17 i I6. Przyktadowo pierwsze narastajace zbocze zegara CLKD widoczne na
wykresie odpowiada stanom wysokim linii 17 i 16, stad po zanegowaniu linie Q7 i Q6 pozostaja
w stanie niskim. Na kolejnym zboczu wyjscie 16 ma logiczna warto$¢ zero, czemu odpowiada

przejscie wyjsécia Q6 w stan wysoki.
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Rysunek 3.156: Wplyw inwerterow 17-0 na prace bufora wyjSciowego, "half-rate” 960 M H z.

Aby dane zostaly poprawnie zapisane w buforze wyj$ciowym zbocze zegara CLKD powinno
trafia¢ pomiedzy zmiany standéw na wyjsciach przerzutnikow F7 i F6. Poniewaz ich przebiegi
taktujace sa w przeciwfazie, réznica czaséw pomiedzy zboczami danych na ich wyjsciach sta-
nowi w najgorszym przypadku < 521 ps, czyli pot okresu zegara 960 M Hz. Stad optymalne
przesuniecie zbocza CLKD wzgledem CLK1 powinno wynosi¢ 1/4 okresu, zas najlepszym wyj-
$ciem bytoby zaprojektowanie petli DLL zapewniajacej statg roznice faz tych zegaréw. Niestety

ramy czasowe projektu nie pozwolily na takie rozwigzanie, wykonano wiec dos¢ ryzykowne po-
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Rysunek 3.157: Wpltyw inwerterow 17-0 na prace bufora wyjSciowego, "half-rate” 480 M H z.
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suniecie dopasowania przebiegéw przez opo6znienie danych miedzy rejestrami za pomoca inwer-
terow I7-10. Rysunek 3.156 przedstawia por6éwnanie potozenia zbocza zegara CLKD wzgledem
przebiegbw wyjsciowych przerzutnikow F7 i F6 w stosunku do opo6znionych przez inwertery
przebiegow 17 i 16. W pierwszym przypadku réznica czasowa zbocz CLKD i Q F6 wynosi zale-
dwie 137 ps (a do Q F7 402 ps). Wprowadzenie inwerteréw pozwolito przesunaé te roznice do
wartosci 209 ps i 328 ps, czyli umiejscowié¢ przebieg CLKD bardziej centralnie. Autorzy zdaja
sobie sprawe, ze rozrzuty technologiczne parametréow tranzystorow moga zupelnie zmienié te
wartodci i spowodowaé przektamania danych w trybie "half-rate" 960 M H z, niestety nie byto

mozliwosci zastosowania innego rozwiazania.

Inwertery I7-0 maja dodatkowo pewien niekorzystny wpltyw na dziatanie rejestru w trybie
"half-rate" 480 M Hz, co przedstawia rysunek 3.157 (analogiczny do 3.156). Poniewaz czasy
przelaczania elementow pozostaja state niezaleznie od czestotliwo$ci pracy, stale tez pozostaje
przesuniecie zbocza CLKD w stosunku do wyjscia przerzutnika F7 taktowanego przebiegiem
CLK1 (sktada sie na nie opdznienie wprowadzane przez dzielnik czestotliwosci minus czas trans-
misji sygnalu przez uktad F7-17). Przy czestotliwosci 960 M H z wynosito ono 402 ps, za$ przy
480 M Hz 406 ps. Ro$nie natomiast odlegtoé¢ zbocz CLKD i sygnatu z wyjécia przerzutnika
F6, jako ze wzrasta dwukrotnie okres zegara taktujacego. W tym przypadku nalezaloby przesu-
nac¢ zbocze CLKD w kierunku pézniejszych czaséw, natomiast inwertery pelnia przeciwng role,
co wida¢ na dolnym wykresie rysunku 3.157. Dysproporcja czasowa wynosi w tym przypadku
319 ps do 722 ps w miejsce optymalnych rownych wartosci 521 ps (1/4 okresu CLK1). Oczy-
wiscie dla nizszych czestotliwosci dysproporcje czasowe jeszcze sie poglebiaja, jednak odleglosc
czasowa rzedu 319 ps miedzy zboczem danych a zegara pozostaje stala i jest w zupetosci
wystarczajaca do poprawnej pracy rejestru. Z tego tez wzgledu pozostawiono inwertery 17-0

optymalizujac w ten sposob zaleznosci czasowe dla najbardziej krytycznego trybu pracy.
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Rysunek 3.158: Przebiegi czasowe pierwszego stopnia (przerzutnik F7),  "half-rate”
480 M Hz.
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Rysunek 3.159: Przebiegi czasowe drugiego stopnia (przerzutnik F6), "half-rate” 480 M Hz.
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Rysunek 3.160: Przebiegi czasowe trzeciego stopnia (przerzutnik F5), "half-rate” 480 M H z.
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Rysunek 3.161: Przebiegi czasowe bufora wyjsciowego, "half-rate” 480 M H z.
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Rysunek 3.162: Zaleznosci czasowe przebiegow danych DD i+ DN oraz wyjscia multipleksera
M7, "half-rate” 480 M H z.

Pozostale przebiegi czasowe dla nizszych czestotliwosci, jako zalezne od statych opoznien
transmisji sygnatu, sa takie same jak przedstawione dla 960 M Hz (pomijajac skale czaso-
wa). Dla ilustracji zamieszczono na rysunkach 3.158-3.161 wyniki symulacji dla czestotliwosci

480 M H z, pomijajac wolniejsze tryby.

3.11.4 ¢) Wyniki symulacji dla trybu "single-rate"

Analiza pracy trybu "single-rate" jest o tyle prostsza, ze nie wystepuje tu naprzemienne
probkowanie linii danych. Wejscie przerzutnika F6 jest podtaczone poprzez multiplekser M7 do
wyjscia swojego poprzednika F'7. Przerzutnik F5 jest analogicznie potaczony z F6, wystarczy
wiec przedstawi¢ wyniki symulacji jednego z nich, gdyz pozostate pracuja tak samo. Rysunki
3.163 i 3.164 przedstawiaja przebiegi czasowe dwoch pierwszych przerzutnikow (odpowiednio F7
i F6). Przebiegi te wygladaja nieco odmiennie w stosunku do analogicznych wykresoéw dla trybu
"half-rate" (rys. 3.151 i 3.153) ze wzgledu na inne przesuniecie zegara zrodlowego wzgledem

danych (opisane w podrozdziale 3.11.3).
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Rysunek 3.163: Przebiegi czasowe pierwszego stopnia (przerzutnik F7), "single-rate"
960 M H z.
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Rysunek 3.164: Przebiegi czasowe drugiego stopnia (przerzutnik F6), "single-rate" 960 M H z.

Opoznienie zbocza danych na wyjsciu przerzutnika w stosunku do zbocza zegara pozostalo
takie samo jak dla trybu "half-rate" (rzedu 150 ps), wzrost natomiast do wartosci 186 ps czas
propagacji sygnatu przez multiplekser (w stosunku do 153 ps dla trybu "half-rate"). Jest to efekt
transmisji sygnatu przez wolniejsze wejscie multipleksera. Nie ma to jednak zadnego wpltywu

na prace ukladu, co wida¢ na rys. 3.164.

W trybie "single-rate" sygnat zegarowy CLKD jest generowany przez trzeci stopien dziel-
nika czestotliwosci, przez co zwieksza sie jego opdznienie wzgledem zegara CLK1. Znajduje to
swoje odbicie w zaleznosciach czasowych (rys. 3.165) na wejsciach bufora magistrali. Odleglosci
czasowe zbocz zegara CLKD i danych na wyjsciach przerzutnikow F7 i F6 wynosza odpowiednio
629 ps 1 408 ps. W tym przypadku inwertery [7-0 poprawiaja przebieg dajac roznice czasowe
rzedu 556 ps i 462 ps. Jednak rezerwa czasowa w przypadku trybu "single-rate" jest na tyle du-
za, ze nawet bez inwerterow uktad pracowalby poprawnie. Rysunek 3.166 przedstawia przebiegi

czasowe bufora wyjsciowego.
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Rysunek 3.165: Wplyw inwerterow I7-0 na prace bufora wyjsciowego, "single-rate”
960 M H z.
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Rysunek 3.166: Przebiegi czasowe bufora wyjsciowego, "single-rate” 960 M H z.
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Rysunek 3.167: Wplyw inwerterow 17-0 na prace bufora wyjsciowego, "single-rate”
480 M Hz.

Przebiegi czasowe przy nizszych czestotliwosciach sa niemal identyczne za wyjatkiem zalez-
nosci zegara CLKD i zboczy danych, ktore ulegaja modyfikacji zgodnie z zasada opisang dla
trybu "half-rate". Ilustruje to rysunek 3.167 przedstawiajacy ta zaleznosé przy czestotliwosci
480 M H z. Roznice czasowe dla wyj$¢ przerzutnikow wynosza 1453 ps i 637 ps, zas dla wyjsc¢
inwerterow 1517 ps i 557 ps. Ponownie przy przejSciu do nizszej czestotliwosci dziatanie in-
werterow staje sie niekorzystne, ale ich wplyw przy tak dlugim okresie zegara glownego jest

pomijalny.
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3.11.4 d) Maski technologiczne

Rysunek 3.169: Maski technologiczne rejestru (80 x 79 pm?).

Rysunek 3.168 przedstawia maski technologiczne pojedynczego stopnia rejestru. Przy pro-

jekcie dwukrotnie wykorzystano opisywane juz maski przerzutnika, zarowno dla F7 jak i FO7.
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Pozostale elementy, a wiec multiplekser M7, inwerter 17 i bramke G7 dopasowano wysokoscia do
projektu wykonanego dla przerzutnika. Dzieki temu uzyskano mozliwo$¢ maksymalnego zblize-
nia do siebie poszczegdlnych stopni uzyskujac zwartag konstrukcje. Maski technologiczne catego
rejestru przedstawia rysunek 3.169. Literami A-H oznaczono kolejne stopnie od najstarszego,

siodmego bitu do najmtodszego, zerowego.
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Rysunek 3.170: Pobor prqdu przez wejscia zegarowe rejestru, "post-layout” 960 M Hz.
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Niezwykle istotnym zagadnieniem bylo poprowadzenie linii zegaréw CLKO0, CLK1, itd. Li-
nie przebiegoéw sterujacych praca rejestru szeregowo-réwnolegtego przebiegaja pionowo po lewej
stronie stopni, za$ linie CLKD i NCLKD s$rodkiem, na lewo od przerzutnikow FOn. Z symulacji
mniejszego ze zbudowanych przerzutnika (rozdziat 3.10, rys. 3.110) wynika, ze pojedyncze wej-
Scie zegarowe pobiera Srednio 28,9 pA (przy czestotliwosci 500 M Hz), za$ impulsowo ponad
350 pA. Poniewaz z jednej linii zegara sterowane sg wejScia czterech przerzutnikow, prad w
impulsie powinien osigga¢ warto$¢ nawet 1.4 mA, za$ jego $rednia warto$¢ uzalezniona bedzie
od czestotliwosci pracy. Jeszcze wieksze warto$ci pradéw impulsowych powinny wystepowaé na

linii CLKD z ktorej sterowane jest osiem przerzutnikow.

Wartosc¢ srednia pradu powinna by¢ jednak znacznie mniejsza ze wzgledu na nizsza czestotli-
wo$¢ przebiegu. Dodatkowym, choé¢ bardzo istotnym czynnikiem byla pojemnosé pasozytnicza
samych potaczen zegarowych. Z tego wzgledu dazono do minimalizacji ich dtugosci poprzez bu-
dowe mozliwie "ptaskiego" przerzutnika, zas same potlaczenia poprowadzone zostaly trzecig w
kolejnosci warstwa metaliczng by zmniejszy¢ pojemnosci do podtoza. Dtugodci linii dobrano tak,
by ich pojemno$ci byty mozliwie rowne. Zewnetrzne linie zegara sa krotsze od wewnetrznych

ze wzgledu na dhuzsze polaczenia poprzeczne prowadzace do przerzutnikow.

Wejscie || 960 M Hz | 480 MHz | 240 MHz | 120 M H=
CLK1 314 158 84 40
NCLK1 342 175 96 46
CLKO 321 160 84 40
NCLKO 332 168 94 44
CLKD 150 72 41 30
NCLKD 159 74 44 33

Tabela 3.14: Sredni pobdr produ w [pA] przez wejscia zegarowe rejestru w symulacjach "post-

layout".

Srednie pobory pradu zebrane w tabeli 3.14 potwierdzaja teoretyczne rozwazania co do ich
wielkosci. Pobor pradu przez kazde z wejs¢ maleje proporcjonalnie do spadku czestotliwosci.
Rysunek 3.170 przedstawia wyniki symulacji "post-layout" poboru pradu przez wejscia zega-
rowe przy czestotliwosci 960 M H z. Jak wida¢ impulsy pradowe przy tej czestotliwosci sa dosc¢
szerokie i pokrywaja wieksza cze$¢ przebiegu, osiggajac w maksimum okoto 1,3 mA. Wartosé
ta zostaje zachowana przy nizszych czestotliwosciach (odpowiadajace im wykresy pomieto), ale
maleje czestos¢ impulséw przez co spada wartosé srednia. Jednak wysoki pobor pradu przy
maksymalne]j czestotliwosci wymusil zastosowanie odpowiednio duzych inwerteréw buforuja-
cych przebiegi na wyjsciu uktadu formowania zegara i zwiekszenie szerokosci gtéwnych $ciezek

zegarowych w celu zwiekszenia maksymalnego pradu jaki moze przez nie plynac.
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W symulacjach "post-layout" najistotniejsza zmiana wzgledem symulacji schematu jest
zwiekszenie sie czasow propagacji wszystkich elementoéw uktadu. Rysunek 3.171 przedstawia
przebiegi czasowe pierwszego stopnia rejestru (referencyjne symulacje na rys. 3.150). Pomimo
zauwazalnej degradacji przebiegu zegarowego jest on dalej prawidlowo przesuniety wzgledem
danych, ale to zapewnia uktad formowania zegara. Zwiekszyto sie za to opdznienie pomiedzy
zboczem zegara a wyj$ciowym zboczem danych, z pierwotnych 154 ps do 247 ps. Analogicznie
ze 167 ps do 191 ps zwiekszyt sie czas propagacji multipleksera M7, ale tak samo zachowaly
sie bramki w uktadzie formowania zegara, dzieki czemu przebiegi dostarczane na wejécia prze-
rzutnikow F7 1 F6 dalej sa zgodne w fazie, co przedstawia rysunek 3.173. Przebiegi czasowe

drugiego stopnia rejestru zawiera rysunek 3.172.
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Rysunek 3.171: Przebiegi czasowe pierwszego stopnia (przerzutnik F7), "half-rate”

960 M H z, symulacje "post-layout”.
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Rysunek 3.172: Przebiegi czasowe drugiego stopnia (przerzutnik F6), "half-rate” 960 M H z,

symulacje "post-layout”.
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t[ns]

Rysunek 3.173: Zaleznosci czasowe przebiegow danych DD i« DN oraz wyjscia multipleksera
M7, "half-rate” 960 M Hz, symulacje "post-layout”.
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Rysunek 3.174: Przebiegi czasowe trzeciego stopnia (przerzutnik F5), "half-rate” 960 M H z,

symulacje "post-layout”.

Zdecydowanie wieksza zmiane wzgledem symulacji schematu wida¢ w przebiegach czaso-
wych trzeciego stopnia przedstawionych na rysunku 3.174. Ze wzgledu na wydtuzony czas propa-
gacji przez multiplekser M6 sygnal wyjsciowy z przerzutnika F'7 jest o wiele bardziej op6Zniony
wzgledem przebiegu taktujacego CLK1, niz ma to miejsce na rys. 3.154. Jest to jednak korzystne
dla dziatania uktadu, gdyz daje przerzutnikowi F'5 wiekszy margines czasowy na sprobkowanie
wartos$ci danej. Degradacja przebiegu M6 wynika z niemal dwukrotnie zwiekszonego poboru

pradu przez wejscie D przerzutnika w symulacji "post-layout".

Istotnie réznig sie rowniez przebiegi bufora wyjsciowego przedstawione na rysunku 3.175. Ze
wzgledu na zwiekszone opo6znienie dzielnika (wzrost po narysowaniu masek technologicznych
z 522 ps do 747 ps) zbocze CLKD znaczaco przesuneto sie wzgledem danych. Jak wida¢ na
rysunku 3.176 niemal pokrywa sie ono ze zboczem danych na wyjsciu przerzutnika F6 (réznica
czasowa wynosi zaledwie 37 ps). W tej sytuacji inwertery 17-10 sa niezbedne do pracy uktadu,
zwiekszajac ta roznice do 107 ps. Dodatkowa komplikacja jest tez znaczaca (w stosunku do
rys. 3.156) degradacja zbocza zegara CLKD, wynikajaca z poboru pradu przez wejscia zega-
rowe bufora. Tu nie bylo mozliwe zwiekszenie wymiaréw bramki sterujacej linia CLKD, tak

jak uczyniono to w uktadzie formowania zegara, gdyz wowczas wrastato opoznienie dzielnika
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Rysunek 3.175: Przebiegi czasowe bufora wyjsciowego, "half-rate” 960 MHz, symulacje

"post-layout”.
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Rysunek 3.176: Wplyw inwerteréw 17-0 na prace bufora wyjsSciowego, "half-rate” 960 M H z,

symulacje "post-layout”.

wobec ktorego zysk ze stromszego zbocza byl znikomy. Dzieki wtasciwosciom zaprojektowanego
przerzutnika uktad pracuje poprawnie nawet na tak tagodnym zboczu (co pokazuje rys. 3.175),
ale niestety taka konstrukcja sprawia, ze poprawne dzialanie trybu "half-rate" 960 M H z bedzie
silnie zaleze¢ od rozrzutu parametrow technologicznych. Jeszcze raz trzeba podkreslié, ze zasto-
sowanie tak niepewnego rozwiazania wynikato tylko i wyltacznie z ograniczonych ram czasowych

i przy ewentualnej ewolucji projektu powinno ono zosta¢ zastapione petla DLL.

Znacznie lepiej wygladaja przebiegi dla czestotliwosci 480 M H z przedstawione na rysunku
3.177. W tym przypadku przebieg zegarowy lezy niemal idealnie pomiedzy przebiegami danych
na wyjsciach przerzutnikow (odlegtosci czasowe 520 ps i 543 ps). Podobnie jak przy symulacjach
schematu inwertery nieco pogarszaja ta sytuacje (do 406 ps i 607 ps), jednak sa to wartosci
akceptowalne i bezpieczne dla dziatania uktadu. Potwierdzaja to wyniki symulacji przebiegéw

bufora wyjéciowego przedstawione na rysunku 3.178. Pozostalych przebiegow dla tej i nizszych
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Rysunek 3.177: Wplyw inwertercw 17-0 na prace bufora wyjsSciowego, "half-rate” 480 M H z,

symulacje "post-layout”.
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Rysunek 3.178: Przebiegi czasowe bufora wyjsciowego, "half-rate” 480 MHz, symulacje
"post-layout”.

czestotliwo$ci nie przedstawiono, gdyz sa one niemal identyczne z zaprezentowanymi powyzej.

Rysunki 3.179 1 3.180 przedstawiaja przebiegi czasowe pierwszego i drugiego stopnia rejestru
w trybie "single-rate" 960 M Hz. Pierwszy z wykreséw nie rézni sie zbytnio w stosunku do
symulacji schematowych (rys. 3.163), czego nalezalo sie spodziewaé. Dane wejsciowe, podobnie
jak w trybie "half-rate" sa bowiem synchronizowane z zegarem CLK1 przez uktad formowania.
Wyniki drugiej symulacji wskazuja na podobne zachowanie, jak ma to miejsce w trzecim stopniu
rejestru w trybie "half-rate". Wydtuzony czas propagacji multipleksera M7 przesuwa przebieg
podawany na wejscie przerzutnika F6 wzgledem CLKO co, jak wspomniano, jest pozytywnym

efektem dla pracy uktadu.
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Rysunek 3.179: Przebiegi czasowe pierwszego stopnia (przerzutnik F7), "single-rate"

960 M H z, symulacje "post-layout".
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Rysunek 3.180: Przebiegi czasowe drugiego stopnia (przerzutnik F6), "single-rate” 960 M H z,

symulacje "post-layout”.

Przy przebiegach czasowych bufora wyjsciowego (ktore przedstawia rysunek 3.181) wyste-
puje podobny problem jak w trybie "half-rate". Zwiekszone opoznienie dzielnika przesuwa
zbocze CLKD blisko zbocza danych na wyjsciu przerzutnika F6 (odleglosé czasowa 242 ps).
Inwertery znajdujace sie pomiedzy rejestrami poprawiaja troche polozenie zbocza zegara (od-
legltos¢ wzrasta do 314 ps), niemniej wiekszy przyrost czasu propagacji w dzielniku niz w stopniu
rejestru sprawia, ze nie jest ono juz tak dobre, jak miato to miejsce w przypadku symulacji sche-
matu (rys. 3.165). Przy czestotliwosci 480 M Hz wystepuje opisywany juz negatywny wplyw
inwerterow (przebiegi na rysunku 3.182), ktore skracaja odstep czasowy miedzy zboczem da-
nych pierwszego stopnia a zegarem CLKD z 854 ps do 738 ps. Jednak w poréwnaniu ze skalg

czasowa okresu zegara zmiana ta jest pomijalna.
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Rysunek 3.182: Wplyw inwerterow [17-0 na prace bufora wyjsciowego, "single-rate”

480 M H z, symulacje "post-layout”.

Przebiegow dla pozostatych trybéw pracy i czestotliwosci nie zamieszczano ze wzgledu na
ich niewielkie znaczenie merytoryczne. Najwazniejsze dla pracy uktadu sa bezwzgledne czasy
propagacji elementow, state w funkcji czestotliwosci.Wnosza wiec one najwiekszy i najwyraz-
niejszy wklad w przebiegi o najkrotszych okresach (czyli przy czestotliwosciach 960 MHz i
480 M Hz). 7 tego wzgledu skupiono sie na analizie wynikow tych trybow pracy pomijajac

reszte wynikow.

W ramach podsumowania niniejszego podrozdzialu zebrano wszystkie najwazniejsze para-

metry czasowe ukladu i przedstawiono je w tabeli 3.15.
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opOZnienie w [ps] Tryb "half-rate"
miedzy 960 M H =z 480 M H =z
sygnatami schemat | "post-layout" | schemat | "post-layout"
CLK1 - Q F7 154 247 158 240
CLK1 - I7 210 308 234 335
CLKO - Q F6 153 235 154 234
CLKO - 16 215 285 214 301
CLK1 - Q F5 156 244 157 243
CLK1-15 213 308 212 307
DN - M7 167 191 166 190
O F7 - M6 153 173 154 174
CLKD - Q F7 402 525 406 520
CLKD - Q F6 137 37 665 543
CLKD - 17 328 411 319 406
CLK - 16 209 107 722 607
opO7znienie w [ps] Tryb "single-rate"
miedzy 960 M H=z 480 M H =z
sygnatami schemat | "post-layout" | schemat | "post-layout"
CLK1-Q F7 155 237 153 238
CLK1 - I7 213 334 232 306
CLKO - Q F6 153 238 153 234
CLKO - 16 233 334 231 336
O F7-M7 186 208 186 202
CLKD - Q F7 629 855 1453 1281
CLKD - Q F6 408 242 637 854
CLKD - 17 556 741 1517 1354
CLK - 16 462 314 557 738

Tabela 3.15: Najwazniejsze parametry czasowe rejestru wyjsciowego.

