Для управления модулем АЦП в Atmega16 используются следующие регистры: ADCH, ADCL – регистр данных АЦП,
$30 ($50) SFIOR – регистр специальных функций,
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$06 ($26)ADCSRA – регистр управления и состояния A,
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Наибольшая точность преобразования при 50…200 кГц.
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$07 ($27) ADMUX – регистр управления мультиплексором.
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Повышение точности преобразования

Для минимизации погрешности самого АЦП необходимо правильно выбрать тактовую частоту преобразования. С этой же целью на входе АЦП рекомендуется устанавливать фильтр низких частот. Кроме того, при разработке конструкции и топологии печатной платы следует придерживаться общих правил проектирования цифроаналоговых устройств:

■ на печатной плате необходимо предусмотреть область сплошной металлизации под аналоговую «землю». Аналоговая часть микроконтроллера и аналоговая часть всего устройства должны располагаться над этой областью. Аналоговая и цифровая «земли» должны соединяться друг с другом в единственной точке печатной платы;

■ проводники, по которым распространяются аналоговые сигналы, должны быть как можно короче и располагаться над аналоговой «землей». Кроме того, они должны быть размещены как можно дальше от быстродействующих цифровых цепей;

■ вывод AVcc микроконтроллера должен подключаться к источнику питания Vcc через LC-фильтр, как показано на Рис. 2.95 (расположение выводов показано условно);

■ если какие-либо выводы АЦП используются как цифровые выходы, они не должны переключаться во время преобразования.
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Для сведения к минимуму электромагнитных помех, наводимых ядром процессора, в микроконтроллере имеется дополнительный «спящий» режим - ADC Noise Reduction (режим снижения шумов АЦП). В этом режиме из всех периферийных устройств функционируют только АЦП и сторожевой таймер. Для той же цели (но с меньшим эффектом) может быть использован режим Idle. Для использования АЦП в любом из указанных режимов необходимо убедиться, что АЦП включено и не занято преобразованием, затем переключить АЦП в режим одиночного преобразования и разрешить прерывание от АЦП, после чего перевести микроконтроллер в режим ADC Noise Reduction (или режим Idle).
Сразу же после остановки процессора начнется цикл преобразования. При завершении преобразования будет сгенерировано прерывание от АЦП, которое переведет микроконтроллер в рабочий режим, и начнется выполнение подпрограммы обработки этого прерывания.
Параметры АЦП. 
Все значения указаны для диапазона температур окружающей среды -40...+80°С.

	Обозна​чение
	Параметр
	Условия
	Min.
	Typ.
	Max.

	
	Разрешение |бит]
	Несимметричный вход
	—
	10
	—

	
	
	Дифференциальный вход, Ku = 1х и 20х
	-
	8
	-

	
	
	Дифференциальный вход, Ku = 200x
	—
	7
	—

	
	Абсолютная погрешность [M3P]
	Несимметричный вход, Vref = 4 В Fadc = 200кГц, ADHSM = 0
	-
	1
	2

	
	
	Несимметричный вход, Vref = 4 В Fadc = 1МГц, ADHSM = 1
	-
	4
	-

	INL
	Интегральная нелинейность [МЗР]
	Vref = 4B
	-
	0.5
	-

	DNL
	Дифференциальная нелинейность [МЗР|
	Vref = 4B
	-
	0.5
	-

	-
	Ошибка смещения [МЗР]
	Vref = 4B
	-
	1
	-

	-
	Время преобразования [мкс]
	Режим непрерывного преобразования
	65
	-
	260

	Fadc
	Тактовая частота [кГц]
	-
	50
	-
	200

	AVcc
	Напряжение питания [В]
	-
	Vсс-0.3
	-
	Vсс+0.3

	Vref
	Опорное напряжение [В|
	Несимметричный вход
	2.0
	—
	Vcc

	
	
	Дифференциальный вход
	2.0
	—
	Vсс-0.2

	
	Напряжение внутреннего ИОН [В]
	-
	2.4
	2.56
	2.7

	Rref
	Входное сопротив​ление канала опорного напряжения [кОм|
	-
	6
	10
	13

	
	Входное сопротив​ление аналогового входа [МОм]
	-
	-
	100
	-


