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1 概述 

此勘误表适用于 LKS32MC05X系列芯片。 
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2 Timer 

2.1 与 UART功能的冲突 

当使用了 UART时，Timer的捕获功能有使用限制。 

当使用了 UART0_RXD时，TIM0_CH0不能用作输入捕获功能； 

当使用了 UART1_RXD时，TIM1_CH0不能用作输入捕获功能。 

 

2.2 比较模式 IO翻转的时机 

Timer工作在比较模式下时，根据 CMP0/1的设定在通道 0/1输出特定占空比的方波。 

假定当前设定值为 CMP0/1。当 Timer 计数值 CNT<CMP0 时，重设 CMP0 为 CMP0’，且满足

CMP0’<CNT<CMP0，则通道 0仍输出低电平，而不会立即变为高电平，且在当前 Timer周期内维持

为低电平。同理，当 Timer计数值 CNT>CMP0时，重设 CMP0为 CMP0’，且 CMP0<CNT<CMP0’，

通道 0仍输出高电平，且在当前周期内维持为高电平，不会立刻变低。 

总结来说，Timer的通道输出只有当 CNT=CMP0/1时才会发生变化，而软件直接设置 CMP0/1不会

使得 Timer通道输出立即变化。 
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3 MCPWM 

3.1 MCPWM IO翻转的时机 

MCPWM的通道只有当MCPWM内部计数器 CNT=MCPWM_TH00/01时，IO才会进行动作，软

件直接修改 MCPWM_TH00/01无法使得当前 PWM周期的占空比立即发生变化。 
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图 3-1 MCPWM时序 TH<n>0和 TH<n>1-互补模式 

 

以通道 ch0p和 ch0n为例。 

当 MCPWM工作于中心对齐模式时，手动更新 MCPWM_TH00/01。 

新设定值为 MCPWM_TH00’/01’。 

 

假定 MCPWM_TH00<CNT<MCPWM_TH00’，软件在此时刻（下图红点位置）设定 MCPWM_TH00’

后，MCPWM P通道为开通状态，不受影响，即使 CNT再次命中 MCPWM_TH00’。当前周期 PWM

宽度为 MCPWM_TH00~MCPWM_TH01’。 
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图 3-2 在 t3~t1之间手动更新MCPWM_TH<n>0，MCPWM_TH<n>1 

 

 

假定MCPWM_TH00’<CNT< MCPWM_TH00，软件在此时刻设定 MCPWM_TH00’后，MCPWM P通道

仍为关断状态。当前周期 PWM宽度为 0。即 CNT在此 PWM周期内不会命中MCPWM_TH00’。 
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图 3-3 在 t0~t3之间手动更新MCPWM_TH<n>0，MCPWM_TH<n>1 

 

假定MCPWM_TH01<CNT< MCPWM_TH01’，软件在此时刻设定 MCPWM_TH01’后，MCPWM P通道

仍为关断。即使 CNT 在此 PWM 周期内会命中 MCPWM_TH01’。当前周期 PWM 宽度仍为

MCPWM_TH00~MCPWM_TH01。 

-TH

TH

t0 t1 t2

TH<n>0

t3 t4

Tdead Tdead

CH<n>N

TH<n>1

CH<n>P

TH<n>0'

TH<n>1'

 

图 3-4 在 t4~t2之间手动更新MCPWM_TH<n>0，MCPWM_TH<n>1 

 

3.2 MCPWM_CNT的读写值与 MCPWM内部计数值的关系 

MCPWM_CNT=MCPWM内部计数器值 CNT+0x8000。写入时，软件写入值应为 CNT+0x8000。读出

时，读出值为 CNT+0x8000。 
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