3.11.5 Maski technologiczne "deserializer’a"

Maski technologiczne catego bloku "deserializer’a" przedstawia rysunek 3.183. Stanowia one
polaczenie opisanych wezesniej dzielnika czestotliwosci (oznaczonego na rysunku literg A), ukla-
du formowania zegara B oraz rejestru wyjéciowego C. Dodatkowo literg D zostaly oznaczone dri-
very linii zegarowych pominiete przy prezentacji masek uktadu formowania (rys. 3.136). Ksztalt

catego bloku zostal dopasowany do pozostalych elementéw sktadowych odbiornika. Mozna za-
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uwazy¢, ze inwertery D sterujace liniami zegarowymi zajmuja relatywnie duza powierzchnie
w stosunku do pozostalych elementéw uktadu. Jest to koszt duzego obciazenia pojemnoscio-
wego zegarow, zaréwno ze strony wejs¢ przerzutnikow jak i samych doprowadzern. Pojemnosci
pasozytnicze pojedynczej linii zegara osiagnety wartos¢ rzedu 40fF, za$ dzieki dopasowaniu

dhugosci sa dla kazdej linii mniej wiecej takie same.

Rysunek 8.183: Maski technologiczne "deserializer’a” (144 x 114 pm?).

Na potrzeby symulacji calego uktadu zastosowano opisywane juz zrodta czestotliwosci zaste-
pujace bloki CDR i petli PLL. Wyjsciami uktadu sa 8-bitowa réwnolegla magistrala i taktujaca
ja linia zegara OCLK. Dla ulatwienia analizy stanu wyjs¢ osiem wartosci binarnych z magi-
strali zostalo zamienionych na jedna analogowa. Zastosowano w tym celu sterowane zrodto
napieciowe o ustawianym wzmocnieniu. Takie zrodto odpowiada idealnemu nieodwracajacemu

wzmacniaczowi napieciowemu, wiec jego napiecie wyjsciowe U, bedzie rowne
Uout = K’UUm (315)

Poniewaz wysoki stan logiczny na n-tym bicie odpowiada napieciu zasilania V DD, wiec usta-
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wiajac wzmocnienie zrodta sterowanego tym bitem jako
2n
K,(n) =
") = V5D

uzyskuje sie na wyjsciu napiecie odpowiadajace dziesietnej wartosci n-tego bitu. Laczac zrodla

(3.16)

szeregowo od LSB do MSB otrzymuje sie napiecie wyjéciowe wyrazone zaleznoscig 3.17, gdzie
(), reprezentuje stan linii n-tego bitu i przyjmuje wartosci @, = {0V VDD}.

7

2’ﬂ
U ec — n 3.17
. g;vaQ (3.17)
Poniewaz dane wej$ciowe stanowi powtarzajacy sie ciag "100100...", to uklad powinien

odbiera¢ naprzemiennie trzy rozne bajty: "01001001" (73), "10010010" (dziesietnie 146), oraz
"00100100" (36) (pierwszy bit danych jest odbierany jako LSB). Wykres 3.184 przedstawia
wykres przebiegow wyjsciowych "deserializer’a" w trybie "half-rate" 960 M Hz w symulacjach
"post-layout". Ze wzgledu na wyjsciowa bramke GD1 (rys. 3.113) przebieg OCLK stanowi ne-
gacje sterujacego praca bufora CLKD, tak wiec zmianie danych odpowiada zbocze opadajace
OCLK. Pierwsza odebrana warto$¢ 32 ilustruje wspomniany juz problem braku kontroli trans-
misji. Rejestr wyjsciowy pracuje w sposob ciagly i nie ma zadnej gwarancji, ze poczatek bajtu
danych bedzie odpowiadal poczatkowi nowego cyklu odczytu. Warto$¢ 32 jest reprezentowana
binarnie jako "00100000", czyli pierwsza nadana na linii danych jedynka zostata zapisana na
pozycji piatego bitu. Poniewaz przebieg danych jest periodyczny, dalsze bajty maja wartosci

zgodne 7z przewidywaniami.
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Rysunek 3.184: Przebiegi wyjsciowe "deserializer’a”, "half-rate” 960 M H z, symulacje "post-

layout”.

Wyniki analogicznej symulacji dla trybu "single-rate" 960 M Hz (rowniez "post-layout")
przedstawia rysunek 3.185. Pierwsza, niepodpisana wartos$¢ linii danych wynika z poczatkowych
nieustalonych (i losowych) stanéw na wyjsciach przerzutnikow. Odczytany w dalszej kolejno-

Sci bajt 144 po raz kolejny pokazuje opisany przed chwila problem. W reprezentacji binarnej
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Rysunek 3.185: Przebiegi wyjsciowe "deserializer’a”, "single-rate” 960 MHz, symulacje

"post-layout”.

wartosci 144 odpowiada "10010000", czyli tym razem pierwszy bit danych (rowny "1") zo-
stal zapisany na pozycji czwartej. Obie symulacje pokazuja, ze uktad powinien dziata¢ w obu

trybach pracy. Wynikoéw dla nizszych czestotliwosci nie prezentowano, gdyz sa one identyczne.

Na koniec niniejszego rozdziatu przedstawiono analize poboru mocy ze zrodia zasilania
przez caly blok "deserializer’a". Srednie prady zasilania we wszystkich trybach pracy zostaty

zebrane w tabeli 3.16, za$ ich zaleznosé¢ od czestotliwosci przedstawia rysunek 3.186.

Tryb Symulacje
pracy schemat | "post-layout"
120 M Hz, "single-rate" 0,66 0,70
120 M H z, "half-rate" 0,81 0,89
240 M H z, "single-rate" 1,22 1,72
240 M H z, "half-rate" 1,40 1,60
480 M H z, "single-rate" 2,27 2,80
480 M H z, "half-rate" 2,58 3,09
960 M H z, "single-rate" 4,62 5,53
960 M H z, "half-rate" 5,15 6,15

Tabela 3.16: Sredni pobor predu w [mA| przez blok "deserializer’a".

W najszybszym trybie pracy w symulacjach "post-layout" uktad pobiera 6,15 mA, czyli
20,3 mW. Poboér mocy "deserializer’a" dominuje wiec nad reszta blokow odbiornika i bedzie
determinowal razem z "serializer’em" w nadajniku moc pobierang przez caty ASIC. Jak widaé
z rysunku 3.186 pobor pradu w kazdej z symulacji jest liniowa funkcja czestotliwosci. Wiekszy

pobor mocy przez tryb "half-rate" jest przede wszystkim wynikiem dwukrotnie wyzszej czesto-
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Rysunek 8.186: Sredni pobdr pradu przez blok "deserializer’a" w funkeji czestotliwosci.

tliwosci pracy bufora magistrali, a takze w pewnym stopniu wiekszej czestoséci zbocz danych
przechodzacych przez uktad formowania zegara. W najwolniejszym trybie 120 M Hz efekty
te dominuja nad wpltywem pojemnosci pasozytniczych i notuje sie wiekszy przyrost poboru
pradu przy przejsciu z trybu "single-" do "half-rate", niz pomiedzy symulacjami schematu
i "post-layout" w tym samym trybie. Przy wyzszych czestotliwosciach prady potrzebne na
przeladowywanie pojemnosci pasozytniczych staja sie znacznie wieksze i prosta odpowiadajaca
symulacjom "post-layout" trybu "single-rate" przechodzi powyzej prostej symulacji schematu
w trybie "half-rate". Obrazuje to do$¢ wyraznie jak istotna jest optymalizacja budowy masek
technologicznych pod katem elementow pasozytniczych dla tak wysokich (jak na zastosowana

technologie) czestotliwosci pracy.
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3.12 Rejestr wejsSciowy '"serializer"

Blok "serializer’a" pelni przeciwng role niz opisywany wczesniej "deserializer". Zadaniem
ukladu jest zamiana wejSciowych danych réwnoleglych na szeregowe. Schemat blokowy uktadu

przedstawia rysunek 3.187.

Rejestr wejiclowy &
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Rysunek 3.187: Schemat blokowy "serializer’a”.

Blok "serializer’a" jest uproszczony w stosunku do "deserializer’a" o uktad formowania ze-
gara. Jego brak wynika z nieco innej idei dzialania bloku (niepotrzebne sa dwa przelaczane
sygnaly zegarowe CLK1 i CLKO), a takze z faktu, ze nadajnik danych nie potrzebuje synchro-
nizacji, czyli uktadu CDR. Czestotliwosci referencyjne z oscylatorow VCO przechodza przez
sterowany dzielnik, ktéry generuje przebieg taktujacy rejestry wejsciowe oraz sygnaly sterujace
praca ENA i WRI (i komplementarne do nich NENA i NWRI). Wejsciowe dane D|7:0| sa prze-
twarzane przez dwa identyczne pod wzgledem budowy 4-bitowe rejestry réwnoleglto-szeregowe
wzbogacone o wejsciowe bufory magistrali sterowane zegarem CLKD. Na wyjsciach szeregowych
DSA i DSB rejestrow pojawiaja sie naprzemiennie sygnaty danych i stany wysokiej impedancji,
co pozwala polaczy¢ bezposrednio te wyjscia tworzac jedna linie szeregowa stanowiaca wyjscie
uktadu nadajnika danych. Transmisja po rownoleglej magistrali wejsSciowej zarzadza sygnal
OCLK generowany przez dzielnik "serializer’a". Odpowiada on sygnalowi NCLKD, czyli jego
zbocze opadajace niesie informacje o chwili zapisania danych w wej$ciowych buforach rejestrow.
Powiadamia to zewnetrzny uktad o konieczno$ci wystawienia na magistrale D|7:0] nowego bajtu

danych.
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3.12.1 Dzielnik z ukladem sterowania

3.12.1 a) Schemat i wyniki symulacji
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Rysunek 3.188: Schemat ideowy dzielnika.

Rysunek 3.188 przedstawia schemat ideowy dzielnika czestotliwosci zastosowanego w bloku
"serializer’a". Dla wiekszej czytelnosci schemat zostal podzielony na dwie czesci taczace sie mie-
dzy soba sygnatami CD i NCD. Dwa wejscia czestotliwosci, 960 i 480 pochodza od odpowiednich
oscylatorow VCO. W zaleznosci od wybranego trybu pracy jeden z nich generuje przebieg refe-
rencyjny, za$ drugi (nieaktywny) pozostaje zawsze w stanie wysokim. Stad na wyj$ciu bramki
GD1 wystawiany jest odwrocony w fazie sygnat zegarowy z VCO. Odwrdcenie przebiegu jest
nieistotne gdyz, jak juz wspomniano, w ukladzie nadajnika nie ma potrzeby synchronizacji.
Inwertery ID1 i ID2 maja za zadanie zapewni¢ odpowiednia wydajno$¢ pradowa dla dalszych
stopni dzielnika, za$ inwerter ID3 odwraca w fazie przebieg zegarowy. Przerzutnik FD1 wstep-
nie dzieli przebieg zegarowy przez dwa na potrzeby trybu "single-rate" (opis teoretyczny w
rozdziale 2.8). Przebiegi zegarowe o oryginalnej i dwukrotnie nizszej czestotliwosci sa dopro-

wadzane do wejs¢ multiplekserow MD1 i MD2 ktore wybieraja jeden z nich w zaleznosci od
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ustawionego trybu pracy uktadu.

Na rysunku 3.189 przedstawiono przebiegi czasowe tej czesci

dzielnika czestotliwosci.
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Rysunek 3.189: Przebiegi czasowe pierwszej czesci dzielnika czestotliwosci, 960 M H z.

Zalezno$ci czasowe pomiedzy przebiegami nie s istotne w tej czesci dzielnika, jednak dla

porzadku przedstawiono je w tabeli 3.17. R6wnie nieistotny jest fakt, ze ze wzgledu na naprze-

mienne podlaczenie linii sygnalowych zegary dla trybu "single-" i "half-rate" sa przesuniete



Rejestr wejsciowy "serializer” 233

tak, ze zboczu narastajacemu wolniejszego przebiegu odpowiada opadajace zbocze przebiegu
szybszego. Z czasoOw zebranych w tabeli 3.17 wynika rowniez prawidlowos$¢ stwierdzona przy
analizie bloku "deserializer’a". Oto6z jesli czasy opdznienn miedzy przebiegami wynikaja tylko z
czasOW propagacji elementow to sg one state w funkcji czestotliwosci. Jedyna ro6znicg w czasach
wida¢ dla propagacji multipleksera co wynika z r6znych drog sygnatéow i byto analizowane wcze-
$niej. Z tego tez wzgledu wyniki symulacji zostaly dalej przeprowadzone tylko dla czestotliwosci
960 M Hz, za$ wolniejsze tryby ze wzgledu na identyczne zachowanie zostaly pominiete. Do-
datkowo nalezy zwroci¢ uwage, ze trybowi "single-rate" przy szybkosci 960 M Hz odpowiada
czestotliwo$é zegara CD rowna 480 M Hz, taka sama jak w trybie "half-rate" 480 M Hz. Stad

gltowny nacisk w dalszej analizie polozono na najbardziej krytyczny, najszybszy tryb pracy.

op6znienie miedzy 960 M H =z 480 M H z
sygnatami [ps] "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
960/480 - ID2 233 234 239 238
960-480 - ID3 299 297 303 303

ID3 - CD 146 - 149 -
Q FD1-CD - 181 - 186
960/480 - CD 450 578 458 582

Tabela 3.17: Opdznienia pomiedzy przebiegami dla pierwszej czeSci dzielnika.

Opisana powyzej czes¢ pelni jedynie role uktadu wybierajacego tryb pracy ("single-" lub
"half-rate") przez podzial zegara, zgodnie z zasada dzialania rejestru. Nieco istotniejsze dla
dzialania bloku sa zaleznosci czasowe sygnalow w drugiej czesci dzielnika. Z sygnatow CD i
NCD poprzez inwertery ID6, ID7 oraz 1D4, ID5 tworzone sg zegary CLK i NCLK taktujace
oba rejestry rownoleglto-szeregowe. Inwerterow tych uzyto przede wszystkim dla odpowiedniego
wysterowania obcigzonych pojemno$ciowo linii zegarowych. Rownoczesnie sygnaty CD i NCD
taktuja dzielnik przez cztery zbudowany na przerzutnikach FD2 i FD3. Poniewaz w uktadzie
pracuja dwa 4-bitowe rejestry rownoleglto-szeregowe potrzebna jest czterokrotnie nizsza czesto-
tliwos¢ do sterowania wejsciowych buforow magistrali, wystawiana z wyjs¢ przerzutnika FD3 na
linie CLKD i NCLKD. Z drugiej z nich, poprzez bramke blokujaca GD2 tworzony jest przebieg
OCLK sterujacy przeplywem danych z zewnetrznego urzadzenia. Przebiegi z prostych wyjsé Q
przerzutnikow FD2 i FD3 stuza do wytworzenia za pomoca uktadu GD3 i ID8 oraz 1D9 sy-
gnatow WRI i NWRI. Odpowiadaja one za przelaczenie na jeden okres gtownego zegara wejsé
przerzutnikow rejestrow z ukladu szeregowego na réwnolegly, co umozliwia wpisanie danych

(doktadny opis w rozdziale teoretycznym 2.8).

Rysunek 3.190 przedstawia najwazniejsze przebiegi czasowe tej czesci dzielnika. Zastosowa-
na konstrukcja "serializer’a" pozwala uniknaé¢ probleméw wystepujacych przy "deserializer’ze",

tzn. zgrania czasowego zegara gtownego i zapisujacego bufor wyjsciowy. W tym przypadku dane
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sa wpisywane do bufora znacznie wezesniej (2,0 ns dla trybu "single-rate" i 1,0 ns dla "half-
rate") niz jego wyjscia zostaja dotaczone do rejestru rownolegto-szeregowego stanem wysokim
sygnalu WRI. Rowniez zbocze narastajace glownego zegara CLK jest odpowiednio (1,9 ns i
807 ps) opoznione wzgledem zbocza narastajacego WRI, co daje wystarczajaco duzo czasu lo-
gice rejestru na przepiecie uktadu wejs¢. Z drugiej strony sygnat WRI trwa przez jeden okres
zegara (odpowiednio 2,2 ns i 1,1 ns), przez co bezposrednio po dodatnim zboczu CLK naste-
puje zbocze opadajace WRI (w obu trybach réznica wynosi okoto 300 ps), dzieki czemu uktad
wejs¢ rejestru zostaje zmieniony przed nastepnym cyklem zegara. Dokladne poréwnanie sygna-
tow CLK, CLKD i WRI umozliwia rysunek 3.191. Gléwne zaleznosci czasowe drugiej czesci

dzielnika przedstawia tabela 3.18.
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Rysunek 3.190: Przebiegi czasowe drugiej czesci dzielnika czestotliwo$ci, 960 M Hz "half-

rate .
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Rysunek 3.191: Porownanie przebiegow CLK, CLKD i WRI przy czestotliwosci 960 M Hz w
obu trybach.

op6znienie miedzy 960 M H =z 480 M Hz
sygnatami [ps] "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
CD - CLK 165 172 169 173
CLKD - WRI 1032 2024 2076 4051
CLK - WRI 807 1925 1950 3992
WRI T - WRI | 1098 2156 2129 4299

Tabela 3.18: Opdznienia pomiedzy przebiegami dla drugiej czeSci dzielnika.

Jak wida¢ konstrukcja tego dzielnika byla znacznie prostsza niz dla uktadu "deserializer’a" i
nie wymagala takiej dbatosci o zaleznosSci czasowe. Zapewnia to stabilniejsza i pewniejsza prace
uktadu i znacznie utatwia konstrukcje masek technologicznych, gdyz dodatkowe opo6znienia

wprowadzane przez pojemnosci pasozytnicze nie wpltywaja tak silnie na dzialanie uktadu.

3.12.1 b) Maski technologiczne

Rysunki 3.192 i 3.193 przedstawiaja maski technologiczne odpowiednio pierwszej i drugiej
czesei dzielnika. Jak juz wspomniano pojemno$ci pasozytnicze nie graly w tym projekcie tak
istotnej roli, wiec obie czesci zostaly rozdzielone gdyz utatwilo to ich rozmieszczenie pomie-
dzy bardziej kluczowymi elementami uktadu. Bezposrednio z prawej strony inwerteréw ID7 i
ID8 widoczne sa linie zegaréw CLK i NCLK. Podobnie jak mialo to miejsce w uktadzie "de-
serializer’a" duze obcigzenie przez wejscia zegarowe przerzutnikéw spowodowalo zastosowanie
grubszych §Sciezek w celu zapewnienia odpowiednich gestosci pradu. Podobnie stato sie z li-
niami WRI i NWRI widocznymi pomiedzy inwerterami ID8 i ID9. Doktadna analiza pradow

pobieranych przez ukltad zostata zawarta na korcu rozdziatu.
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Rysunek 3.193: Maski technologiczne drugiej czesci dzielnika (56 x 28 pym?).

Konieczno$¢ zastosowania odpowiednio wiekszych szerokosci kanatow tranzystorow w wiek-
szosci elementow, w celu zapewnienia odpowiedniej obcigzalno$ci wyjs¢, sprawita ze wyniki
symulacji "post-layout" sg do$é¢ zblizone do schematu. Wieksze elementy oznaczaja bowiem

wieksze pojemnosci wejsciowe 1 wyzsze prady, a wiec wplyw elementow pasozytniczych (glow-
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nie polaczen metalicznych) jest w tym przypadku mniejszy. Stad czasy opoOZnieri pomiedzy
sygnalami w symulacjach "post-layout", zebrane w tabeli 3.19, sa dosé¢ zblizone do wartosci
schematowych (tabele 3.17 1 3.18).

op6znienie miedzy 960 M H =z 480 M H =
sygnatami [ps] "half-rate" | "single-rate" | "half-rate" | "single-rate"
960/480 - ID2 234 225 242 236
960-480 - ID3 318 304 321 317
ID3 - CD 172 - 177 -
Q FD1-CD - 211 - 208
960/480 - CD 489 635 499 641
CD - CLK 278 275 281 277
CLKD - WRI 952 1944 1967 4051
CLK - WRI 807 1925 1950 3896
WRI 1 - WRI | 1071 2156 92103 4217

Tabela 3.19: Opoznienia pomiedzy przebiegami dla obu czeSci dzielnika w symulacjach "post-

layout”.

Pelne przebiegi czasowe z symulacji "post-layout" zostaly pominiete, gdyz sa bardzo podob-
ne do zaprezentowanych wynikow symulacji schematu (rys. 3.189 1 3.190). Zamieszczono jedynie
na rysunku 3.194 poréwnanie przebiegow CLK, CLKD i WRI w symulacjach "post-layout" dla
czestotliwosci 960 M Hz i obu trybow pracy (wyniki schematowe na rys. 3.191).

t[ns]

Rysunek 3.194: Porownanie przebiegow CLK, CLKD i WRI przy czestotliwosci 960 M Hz w
obu trybach.

7 poréwnania wykresow 3.194 i 3.191 wida¢, ze sygnaly ulegly jednak pewnej degrada-

cji wynikajacej ze zwiekszonych obciazen pojemnosciowych. W szczegolnosci efekt ten dotyczy
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zegara CLK w trybie "half-rate", przez co sygnal ten nie osiaga pelnej amplitudy przed roz-
poczeciem zbocza opadajacego linii WRI. Jednak przerzutniki przetaczaja sie na wiele nizszym
napieciu niz punkt przeciecia zboczy sygnatow CLK i WRI (okoto 2,7 V'), dodatkowo elementy
przelaczajace uktad wejs¢ rejestru tez maja swoje opdznienie, tak wiec nie zachodzi obawa o

poprawny odczyt stanéw z bufora magistrali.

3.12.2 Rejestr wejSciowy

3.12.2 a) Schemat i wyniki symulacji
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Rysunek 3.195: Schemat ideowy czesci rejestru wejsSciowego.
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Rysunek 3.196: Zaleznosci czasowe miedzy przebiegami zapisywania i przekazywania danych

w rejestrze.
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Rysunek 3.195 przedstawia schemat ideowy jednego z dwoch 4-bitowych rejestrow réwnoleglo-
szeregowych z odpowiadajaca mu potowa bufora magistrali i wspolnymi dla obu czesci elemen-
tami sterujacymi. Przerzutniki FB6, FB4, FB2 i FBO stanowiag bufor wejéciowy zatrzaskujacy
na narastajacym zboczu zegara CLKD dane podawane liniami D6... przez zewnetrzny uktad. W
stanie wysokim linii WRI sygnaty z wyj$¢ bufora sa podawane przez multipleksery M6, M4... na
wejscia przerzutnikow F6, F4... gtéwnego rejestru rownoleglo-szeregowego. Narastajace zbocze
zegara, CLK zapisuje dane rownolegle w rejestrze, za$ nastepujaca zaraz za nim zmiana stanu

linii WRI na niski spina przerzutniki w uktad typowego rejestru przesuwnego.

