PWM
PWM vyrábí modul Output Compare  -  http://ozeas.sdb.cz/panska/PIC24FJ/pdf/PIC24FJGA310.pdf ,  kapitola 15, strana 211.

Dále máte  k disposici datasheet  http://ozeas.sdb.cz/panska/PIC24FJ/pdf/PIC24F_FRM_Section_35_Output_Compare_DS39723A.pdf , ve kterém je celá problematika probrána podrobněji.

Modul OC  - Output Compare – vidíme v PIC24FJGA310.pdf na straně 214, FIGURE 15-2:

Modul umí kromě PWM ještě mnoho dalších věcí, ale my si vyložíme pouze PWM, a to ještě jenom její variantu „Center-Aligned PWM mode“ – tu druhou jsem nezprovoznil v simulátoru.
Procesor má celkem 7 (sedm) modulů OC – jsou označeny OC1 – OC7
Nejprve je nutno určit, na kterém pinu procesoru má být výstup PWM. To se udělá pomocí PPS – viz  http://ozeas.sdb.cz/panska/PIC24FJ/programovani/progr_a_vysv/periferie/  

Výstupní pin se jmenuje OC1 – OC7 , shodně s modulem, ke kterému patří. 
Modul řídí dva řídící registry, OCxCON1 a OCxCON2 (REGISTER 15-1, strana 216, a REGISTER 15-2, strana 218 )

Srdcem modulu OC je jeho čítač , OCxTMR  (x je šíslo modulu, 1-7).   

Tento čítač potřebuje zdroj hodin. Možný zdroj je buď hodiny procesoru Fcy nebo  jeden z čítačů TMR1 – TMR5.  Zdroj hodin se nastavuje v registru OCxCON1, bity 12 - 10,  OCTSEL.  Pro PWM použijeme čítač, s Fcy to nefunguje, alespoň ne v simulátoru.  Pokud jsme použili čítač, odebírají se hodiny pro modul OC až za preslallerem, takže jsou vyděleny stejně jako hodiny pro vlastní čítač TMRy.
Čítač  OCxTMR   může pracovat v několika módech – fre running, trigered, synchonized.

„trigered“ znamená, že čítač čeká na událost ze zdroje, a potom se rozeběhne.

„synchronized“ znamená, že čítač běží, a vynuluje se v okamžiku, kdy  dostane signál od zdroje.

Pro PWM použijeme mód „synchronized“, a jako zdroj synchronizace použijeme některý z čítačů TMR1 – TMR5, stejný, jako jsme použili pro hodiny čítače OCxTMR.  Znamená to tedy, že periodu PWM určuje příslušný čítač TMRy pomocí svého registru PRy.

Zdroj synchronizace  nastavujeme v registru OCxCON2, bity 4-0 SYNCSEL<4:0>.  Mód „synchronized“ se nastavuje  v registru OCxCON2, bit OCTRIG – 7, nastavíme do hodnoty 0.
PWM se dále řídí dvěma registry, OCxR a OCxRS.

Číslo v registru OCxR říká, při jaké hodnotě čítače TMR se výstup nastaví do 1 (začátek duty cycle), registr OCxRS  říká, při jaké hodnotě TMR  se výstup vrací do 0 – konec duty cycle.

Musí platit 0 < = OCxR  <  OCxRS   < PR 

PR- registr periody  čítače TMR.
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Délka  “duty cycle”  je tedy rovna rozdílu   OCxRS – OCxR . Mód “Center-Aligned” znamená, že   můžeme s “duty cycle ” posouvat kamkoli během periody čítače TMR. 
Mód “Edge-Aligned” funguje tak, že “duty cycle” startuje vždy pro TMR == 0, tedy na začátku periody čítače TMR. Ten se mi ale nepodařilo zprovoznit, i když by byl jednodušší.

Mód čítače (Center/Edge-aligned ) nastavujeme pomocí bitů 2 -0 registru OCxCON1  - OCM<2:0> - nastavímwe hodnotu 111. Těmito bity se také dá modul OC úplně vypnout (000). Bity nastavíme až úplně nakonec, když jsme již nastavili všechny další potřebné registry – viz příklad v MPLABu. 

Podobně jako u 16F88 je možno určit délku „duty cycle“ ještě s větší jemností pomocí dalších dvou bitů - bity DCB  registru  OCxCON2.
Fault input  - tito bity umožňují hardwarově ovládat výstup modulu OCx, tedy mohou zrušit probíhající „duty cycle“ u PWM. Podrobněji viz  http://ozeas.sdb.cz/panska/PIC24FJ/pdf/PIC24F_FRM_Section_35_Output_Compare_DS39723A.pdf , kapitola 35.3.3.6 FAULT INPUT AND CONTROL, strana 23. Pro nás asi nejlépe nechat disabled.

Vše potřebné máte v přiloženém programu pro MPLAB, je tam fungující PWM.