Na rysunku 3.196 przedstawiono przebiegi czasowe obrazujace zapis i przekazywanie danych
w rejestrze. Stan linii wejsciowej D6 zmienia sie zgodnie 7z zegarem OCLK (negacja CLKD).
Przerzutnik FB6 zatrzaskuje ta dana na zboczu narastajacym CLK. Przejscie linii WRI w
stan wysoki powoduje przekazanie przez multiplekser M6 stanu z wyjécia Q FB6 na wejscie
przerzutnika F6 W przeciwnym wypadku (WRI w stanie niskim) na wejscie D F6 podawany jest
zawsze poziom wysoki. Przerzutnik F6 probkuje stan na wyj$ciu multipleksera dajac na swoim
wyjsciu Q stan wysoki poza jednym okresem, gdy wczytany zostat stan niski linii wejsciowej
D6.

Najwazniejszymi dla tej czesci pracy rejestru sa zaleznosci czasowe miedzy zboczami sygna-
tu WRI a zmiang danych na wyjéciu multipleksera M6 i zboczem narastajacym zegara CLK.
Fragmenty odpowiednich przebiegdbw w obu trybach pracy przedstawiono na rysunku 3.197.
Jak pokazano przy opisie dzielnika zbocze narastajace zegara CLK wystepuje blisko zbocza
opadajacego WRI. Sygnal ten steruje multiplekser ktorego odpowiedz jest opédzniona, dzieki
czemu zbocza sygnalow sa bardziej oddalone. Roznice czasowe przy czestotliwosci wzorcowej
960 M Hz w obu trybach przedstawia tabela 3.20. Czas propagacji multipleksera pozostaje sta-
ly w funkcji czestotliwosci (dla przypomnienia w trybie "single-rate" 960 M Hz uklad pracuje

3.5 T T T T T T T T

3 .
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Rysunek 3.197: Porownanie przebiegow CLK, WRI i M6 przy czestotliwo$ci 960 M Hz w obu
trybach.
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z zegarem podstawowym 480 M H z), co juz nieraz stwierdzono. Z kolei odleglo$¢ zbocza zegara
od opadajacego zbocza sygnalu M6 jest suma tego czasu propagacji i op6znienia zbocza WRI
wzgledem CLK powstalego w dzielniku i rowniez statego w funkcji czestotliwosci. Stad opo6z-
nienie pomiedzy zboczami CLK T - M6 T jest w przyblizeniu stale dla kazdego trybu i szybkosci
pracy i wynosi okoto 600 ps. Taki czas jest w zupelnosci wystarczajacy dla poprawnego zapisu

danych réwnolegtych nawet przy ewentualnych rozrzutach parametréw technologicznych.

op6znienie miedzy 960 M H=z
sygnatami [ps] "half-rate" | "single-rate"
WRI - M6 327 323
M6 | - CLK T 207 1516
CLK T-M617 569 625

Tabela 3.20: Opoznienia pomiedzy przebiegami przy przepisywaniu danych rownolegtych z bu-

fora do rejestru.

Bramki transmisyjne TG2, TG3 i inwertery 11, 12 sa elementami wspolnymi dla obu 4-
bitowych rejestrow i maja za zadanie wytworzy¢ przebiegi sterujace pracg bramki transmisyjne;j
TG1 (i odpowiadajacej jej bramki w drugim rejestrze). Bramka TG1 ma za zadanie zablokowa¢
wyjScie przerzutnika na czas polowy okresu zegara CLK. W przypadku pokazanej na schemacie
3.195 czesci B rejestru bramka jest sterowana w taki sposob, by byla w stanie przewodzenia
na wysokim stanie linii CLK. Sterowanie bramki w drugim rejestrze (tez z wyjs¢ inwerterow
I1 i I2) jest podpiete na odwrot, dzieki czemu na stanie niskim CLK przekazywane sa dane z
rejestru A. Sumarycznie podczas jednego okresu zegara CLK na wejscie inwertera I3 podawane

sa dwa bity - jeden z rejestru A i jeden z B, kazdy o czasie trwania polowy okresu.

Elementy TG2, I1 (i odpowiednio TG3 i 12) zostaly wprowadzone by w przyblizeniu zrow-
nowazy¢ czas przelaczania sie przerzutnika. Przy zmianie poziomu zegara z niskiego na wysoki
dana zgromadzona na pojemnos$ci wewnetrznej przerzutnika musi zostaé¢ przetransmitowana
przez bramke transmisyjna i inwerter wyjsciowy (opis w rozdziale 2.6). Stad uzycie takich
samych elementéw w torze sterowania wyjsciowej bramki TG1. Nalezy jednak zauwazy¢, ze
zrownowazenie czasu nie jest pelne, bo bramki TG2 i TG3 sa zawsze w stanie przewodzenia,
podczas gdy w przerzutniku do czasu op6znienia dochodzi jeszcze czas przetaczenia bramki. Nie
jest to jednak tak istotne, co pokazuja wyniki symulacji tej czeSci rejestru, przedstawione na
rysunku 3.198. Dane wej$ciowe byly w przypadku tej symulacji réwne "11001100". Dobrano je
w taki sposob by na wejscia analizowanego fragmentu podawane byty dane "1010" (gdyz do po-
jedynczego rejestru trafia co drugi bit). Stany przerzutnikow przelaczaja sie wiec na przeciwne
co kazdy takt zegara, co umozliwia pomiar zalezno$ci czasowych zebranych w tabeli 3.21. Jak
wida¢ zaleznosci czasowe nie ro6znia sie zanadto pomiedzy trybami pracy (pomijajac oczywiscie

czas trwania pojedynczego bitu), stad nie prezentowano wynikow dla mniejszych czestotliwosci.
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Rysunek 3.198: Praca bramek transmisyjnych na wyjsciu uktadu "serializer’a” w trybie "half-

rate” przy danych wejsciowych "11001100".

Poniewaz przy bajcie danych rownym "11001100" na wejscia rejestrow podawane sa takie
same ciagi "1010", tak wiec na wyjsciach Q ostatnich przerzutnikow obu rejestrow (F0O i F1)
otrzymuje si¢ identyczne przebiegi. Bramki transmisyjne przetaczane sygnatem I1 tacza te dwa
przebiegi w jeden. Poniewaz wyjscie jednego rejestru (DSA lub DSB) jest dotaczone do wspolnej

linii przez pol okresu, ale oba wyjscia maja ten sam stan logiczny, wiec przebieg wyjsciowy DS
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op6znienie miedzy 960 M Hz

sygnatami [ps] "half-rate" | "single-rate"

CLK - Q FO 145 172

CLK - QF1 129 159

CLK - 11 106 106

czasy trwania stanow [ps]

DSA-+DSB stan wysoki 1045 2103

DSA+DSB stan niski 1032 2063

DS stan wysoki 1032 2050

DS stan niski 1058 2111

Tabela 3.21: Czasy trwania stanow @ opoinienia pomiedzy przebiegami sterujgeymi i danych

bramek transmisyjnych na wyjsciu "serializer’a”.

rowniez, tak jak przerzutniki, zmienia swoj stan co jeden okres. Zgadza si¢ to z zalozeniami
trybu "half-rate", gdzie jeden bit powinien trwa¢ pot okresu. Poniewaz dane wejsciowe sktadaja
sie z powtarzanych naprzemiennie par bitow "11" lub "00", wiec jeden stan (0 lub 1) na linii

szeregowej DS powinien mie¢ dtugosé jednego okresu.

Wspomniany wyzej problem niezréwnowazenia czasOw propagacji przerzutnika i uktadu
TG2, 11 wida¢ w wynikach zamieszczonych w tabeli 3.21. Roznica op6znien zbocza danych na
wyjsciach przerzutnikow FO i F'1 wzgledem zbocza CLK wynika z tego, ze na wysokim poziomie
zegara przerzutnik FO jest obcigzony bedaca w stanie przewodzenia bramka transmisyjng i
wejsciem inwertera 13. Bramka transmisyjna potaczona z wyjsciem Q F1 jest w stanie odciecia
i znacznie mniej obcigzony inwerter wyjsSciowy przerzutnika szybciej wystawia stan wysoki.
Roznica czas6w propagacji miedzy wyjsciem Q FO a I1, wynoszaca 39 ps nie ma wplywu na prace
uktadu (na co wskazuje prawidlowy przebieg danych wyjsciowych DS). Do czasu propagacji
uktadu TG2, I1 trzeba bowiem doliczy¢ jeszcze pewne niezerowe czasy przelaczania sie bramki
TG1 (i jej odpowiednika w drugim rejestrze) i przeladowania pojemnosci wejSciowej inwertera
I3 z wyjscia przerzutnika. Miejsca przelaczenia bramek transmisyjnych wida¢ na przebiegu ich
wyj$¢ DSA+DSB w postaci delikatnych przerzutéw. Stad zastosowano uktad inwerterow 13-
9, ktory ma na celu miedzy innymi wygtadzi¢ przebieg danych. Druga przyczyna jego uzycia
byto dostarczenie odpowiednio duzego pradu na wyj$ciowa linie szeregowa bez nadmiernego

obcigzania wnetrza rejestru.

Istotnym zagadnieniem w przypadku taczenia dwodch przebiegow w jeden jest zapewnienie
rownych dlugosci trwania bitow pochodzacych z gérnego i dolnego rejestru. Jak widaé¢ z tabeli
3.21 w trybie "half-rate" rozbieznos¢ czasu trwania niskiego i wysokiego stanu na linii szerego-
wej DS wynosi 26 ps, czyli 5% czasu trwania jednego bitu. Nieco gorzej jest w trybie "half-rate",

gdzie roznica ta wynosi 61 ps, czyli 6%. Relacje te zmieniaja sie jednak po narysowaniu ma-
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Rysunek 3.199: Praca bramek transmisyjnych na wyjsciu uktadu "serializer’a” w trybie

"single-rate" przy danych wejsciowych "11001100".

sek technologicznych i wymiary koncowych inwerterow zostaly tak dobrane, by otrzymac jak
najlepsze wypeltnienie przebiegu danych w symulacjach "post-layout", a nie schematowych. Na
rysunku 3.199 przedstawiono przebiegi w trybie "single-rate" na potwierdzenie stawianej juz

tezy, ze nie roznia sie one (poza skala czasowa) od przebiegow w trybie "half-rate".

Najwieksza szybkos¢ dzialania uktadu bramek wyjsciowych rejestru uzyskuje sie dla danych
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wejéciowych rownych "10101010". Wéwcezas zmiany poziomow na linii szeregowej nastepuja co

jeden bit, czyli co pot okresu dla trybu "half-rate" i co pelny okres w trybie "single-rate".

Dziatanie uktadu wyjsciowego rejestru dla takich danych w trybie "half-rate" przedstawia ry-

sunek 3.200. Przy danych "10101010" jeden z rejestréw otrzymuje na wejscia ciag "1111", za$

drugi "0000". Stad wyjscia przerzutnikow FO i F1 sa ciagle w stanie, odpowiednio, niskim i
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Rysunek 3.200: Praca bramek transmisyjnych na wyjsSciu uktadu "serializer’a” w trybie "half-

rate" przy danych wejsciowych "10101010".
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wysokim. Wahniecia stanéw widoczne na przebiegach wyjsciowych przerzutnikow wynikaja z
nieopisanego wczesniej efektu rozptywu lub wstrzykiwania tadunku zgromadzonego na pojem-
nosci wejéciowej koncowego inwertera przerzutnika. Przy zmianie stanu zegara CLK z niskiego
na wysoki do stanu przewodzenia przechodzi druga bramka transmisyjna w przerzutniku (rysu-
nek 2.49 w rozdziale 2.6). Modyfikuje to chwilowo tadunek zgromadzony w poprzednim cyklu
pracy na pojemnosci wejsciowej koncowego inwertera powodujac niewielkie zmiany napiecia na
jego wyjsciu. Zmiany te sa jednak na tyle mate (rzedu 400 mV) i krotkie, ze nie wptywaja na

dalsze przebiegi uktadu.

Bramki transmisyjne na wyjsciach rejestrow, przetaczanie przebiegiem I1 o czestotliwosci
960 M Hz tworza 7z dwoch ustalonych stanéw wyjs¢ przerzutnikow FO i F1 periodyczny sygnat
danych o czestotliwosci rowniez 960 M Hz. Wynika stad, ze jeden bit (czyli ustalony stan linii
DS) trwa pot okresu (521 ps), co zgadza sie z zalozeniami trybu "half-rate". Rzeczywiste czasy
trwania niskiego i wysokiego stanu na linii szeregowej DS w obu trybach przedstawia tabela
3.22.

czasy trwania 960 M Hz
stanow [ps] "half-rate" | "single-rate"
DSA-+DSB stan wysoki 542 1074
DSA-+DSB stan niski 503 1005
DS stan wysoki 503 1019
DS stan niski 542 1058

Tabela 3.22: Czasy trwania standw niskiego i wysokiego na linii szeregowej DS przy danych
typu "10101010".

W tym przypadku réwniez mozna odnotowaé pewne nieréwnosci czasu trwania obu stanéw.
W przypadku trybu "half-rate" roznica wynosi 39 ps, czyli 7,5% teoretycznego czasu trwania
jednego bitu, a dla trybu "single-rate" tez 39 ps co w tym przypadku daje 3,3%. Trzeba jednak
jeszcze raz przypomnie¢, ze parametry wyjsciowych elementow zostaly dobrane do wynikow

symulacji "post-layout" co zwiekszylo rozbieznosci przedstawiane dla symulacji schematu.

3.12.2 b) Maski technologiczne

Rysunek 3.201 przedstawia maski technologiczne pojedynczego stopnia rejestru. Podobnie
jak w ukladzie "deserializer’a" wykorzystano budowe przerzutnika w postaci waskiego paska i
dostosowano do niej maski multipleksera. Zwiekszylo to szerokosé¢ paska, a wiec i ukladu (jak
wida¢ multiplekser jest nawet szerszy od przerzutnika), ale nie miato to znaczenia. Istotne byto

.....

Maski technologiczne jednego z dwoch blizniaczych rejestrow przedstawia rysunek 3.202. Litera-
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mi A-D oznaczone zostaly kolejne stopnie rejestru, zas litera E wyj$ciowa bramka transmisyjna
(TG1). Linie zegara CLK i NCLK (widoczne pod literami oznaczajacymi stopnie) maja znacz-
nie wieksza szeroko$¢ niz inne polaczenia metaliczne. Wynika to ze znacznych maksymalnych
pradoéw pobieranych przez wejscia zegarowe przerzutnika (doktadna analiza pradéw pobiera-
nych przez rejestry zostala przeprowadzona w rozdziale dotyczacym "deserializer’a" 3.11 i nie
bedzie tu powtarzana). Znacznie cienisze s widoczne z prawego brzegu linie CLKD i NCLKD.
Pomimo iz przerzutniki FB6 i F6 sa takie same (a wiec stanowia takie samo obciazenie dla

linii zegara) to czterokrotnie nizsza czestotliwo$¢ tych linii zegarowych powoduje zmniejszenie

pradow przez nie ptynacych.

Rysunek 8.201: Maski technologiczne pojedynczego stopnia rejestru (63 X 10 pm?).

Rysunek 3.202: Maski technologiczne jednego 4-bitowego rejestru (73 X 48 um?).

Rysunek 3.203 przedstawia maski technologiczne wspolnego dla obu rejestrow uktadu ste-

rowania bramkami wyjéciowymi. Maski zostaly tak zaprojektowane, by w przyblizeniu oddawac
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uklad bramka transmisyjna - inwerter na wyjsciu przerzutnika. W przerzutniku po lewej stro-
nie bramki transmisyjnej znajduja sie kontakty do bramek tranzystoréow, tymczasem w tym
uktadzie zostaly one umieszczone po prawej. Ta drobng réznice wymusita konieczno$¢ dopaso-
wania masek do pozostatych elementow "serializer’a". Nie ma to jednak zadnego wpltywu, gdyz
jak wykazano dokladne dopasowanie opo6znien uktadu sterowania i przerzutnika nie jest po-
trzebne. Po lewej stronie ukladu znajduja sie inwertery wyjsciowe linii danych DS (na rysunku
nazwanej "Data"). Wzrastajace kolejno rozmiary inwerteréw (I3 najmniejszy, 15 najwiekszy)
umozliwiaja wspomniane wczes$niej wysterowanie linii DS duzym pradem z inwertera 15 przy

malym obciazeniu wyjécia bramek transmisyjnych inwerterem 13.

Rysunek 3.203: Mask: technologiczne uktadu sterowania bramkami transmisyjnymi na wyj-

$ciach rejestrow (20 x 15 pm?).

Rysunek 3.204 przedstawia przebiegi czasowe zapisu danych do bufora magistrali i przeka-
zywanie ich do rejestru rownoleglo-szeregowego w trybie "half-rate" 960 M Hz w symulacjach
"post-layout". Mozna zauwazy¢ pewna degradacje zboczy przebiegéow (w szczegolnosci zegara
CLK), lecz nie wplywaja one zanadto na dziatanie uktadu, zas same przebiegi sa mocno zblizone
do wynikow symulacji schematu (rys. 3.196). Jak wspomniano wyzej, najwazniejsze dla pracy
tej czesci rejestru sg zalezno$ci pomiedzy sygnatami CLK, WRI i zmianami danych na wyjsciu
multipleksera M6. Wykres przebiegéw w obu trybach pracy, analogiczny do schematowego (rys.
3.197) przedstawia rysunek 3.205.
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Rysunek 3.204: Zaleznosci czasowe miedzy przebiegami zapisywania i przekazywania danych

w rejestrze w symulacjach "post-layout”.
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Rysunek 3.205: Porownanie przebiegow CLK, WRI i M6 przy czestotliwo$ci 960 M Hz w obu

trybach w symulacjach "post-layout".

W przypadku wykresu dla trybu "half-rate" zostata przesunieta skala czasowa. Przesuniecie
to zrobiono w celu ukazania tego samego fragmentu przebiegoéw co w symulacjach schematu,
za$ fizyczne przemieszczenie zaleznosci w czasie wynika z réznicy warunkéw poczatkowych obu
symulacji. Przerzutnik generujacy bit D6 danych startuje od stanu nieustalonego (okoto 1,3 V'
na wyjsciu) i przechodzi stochastycznie do jednego z dwoch ustalonych stanéw (wysokiego
lub niskiego). Jak widaé¢ z poroéwnania przebiegow na wykresach 3.196 i 3.204, w przypadku
symulacji schematu wyjscie przerzutnika ustalilo sie na stanie wysokim, w symulacjach "post-
layout" w stanie niskim. Wynikneto stad przesuniecie przebiegéw o okoto 4 ns, czyli jeden okres
zegara, CLKD.

opdznienie miedzy 960 MH z
sygnalami [ps] "half-rate" | "single-rate"
WRI - M6 387 384
M6 | - CLK T 463 1455
CLK T-M6 7 295 628

Tabela 3.23: Opoznienia pomiedzy przebiegami przy przepisywaniu danych rownolegtych z bu-

fora do rejestru w symulacjach "post-layout”.

Jak widaé¢ z rysunku 3.205 zbocze zegara CLK jest prawidlowo umiejscowione wzgledem
zboczy danych na wyj$ciu multipleksera M6. Potwierdzaja to czasy opdznien miedzy przebie-
gami przedstawione w tabeli 3.23, w odniesieniu do odpowiednich wynikéw symulacji schematu
z tabeli 3.190. Odlegtos¢ zboczy CLK T - M6 T wynoszaca ponad 0,5 ns jest wystarczajaca do

prawidtowej pracy rejestru w kazdych warunkach.

Rysunek 3.206 przedstawia przebiegi danych i sygnalow sterujacych na wyjéciowych bram-
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kach transmisyjnych rejestru w trybie "half-rate" przy danych wejsciowych "11001100". Nie
roznig sie one znaczaco od wynikoéw symulacji schematu (rys. 3.198), nie publikowano wiec
przebiegow w trybie "single-rate", a jedynie przedstawiono w tabeli 3.24 najwazniejsze zalez-
no$ci czasowe miedzy przebiegami w obu trybach pracy. Odpowiadaja one czasom zmierzonym

dla symulacji schematu i przedstawionym w tabeli 3.21.
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Rysunek 3.206: Praca bramek transmisyjnych na wyjsSciu uktadu "serializer’a” w trybie "half-

rate" przy danych wejsciowych "11001100" w symulacjach "post-layout”.
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op6znienie miedzy 960 M Hz

sygnatami [ps] "half-rate" | "single-rate"

CLK - Q FO 172 212

CLK - Q F1 172 9295

CLK - 11 193 189

czasy trwania stanow [ps]

DSA-+DSB stan wysoki 1045 2090

DSA+DSB stan niski 1032 2077

DS stan wysoki 1032 2097

DS stan niski 1045 2116

Tabela 3.24: Czasy trwania stanow @ opoinienia pomiedzy przebiegami sterujgeymi i danych

bramek transmisyjnych na wyjSciu "serializer’a” w symulacjach "post-layout”.

Jak nalezalo sie spodziewac czasy propagacji sygnalow ulegly zwiekszeniu po narysowaniu
masek technologicznych. Znaczaco (niemal dwukrotnie) wzrosty czasy op6znienia sygnatu zega-
rowego przez uklad TG2, I1. Wynika to z duzego obciazenia wyjécia inwertera pojemnosciami
pasozytniczymi potaczen z bramkami transmisyjnymi. Dzieki temu czasy opo6znienia ukltadu
TG2, I1 i przerzutnika staja sie bardziej zblizone niz w symulacjach schematu co poprawia

stabilnos¢ pracy bramek wyjsciowych.

W symulacjach "post-layout" przebieg na linii szeregowej DS charakteryzuje sie znacznie
wieksza symetrig czaséw trwania stanOw niskiego i wysokiego niz ma to miejsce w symulacjach
schematu. W trybie "half-rate" réznica czasowa miedzy stanem niskim a wysokim wynosi 13 ps,
czyli 2,5% czasu trwania pojedynczego bitu. W przypadku trybu "single-rate" roznica ta jest
rowna 19 ps, co stanowi 1,8%. Tak niewielkie odchylki od idealnego wypelnienia przebiegu

danych sa nieistotne z punktu widzenia pracy odbiornika.

czasy trwania 960 M Hz
stanow [ps] "half-rate" | "single-rate"
DSA-+DSB stan wysoki 542 1085
DSA+DSB stan niski 529 922
DS stan wysoki 516 1025
DS stan niski 519 1071

Tabela 3.25: Czasy trwania standw niskiego i wysokiego na linii szeregowej DS przy danych

typu "10101010" w symulacjach "post-layout”.
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Rysunek 3.207: Praca bramek transmisyjnych na wyjsciu uktadu "serializer’a” w trybie "half-

rate" przy danych wejsciowych "10101010" w symulacjach "post-layout".

Przebiegi czasowe dla najszybszego mozliwego przebiegu danych "10101010" w trybie "half-
rate" przedstawia rysunek 3.207, zas$ czasy obrazujace wypelnienie przebiegu danych w tej

symulacji zebrano w tabeli 3.25.

W tym przypadku roznica czaséw trwania stanéw niskiego i wysokiego wynosi w trybie
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"half-rate" zaledwie 3 ps, zas w trybie "single-rate" 46 ps. Stanowi to odpowiednio 0,6% i
4,4% czasu trwania pojedynczego bitu. Roznica dla trybu "single-rate" jest juz znaczaca, lecz
wcigz na tyle mata ze nie zaburza pracy odbiornika danych. Uznano jednak ze istotniejsza
bedzie optymalizacja czaséw dla trybu "half-rate", stad przyjeto réznice 46 ps bedaca kosztem
uzyskania niemal idealnego wypelnienia przebiegu "half-rate". W symulacjach "post-layout"
wida¢ wplyw wymiarowania konicowych inwerteréw 13-5 na czasy trwania stanéw niskiego i
wysokiego. Na linii DSA+DSB, szczeg6lnie w trybie "single-rate" widoczne sg duze rozbieznosci
czasowe, s one jednak niwelowane przez dobér odpowiednich stosunkéw szerokosci kanatow

tranzystorow PMOS i NMOS w wyjéciowych inwerterach.

3.12.3 Maski technologiczne "serializer’a"

Rysunek 3.208: Maski technologiczne "serializer’a" (117 x 107 um?).
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Rysunek 3.208 przedstawia maski technologiczne calego bloku "serializer’a". Litera A ozna-
czono pierwsza czes¢ dzielnika czestotliwosci przygotowujaca odpowiedni przebieg zegarowy
w zaleznosci od trybu pracy. Druga czes¢ dzielnika zostala oznaczona litera B. Dwa 4-bitowe
rejestry oznaczono literami C i D. Gérny rejestr przyjmuje parzyste bity danych zas dolny nie-
parzyste. Litera E oznaczony zostal uktad sterowania wyjSciowymi bramkami transmisyjnymi.
Cho¢ na pierwszy rzut oka wydaje sie ze poszczegolne bloki "serializer’a" sa rozrzucone na ma-
skach technologicznych, to jednak takie ich rozmieszczenie byto jak najbardziej celowe. Gtowny
blok dzielnika B dostarczajacy sygnaty zegarowe CLK i CLKD (oraz ich negacje) jest polozony
pomiedzy rejestrami C i D, co zapewnia maksymalne mozliwe skrocenie potaczen zegarowych.
Podobnie umieszczono blok E zapewniajac krotkie potaczenia linii sterujacych praca bramek
wyjsciowych rejestru. Oddalenie wstepnej czesci dzielnika A od gléwnej B nie ma znaczenia z
punktu widzenia pojemnosci polaczen pomiedzy nimi, za$ takie potozenie bloku A umozliwito

dopasowanie masek technologicznych "serializer’a" do pozostatych czesci uktadu nadajnika.

W celu zobrazowania pracy nadajnika przeprowadzono dwie symulacje w trybie "half-rate"
z przykladowymi warto$ciami danych wejsciowych. W pierwszym przypadku podano naprze-
miennie bajty "11100101" i "10100101", za§ w drugim "01011011" i "00011011". Przebiegi

czasowe na linii szeregowej danych przedstawia rysunek 3.209.

9
t[ns]

Rysunek 3.209: Przyktadowe przebiegi danych wyjsciowych w trybie "half-rate” 960 M Hz w

symulacjach "post-layout”.

Sygnaly na prezentowanej linii DS stanowia negacje rzeczywistych danych szeregowych. Bity

z danego bajtu sa przesylane w kolejnosci LSB — MSB. Stad pierwszym danym "11100101" i
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"10100101" odpowiada¢ powinien rzeczywisty ciag bitow "10100111 10100101", za$ po negacji
"01011000 01011010". W drugim przypadku rzeczywiste dane powinny by¢ postaci "11011010
11011000", po negacji "00100101 00100111". W obu przypadkach takie wtagnie ciagi bitow
otrzymuje sie na linii DS co obrazuje poprawng prace uktadu w najbardziej krytycznym trybie
"half-rate" 960 M Hz. Poniewaz linia poczatkowo jest w stanie niskim to poczatkowe zera w

obu ciagach nie sa widoczne. Zaznaczono je jednak na wykresie wiedzac, ze transmisja danych

zaczyna sie w okolicy 5 ns.

Pierwszy zestaw bajtow Drugi zestaw bajtow

Wartosci Czas Wartosé Wartosci Czas Wartosé
bitow DS | trwania [ps] | teoretyczna [ps] || bitow DS | trwania [ps] | teoretyczna [ps]

0 519 521 00 1026 1042

1 523 021 1 ol1 521

0 518 521 00 1024 1042

11 1019 1042 1 524 521

0000 2051 2084 0 511 521

1 021 521 209 521

0 521 521 00 1079 1042

11 1024 1042 1 509 521

0 516 521 00 1018 1042

1 517 521 111 1553 1563

00 1018 1042 - - -

Tabela 3.26: Czasy trwania stanow niskiego i wysokiego na linii szeregowej DS dla przyktado-

wych danych w trybie "half-rate” 960 M Hz w symulacjach "post-layout”.

Tryb Symulacje
pracy schemat | "post-layout"
120 M H z, "single-rate" 0,38 0,48
120 M H z, "half-rate" 0,52 0,79
240 M H z, "single-rate" 0,65 0,85
240 M H z, "half-rate" 0,97 1,29
480 M H z, "single-rate" 1,26 1,44
480 M H z, "half-rate" 1,95 2,49
960 M H z, "single-rate" 2,39 2,96
960 M H z, "half-rate" 3,78 4,79

Tabela 3.27: Sredni pobor produ w [mA] przez blok "serializer’a’.

W tabeli 3.26 zebrano czasy trwania poszczegdlnych stanéw na linii szeregowej w zestawie-

niu z wartosciami teoretycznymi. Czasy poczatkowych nierozréznialnych stanéw niskich zmie-
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rzono w kolejnym cyklu danych wejsciowych. Jak wida¢ z tabeli 3.26 czasy trwania poszczeg6l-
nych bitow r6znia sie nieznacznie miedzy soba i wartosciami teoretycznymi. Sa to jednak na

tyle mate odchytki ze nie maja one istotnego wplywu na prace uktadu odbiornika.

Tabela 3.27 przedstawia globalny pobor pradu w [mA] przez blok "serializer’a" we wszyst-
kich trybach pracy. W szczegblnosci w symulacjach "post-layout", tryby "half-rate" i "single-
rate" sasiednich czestotliwosci (np. 120 M H z i 240 M H z) wykazuja mniejsza roznice w poborze
pradu niz dwa tryby dla tej samej czestotliwosci, co wynika z zasady dzialania "serializer’a".
Rejestry danych w takim przypadku pracuja bowiem z taka sama czestotliwodcia, za$ jedynie
wstepny blok dzielnika dziata na réznych czestotliwosciach referencyjnych przez co pobor pradu
w szybszym trybie jest nieco wiekszy. Rysunek 3.210 przedstawia sredni pobor pradu "seriali-
zer'a" w obu trybach ("single-" i "half-rate") w funkcji czestotliwosci. Jak wida¢ prady skaluja
sie prawie liniowo ze wzrostem czestotliwosci, podobnie jak mialo to miejsce w bloku "deseriali-
zer'a" (rys. 3.186). W tym przypadku jednak tryb "half-rate" w symulacjach schematowych od
najnizszych czestotliwosci wykazuje wiekszy pobor pradu niz tryn "single-rate" w symulacjach
"post-layout". Wynika stad, ze istotniejszy dla poboru pradu jest dwukrotny wzrost czestotli-
wosci pracy rejestrow wystepujacy pomiedzy trybami niz wpltyw pojemnosci pasozytniczych

potaczen w pojedynczym trybie.

5 T T T T T T T T
schemat, single-rate ——
schemat, half-rate ——
post-layout, single-rate ———
4 post-layout, half-rate ——— 1
3 - .
<
E
2 - .
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Rysunek 3.210: Sredni pobor pradu przez blok "serializer’a” w funkeji czestotliwosci.
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Rozdzial 4

Przygotowanie systemu pomiarowego 1

akwizycji danych

4.1 Szybka logika testowa na ukladzie FPGA

4.1.1 Uklady FPGA

Uklady FPGA (ang. "Field Programmable Gate Array" - programowalna matryca bramek
logicznych) umozliwiaja realizacje niemal dowolnych funkcji logicznych bez potrzeby tworzenia
specjalizowanego ASIC’u. Ze wzgledu na uniwersalnosé pracuja przy nizszych czestotliwosciach
niz dedykowane uklady scalone, ale zapewniaja rownoczesnie nieporownywalnie krotszy czas
wykonania projektu. Ponadto, dzieki mozliwosci wielokrotnego programowania pozwalaja na

latwa i szybka zmiane konfiguracji projektu (co w przypadku ASCI’6w nie jest mozliwe).

%{Q QH/%
i

Rysunek 4.1: Przyktadowa architektura uktadu FPGA.
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Rysunek 4.2: Przyktadowa budowa programowalnej celi logicznej CLB.

Przyktadowa architektura uktadu FPGA zostala przedstawiona na rysunku 4.1. Uktad taki
sktada sie z rozmieszczonych regularnie konfigurowalnych cel logicznych (CLB, ang. "Confi-
gurable Logic Block") wraz z pomocniczymi specjalizowanymi blokami, takimi jak uktad za-
rzadzania zegarem (DCM, ang. "Digital Clock Manager"), pamieci RAM i inne. Poszczegolne
bloki i cele sa taczone poprzez magistrale sygnatowe, ktorych konfiguracje potaczen mozna w
dowolny sposéb zmienia¢. Komunikacje z zewnetrznymi urzadzeniami zapewniaja bufory wej-
$cia/wyjscia (IOB, ang. "Input/Output Buffer"). W rzeczywistosci architektura wspotczesnych
uktadow FPGA jest zdecydowanie bardziej skomplikowana, jednak niniejszy rozdzial ma na ce-
lu przyblizenie jedynie podstawowych poje¢, jako ze uklady FPGA nie byty glownym tematem
pracy.

Pojedyncza cela CLB (przedstawiona na rys. 4.2) zawiera zazwyczaj kilkuwej$ciowa tablice
wartosci funkeji (LUT, "Look-up Table"), przerzutnik typu D i wyj$ciowy multiplekser. Tablica
wartosci funkcji stanowi de facto szesnastobitowa pamie¢ RAM adresowang wejsciami logicz-
nymi A, B, C i D. W kazdej komodrce pamieci zapisywana jest wartos$é¢ jaka powinno przyjaé
wyjscie w odpowiedzi na dana kombinacje sygnalow wejsciowych. Jest to wiec sposob fizycznej
reprezentacji tablic prawdy. Dzieki takiemu rozwiazaniu w tatwy sposdéb mozna zaprogramowac
w celi dowolna funkcje logiczna. Wzbogacenie celi o przerzutnik typu D umozliwia jej synchro-
niczng prace z przebiegiem zegarowym. Realizacja bardziej skomplikowanych struktur polega na
podziale ich pomiedzy pojedyncze cele, a nastepnie odpowiednim potaczeniu blokoéw wewnatrz
uktadu FPGA.

Na potrzeby systemu testowego uzyto uktadu VFX30T-1FFT665 z rodziny Virtex-5 firmy
Xilinx[12]. Uktad ten, wykonany w technologii 65 nm, posiada 20 480 pojedynczych cel CLB,
306 kB wewnetrznej pamieci RAM i 360 programowalnych portow wejscia/wyjscia. Dwa uktady
CMT ("Clock Managment Tile", kazdy zawierajacy dwa uklady DCM i jedng petle PLL)
zapewniaja generacje wewnetrznych przebiegéw zegarowych z gwarantowang przez producenta
maksymalna czestotliwoscia 550 M Hz. Podczas testow, przy relatywnie prostym projekcie,

udalo sie jednak uzyskaé¢ czestotliwosé ponad 1 GHz.

Uktad FPGA byt umieszczony na plytce ewaluacyjnej Virtex-5 FXT Evaluation Kit fir-
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my Avnet|13]. Na potrzeby projektu nie byl wykorzystywany zaden z peryferyjnych uktadow
umieszczonych na plytce, zostala ona natomiast wybrana do realizacji ukladu testowego ze
wzgledu na specjalizowane zlacze do szybkiej komunikacji roznicowej w standardzie EXP|14]
(QTE-060-XX-F-D-A firmy Samtec'). Ztacze to wykorzystano do polaczenia z plytka bazowa
ASIC’u.

4.1.2 Srodowisko projektowe i jezyk Verilog

Do wykonania projektu i jego implementacji na uktadzie FPGA uzyto $rodowiska ISE 11.5
firmy Xilinx?. Jest to zestaw oprogramowania automatyzujacy wickszos$¢ proceséw zwigzanych z
programowaniem uktadow FPGA. Takie rozwigzanie umozliwia programowanie w jezyku wyso-
kiego poziomu (np. Verilog), za$ prace zwigzana ze wspomnianym rozdziatem funkcji logicznych
miedzy cele CLB i wykonaniem mapy polaczen przejmuje Srodowisko. Xilinx ISE oferuje znacz-
nie wiecej narzedzi niz opisany tu podstawowy proces implementacji projektu, jednak nie byty
one w niniejszej pracy wykorzystywane.Cala szybka logika testowa zostala stworzona za pomoca

jezyka Verilog, czyli rownoleglego jezyka opisu uktadoéw cyfrowych.

Ponizej zostal przedstawiony przyktadowy kod modutlu 8-bitowego, kasowalnego licznika
binarnego w jezyku Verilog. Kod mozna podzieli¢ na dwa podstawowe bloki. W lewej kolumnie
znajduje sie blok opisujacy wejscia (input) i wyjscie (output) licznika. Blok w prawej kolumnie
zawiera opis funkcjonalny modutu, okreslajacy doktadnie jego zachowanie w odpowiedzi na
sygnaly wejSciowe (ustaw zero na wyjsciu licznika na zboczu narastajacym sygantu rst, lub

zwieksz warto$¢ licznika o jeden na zboczu narastajacym clk).

1 module cnt8( s always Q@(posedgle clk, posedge rst) begin
2 input clk, 9 if (rst)

3 input rst, 10 out <= 0;

4 output reg [7:0] out 11 else

5 ) 12 out <= out + 1;

6 13 end

7 14 endmodule

4.1.3 Projekt szybkiej logiki testowej

Na potrzeby testow zaprojektowanego ASIC’a konieczna byla budowa systemu zdolnego
wygenerowa¢ pewng ilo$¢ okreslonych danych, przesta¢ je przez transceiver, a nastepnie spraw-
dzi¢ zgodnos¢ odebranych danych z nadanymi. Ze wzgledéw praktycznych do generacji i analizy
danych najlepiej nadaje sie komputer wyposazony w odpowiedni program (rozdzial 4.4), co po-
zwala na tatwe operowanie danymi i ich graficzna prezentacje. Niestety ze wzgledu na szybkosc¢
przesytu danych przez ASIC (do 240 M Bps), a takze standard elektryczny transmisji (LVDS)

nie byto mozliwe bezposrednie potaczenie transceiver’a z komputerem. Wymusito to budowe

lwww.samtec.com /ftppub/pdf/QTE.pdf
2http://www.xilinx.com /support /documentation /dt _ise11-1.htm
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uktadu posredniczacego, czyli szybkiej logiki testowej na ukladzie FPGA. Poniewaz szybkosé
transmisji ASIC’a jest nieosiagalna przez zaden uzywany powszechnie standard portéw wej-
Scia/wyjscia w komputerze, nie ma mozliwosci przesylania danych w czasie rzeczywistym. Stad

dziatanie logiki testowej mozna podzieli¢ na trzy etapy:
1. odbiér danych z komputera i gromadzenie ich w wej$ciowej pamieci RAM;

2. przestanie do uktadu transceiver’a zawarto$ci pamieci wejsciowej i odbiér przetransmito-

wanych danych z zapisaniem do pamieci wyjsciowej;
3. odestanie odebranych danych do komputera.

Szybkos¢ transmisji w etapach 1. i 3. moze by¢ dzieki takiemu rozwigzaniu niska i jest de-
terminowana przez uzyty w projekcie konwerter FTDI (rozdzial 4.3.1). Z drugiej strony pamiec¢
RAM zapewnia wystarczajaca szybkosé dzialania logiki testowej na etapie 2, gdy dane s3 z

pelna predkodcia przesytane przez ASIC.

Ze wzgledu na skonczony rozmiar pamieci RAM w uktadzie FPGA, jednorazowo moze
zostaé¢ przestane z komputera do 132 kB danych. Aby zwiekszy¢ uzytecznosé uktadu testowe-
go wprowadzono minimalistyczny protokot transmisji pomiedzy komputerem a logika testows.
Pierwsze trzy bajty danej ramki danych zawieraja jej rozmiar, czyli ilos¢ znajdujacych sie w
niej bajtow. Dzieki temu logika nie czeka na zapelnienie pamieci RAM, ale po odebraniu z
komputera zadeklarowanej ilo$ci danych przechodzi do dalszych etapéw transmisji. Umozliwia

to szybkie testy na malej ilosci bajtow.

4.1.3 a) Schemat blokowy
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Rysunek 4.3: Schemat blokowy szybkiej logiki testowey.
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Rysunek 4.3 przedstawia schemat blokowy szybkiej logiki testowej. Ciemnym kolorem wyrdz-
niono zewnetrze uktady transceiver’a oraz kontroli i sterowania pomiarem. Gtéwnym blokiem
jest zarzadzajaca pracag maszyna standéw skonczonych. Decyduje ona o przejsciu do kolejnego
etapu transmisji na podstawie iloéci odebranych danych. Dwa bloki odpowiadaja za obstuge
transmisji do i z komputera zgodnie ze standardem uktadow F'TDI. Przetacznik sygnatow ze-
garowych odpowiada za taktowanie pamieci RAM odpowiednim przebiegiem, w zaleznosci od
etapu transmisji. Dodatkowymi blokami sa liczniki podajace przyblizong czestotliwosé zega-
row ASIC’a i multiplekser umozliwiajacy przestanie tych warto$ci wraz z aktualnym etapem
transmisji do mikrokontrolera. Generator referencyjnej czestotliwosci 100 M H z znajduje sie na
plytce ewaluacyjnej na zewnatrz uktadu FPGA, jednak zostal dla jasnosci przedstawiony na

schemacie blokowym logiki testowej.

4.1.3 b) Maszyna stanéw

Ponizej przedstawiono blok kodu zawierajacy opis funkcjonalny maszyny stanow. Selekcja
aktualnego stanu, przechowywanego w rejestrze state dokonywana jest w bloku decyzyjnym
case. W pierwszej fazie transmisji przetacznik sygnalow zegarowych taczy wejscie clk_r1 ma-

szyny z zegarem generowanym po kazdym odebranym bajcie przez uktad transmisji z FTDI.

1 always @(posedge clk_rl) begin

2 (* PARALLEL_CASE, FULL_CASE *) case (state) 34 rl_addr <= rl_addr + 1;
3 4’0000 : begin 35 end else if (rec_ok == 1) begin
4 bytedec <= rx_data * 1024; 36 ri_addr <= 0;

5 state <= 1; 37 r2_ena <= 0;

6 st <= 1; 38 state <= 7;

7 end 39 end

8 4°b0001 : begin 40 end

9 bytedec <= bytedec + (rx_data * 256); 41 4°b0111 : begin

10 state <= 2; 42 if (r2_addr == 0) begin
11 end 43 state <= 8;

12 4°b0010 : begin 44 end

13 bytedec <= bytedec + rx_data; 45 end

14 rl_ena <= 1; 46 4’1000 : begin

15 state <= 4; a7 sel <= 2;

16 end 48 st <= 3;

17 4°b0100 : begin 49 ena_tx <= 1;

18 if (rl_addr < bytedec - 1) begin 50 state <= 9;

19 rl_addr <= rl_addr + 1; 51 end

20 end else begin 52 4’1001 : begin

21 ri_addr <= 0; 53 if (rec_ok == 0) begin
22 sel <= 1; 54 sel <= 0;

23 st <= 2; 55 bytedec <= 0;

24 rl_ena <= 0; 56 ena_tx <= 0;

25 state <= 5; 57 state <= 0;

26 end 58 st <= 0;

27 end 59 end else begin

28 4°b0101 : begin 60 ena_tx <= 1;

29 r2_ena <= 1; 61 end

30 state <= 6; 62 end

31 end 63 endcase

32 4°b0110 : begin 64 end

33 if (ri_addr < bytedec - 1) begin
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Jak wspomniano pierwsze trzy bajty zawieraja rozmiar ramki (od MSB do LSB), stad stany 0, 1
i 2 odpowiadaja za wpisanie ich wartosci do rejestru bytedec z odpowiednim mnoznikiem. Stan
3 zostal zarezerwowany na potrzeby ewentualnego dodatkowego bajtu kontrolnego. Réwnocze-
$nie z zakoniczeniem stanu 2 wystawiany jest sygnal wysoki na lini¢ r1_ena co zezwala pamieci
wejsciowe]j na zapis danych. Odbioér ramki nastepuje w stanie 4. Kazdy odebrany bajt powodu-
je zwiekszenie licznika r1_addr adresujacego wejsciowa pamie¢ RAM az do zadeklarowanego

rozmiaru ramki.

Z chwilg zakonczenia stanu 4 przelgcznik sygnalow zegarowych doprowadza do wejsé clk_ri1
i clk_r2 maszyny standéw sygnaly zegarowe generowane przez nadajnik i odbiornik ASIC’a.

Drugi blok kodu maszyny obstugujacy pamie¢ wyjsciowa przedstawiono ponize;j.

1 always Q@(posedge clk_r2) begin 15 4’b0111 : begin

2 (* PARALLEL_CASE, FULL_CASE *) case (state) 16 r2_addr <= 0;

3 4°b0000 : begin 17 end

4 rec_ok <= 0; 18 4°b1001 : begin

5 end 19 if (r2_addr < bytedec-1) begin
6 4°b0110 : begin 20 r2_addr <= r2_addr + 1;
7 if (r2_addr < bytedec - 1) begin 21 rec_ok <= 1;

8 r2_addr <= r2_addr + 1; 22 end else begin

9 rec_ok <= 0; 23 r2_addr <= 0;

10 end else begin 24 rec_ok <= 0;

11 r2_addr <= bytedec; 25 end

12 rec_ok <= 1; 26 end

13 end 27 endcase

14 end 28 end

Poniewaz bajt na wyjsciu pamieci RAM jest wystawiany tylko na zboczu narastajacym zegara,
wiec samo skasowanie adresu ri_addr na koncu stanu 4 nie powoduje zmiany wyjs$cia pamieci
i znajduje sie na nim ostatni bajt odebranej ramki. Stad potrzebny jest stan 5 w ktorym jeden
cykl zegara ASCI’a wystawia z pamieci wejSciowej bajt o adresie zero. Dopiero w stanie 6 roz-
poczyna sie rownoczesne zwiekszanie adresOw r1_addr i r2_addr obu pamieci. Po opréznieniu
pamieci wejsciowej (gdy ri_addr jest rowny bytedec) glowny blok maszyny oczekuje na ode-
branie catej zadeklarowanej ilosci bajtow przez blok obstugujacy pamie¢ wyjsciows, co jest to
sygnalizowane stanem wysokim rec_ok. Podobnie jak stan 5, stany 7 i 8 s wykorzystywane do
wyzerowania adresow obu pamieci dodatkowymi cyklami zegara. Ponadto w stanie 8 maszyna
informuje uktad transmisji do FTDI o potrzebie przestania danych (sygnalem ena_tx) oraz

dotacza do obu wejé¢ clk_r1 i clk_r2 sygnal zegarowy generowany przez ten uktad.

W stanie 9 gtoéwng role przejmuje blok kontrolujacy pamieé¢ wyjsciowa. Jej adres r2_addr
jest zwiekszany az do osiagniecia zadeklarowanego rozmiaru ramki, co jest sygnalizowane zmia-
ng stanu linii rec_ok. Oczekujacy na ten sygnatl gléwny blok zeruje wszystkie zmienne prze-

chodzac do stanu 0 oczekiwania na poczatek nowej transmisji

Wyjscie ze stanu podstawowego 0, czyli poczatek odbioru danych jest sygnalizowany od-
powiednig wartoscig linii st multiplekserowi czestotliwosci i statusu. Podobnie dzieje sie przy

przejsciu do przekazywania danych przez ASIC (stany 5-7) oraz przy retransmisji danych do
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komputera (stany 8, 9). Pozwala to ukladowi kontroli i sterowania pomiarem sygnalizowa¢

aktualny etap transmisji.

4.1.3 ¢) Blok kontroli transmisji z ukltadu FTDI

Ponizej przedstawiono kod bloku odpowiedzialnego za odbiér danych z uktadu FTDI. Jest on
wykonywany co kazde zbocze narastajace zegara referencyjnego 100 M Hz clki. Jak opisano
w rozdziale 4.3.1 stan wysoki na linii RXF uktadu, odpowiadajacej sygantowi sel w kodzie
oznacza brak danych do odbioru. Woéwczas, zgodnie z protokotem, linia clko odpowiadajaca
wejsciu RD# uktadu FTDI jest utrzymywana w stanie wysokim, za$ zegar clksm generowany

przez blok dla reszty logiki na poziomie niskim.

1 a}ways @(posgdge clki) begin » if (cnt == 75) begin
2 if(sel) begin
15 clko <= 1;
3 cnt <= 0; " end
<= 1;
‘ clko <=1; 17 if (cnt==100) begin
5 clksm <= 0;
. 18 cnt <= 0;
6 end else begin
. . 19 clko <= 1;
7 if (cnt<2) begin
20 clksm <= 0;
8 clko <= 0; .
o clksm <= 0: 21 end else begin
? 22 cnt <= cnt + 1;
10 end a
1 if (cnt==50) begin oo
24 end
12 clksm <= 1;
25 end
13 end

Przejscie sygnalu sel w stan niski oznacza oczekujace w buforze uktadu FTDI bajty. Sy-
gnal clko opada powodujac wystawienie na wyjscia uktadu pierwszego z oczekujacych bajtow.
Rownoczesnie zwiekszana jest wartosé licznika cnt odpowiedzialnego za podzial zegara wzorco-
wego 100 M H z przez sto. W polowie okresu podzialu (cnt rowne 50) w stan wysoki przechodzi
linia clksm generujac tym samym zbocze narastajace zapisujace bajt w pamieci RAM i tak-
tujace maszyne stanow. W trzech czwartych okresu (cnt réwne 75) w stan wysoki przechodzi
sygnal clko, tak, by czas trwania wysokiego poziomu zegara na wejsciu RD+# uktadu FTDI byt
odpowiednio dtugi. Po osiagnieciu przez licznik cnt wartosci 100 (co odpowiada czestotliwosci
1 M Hz) blok przechodzi do oczekiwania na kolejny bajt z uktadu FTDI.

4.1.3 d) Blok kontroli transmisji do uktadu FTDI

always Q(posedge clki) begin 14 if (cnt==100) begin

if (sel==0 && ena==1) begin 15 cnt <= 0;

if (cnt<2) begin 16 clko <= 0;

clko <= 1; 17 clksm <= 0;

clksm <= 0; 18 end else begin
end 19 cnt <= cnt + 1;
if (cnt==25) begin 20 end

clksm <= 1; 21 end else begin
end 22 cnt <= 0;

if (cnt == 75) begin 23 clko <= 0;

clko <= 0; 24 clksm <= 0O;
end 25 end

26 end
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Dziatanie bloku kontroli transmisji do uktadu FTDI, ktorego kod przedstawiono powyzej,
jest analogiczne do bloku odbierajacego dane. W tym przypadku linia sel odpowiada sygnatowi
TXE# uktadu FTDI. Stan niski na tej linii, w polaczeniu z wystawianym przez maszyne stanéw
zezwoleniem na nadawanie (linia ena w stanie wysokim) uruchamia proces generacji sygnatow
zegarowych. W tym przypadku fazy zegar6w sa odwrdcone, tzn. najpierw wewnetrzny zegar
logiki clksm przechodzi w stan wysoki generujac zbocze wypisujace bajt z pamieci RAM, za$
nastepujace pozniej przejscie sygnatu clko w stan niski powoduje zapisanie go w buforze uktadu
FTDI (sygnal ten odpowiada wejsciu WR uktadu).

4.1.3 e) Licznik czestotliwo$ci i multiplekser statusu

Dziatanie licznika czestotliwosci opiera sie na zliczaniu zboczy narastajacych zegara gene-
rowanego przez ASIC. Blok zawiera tez drugi licznik, ktory jest taktowany przebiegiem refe-
rencyjnym 100 M Hz. Po osiagnieciu przez drugi licznik warto$ci 100 000 000, co odpowiada
uptynieciu 1 s, ilo$¢ zliczonych zboczy zegara ASIC’u jednoznacznie reprezentuje jego czestotli-
wo$¢. Zliczona wartosé zostaje przepisana do rejestru wyjsciowego i caly proces zaczyna sie od
poczatku. Kod bloku jest prosty i nie zostat przedstawiony. Dokladno$é¢ pomiaru czestotliwosci
opiera sie na stabilnosci zegara referencyjnego. Poniewaz jest on pobierany ze standardowego
generatora kwarcowego, wiec uzyskiwana wartos$¢ jest bardziej wskazaniem niz rzeczywistym

pomiarem czestotliwosci. Mimo wszystko stanowi pewna informacje o dziataniu ASIC’a.

Ze wzgledu na problem przestuchéw miedzy liniami zegarowymi na drodze do licznikow cze-
stotliwosci, przebiegi generowane przez ASIC sa wstepnie dzielone przerzutnikami umiejscowio-
nymi blisko buforéow wejsciowych FPGA. Stad wskazania blokéw stanowia potowe rzeczywistej

czestotliwodci, za$ realna wartos$¢ jest odtwarzana w mikrokontrolerze przez mnozenie wyniku

przez dwa.
1 always @(posedge sel) begin 21 state <= 4;
2 (* PARALLEL_CASE, FULL_CASE *) case (state) 22 end
3 4°b0000 : begin 23 4°b0100 : begin
4 atmega[9:0] <= c1[9:0]; 24 atmegal[9:0] <= c2[19:10];
5 atmega[13:10] <= 4’°b0000; 25 atmegal[13:10] <= 4’b0100;
6 state <= 1; 26 state <= 5;
7 end 27 end
8 4°b0001 : begin 28 4°b0101 : begin
9 atmegal[9:0] <= c1[19:10]; 29 atmegal[9:0] <= ¢2[29:20];
10 atmega[13:10] <= 4’b0001; 30 atmega[13:10] <= 4’°b0101;
11 state <= 2; 31 state <= 6;
12 end 32 end
13 4°b0010 : begin 33 4°b0110 : begin
14 atmega[9:0] <= c1[29:20]; 34 atmegal[1:0] <= fsm_state[1:0];
15 atmega[13:10] <= 4°b0010; 35 atmega[9:2] <= 8?b00000000;
16 state <= 3; 36 atmega[13:10] <= 4’°b0110;
17 end 37 state <= 0;
18 4°b0011 : begin 38 end
19 atmegal[9:0] <= c2[9:0]; 39 endcase
20 atmega[13:10] <= 4°b0011; 40 end
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Dziatanie bloku multipleksera czestotliwosci i statusu, ktorego kod przedstawiono powy-
zej, opiera sie na przedstawionej juz idei maszyny stanéw. Wejsciami bloku sa dwie 30-bitowe
magistrale ¢1[29:0] i ¢2[29:0] bedace wyjsSciami licznikow czestotliwosci, oraz dwubitowa
fsm_state[1:0] przenoszaca informacje o stanie transmisji z maszyny stanéw. Komunikacja
z mikrokontrolerem odbywa sie za pomoca 14-bitowej magistrali atmega[13:0] podzielonej na
4-bitowy numer ramki atmega[13:10] i 10-bitowa zawarto$¢ atmega[9:0]. Stad do przestania
wszystkich danych potrzeba siedmiu stanéw maszyny, po trzy na kazdy licznik oraz jeden dla
statusu transmisji. W kazdym stanie przesylany jest adres ramki oraz odpowiedni fragment
rejestrow licznikow, badz dwubitowy status dopetniony do 10 bitow ramki zerami. Przetaczanie
pomiedzy stanami odbywa sie za pomoca zegara sel o czestotliwosci 10 Hz tworzonego przez

dzielnik z przebiegu referencyjnego 100 M Hz.

4.1.3 f) Bufory wejscia i wyjscia

Wymiana danych 7z uktadem FTDI przebiega poprzez 8-bitowa dwukierunkowa magistrale.
Z tego wzgledu w ukladzie FPGA uzyte zostaly przelaczane bufory wejscia/wyjscia. Kazdy z
nich sktada sie z dwoch rownoleglych buforow: wejsciowego, odbierajacego dane z portu FPGA
w trybie ciaglym oraz trojstanowego wyjsciowego. W zaleznosci od sygnatu sterujacego, taki
bufor wystawia dane na port FPGA lub ustawia swoje wyjscie w stan wysokiej impedancji,
pozwalajac na sterowanie stanem portu przez zewnetrzne urzadzenie. Przelaczania kierunku
transmisji dokonuje maszyna standéw tym samym sygnatem, ktéry powiadamia blok kontroli
transmisji do FTDI o koniecznosci przestania danych. Do komunikacji z transceiver’em uzyto
specjalnych buforéow do transmisji roznicowej LVDS. Wykorzystano osiem buforéow wyjsciowych
dla transmisji danych do ASCI’a oraz dziesie¢ do odbioru danych i sygnatow zegarowych. Porty
FPGA stowarzyszone z buforami (po dwa na kazdy, zgodnie ze standardem transmisji r6zni-
cowej) zostaly wyprowadzone przez producenta plytki ewaluacyjnej na specjalistyczne ztacze

EXP, co byto gtéownym powodem jej wyboru na platforme testowg ASIC’a.

4.1.3 g) Testy systemu

Wstepnym testem systemu bylo sprawdzenie poprawnosci transmisji roznicowej pomiedzy
buforami LVDS uktadu FPGA i wersji zaprojektowanej w Zespole Elektroniki Jadrowej i De-
tekcji Promieniowania. W tym celu wykorzystano wykonany wczesniej ASIC zawierajacy m.in.
pare buforow LVDS (wejsciowy i wyjsciowy) polaczong wewnatrz ASIC’a. W uktadzie FPGA
generowana byta czestotliwos¢ stanowigca multiplikacje przebiegu wzorcowego podawanego z
generatora. Zegar ten nadawano nastepnie do ASIC’a i odbierano ponownie w uktadzie FPGA
(schemat na rysunku 4.4). Odebrany przebieg byt dzielony i przesytany do oscyloskopu, gdzie

mierzono czestotliwos¢ i sprawdzano, czy zgadza sie z nadawang. Testy udato sie przeprowadzi¢
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do czestotliwosci 1096 M H z, dalej zas wystapily trudnosci z generacja przebiegu w uktadzie
FPGA. Niemniej do tej granicy otrzymywano poprawny sygnal, co w zupetnosci bylo wystar-

czajace na potrzeby testow (maksymalna czestotliwosé 240 M Hz).

ASIC
LVDS IN LVDS OUT

LVDS_OUT LVDS_IN

Generator FPGA

czestotliwosci "N

N Oscyloskop

Rysunek 4.4: Schemat stanowiska do wstepnych testow.

Testy gotowego uktadu szybkiej logiki wykonano spinajac bezposrednio (bez udzialu trans-
ceiver’a) wejscia i wyjscia danych z ukladu FPGA, a wczesniej taczac bezposrednio pamieci
RAM w uktadzie. Przebiegi zegarowe ASIC’a symulowano z zewnetrznego generatora poprzez
konwerter do standardu LVDS. Poniewaz graniczna czestotliwo$¢ konwertera byta niska (dzie-
siatki M Hz) wykonano tez testy z szybszym sygnalem zegarowym (250 M Hz) generowanym
wewnatrz ukltadu FPGA. Stwierdzono, ze w takiej konfiguracji uktadu testowego wystana z

komputera ramka danych jest zawsze poprawnie transmitowana.
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4.2 Plytka bazowa do pomiaréw ASIC’a

Projektowany ASIC (Application Specific Integrated Circuit) ma dziala¢ na duzych czesto-
tliwosciach, dochodzacych wewnatrz jego struktury do 1 GHz. Na zewnatrz ASIC’a dostepne
sa sygnaly o podzielonej czestotliwosci rzedu 240 M H z. Tak duza czestotliwosé eliminuje moz-
liwos¢ dzialania uktadu, gdyby zostal on wmontowany w klasyczna, uzywang w przemysle
obudowe z metalowymi wyprowadzeniami. Pojemnosci wyprowadzen w takiej sytuacji bytyby
zbyt duze, nie wspominajac o pasozytniczej indukcyjnosci linii zasilania i braku dopasowania
dhugosci potaczen. Dlatego w praktyce zaprojektowany ASIC zostal przyklejony (za pomoca
kleju przewodzacego) bezposrednio do dedykowanej dla niego ptytki bazowej i polaczony z nia
elektrycznie za pomoca operacji bondowania. Wyglad gotowego do testow ASIC’a przedstawia

fotografia 4.5 Sama plytka bazowa jest czterowarstwowa i zostala wykonana przez firme Ha-

Rysunek 4.5: Zaprojektowany ASIC na swojej ptytce bazowej

tron?, na podstawie przygotowanego wczeséniej projektu. Technologia uzyta przy wykonywaniu
obwodéw drukowanych pozwala wykona¢ minimalne Sciezki o szerokosci 150 pum, z odstepem
miedzy nimi rowniez 150 pm. Daje to kolejne wyprowadzenia na plytce w odlegtosci (pitch’u)
300 pm, co stanowi problem, gdyz wyprowadzenia zaprojektowanego ASIC’a rozmieszczone sa
co 100 um. Wymagane jest zatem zrobienie konstrukcji, ktora widoczna jest na rysunku 4.6.
Przedstawia on fragment utozenia padoéw kontaktowych na plytce w stosunku do wyprowa-
dzenn ASIC’a, a takze pokazuje przykladowe potaczenia jakie musza zosta¢ wykonane miedzy
ASIC’em a ptytka. Wyprowadzenia na ptytce musza by¢ rozmieszczone naturalnie szerzej, aby
spehic¢ regutly projektowe, a zatem utozone sa one po tuku, co jednoczesnie zapewnia jednakowe
dhugosci polaczen dla kazdego wyprowadzenia z chipu. Wazne sa tutaj takze dtugosci bondow,
gdyz ich indukcyjnosé¢ w przypadku polaczen zasilania i masy wplywa w znacznym stopniu na

stabilno$¢ napiecia zasilania.

3http://www.hatron.com.pl/
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Rysunek 4.6: Fragment rozmieszczenia padow kontaktowych na ptytce. Kolor czerwony ozna-
cza pady na ptytce, natomiast kolorem zottym zaznaczone zostaty pady kontak-
towe ASIC’a. Czarne linie to przyktad polgczen (bondow) jakie muszq zostacé

wykonane

4.2.1 Schemat plytki bazowej

Ptlytka bazowa oprocz zaprojektowanego ASIC’a zawiera takze dodatkowe elementy potrzeb-
ne do jego poprawnej pracy. Schemat ideowy pltytki bazowej przedstawiony jest na rysunku 4.7.
Wielostykowe ztacze umozliwiajace komunikacje ptytki bazowej z uktadem szybkiej logiki testo-
wej zostalo pominiete ze wzgledu na miejsce na schemacie. Najwazniejsze dla dziatania ASIC’a,
a w zasadzie konieczne do poprawnej transmisji danych do niego, sa rezystory R1-R9. Stuza one
jako rezystory terminujace odbiornikow LVDS?. Bez rezystoréw terminujgcych nie jest mozliwy
odbior danych testowych z uktadu FPGA. Wszystkie sygnaly danych oraz przebiegi zegarowe
podtaczone sa do specjalnego 120-pinowego ztacza, ktore zbudowane jest w standardzie umozli-
wiajacym szybka komunikacje roznicowa miedzy dwoma wspomnianymi plytkami. Zworki A0,
Al, HR i EXT pozwalaja ustawi¢ odpowiedni tryb pracy ASIC’a. Diody D3-D6 stanowia kon-
trolki, ustawianych zworkami poziomoéw logicznych. Rezystory R14-R17 ograniczaja prad diod,
natomiast R18-R21 zapewniaja niski poziom logiczny w momencie rozwarcia zworki. W prakty-
ce zamiast zworek tryby pracy przetaczane sa w sposob automatyczny za posrednictwem uktadu
kontroli i sterowania pomiarem, ktorego opis zamieszczony jest w podrozdziale 4.3. Projekto-
wany ASIC do poprawnej pracy wymaga podania dwoch czestotliwosci referencyjnych (osobno
dla nadajnika i odbiornika). Na plytce rozwigzuja ten problem generatory kwarcowe X1-X6.
Pracuja one z czestotliwosciami 30 M Hz, 24 M Hz i 16 M Hz, pozwalajac zmienia¢ warunki

pracy petli fazowych zaréwno w odbiorniku jak i nadajniku zaprojektowanego ASIC’a. Czesto-

*dziatanie uktadéow LVDS, ktore stanowia w zaprojektowanym ASIC’u standard przesylania sygnalow zega-

rowych i danych, zostalo opisane w podrozdziale 2.7
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Rysunek 4.7: Uproszczony schemat ideowy plytki bazowej dla zaprojektowanego ASIC’a. Na
schemacie potgczenia oznaczone FPGA trafiajg na specjalne ztgcze, umozliwia-

jace komunikacje z szybkq logikq testowq

tliwoscig nominalng jest tutaj 30 M Hz. Kondensatory C12-C17 filtruja zasilanie generatoréw
kwarcowych. Sie¢ zworek umozliwia wlaczenie zasilania (X30 PWR, X24 PWR, X16 PWR)
do kazdej z par generatoréw osobno, umozliwia takze dotaczenie ich wyj$¢ do odpowiedniego
wyprowadzenia w ASIC’u, oraz zwarcie obu linii przebiegu referencyjnego razem (X JOIN).
Polaczenie przebiegéw referencyjnych daje mozliwo$¢ sprawdzenia réznic w synchronizacji obu

petli fazowych wchodzacych w sktad ASIC’a. Dodatkowo oprécz generatoréw kwarcowych o
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Scisle ustalonej czestotliwosci, na plytce znajduja sie dwa ztacza BNC (REF _RX, REF TX),
umozliwiajace w tatwy sposob podlaczy¢ przestrajany generator fali prostokatnej. Rezystory
R23 i R24 pozwalaja dopasowaé wejscie do impedancji kabla koncentrycznego, natomiast rezy-
story R12, R13 i potencjometry P1, P2 pozwalaja dostroi¢ prady polaryzujace oscylatory VCO
w petlach fazowych zaprojektowanego ASIC’a. Rezystory R27 i R28 zabezpieczaja wyjscie cze-
stotliwosci testowej przed przypadkowym zwarciem. Przebieg testowy dostepny jest na ztaczu
RTX TEST.

4.2.2 Projekt $ciezek na plytce bazowej

Zaprojektowany ASIC podczas normalnej pracy moze generowaé przebiegi sygnalow o cze-
stotliwosciach dochodzacych do 240 M Hz(960 M Hz w zewnetrznym polaczeniu szeregowym).
Naktada to duze wymaganie nie tylko na utozenie kontaktéw wokot chipu ale takze na prowa-

dzenie Sciezek, rozmieszczenie pojemnodci filtrujacych i standardy ztacz uzytych do komunikacji
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Rysunek 4.8: Wygled sciezek plytki bazowej. Zielone linie wprowadzajg umowny podziat ptyt-
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ki na 3 fragmenty: A - referencje i sterowanie, B - zasilanie, C' - polgczenie

sygnatowe wysokiej czestotliwosci
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z ukladami zewnetrznymi. Na rysunku 4.8 wida¢ projekt polaczen drukowanych na plytce ba-
zowej ASIC’a. Kolorem czerwonym oznaczone sa Sciezki znajdujace sie na gornej powierzchni
plytki (top), natomiast niebieskim polozone od spodu plytki (bottom). Plytka zawiera jeszcze
dwie warstwy, ktore nie sa pokazane na omawianym rysunku. Zawieraja one potaczenia zasi-
lania i obwody masy dla catego ukladu. Plytka jest umownie podzielona na trzy fragmenty,
z ktorych pierwszy (A) zawiera wszystkie podzespoly pracujace na niskich czestotliwosciach,
ustalajace prady polaryzujace oraz pracujace na stalych poziomach logicznych. W sktad bloku
B, zajmujacego sie zasilaniem mozna zaliczy¢ ztacze zasilajace, duze kondensatory filtrujace
oraz zworki do wlaczania napie¢, wraz z kontrolkami zasilania. Fragment oznaczony jako C
stanowi najwazniejsza i najbardziej krytyczna cze$¢ calej plytki bazowej, gdyz zawiera wyso-
koczestotliwosciowe potaczenia miedzy buforami LVDS w zaprojektowanym ASIC’u a ztaczem
umozliwiajacym komunikacje z szybka logika w ukladzie FPGA. Na rysunku 4.9 wida¢ ztacze
QSE-120, ktore wykorzystywane jest do komunikacji z uktadem FPGA. Kazda para réznicowa

Rysunek 4.9: Standard ztgcza do komunikacyi plytki bazowej z szybkq logikq testowq

jest oddzielona potencjalem masy lub zasilania, co zmniejsza wplyw zaklocern miedzy para-
mi. Styki pokryte sa warstwa zlota, w celu zapewnienia najlepszego kontaktu elektrycznego
z wtykiem. Zastosowanie takiego gniazda na ptytce bazowej umozliwia zrealizowanie transmi-

sji z wymagana predkoscia, wykorzystujac do tego celu bufory LVDS. Na rysunku 4.10 zostat
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Rysunek 4.10: Prowadzenie Sciezek roznicowych. Symbolami p i n zostaly oznaczone dwie

Sciezki z jednej pary roznicowej
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przedstawiony fragment potaczen pracujacych na wysokich czestotliwosciach. Takie same $ciezki
prowadzone sa na drugiej warstwie plytki. Przy transmisji sygnatlow na wysokich czestotliwo-
Sciach, nawet niewielki kawatek przewodu, czy $ciezki staje sie juz linig transmisyjng. Dlatego
bardzo wazne jest zapewnienie odpowiedniej impedancji falowej pary réznicowej, zaréwno im-
pedancji wtasnej pojedynczej Sciezki, jak i impedancji roznicowej miedzy $ciezkami w parze.
Zaprojektowany ASIC posiada na wyjsciu bufory LVDS z rezystancja terminujaca 100 2, co
wymaga dopasowania impedancji wlasnej pojedynczej Sciezki do wartosci 50 €2 oraz impedancji
roznicowej miedzy $ciezkami do wartosci 100 2. Oba te parametry mozna wyliczy¢ w oparciu o
innych parametrow. Impedancja wlasna i r6znicowa wyrazaja sie nastepujacymi potempirycz-

nymi wzorami®:

87 5.98 - H
Zy = 1 41
T Ve T 14l n<0.8-W+T> (41)
Ziigs =2+ Zo (1-048-¢707) (4.2)

gdzie: Zy, Zgiys - impedancja wtasna i réznicowa
€ - przenikalno$¢ dielektryczna laminatu (dla laminatu FR4 €, = 4.6 )
H - grubos¢ laminatu (w tym przypadku H = 0.2 mm)
T - grubo$¢ miedzi (w tym przypadku 7' = 35 um)
W - szerokos¢ Sciezek

S - odlegtosé miedzy $ciezkami

W projekcie plytki bazowej $ciezki pary réznicowej o szerokosci 0.22 mm zostaly narysowane
w odlegltosci 0.33 mm, co po uwzglednieniu pozostatych parametréw dato impedancje wlasna

réowna H4.29 €2, oraz réznicowa 97.36 €.

Oprocz problemoéw z uwzglednianiem impedancji falowej Sciezek bardzo wazne sg takze roz-
nice w dlugosci potaczen w poszczegolnych parach oraz miedzy parami. Réznice w op6Znieniu,
jakie reprezentuja soba kolejne pary roznicowe moga sprawi¢ problemy podczas odczytu sta-
néw logicznych przy transmisji rownoleglej. Szczegdlnie objawia sie to dla duzych czestotliwosci
pracy. Sygnal na niektérych bitach moze pojawiaé sie pézniej niz na innych i gdy zbocze zegara
probkujace te stany nie bedzie mialo odpowiedniego marginesu bezpieczenstwa to czesé bitow

bedzie z nowego bajtu, a czesé¢ jeszcze z poprzedniego.

http://www.technick.net
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4.3 Uklad kontroli i sterowania pomiarem

Uktad kontroli i sterowania pomiarem mozna podzieli¢ na dwie czesci. Jedna zajmuje sie
odbieraniem danych testowych poprzez USB z komputera i przesytaniem ich w sposéb réwno-
legly do uktadu FPGA, stanowigcego szybka logike testujaca opracowany ASIC. Druga czesé
uktadu kontroli i sterowania pomiarem, zbudowana w oparciu o mikrokontroler jednouktado-
wy ATMegal6®, zajmuje sie wy$wietlaniem statusu systemu pomiarowego, automatyczng badz
reczng zmiang tryboéw pracy ASIC’a oraz odczytam mierzonej w uktadzie FPGA czestotliwosci
pracy rejestrow wyjsciowych ASIC’a. Schemat blokowy catego uktadu widaé¢ na rysunku 4.11.

Kazda z wymienionych czesci systemu kontroli i sterowania pomiarem wykorzystuje jeden port

Uklad kontroli i sterowania pomiarem

Bufor wejscia/wyjscia dla
PC,USB1 o i —
szybkiej logiki w ukladzie FPGA

"FPGA

P C, USRB 2 Uklad sterowania trybami pracy, L1 ASIC

wySwietlaniem i prezenatcja statusu

Rysunek 4.11: Schemat blokowy uktadu kontroli i sterowania pomiarem

USB w komputerze. Na wyjsciu oba niezalezne fragmenty uktadu podtaczone sa za pomoca
wspolnego ztacza do plytki szybkiej logiki pomiarowej. Dodatkowo uktad sterowania trybami

pracy jest polaczony bezposrednio z ptytka bazowg ASIC’a.

4.3.1 Bufor wejscia/wyjscia dla szybkiej logiki pomiarowe;j

Pierwsza czes¢ ukladu zostala przedstawiona na rysunku 4.12. Jedynym aktywnym elemen-
tem wystepujacym w tym fragmencie obwodu jest uktad scalony FT245RL (U2) firmy FTDI.
Zajmuje sie on zarzadzaniem i kontrola transmisji wykorzystujacej port USB, odbieraniem da-
nych testowych z komputera do swojej wewnetrznej pamieci RAM (bufora FIFO) i wysylaniem
zawarto$ci bufora do komputera. Jest to w istocie konwerter standardu RS-232 na wyjscie w
postaci bufora FIFO, gdyz w komputerze uktad widziany jest jako wirtualny port szeregowy.
Transmitowane z komputera dane podawane sa bajt po bajcie na magistrale rownolegta D0-D7,
lub w przypadku dziatania w drugim kierunku, odczytywane z tej magistrali. Do sterowania
przeptywem danych wykorzystywane sa 4 sygnaly logiczne: RXF, TXE#, RD# oraz WR. Kiedy
sygnal TXE# jest w stanie wysokim, bufor wewnetrzny F'T245RL jest pelny i uktad zewnetrzny

6 ATMegal6 - 8-bitowy mikrokontroler firmy Atmel, uktad programowalny zawierajacy 16kB programowalnej
pamieci flash, timery i 32 programowalne wyjscia/wejscia. Jego dzialanie opiera si¢ na sekwencyjnym wykony-
waniu rozkazéw, zapisanych w pamieci flash w momencie programowania

"http://www.ftdichip.com/
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nie moze wpisywac kolejnych bajtow. Stan niski na tym wyjséciu daje zezwolenie do wpisywania

danych i oznacza, ze poprzednie bajty zostaly juz wystane lub sa wysytane. Wysytanie danych
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Rysunek 4.12: Schemat ideowy bufora wejscia/wyjscia dla szybkiej logiki na ukladzie FPGA

dokonywane jest na kazdym zboczu opadajacym sygnalu WR. Podczas odbierania danych, ni-
ski poziom logiczny na wyjsciu RXF informuje o mozliwosci odczytu bajtéw z bufora FIFO
uktadu FT245RL. Kiedy na RXF jest stan wysoki, to bufor jest pusty i nie ma zadnych da-
nych do odczytu. Wspomniana magistrala D0O-D7 oraz cztery sygnaly sterujace, podtaczone sa
do uktadu FPGA, zawierajacego szybka logike testujaca ASIC. Podlaczenie miedzy ptytkami
wykonane jest za posrednictwem zlacza FC1, ktore jest wspolne dla obu czesci uktadu kontroli

i sterowania pomiarem. Opis tej logiki zawarty jest w podrozdziale 4.1.3.

Do dziatania uktadu konwertera U2 wymagane jest zastosowanie kilku elementow dyskret-
nych. Ztacze Z1 umozliwia podtaczenie przewodu USB i jednoczeénie zapewnia zasilanie 5 V
dla drugiej czesci uktadu kontroli i sterowania pomiarem. Sam uktad scalony FT245RL zasila-
ny jest napieciem 3.3 V' z ptytki na ktorej pracuje uktad FPGA. Rozwiazuje to jednoznacznie
problem dopasowania pozioméw logicznych miedzy 5 V a 3.3 V. Dzielnik rezystancyjny R2-R3
ustawia potencjal 3.3 V na wejsciu reset uktadu U2 po wlaczeniu zasilania (podtaczeniu prze-
wodu USB do komputera). Kondensatory C5 i C6 filtruja napiecie zasilania, odpowiednio 3.3 V/
i 5 V. Rezystor R4 podciaga wejscie PWREN# uktadu FT245RL do napiecia zasilania. Dioda

DL1 stanowi kontrolke obecnosci napiecia. Jej prad ograniczany jest przez R5.

4.3.2 Uklad sterowania trybami pracy, wy$wietlaniem i prezentacja

statusu

Drugi fragment opisywanej pltytki stanowi uktad sterowania trybami pracy, wyswietlaniem

i prezentacja statusu. Jego schemat przedstawiony jest na rysunku 4.13. Gléwnym elementem
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Rysunek 4.13: Schemat ideowy ukladu sterujgcego trybami pracy oraz zajmujgcego sie wy-

Swietlaniem statusu pomiaru

uktadu jest mikrokontroler ATMegal6 oznaczony na schemacie jako Ul. Jest to programowalny
uktad scalony, a jego program przedstawiony jest w podrozdziale 4.3.4. Poniewaz mikrokontro-
ler pracuje ze standardem napie¢ 5 V', a zaprojektowany chip zasilany jest napieciem 3.3 V,
koniecznym stato sie dopasowanie poziomow logicznych. Zadanie to spetniajg diody Zenera D1-

D4 oraz rezystory R6-R9, ktore ograniczaja prad do wymaganej wartosci. Do automatycznej
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zmiany trybow pracy wykorzystywany jest protokol RS-232, gdyz od strony mikrokontrole-
ra jest on prosty do implementacji w programie. Przesylanie rozkazéw w formie okreslonych
liczb steruje praca uktadu. Ze wzgledu na wygode podlaczania, zostat zastosowany uktad U3.
Jest to konwerter FT232RL firmy FTDI, umozliwiajacy stworzenie w komputerze wirtualnego
portu szeregowego, wykorzystujacego do komunikacji magistrale USB. Od strony programo-
wej na komputerze oba zastosowane uktady firmy FTDI nie r6znia sie miedzy sobg, z tym ze
FT232RL zamiast rownolegltego bufora FIFO na wyjéciu, posiada nadajnik i odbiornik zgodny
z protokotem RS-232. Na wyjsciu uktadu U3 dostepne sg wszystkie sygnaly portu szeregowego,
jednak w opisywanym uktadzie wykorzystywana jest najprostsza forma transmisji (bez kontroli
przeptywu), a zatem do mikrokontrolera podlaczone sa jedynie sygnaly danych RxD i TxD.
Zaleta zastosowania uktadu FT232RL jest automatyczne zapewnienie poprawnej obstugi pro-
tokotu USB, a z punktu widzenia oprogramowania na komputerze, dziatanie nie rézni sie od

klasycznego portu szeregowego.

Do poprawnej pracy konwertera FT232RL konieczne sa dodatkowe elementy dyskretne.
Kondensatory C9-C11 filtruja jego napiecie zasilania, a kondensator C8 jest wymagany dla
wewnetrznych obwodoéw stabilizacji napiecia. Ztacze Z2 umozliwia podtaczenie uktadu do portu
USB w komputerze. tranzystory T1 i T2 oraz rezystory R10-R13 stanowia najprostsza realizacje
bramki AN. Sygnatl resetu, realizowany przez dzielnik R12-R13, zostanie podany tylko wtedy,
gdy zasilanie 5 V' jest wlaczone (zlacze Z1 podtaczone jest do USB, rysunek 4.12) i gdy pojawi
sie 5 V' na drugim ztaczu USB (Z2). Umozliwia to prawidlowe wykrycie obu konwerterow w

systemie operacyjnym.

Kondensatory C1 i C2 filtruja napiecie zasilania mikrokontrolera, natomiast dioda DL2
jest kontrolka obecnosci zasilania. Jej prad ograniczany jest przez rezystor R14. Zlacze Prog
umozliwia zaprogramowanie pamieci flash ukltadu Ul. Wszystkie informacje o dzialaniu sys-
temu testowego pokazywane sa na ciektokrystalicznym wyswietlaczu W1. Potencjometrem P1
mozna ustawi¢ kontrast liter na wyswietlaczu. Rezystor R1 ogranicza prad segmentéw LED,
podswietlajacych wyswietlacz W1. Komunikacje z uktadem szybkiej logiki zapewniaja dwa por-
ty wejscia/wyjscia mikrokontrolera (port C i port D, z wylaczeniem dwoch bitow). Poniewaz
wszystkie te wyprowadzenia sg wyj$ciami, nie ma koniecznosci dopasowania standardéw napiec.
Mikrokontroler pracujacy na zasilaniu 5 V' z powodzeniem czyta stany logiczne w standardzie
3.3 V. Do recznej zmiany trybow pracy zaprojektowanego ASIC’a wykorzystywane sa przyciski
S11S2.

4.3.3 Plytka drukowana ukladu kontroli i sterowania pomiarem

Oba fragmenty uktadu kontroli i sterowania pomiarem wykonane sg w postaci jednej ptytki

drukowanej i podtaczone za pomoca jednego ztacza z szybka logika sterujaca, za pomoca wie-
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lozytowego przewodu tasmowego. Plytka zostala wykonana w amatorski sposob na laminacie
jednostronnym. Zawiera ona komponenty przewlekane, jak i takie do montazu powierzchnio-
wego. Widok Sciezek przedstawiony jest na rysunku 4.14, natomiast fotografia przedstawiona

jest na rysunku 4.15. Mimo ze druga czeS¢ opisywanej ptytki jest projektem dodatkowym,

7
/ :
e Meren, [iaRss

Trans Panel
- )

Rysunek 4.15: Fotografia gotowej ptytki uktadu kontroli i sterowania pomiarem

to stanowi ona nieoceniong pomoc podczas testowania zaprojektowanego ASIC’a. Wyéwietla
aktualny tryb pracy i pokazuje na jakiej faktycznie czestotliwosci pracuje badany ASIC. Wy-

Swietlanie statusu dziatania calego systemu testowego jest bardzo wazne z punktu widzenia
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pomiarow, gdyz w przeciwnym wypadku nie wiadomo czy dane testowe sa aktualnie wysytane
do komputera, czy przesylane przez ASIC i w przypadku zawieszenia sie systemu testowego

trudno jest zdiagnozowac i rozwiaza¢ problem.

4.3.4 Oprogramowanie mikrokontrolera ukladu kontroli i sterowania

pomiarem

Jak zostalo wczes$niej napisane uktad Ul widoczny na schemacie 4.13 jest mikrokontrolerem
jednouktadowym, bez rozkazoéw zapisanych w jego pamieci flash, nie wykonuje on zadnej ope-
racji i nie przedstawia soba zadnej funkcji logicznej. Programowanie wewnetrznej pamieci flash
odbywa sie poprzez wgrywanie specjalnie przygotowanego pliku *.hex, zawierajacego rozkazy
dla mikrokontrolera w postaci kolejnych liczb. Program zostal napisany w BASCOM AVR firmy
MCS Electronics®, ktory jest kompilatorem jezyka QBASIC, uzupelionym o specjalne rozkazy
umozliwiajace wykorzystanie zasobow sprzetowych programowanego uktadu. Wybor BASCOM
AVR jako srodowiska programistycznego podyktowany byt wezesniejszym doswiadczeniem w pi-
saniu programow wtasnie w tym jezyku. Na rysunku 4.16 wida¢ uproszczony algorytm dziatania

programu. Na starcie konfigurowane sa wszystkie potrzebne rejestry, w tym ustawiane sa funk-

( Skart :l
¥
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COdbieranie R5-232

F1=1 lub P2=1

Sterowanie ASICliermn

MIE

WY

y

Odezyt czestotliwosci
I statusu pormiand

I

Rysunek 4.16: Uproszczony algorytm dziatania programu mikrokontrolera Ul

Petla gléwnalnieskohczona)

cje poszczegolnych wyprowadzen, deklarowane jest miejsce podtaczenia wyswietlacza LCD, tryb
pracy sprzetowego licznika/timera oraz zmienne uzywane w programie. Bardzo wazne jest takze
poprawne ustawienie predkosci transmisji po RS-232 i poprawne zadeklarowanie czestotliwo-

Sci dotaczonego rezonatora kwarcowego. Po wykonaniu rozkazow poczatkowych mikrokontroler

8http://www.mcselec.com/
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rozpoczyna wlasciwg czes¢ programu, jaka jest nieskonczona petla. Cyklicznie wykonywane sa

nastepujace zadania:

e Odczyt danych z portu RS-232, jesli jakiekolwiek bajty zostaly odebrane do bufora od-
czytu i ustawienie odpowiednich stanow logicznych na wyprowadzeniach mikrokontrolera,

sterujacych trybami pracy badanego ASIC’a.

e Jezeli ktorykolwiek z przyciskow P1 lub P2 zostal wcisniety to nastepuje uruchomienie
procedur obstugi menu z wyborem trybu pracy, a nastepnie ustawiane sg odpowiednie sta-
ny logiczne sterujace trybami pracy chipu, tak jak to ma miejsce po odbiorze konfiguracji

przez port szeregowy.

e Kolejny fragment zajmuje sie odczytem mierzonej w uktadzie FPGA czestotliwosci zegara

generowanego przez ASIC, a takze odczytuje status logiki testujacej

Niezaleznie od wykonywania rozkazow w petli gtdbwnej w mikrokontrolerze dziata dodat-
kowo sprzetowy licznik /timer, ktory po kazdorazowym doliczeniu do odpowiedniej, ustawione;
wezesniej wartosci, przerywa dzialanie glownego programu i skacze do specjalnej procedury®.
W opisywanym programie skok ten nastepuje co 4 ms, a procedura ta odczytuje stan z dwu-

przyciskowej klawiatury i przedstawia sie nastepujaco:

1 Plms:

2 Timer0 = 5

3 If Pina.0 = 0 Then
4 Incr Lpi

5 If Lpl = 20 Then
6 P1 =1

7 End If

8 Else

9 Lpl =0

10 End If

11 If Pina.1 = 0 Then
12 Incr Lp2

13 If Lp2 = 200 Then
14 P2 =1

15 End If

16 Else

17 Lp2 =0

18 End If

19  Return

Na poczatku do licznika/timera wpisywana jest warto$¢ 5 (linia 2), aby skroci¢ cykl licznika
8-bitowego do wartosci 250, co daje réwny podzial czestotliwosci 16 M H z, taktujacej prace
mikrokontrolera. Jezeli na pinie A.0 mikrokontrolera (linia 3) bedzie stan niski (przycisk weci-
$niety zwiera wyprowadzenie do masy) to po kazdym wystapieniu przerwania bedzie zwiekszana
zmienna Lpl (linia 4), a po doliczeniu do 20 (linia 5) ustawi sie zmienna bitowa P1 na war-

tos¢ 1 (linia 6), co spowoduje odpowiednia reakcje petli glownej i zmiane trybu pracy ASIC’a.

9Gkok do innego fragmentu programu wykonany z opisywanego powodu, nazywany jest popularnie prze-
rwaniem, a procedura do ktérej ten skok nastepuje nosi miano obstugi przerwania. Przerwania moga zostaé

zglaszane po wystapieniu réznych zdarzen, jednak tutaj jest to licznik sprzetowy mikrokontrolera
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Gdy pin A.0 bedzie w stanie wysokim, to zmienna Lpl bedzie oczekiwata na chwile kolejnego
nacisniecia przycisku, trzymajac wartos¢ rowna 0 (linia 9). Poniewaz przerwanie wykonywane
jest co 4 ms, to przycisk zareaguje po czasie okolo 80 ms (20 - 4 ms). Krotsze naci$niecie nie
jest brane pod uwage, poniewaz takie dzialanie jest konieczne ze wzgledu na eliminacje drgan
stykow w przycisku. Podobnie zachowuje sie odczyt przycisku drugiego podiaczonego do pinu
A.1 w mikrokontrolerze. Odpowiednia zmienna licznikowa Lp2 zwieksza swoja wartosé¢ do 200,
co daje czas reakcji na wcidniecie przycisku okoto 800 ms. Podsumowujac: procedura obstu-
gi przerwania odczytuje stan logiczny z pindéw do ktoérych zostaly podtaczone przyciski, jesli
naciéniecie jest wykryte to w kazdym kolejnym przerwaniu zwickszana jest odpowiednia zmien-
na licznikowa, a po doliczeniu odpowiedniej ilodci przerwan nastepuje reakcja na wecisniecie

przycisku.

Wycinek petli gtéwnej odpowiedzialny za odbiér danych z portu szeregowego przedstawiony

jest ponizej:

1 L = Ischarwaiting()
2 If L > O Then

3 L = Inkey(Q)

4 Porta.4 = L.1

5 Porta.b5 = L.2

6 Porta.6 = L.3

7 Porta.7 = L.4

8 Im =1

9 End If

Procedura jest bardzo prosta, poniewaz wykorzystuje bufor sprzetowy mikrokontrolera do prze-
chowywania odebranego bajtu konfiguracyjnego. W linii 1 do zmiennej pomocniczej L zapisy-
wany jest wynik sprawdzenia, czy w buforze jest jakas warto$¢. Jesli wynik sprawdzanie jest
pozytywny (linia 2), to nastepuje odczyt tej wartosci do tej samej zmiennej pomocniczej L (li-
nia 3). Ostatecznie 4 wybrane bity tej zmiennej stanowia sygnaly logiczne do sterowania chipu
(linie 4-7).

Najbardziej skomplikowanym fragmentem kodu jest odbiér danych na temat mierzonych
czestotliwodci i statusu z szybkiej logiki testowej. Odpowiedni fragment kodu przedstawiony

jest ponizej:

1 Msb = Pinc

2 Lsb = Pind

3 A = Msb And &B11110000

4 A=A/ 16

5 Tmp = Msb And &B00001111
6 Tmp = Tmp * 64

7 Msb = Lsb And &B11111100
8 Msb = Msb / 4

9 Tmp = Tmp + Msb

10 If B <> A Then

11 B=A

12 Select Case A

13 Case O:

14 Tmp3 = Tmp

15 Case 1:

[un
(2]

Tmp2 = Tmp * 1024
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17 Tmp3 = Tmp3 + Tmp2

18 Case 2:

19 Tmp2 = Tmp * 1048576

20 Tmp3 = Tmp3 + Tmp2

21 If H1 <> Tmp3 Then

22 H1 = Tmp3

23 L=1

24 Gosub Lcdmhz:

25 End If

26 Case 3:

27 Tmp3 = Tmp

28 Case 4:

29 Tmp2 = Tmp * 1024

30 Tmp3 = Tmp3 + Tmp2

31 Case b:

32 Tmp2 = Tmp * 1048576

33 Tmp3 = Tmp3 + Tmp2

34 If H2 <> Tmp3 Then

35 H2 = Tmp3

36 L=2

37 Gosub Lcdmhz:

38 End If

39 Case 6:

40 L = Tmp And &B0O0000011

41 If H3 <> L Then

42 H3 = L

43 Locate 3 , 1

44 Select Case L

45 Case 0:

46 Lcd "Idle. Waiting... "
47 Case 1:

48 Lcd "Receiving data..."
49 Case 2:

50 Lcd "Transmiting... "
51 Case 3:

52 Lcd "Sending back... "
53 End Select

54 End If

55 End Select

56 End If

Dane odbierane sa za pomoca 14-bitowej magistrali w sposob sekwencyjny. Najpierw stany
logiczne z catych portow C i D mikrokontrolera odczytywane sa do dwoch 8-bitowych zmien-
nych Msb i Lsb (linie 1 i 2), a nastepnie obliczany jest adres A (4 bity) i wartos¢ Tmp (10
bitow) aktualnie odbieranego pakietu (linie 3-9). Adres moéwi o tym czego dotycza odebrane
bity danych i identyfikuje w sumie 7 pakietow danych, zawierajacych informacje o dwoch 30-
bitowych licznikach (6 pakietow) do pomiaru czestotliwosci oraz o statusie systemu (1 pakiet).
Dalsza cze$¢ programu polega na odpowiednim przeliczeniu otrzymanych danych w zaleznosci
od wartosci adresu A. Linie 13-24 zawieraja polecenia, ktore na podstawie trzech pakietow
o adresach 0-2 obliczaja 30-bitowa wartosé¢, odzwierciedlajaca mierzona czestotliwosé (jest to
ilo§¢ impulsow w czasie 1s, podzielona przez 2). Nastepnie specjalna procedura Ledmhz (linia
24) zajmie sie wy$wietleniem tej wartosci, przeliczajac ja na M Hz. Podobnie jest wyliczana
czestotliwo$¢ drugiego przebiegu zegarowego, ale tym razem na podstawie pakietow o adresach
3-5 (linie 26-37). Ostatnia paczka danych o adresie A=6 zawiera informacje o statusie pracy

systemu i stuzy do prezentacji informacji tekstowych na wyswietlaczu LCD (linie 40-52).
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4.4 Oprogramowanie do analizy danych testowych

Ze wzgledu na specyficzny charakter systemu testowego, oprocz przygotowania stanowi-
ska testowego pod wzgledem sprzetowym, zostatl napisany dedykowany program testowy. Caly
czas jest on w wersji rozwojowej, gdyz aktualnie rozpoczete testy zaprojektowanego ASIC’a na-
rzucaja na biezaco funkcjonalno$é jaka powinien posiadaé opisywany tutaj program. Obecnie
zadaniem programu TranTester v(0.5 jest generacja danych w postaci ciagu bajtow, przesytanie
ich do pamieci RAM w sprzetowej czesci systemu testowego, odczytywanie danych przetrans-
mitowanych przez zaprojektowany ASIC oraz poréwnywanie otrzymanych bajtéow z wcezesniej
wystanymi. Program zostal napisany w okienkowym srodowisku C+-+ Builder 6 firmy Bor-
land!® (z malym podprogramem w jezyku Python), ze wzgledu na znajomosé tego narzedzia

i ograniczony czas jaki mozna bylo przeznaczy¢ na stworzenie programu testowego. Na ry-

¥ TranTester v0.5 by Jakub Morori, Mirostaw Firlej =%
256 256 2
a.txt . txt 2: 2 <» 5§
- Sz 3 5= 34
u} Eadl l (o] -~
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6 &
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11 B 11 C
1z iz
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14 14 . chek (Decy !
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i i Chek (Bin) ‘
17 17
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8135... I Load File 1 ‘ Losd File 2 |
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Get from M1

Rysunek 4.17: Widok programu do analizy danych testowych

sunku 4.17 przedstawiony jest widok programu do analizy danych testowych. Sktada sie on
w istocie z dwoch czesci, przy czym glowna cze$é¢ aplikacji odpowiedzialna za komunikacje z
uzytkownikiem, generacje danych oraz ich analize zostata napisana w srodowisku C++ Builder

6, natomiast sama komunikacja ze sprzetowa czescig systemu pomiarowego zrealizowana jest

Ohttp://www.borland.pl/
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poprzez niewielki podprogram napisany w jezyku Python. Wspotpraca miedzy fragmentami na-
pisanymi w odrebnych jezykach odbywa sie poprzez zapis i odczyt bajtow z pliku tekstowego.
Glowna aplikacja generuje zestaw danych, po czym zostaje on zapisany do pliku tekstowego.
Drugi fragment programu odczytuje wspomniany plik, wysyta go bajt po bajcie do czesci sprze-
towej systemu, po czym zapisuje otrzymane takim samym sposobem dane do drugiego pliku.
Glowny program odczytuje plik z przestanymi przez ASIC danymi i umozliwia poréwnanie

zawartosci obu plikow oraz wykrycie btedéw w transmisji.

W sktad bloku A na rysunku 4.17 wchodza kontrolki do generacji zestawu danych testo-
wych. Mozliwe jest tutaj ustawienie ilosci powstatych bajtow (od 1 do 132000) oraz wybranie
sposobu ich prezentacji (binarnie lub dziesietnie). Same dane moga zosta¢ utworzone w postaci
kolejnych liczb (0-255), losowych wartosci z tego samego przedzialu lub okreslonej stalej. Bajty
generowane s3 bezposrednio w oknie edycyjnym B, gdzie mozna jednocze$nie zmodyfikowaé,
zapisa¢ lub otworzy¢ plik z danymi testowymi. Drugie okno edycyjne, oznaczone jako C, posia-
da podobne mozliwosci jednak stuzy ono do wezytywania pliku, ktéry powstaje po transmisji
danych przez zaprojektowany ASIC. Symbolem D oznaczone zostato okno btedéw, pokazujace
roznice miedzy plikiem zrodtowym, a uzyskanym po pomiarze. Pozwala ono sprawdzi¢ w ktorej
linii wystapil btad i porownaé wartosci dziesietne lub binarne btednych bajtow (na rysunku
wida¢ przykladowa prezentacje btedu powstalego w linii 2 i 3). Ostatni blok przyciskow, ozna-
czony jako E, umozliwia wykonywanie prostych operacji na odebranym pliku danych (negacja,
usuwanie blednych linii z poczatku oraz przesuwanie bitowe!!). Najwazniejszy w calym progra-
mie jest przycisk "Python Send", uruchamiajacy podprogram przesytajacy dane do sprzetowej

czesci systemu pomiarowego i zapisujacy wyniki w wyjsciowym pliku tekstowym.

Kod 7r6dlowy programu nie zostanie umieszczony w niniejszej pracy ze wzgledu na obiek-
towy charakter programu w C++ Builder 6 i dlugo$é¢ kodu jaka dzieki temu powstala. Za-
mieszczanie natomiast fragmentow programu, wyrwanych z kontekstu, nie przyczynitoby sie do
lepszego zrozumienia jego dziatania. Wazniejszy fragment stanowi podprogram wymieniajacy
dane miedzy szybka logika testujaca a programem analizujacym. Kod tego podprogramu, ze

wzgledu na mala objetosé, zostal w catosci zamieszczony ponizej:

speed = 1000000
ser = serial.Serial("COM9", speed, parity=serial.PARITY_NONE,
stopbits = serial.STOPBITS_ONE, timeout=None)

#pliki wejsciowy i wyjsciowy
fin = ’a.txt’
fout = ’b.txt’

© 0 N T W N =

count = len(open(fin, ’rU’).readlines())
print "bytes: %d, speed: %d"’ (count,speed)
temp = "

— e
= o

Hoperacja przesuniecia bitowego wszystkich bajtow jest konieczna ze wzgledu na szeregowy charakter trans-
misji danych przez zaprojektowany ASIC. Moze sie tak zdarzy¢, ze kilka (kilkanascie) poczatkowych bitow

zostanie utraconych na poczatku transmisji, co skutkuje przesunieciem pozostalych bitow
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12 ser.write(chr(count/1024))
13 u=count - (count/1024)*1024
14 ser.write(chr(u/256))

15 ser.write(chr(u),256))

16

17 for i in range(count):

18 temp = temp + chr(int(linecache.getline(fin, i+1)))
19 ser.write(temp)

20

21

22 print "Read"

23 plik = open(fout, ’w’)

24 inp=ser.read(count)

25 for i in range(count):

26 try:

27 x=ord(inp[i])

28 plik.write(str(x) + ’\n?)
29 except:

30 pass

31 plik.close()

Jak wczesniej zostato napisane w podrozdziale 4.3, system testowy komunikuje sie z kom-
puterem poprzez porty USB. Doktadniej, z punktu widzenia oprogramowania na komputerze,
sa to wirtualne porty szeregowe (RS-232'?). Program na poczatku ustawia wirtualny port (w
tym przypadku COM9) do pracy z transmisjg 8-bitowa, bez kontroli parzystosci i z jednym bi-
tem stopu. Szybkos$¢ transmisji po tym wirtualnym porcie szeregowym okreslona jest na 1Mb/s
(linie 1-3). Nastepnie przypisywane sa nazwy dla pliku wejsciowego i wyjsciowego (linie 6-7).
Zanim plik zostanie odczytany i wystany bajt bo bajcie (linia po linii, poniewaz jeden bajt zo-
stal zapisany w jednej linii), zostanie obliczona rzeczywista ilo$¢ danych jaka zostanie wpisana
do pamieci w szybkiej logice testujacej oraz wystana w postaci 3 bajtow poczatkowych (linie
9-15).

W dalszej kolejnosci nastepuje tworzenie zmiennej tymczasowej (przechowujacej tancuch
znakow), w ktorej kazdy kolejny znak odpowiada jednemu bajtowi wysylanych danych (linie
17-18). W dalszej kolejnosci nastepuje wysylanie tak przygotowanej paczki danych na wirtualny
port szeregowy w komputerze (linia 19). Bezposrednio po tym program przechodzi w tryb
odczytu, czekajac az nie zostanie odebrany tanicuch znakéw o dlugosci takiej samej jak przy
wysylaniu. Jednoczesnie znaki konwertowane sa na posta¢ liczby dziesietnej i zapisywane w
drugim pliku (linie 22-31). Po zakonczeniu zapisu do pliku dzialanie podprogramu sie konczy.
W dalszej kolejnosci dziatanie przejmuje gléwny program, ktory pracuje juz na gotowym pliku

tekstowym.

Przedstawiony tutaj opis programu analizujacego i przesytajacego dane stanowi tylko zarys
jego dzialania, poniewaz jak juz wczesniej zostalo napisane, kod zrodlowy tego programu ulega

czestym modyfikacjom.

2hitp: //www.lammertbies.nl/comm /info/RS-232_specs.html



Rozdzial 5
Wstepne pomiary transceiver’a

Niniejszy rozdzial przedstawia wyniki pierwszych testow i pomiarow ASIC’a wykonanego
na podstawie projektu opisanego w tej pracy. Ze wzgledu na ograniczony czas, jaki pozostal
autorom pomiedzy wyprodukowaniem ASIC’a a terminem zlozenia niniejszej pracy, wykonane
zostaly jedynie poczatkowe testy przesytu danych oraz najwazniejszych z punku widzenia dzia-
tania uktadu blokéw funkcjonalnych, czyli petli fazowej i uktadu CDR. Pomiary ASIC’a byty
utrudnione ze wzgledu na ograniczona liczbe wyj$¢ testowych. Z tego wzgledu potrzebne byto
zaprojektowanie i wykonanie pomiaréw umozliwiajacych okreslenie parametréow pracy uktadu
na podstawie dostepnych z zewnatrz sygnatdéw. Pomiary opisane ponizej nie daja kompletnego
opisu zachowania wykonanego uktadu transceiver’a. Wymagane sg dalsze testy funkcjonalnosci

zaprojektowanego uktadu, jednak zostana one wykonane poza ramami pracy magisterskiej.

5.1 Uktad petli fazowej nadajnika

Glowna czestotliwos$é generowana przez petle fazowa nie byta dostepna na zewnatrz uktadu,
podobnie jak napiecie na wyjsciu filtru dolnoprzepustowego LPF. Wyjscie testowe z dzielni-
ka petli, ze wzgledu na wysoki stopieri podziatu (f/64), niosto jedynie informacje o Sredniej
czestotliwodci pracy ukladu, zas ewentualne krotkofalowe oscylacje okresu przebiegu zegaro-
wego zostaly by w nim usrednione. Z tego wzgledu skorzystano z wyjscia zegara taktujacego
rownolegla magistrale danych wejsciowych w nadajniku. Dostarcza ono rowniez podzielona cze-
stotliwosé¢ gtowna petli, jednak w tym przypadku stopien podzialu wynosi osiem co pozwala na

doktadniejsza ocene pracy petli fazowej PLL.

Pomiary czestotliwo$ci wykonywane byty za pomoca analizatora widma. Dopasowanie roz-
ktadu normalnego do zebranych danych umozliwito precyzyjne okreslenie czestotliwosci pracy
petli (potozenie maksimum rozktadu) i jej dyspersji (szerokosé¢ potowkowa FWHM). Na wejscie

referencyjne petli podawano przebieg prostokatny z generatora czestotliwo$ci. Na podstawie
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dopasowania okreslono precyzyjnie, ze czestotliwos¢ pracy generatora wynosita 29 999 993 Hz

z dyspersja 2,8 Hz, czyli byla o 7 Hz nizsza od zalozonej (30 M Hz).
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Rysunek 5.1: Widma czestotliwo$ci petli dla typowych warunkow pracy w trybach 120 M H z,
240 MHz, 480 MHz i 960 M Hz.

Rysunek 5.1 przedstawia widma czestotliwosci dla czterech trybow pracy uktadu. W kaz-
dym z nich petla pracuje prawidtowo generujac oczekiwang czestotliwosé. Do kazdego z widm
dopasowano rozklad normalny, za$ otrzymane parametry przedstawiono w tabeli 5.1. Dla po-
roOwnania w ostatniej kolumnie tabeli zawarto wartos¢ teoretyczna obliczona na podstawie rze-
czywistej czestotliwosci generatora. W kazdym z trybow czestotliwo$¢ pracy petli zgadza sie w
granicy dyspersji z teoretyczna, zas sam rozrzut jest znikomy. Nalezy przy tym pamiectaé, ze

przebieg zegarowy jest dzielony przez osiem w bloku "serializer’a".

tryb czestotliwo$é pracy [Hz| | dyspersja [Hz] | wartosé¢ teoretyczna [H z]|
120 M H=z 14 999 995 3,4 14 999 997
240 M Hz 29 999 990 3,2 29 999 993
480 M H=z 59 999 983 3,4 59 999 986
960 M H =z 119 999 969 3,8 119 999 972

Tabela 5.1: Parametry przebiegow czestotliwosci petli w typowych warunkach pracy.

Aby oceni¢ zakres poprawnej pracy petli w kazdym z trybéw wyznaczono minimalng i

maksymalna czestotliwos¢ przebiegu referencyjnego, przy ktorej odpowiedz petli byta jeszcze
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zgodna z zatozeniami. Na rysunku 5.2 przedstawiono widma najnizszych czestotliwosci uzyska-
nych z petli fazowej w kazdym z trybow. Dalsze obnizenie czestotliwosci referencyjnej o 1 M Hz
nie powodowalo juz oczekiwanego spadku odpowiedzi petli o odpowiednig dla danego trybu
wartos$¢ (odpowiednio 0,5, 1, 21 4 M Hz), co $éwiadczy o osiagnieciu przez oscylatory VCO

minimalnej mozliwej czestotliwosci pracy. Widma uzyskane dla tego przypadku przedstawia

rysunek 5.3.
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Rysunek 5.2: Widma czestotliwos$ci petli dla minimalnej czestotliwosci referencyjnej w trybach
120 MHz, 240 MH~z, 480 MHz i 960 M Hz.

Na wykresach z rysunku 5.3 znacznie wzrasta dyspersja czestotliwosci. Dzieje sie tak ponie-
waz generowana przez oscylatory VCO czestotliwosé jest za wysoka w stosunku do referencyjnej,
przez co petla fazowa nie uzyskuje synchronizacji i nie stabilizuje pracy oscylatoréw poprzez
sprzezenie zwrotne. Podobny efekt wystepuje w pozbawionym synchronizacji uktadzie CDR, co

zostato opisane dalej.

W analogiczny sposob probowano wyznaczy¢ maksymalna czestotliwo$é pracy (widma na
rysunku 5.4). Granice te osiagnieto jedynie dla trybu 960 M H z, gdyz w pozostatych trybach
petla pracowala stabilnie az do maksymalnej uzyskiwanej z generatora czestotliwosci 50 M H z.
Stad gorna granica zakresu pracy petli nie zostala w tych trybach zbadana i mozna jedynie
okresli¢, ze nie jest nizsza niz zmierzona wartos¢. Dla wiekszej przejrzystosci przeliczono cze-
stotliwosci zegara "serializer’a" uzyskane z pomiaréw na czestotliwos$ci podstawowe pracy petli

i przedstawiono je w tabeli 5.2.
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Rysunek 5.3:
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Widma czestotliwosci petli dla zbyt niskiej czestotliwos$ci referencyjnej w trybach
120 MHz, 240 MH~z, 480 MHz i 960 M Hz.
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Rysunek 5.4: Widma czestotliwo$ci petli dla maksymalnej
bach 120 M Hz, 240 MHz, 480 M Hz 1 960 M H z.
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czestotliwosé [M H z]
tryb minimalna | maksymalna
120 M Hz 56 =200
240 M H~z 136 =400
480 M Hz 256 =800
960 M Hz 448 1168

Tabela 5.2: Zakresy czestotliwosci poprawnej pracy petli fazowej.
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Rysunek 5.5: Widma czestotliwosci petli dla maksymalnych osigganych (z lewej) i zbyt wyso-
kich (z prawej) czestotliwodci przy typowym (na gorze) i zwiekszonym (na dole)

napieciu zasilania.

Jak widaé¢ zakresy poprawnej pracy petli w kazdym z trybow przekrywaja sie pomiedzy
sobg, dzieki czemu uktad jest w stanie pracowac stabilnie w pelnym zakresie czestotliwosci od
56 M Hz do 1,168 GH z. Gorng czestotliwos¢ pracy mozna jeszcze zwiekszy¢ podnoszac napiecie
zasilania uktadu. Rysunek 5.5 przedstawia widma dla maksymalnej oraz zbyt wysokiej czesto-
tliwosci referencyjnej dla typowego (3,3 V') i zwiekszonego (3,6 V') napiecia zasilania. Przy ty-
powym napieciu maksymalna czestotliwo$¢ pracy oscylatora VCO960 wynosi okoto 1,17 GHz
i dalsze zwiekszanie czestotliwosci referencyjnej prowadzi do utraty synchronizacji, podobnie
jak mialo to miejsce dla zbyt wolnego przebiegu. Podniesienie napiecia zasilania do 3,6 V/,
stanowigcego gorng bezpieczna granice dla ASIC’a w technologii AMS 0,35 pum, pozwala na
prace z czestotliwoscig 1,245 G Hz. Podobnie jak poprzednio dalsze zwiekszenie czestotliwosci

referencyjnej powoduje utrate synchronizacji przez petle fazows.
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5.2 Kompletny transceiver

5.2.1 Pierwsze testy funkcjonalne

Stanowisko pomiarowe w swojej aktualnej wersji umozliwia przestanie pojedynczych zestawow
danych. Z tego wzgledu nie na razie nie jest mozliwe wyznaczenie parametrow transmisji, gdyz
wymaga to przestania znacznie wiekszych ilogci danych. Ponizej przedstawiono wyniki przy-
kladowego testu (wraz z opisem jego przebiegu) dla trybu "single-rate" 960 M Hz. W dwoch
lewych kolumnach tabeli 5.3 przedstawiono fragment typowego pliku danych nadawanych do
transceiver’a, zas w dwoch prawych dane odestane przez uktad szybkiej logiki testowej. Oba ze-
stawy liczb podano w reprezentacji dziesietnej (dec) i binarnej (bin). Zestaw danych wystanych
do transceiver’a sktadal sie z losowych wartos$ci poprzedzonych trzema bajtami rownymi 170.
Jak widaé¢ z tabeli liczbie tej odpowiada binarna reprezentacja "10101010", tak wiec te trzy
poczatkowe bajty stanowa preambute pozwalajaca na zsynchronizowanie czestotliwosci przez
uktad CDR.

Wystane Odebrane

Ip. || dec bin dec bin

1 || 170 | 10101010 | 155 | 10011011
2 || 170 | 10101010 || 113 | 01110001
3 | 170 | 10101010 || 85 | 01010101
4 | 93 | 01011101 || 85 | 01010101
5 || 50 | 00110010 | 84 | 01010100
6 | 177 | 10110001 || 186 | 10111010
7 41 | 00101001 || 101 | 01100101
8 | 55 | 00110111 || 98 | 01100010
9 | 129 | 10000001 || 82 | 01010010
10 || 158 | 10011110 || 111 { 01101111
11 | 11 | 00001011 || 3 | 00000011
12 || 178 | 10110010 | 60 | 00111100
13 95 | 01011111 || 23 | 00010111
14 | 228 | 11100100 || 100 | 01100100
15 | 123 | 01111011 || 191 | 10111111
16 || 107 | 01101011 || 200 | 11001000
17 || 110 | 01101110 || 246 | 11110110
18 || 139 | 10001011 || 214 | 11010110
19 || 154 | 10011010 || 221 | 11011101

Tabela 5.3: Dane wystane i bezposrednio odebrane z transceiver’a.
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Odebrany zestaw bajtow w pierwszej chwili wydaje sie by¢ niepoprawny. Wynika to z kon-
strukcji transceiver’a, ktory przesyta dane w sposob ciagly bez kontroli transmisji, jak i z zasady
dziatania szybkiej logiki testowej, ktora rozpoczyna odbiér danych roéwnocze$nie z nadawaniem.
Stad pierwszy odebrany bajt (155) jest nieokreslona wartoscia wynikajaca z transmisji przez
ASIC losowych danych z wyjscia pamieci RAM ukladu FPGA, podczas zapisu danych z kom-
puteral. Podobnie dowolng warto$¢ przyjmuje pierwsze siedem bitow drugiego bajtu. Ostatni
bit (LSB) drugiego bajtu jest poczatkiem rzeczywistych danych testowych (od tego miejsca
reprezentacje binarna wyrozniono pogrubieniem). Podzial pierwszego bajtu danych wystanych
do transceiver’a (170) miedzy dwa bajty odebrane jest typowy dla dzialania ukladu i wynika

ze wspomnianego braku kontroli transmisji.

Wystane Odebrane Wystane Odebrane
Ip. || dec bin dec bin Ip. || dec bin dec bin
1 || 170 | 10101010 || 170 | 10101010 24 620 || 214 | 01000011 || 214 | 01000011
2 | 170 | 10101010 || 170 | 10101010 24 621 || 199 | 11010010 || 199 | 11010010
3 || 170 | 10101010 || 170 | 10101010 24 622 || 198 | 11010100 || 198 | 11010100
4 93 | 01011101 || 93 | 01011101 24 623 || 112 | 10101101 || 112 | 10101101
5 || 50 | 00110010 || 50 | 00110010 24 624 || 67 | 01110010 | 67 | 01110010
6 || 177 | 10110001 || 177 | 10110001 24 625 || 210 | 01000101 || 210 | 01000101
7 41 | 00101001 || 41 | 00101001 24 626 || 212 | 10011010 || 212 | 10011010
8 55 | 00110111 || 55 | 00110111 24 627 || 173 | 11010110 || 173 | 11010110
9 | 129 | 10000001 || 129 | 10000001 24 628 || 114 | 11110101 || 114 | 11110101
10 || 158 | 10011110 || 158 | 10011110 24 629 || 69 | 10001111 || 69 | 10001111
11 || 11 | 00001011 || 11 | 00001011 24 630 || 154 | 00101101 || 154 | 00101101
12 || 178 | 10110010 | 178 | 10110010 24 631 || 214 | 11001111 || 214 | 11001111
13 || 95 | 01011111 || 95 | 01011111 24 632 || 245 | 11101101 || 245 | 11101101
14 || 228 | 11100100 || 228 | 11100100 24 633 || 143 | 01101010 | 143 | 01101010
15 || 123 | 01111011 || 123 | 01111011 24 634 || 45 | 10001101 || 45 | 10001101

Tabela 5.4: Dane wystane i odebrane z transceiver’a po korekcyi.

Powyzsza analize przytoczono by uzasadni¢ koniecznos$¢ napisania programu do analizy
danych testowych, opisanego w rozdziale 4.4. Program ten umozliwia tatwe poréwnanie repre-
zentacji binarnych, przesuniecie odebranych danych o odpowiednia ilo$¢ bitow w lewo tak, by

pierwszy wyrdzniony w tabeli 5.3 bit LSB drugiego bajtu stat sie MSB pierwszego bajtu. W

'Pamie¢ RAM wystawia na swoje wyjécia dane do niej wpisywane. Poniewaz zapis odbywa sie zgodnie z
zegarem generowanym przez uktad transmisji z FTDI, wiec nie da sie okregli¢ jaki stan wyj$¢ pamieci zostanie
zatrzasniety w rejestrze wejsciowym ASIC’a przed przejsciem przez logike testows do fazy transmisji danych

przez uktad. Dokladny opis szybkiej logiki testowej znajduje sie w rozdziale 4.1.3.
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tabeli 5.4 przedstawiono dwa fragmenty zestawow danych wystanych i odebranych po korekcji.

Przedstawiaja one catkowita zgodnosé obu plikow.

Nalezy podkresli¢, ze zestaw danych jest catkowicie (poza pierwszymi trzema bajtami) lo-
sowy 1 nie zawiera zadnego kodowania zabezpieczajacego przed zbyt dhlugim ciggiem zer lub
jedynek. Mimo tego dane sa przekazywane poprawnie, co $wiadczy o duzej stabilnosci cze-
stotliwosci generowanych przez petle fazowa. Dane z powyzszego przyktadu przestano w trybie
"single-rate" przy czestotliwosci 960 M H z, ale wykonywane bytly tez podobne testy dla pozosta-
tych czestotliwosci. Wykonano rowniez test transmisji dla maksymalnych czestotliwosci pracy,
tj. 1,168 G H z przy standardowym napieciu zasilania i 1,255 G H z przy napieciu zwiekszonym
do 3,65 V. W obu przypadkach dane zostaly przestane bezbtednie, co swiadczy o poprawnej
pracy calego uktadu. Do pelnej oceny poprawnosci transmisji i wyznaczenia jej parametrow

potrzebnych jest wiecej testow ilosciowych.

5.2.2 Analizy widmowe dla ukladu CDR

Pomiar pracy uktadu CDR umozliwil zegar taktujacy réwnolegty magistrale danych wyjscio-
wych odbiornika. Analogicznie jak w poprzednim podrozdziale zbierano widma czestotliwosci
tego sygnatu. Robiono to tak podczas przesytania danych, czyli z synchronizacja zapewniona

przez uktad CDR, jak i bez przesytania danych (czyli bez synchronizacji).
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Rysunek 5.6: Dziatanie uktadu CDR w trybach 120 M Hz i 240 M Hz. W lewej kolumnie bez

transmisji danych (synchronizacji), w prawej z synchronizacjq.
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Rysunek 5.7: Dziatanie uktadu CDR w trybach 480 M Hz 1 960 M Hz. W lewej kolumnie bez

transmisji danych (synchronizacji), w prawej z synchronizacjq.

Na rysunku 5.6 przedstawiono widma dla trybow 120 M Hz i 240 M H z, za$ na rysunku 5.7
dla trybow 480 M Hz i 960 M H z. Przebiegi przedstawione w poprzednim podrozdziale repre-
zentowaly stabilne czestotliwosci o malej dyspersji, gdyz zrodtem zegara dla bloku "serializer’a"
jest oscylator VCO znajdujacy sie w sprzezeniu zwrotnym petli fazowej. W przypadku prze-
biegow generowanych przez blok "deserializer’a", zrodlem podstawowego zegara w odbiorniku
sa dodatkowe oscylatory VCO, ktorych czestotliwo$é nie jest stabilizowana przez sprzezenie
zwrotne. W zalezno$ci od dopasowania elementéw na maskach technologicznych czestotliwosc
przebiegéw z dodatkowych oscylatorow bedzie jedynie zblizona do czestotliwo$ci generowanej
przez gtowny oscylator petli znajdujacy sie w sprzezeniu zwrotnym, zas jej stabilno$é¢ bedzie
zaleze¢ tylko od fluktuacji poziomoéw napie¢ sterujacych. Widaé¢ to wyraznie na obu wykresach
5.6 i 5.7 dla przypadku braku synchronizacji ze strony uktadu CDR. Widma czestotliwo$ciowe

charakteryzuje wowczas duza dyspersja, zas potozenie maksimum rozktadu jest przesuniete.

7 chwila rozpoczecia transmisji danych zaczyna dziata¢ uktad CDR, synchronizujac i stabi-
lizujac prace dodatkowych oscylatorow. Stad widma uzyskiwane dla dziatajacego uktadu CDR
charakteryzuja sie znacznie lepszymi parametrami i wiernie oddaja widma czestotliwosci ge-
nerowanej przez nadajnik transceiver’a. Przyktadowe poréwnanie widm odbiornika i nadajnika
przy synchronizacji przebiegdw w trybie 480 M Hz przedstawia rysunek 5.8. Zgodno$¢ obu

przebiegéw wskazuje na poprawne dziatanie uktadu CDR.

Wykonano tez dodatkowy test pracy uktadu przy podwyzszonym napieciu zasilania. W
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Rysunek 5.8: Porownanie widm czestotliwoSci nadajnika 1 odbiornika przy synchronizacji

uktadu CDR w trybie 480 MH z.
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Rysunek 5.9: Dzialanie uktadu CDR bez (z lewej) i z synchronizacjq (z prawej) dla maksy-

malnej czestotliwosci pracy uktadu przy zwiekszonym napieciu zasilania.

tym przypadku wynosito ono 3.65 V', co umozliwilo wygenerowanie czestotliwosci 1,255 GH z.
Rysunek 5.9 obrazuje dziatanie uktadu CDR przy tej czestotliwosci. Jak widaé caty uktad, nie
tylko sama petla fazowa, pracuje poprawnie z niezwykle wysoka jak na zastosowang technolo-
gie czestotliwoscia ponad 1,25 GHz. W ten sposob udalo si¢ znacznie przekroczyé zaktadana

poczatkowo granice mozliwych do uzyskania czestotliwosci w technologii AMS 0, 35 pum.
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5.3 Pobor pradu uktadu

Wykresy 5.10 przedstawiaja zalezno$¢ poboru pradu zaprojektowanego uktadu transceiver’a
od czestotliwosci jego pracy, podczas dziatania we wszystkich trybach. Dokladne wartosci po-
boru pradu oraz mocy przedstawione sg dodatkowo w tabeli 5.5. Zgodnie z budowa wewnetrzna
zaprojektowanego ASIC’a (podrozdziat 3.1), do poboru pradu wliczone sa dwie pary uktadow
nadajnik-odbiornik?. Natomiast do rachunku pradowego nie zostaly wliczone bufory wejécio-
we 1 wyjsciowe (LVDS), ktore pobieraja okolo 70 mA. Zmierzenie poboru pradu, oddzielnie
dla kazdego z blokoéw transceiver’a, nie jest mozliwe gdyz wymagato by to uzycia wielu pa-
dow zasilajacych, a nie pozwalaja na to zatozone wymiary uktadu. Moc pobierana przez uktad
jest zblizona do uzyskanej w wyniku symulacji. Symulowany poboér pradu zostal oceniony na

podstawie sumy pradéw pobieranych przez poszczegélne bloki uktadu.
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Rysunek 5.10: Pobor prqdu zaprojektowanego uktadu transceiver’a w zaleznoSci od czestotli-
wosci jego pracy. Wykresy przedstawiajg porownanie poboru produ dla kazdego

z trybow pracy z vwzglednieniem podziatu na "single-rate” i "half-rate”

Z wykresow 5.10 widag, iz transceiver dzialajacy w trybie "half-rate" pobiera wiekszy prad
niz w trybie "single-rate". Realizowana jest wtedy (w trybie "half-rate") jednak transmisja

7z dwukrotnie wiekszg predkoscia. W celu poréwnania pracy uktadu w dwoch trybach pracy,

2Zaprojektowany ASIC zawiera w swojej strukturze dwa nadajniki i dwa odbiorniki. W jednej chwili (w
zaleznosci od sygnaléw sterujacych) pracuje tylko jeden nadajnik i odbiornik, podczas gdy druga para jest
nieaktywna i dziala na obnizonej czestotliwosci okoto 72 M Hz. Podyktowane jest to konieczno$cia ciagtego

dziatania przerzutnikow dynamicznych.
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960 | 960 | 480 | 480 | 240 | 240 | 120 | 120
SR | HR | SR | HR | SR | HR | SR | HR
Ly (frey = 30 MHz)[mA] | 18,68 | 20,75 | 12,32 | 13,62 | 8,89 | 9,66 | 7,07 | 7,48

I* . [mA] 21,03 | 23,28 | 16,82 | 18,65 | 11,34 | 12,50 | 8,45 | 9,06
Piyp(frey = 30 MHz)[mW] | 61,65 | 68,48 | 40,65 | 44,93 | 29,33 | 31,87 | 23,31 | 24,67
P ImW] 69,40 | 76,83 | 55,52 | 61,54 | 37,41 | 41,25 | 27,88 | 29,89

max

* - maksymalne wartosci pradéw zostaly podane dla maksymalnych czestotliwosci

Tabela 5.5: Pobor pradu 1 mocy przez uktad transceiver’a dla typowych © maksymalnych cze-

stotliwosct pracy

nalezy zestawi¢ z sobg takie same predkosci transmisji, co zostato zrobione w tabeli 5.6.

120 Mb/s | 240 Mb/s | 480 Mb/s | 960 Mb/s
Ly [mA] "single-rate" 7,07 8,89 12,32 18,68
]typ[mA] "half-rate" 6,18 7,61 9,75 13,48

Tabela 5.6: Porownanie trybow "single-rate” © "half-rate” pod wzgledem poboru prgdu

Zgodnie z przewidywaniami teoretycznymi tryb "half-rate" jest bardziej "oszczedny" pod
wzgledem poboru pradu. Jest to wynikiem dwukrotnie mniejszej czestotliwosci pracy. Zysk
na mocy nie jest jednak rowny 50% gdyz w tym trybie uklad jest bardziej skomplikowany
i wiecej elementow przelacza sie z ta nizsza czestotliwodcig. Zysk na mocy ro$nie wraz ze
wzrostem czestotliwosci pracy. Przy transmisji 120 Mb/s, prad pobierany przez uktad w trybie
"half-rate" stanowi okolo 87% tego co pobierane jest w trybie "single-rate", natomiast przy
960 Mb/s zysk jest rzedu 72%. Fakt zaleznosci réznicy w poborze pradu miedzy trybami od
szybko$ci transmisji zwigzany jest ze stalym fragmentem uktadu, ktéry pracuje tak samo w obu
trybach. Do zmniejszenia pobieranej mocy przyczyniaja sie gtownie uktady rejestrow, ktorych
pobor pradu silnie zalezy od czestotliwosci, a w trybie "half-rate" czestotliwosé ich pracy jest

dwukrotnie nizsza (przy tej samej szybkosci danych w obu trybach).

Dla potwierdzenia poboru pradu zaprojektowanego transceiver’a wykonano pomiary drugie-
go egzemplarza ASIC’a w typowych warunkach pracy (tabela 5.7). Poniewaz pobor pradu jest
uzalezniony od rozrzutu elementéw pasozytniczych, wiec niewielki r6znice pomiedzy ASIC’ami

sa uzasadnione.

960 | 960 | 480 | 480 | 240 | 240 | 120 | 120
SR HR SR HR | SR | HR | SR | HR
Iiy,,lmA] ASIC 1 | 18,68 | 20,75 | 12,32 | 13,62 | 8,89 | 9,66 | 7,07 | 7,48
IyplmA] ASIC 2 | 19,07 | 21,19 | 12,59 | 13,92 | 9,11 | 9,88 | 7,23 | 7,65

Tabela 5.7: Porownanie poboru predu dwdch egzemplarzy zaprojektowanego ASIC a



Podsumowanie

Celem niniejszej pracy bylo wykonanie uktadu transceiver’a, czyli nadajnika i odbiornika, do
szybkiej szeregowej transmisji sygnatow. Projekt wymagal opracowania wtasnego rozwigzania
uktadu na podstawie réznych spotykanych w literaturze architektur i jego zaimplementowaniu

w postaci dedykowanego uktadu scalonego (ASIC). Aby osiagna¢ wyznaczony cel wykonano:

e projekt schematow ideowych wszystkich potrzebnych fragmentéw uktadu, oraz przepro-

wadzono ich szczegolowych symulacje.

e projekt masek technologicznych wszystkich poduktadow transceiver’a oraz rozmieszczono
je na globalnym projekcie masek ASIC’a. Nie bylo to prostym zadaniem, poniewaz pro-
jektowany uktad pracuje przy czestotliwosciach rzedu 1 GHz, co jest granicg technologii
uzytej do realizacji projektu (AMS 0.35 pm). Waznym stalo sie jednoczesnie doktad-
ne uwzglednienie wplywu elementow pasozytniczych. Szczegdlnie istotny wplyw miaty
one na projekt oscylatora sterowanego napieciem (VCO), gdzie jakakolwiek dodatkowa
pojemno$¢ (w okolicach tancucha opozniajacego) znacznie ogranicza czestotliwosé jego
pracy. Problem zostal rozwigzany przez bardzo skupiona konstrukcje samego tancucha
oscylatora. Zagadnienie elementéw pasozytniczych stalo sie réwnie wazne przy projekcie
masek technologicznych rejestrow (wejsciowego i wyjsciowego), gdzie opoznienia powstate
na Sciezkach rozprowadzajacych przebieg zegarowy degradowaly prace przy duzych cze-
stotliwosciach. Specjalna konstrukcja przerzutnika i odpowiednie prowadzenie potgczen

rozwigzalo ten problem.

e szczegOtowe symulacje z uwzglednieniem pasozytniczych pojemnosci i rezystancji, powsta-
lych po narysowaniu masek technologicznych. Poniewaz dzialanie uktadu przy wysokich
czestotliwo$ciach zmienia sie w sposéb znaczacy (po uwzglednieniu elementoéw pasozyt-
niczych), wymiary uzytych w projekcie tranzystorow byty wielokrotnie modyfikowane i
zmieniane na projekcie masek technologicznych, az do uzyskania odpowiedzi uktadu po-

dobnej do wynikéw uzyskanych wezesniej dla schematow ideowych.

e symulacje rozrzutow technologicznych elementow (symulacje Monte Carlo), ktore ze wzgle-
du na konieczno$¢ wykonania wielu iteracji pochtonely znaczng ilo$¢ czasu. Parametry

uktadu byty tak modyfikowane aby umozliwi¢ dostrojenie uktadu niezaleznie od rozrzutow



300 Podsumowanie

technologicznych.

e przygotowanie plytki testowej (plytki bazowej, na ktorej zostal zamontowany prototy-
powy uklad) dla zaprojektowanego transceiver’a. Na zewnatrz uktadu dostepne sg prze-
biegi o mniejszych czestotliwosciach, dochodzacych do 240 M H z (magistrala rownolegta,
pracujaca na podzielonym przebiegu zegarowym), a w szczegdlnych przypadkach nawet
960 M Hz. Zatem bardzo krytyczny stal sie projekt samej plytki. Przy duzych czesto-
tliwosciach impedancja falowa $ciezek musi by¢ dopasowana do rezystancji wejéciowej
odbiornika w zaprojektowanym uktadzie, gdyz nawet kilka centymetrow potaczenia staje
sie juz linia dluga, a to z kolei moze prowadzi¢ do odbi¢ sygnatu. Dopasowanie para-
metréw linii transmisyjnej pociagga za soba konieczno$¢ doktadnego dobrania szerokosci

Sciezek sygnalowych oraz odlegtosci miedzy nimi. Zmiana opo6znienia sygnalow na roznej

.....

e przygotowanie stanowiska testowego, na ktore sktada sie glownie zaprojektowanie i wyko-
nanie logiki pomiarowej, zajmujacej sie gromadzeniem danych testowych w swojej pamieci
RAM (akwizycja danych). Takie zadanie okazalto sie konieczne, gdyz w czasie rzeczywi-
stym nie ma mozliwosci wygenerowania i wystania 240 M B (w najszybszym trybie pracy)
danych w kazdej sekundzie dzialania transceiver’a. Poniewaz czestotliwosé pracy takiej
logiki musi by¢ duza, a jednocze$nie musi ona dawa¢ mozliwos¢ wprowadzania modyfi-
kacji podczas testow, jedyna mozliwoscia byto wykorzystanie programowalnego uktadu
logicznego (FPGA).

e wykonano wstepne pomiary funkcjonalne prototypu ASIC’a. Dotychczas uzyskane wyniki
wskazuja na poprawng prace uktadu, jednak do pelnej oceny dzialania potrzebne sa dalsze

testy, ktorych przeprowadzenie nastapi poza ramami niniejszej pracy magisterskie;j.

Podczas pracy nad projektem, poza ogromnym wysitkiem wtozonym w projekt kompletnego
transceiver’a o przetaczanych zakresach czestotliwosci, najwazniejszym problemem byta trud-
no$¢ zbudowania uktadu, ktory mogtby pracowaé¢ z bardzo wysokimi czestotliwosciami rzedu
1 GHz. Z tego powodu wszystkie poduklady projektowanego transceiver’a, zaréwno cyfrowe jak
i analogowe musialy zosta¢ narysowane (projekt masek technologicznych) w pelni recznie. Nie
mogto tutaj by¢ mowy o automatycznej generacji masek dla uktadow cyfrowych, jaka zwykle

ma miejsce w typowych projektach uktadow cyfrowych.

Podsumowujac wyniki wykonanych prac mozna stwierdzi¢, ze cel pracy zostal w pelni
osiggniety, gdyz:
e po wielokrotnych iteracjach projekt-symulacje-modyfikacja uktadu, w peli zweryfikowa-

ne zostalo poprawne jego dziatanie, a finalnym efektem tych prac byl projekt masek

technologicznych.

e finalny projekt uktadu trafit do produkecji w technologii AMS 0.35 pm.
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e przygotowano i zweryfikowano dziatanie stanowiska pomiarowego, umozliwiajacego wy-

konanie pomiarow we wszystkich trybach pracy zaprojektowanego uktadu.

e rozpoczeto testy dzialania prototypowego uktadu ASIC. Wszystkie zalozone czestotliwosci
pracy (120/240/480/960 M Hz) dziataja prawidlowo, a petle fazowe synchronizuja sie
poprawnie na podstawie zalozonej czestotliwosci referencyjnej 30 M H z. Dodatkowo testy
przeprowadzone dla réznych czestotliwosci referencyjnych wykazaty, ze uktad moze dziataé
w szerokim zakresie czestotliwo$ci (przestrajanym plynnie), a nie tylko w zalozonych
czterech trybach pracy. Przy typowym napieciu zasilania (3.3 V) w najszybszym trybie
pracy, przystosowanym do czestotliwosci 960 M H z, uzyskano maksymalng czestotliwosé
okoto 1170 M H z (dla referencji 36.5 M H z), a uktad odzyskiwania zegara i danych uzyskal
synchronizacje z przebiegiem danych periodycznych w takich warunkach. Swiadezy to o
tym ze wszystkie bloki cyfrowe pracuja z taka wlasnie podwyzszona czestotliwoscia, a nie
jest to wartos$¢ dostepna tylko na wyjsciu oscylatora. Na podwyzszonym napieciu zasilania
(3.65 V) petle fazowe wraz z calym ukltadem CDR dziataja poprawnie do czestotliwosci
1255 M Hz.

Pomiary testowe znajduja sie na poczatkowym etapie i beda kontynuowane juz poza ra-
mami pracy magisterskiej. Projekt i symulacje uktadu bedacego przedmiotem niniejszej pracy
przyczynity sie do skokowego poszerzenia wiedzy autorow w tej waznej dziedzinie elektroni-
ki, jaka jest transmisja sygnatéow. Jednoczesnie podniesiono stopien kwalifikacji w poznanych
wezesniej metodach projektowania i symulacji specjalistycznych uktadow scalonych. Wprowa-
dzenie przetaczanych predkosci i trybéw transmisji, mimo iz spowodowalo znaczng komplikacje
projektu, dostarczyto wielu waznych doswiadczen i obserwacji na temat zachowania uktadu i

wymagan dotyczacych jego konstrukcji.

Dos¢ otwarta, blokowa architektura transceiver’a (np. mozliwo$¢ zwiekszenia rozmiaru ma-
gistral rownoleglych przez prosta rozbudowe blokéw "serializer’a i "deserializer’a" o kolejne
stopnie rejestrow) umozliwia modyfikacje wykonanego juz projektu bez koniecznosci budowy
kolejnej wersji od podstaw. Modularno$é¢ konstrukcji pozwala réwniez na wykorzystanie jej
czesci (np. przetaczanej petli fazowej PLL) w innych projektach wykonywanych w Zespole
Elektroniki Jadrowej i Detekeji Promieniowania. W najblizszej perspektywie niniejszy projekt
moze znalez¢ zastosowanie w szybkiej szeregowej transmisji danych, miedzy innymi w systemach

detekcji przysztych eksperymentow fizyki czastek.
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