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청

청 항 1 

삭제

청 항 2 

삭제

청 항 3 

삭제

청 항 4 

삭제

청 항 5 

 클럭  듀티 에러  폭하는 에러 스 ;

상   클럭에 답해  클럭  동하는 드라 ; 

상  에러 스 에 해 폭  듀티 에러에 답해 상   클럭  듀티  보정하는 듀티 보정  포함하

고,

상   클럭  정  클럭 신   클럭 신  포함하고,

상  폭  듀티 에러는 정 폭  듀티 에러 신  폭  듀티 에러 신  포함하고,

상   클럭  정  클럭 신   클럭 신  포함하고,

상  에러 스 는

정 단에 상  정  클럭 신  고 단에 상   클럭 신  아, 정 단에 상

정 폭  듀티 에러 신  하고 단에 상  폭  듀티 에러 신  하  한 차동 폭 ;

상  정 단에 연결  제1캐 시 ; 

상  단에 연결  제2캐 시  포함하는

듀티 싸 클 보정 .

청 항 6 

 클럭  듀티 에러  폭하는 에러 스 ;

상   클럭에 답해  클럭  동하는 드라 ; 

상  에러 스 에 해 폭  듀티 에러에 답해 상   클럭  듀티  보정하는 듀티 보정  포함하

고,

상   클럭  정  클럭 신   클럭 신  포함하고,

상  폭  듀티 에러는 정 폭  듀티 에러 신  폭  듀티 에러 신  포함하고,

상   클럭  정  클럭 신   클럭 신  포함하고,

상  드라 는
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상  정  클럭 신  상   클럭 신  해, 상  정  클럭 신 가 상   클럭 신 보

다   상  정  클럭 신  하   동하고, 상   클럭 신 가 상  정  클럭

신 보다   상  정  클럭 신  우  동하는 제1차동 ; 

상  정  클럭 신  상   클럭 신  해, 상  정  클럭 신 가 상   클럭 신 보

다   상   클럭 신  우  동하고, 상   클럭 신 가 상  정  클럭

신 보다   상   클럭 신  하   동하는 제2차동  포함하는

듀티 싸 클 보정 .

청 항 7 

◈청 항 7 (는) 정등 료 납 시 포 었습니다.◈

제 6항에 어 ,

상  듀티 보정 는

상  정 폭  듀티 에러 신  상  폭  듀티 에러 신  해, 상  폭  듀티 에러 신 가 상

 정 폭  듀티 에러 신 보다   상  정  클럭 신  하   동하고, 상  정 폭

듀티 에러 신 가 상  폭  듀티 에러 신 보다   상  정  클럭 신  우  동

하는 제3차동 ; 

상  정 폭  듀티 에러 신  상  폭  듀티 에러 신  해, 상  폭  듀티 에러 신 가 상

 정 폭  듀티 에러 신 보다   상   클럭 신  우  동하고, 상  정 폭

듀티 에러 신 가 상  폭  듀티 에러 신 보다   상   클럭 신  하   동

하는 제4차동  포함하는

듀티 싸 클 보정 .

청 항 8 

 클럭  듀티 에러  폭하는 에러 스 ;

상   클럭에 답해  클럭  동하는 드라 ; 

상  에러 스 에 해 폭  듀티 에러에 답해 상   클럭  듀티  보정하는 듀티 보정  포함하

고,

상   클럭  정  클럭 신   클럭 신  포함하고,

상  폭  듀티 에러는 정 폭  듀티 에러 신  폭  듀티 에러 신  포함하고,

상   클럭  정  클럭 신   클럭 신  포함하고,

상  드라  상  듀티 보정 는

[상  정  클럭 신  상  폭  듀티 에러 신 ]  [상   클럭 신  상  정 폭  듀티 에

러 신 ]  해, 그  결과  상  정  클럭 신  하는 제5차동 ; 

[상  정  클럭 신  상  폭  듀티 에러 신 ]  [상   클럭 신  상  정 폭  듀티 에

러 신 ]  해, 그  결과  상   클럭 신  하는 제6차동  포함하는

듀티 싸 클 보정 .

 

 술  야
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본  듀티 싸 클 보정(DCC: Duty Cycle Correction) 에 한 것 다.[0001]

 경  술

CPU  리 등 클럭에 하여 동 하는 집적  칩들에 어 , 클럭(clock)  듀티(duty)가 정 히 제어[0002]

는 것  매우 하다.  들어, 클럭  라 징 에지  폴링 에지에  가 / 는 리에 ,

클럭  듀티가 정 히 50%가 지 못하  라 징 에지  폴링 에지간  타  틀어져 가 정 한 타

에 / 지 못한다. 라 , 클럭에 하여 동 하는 다양한 집적  칩들에  클럭  듀티  보정해

주  한 듀티 싸 클 보정 가 사 다. 참고 , 클럭  듀티가 50%라 함  클럭  '하 '  간과 '

우'  간  가 동 하다는 것  미한다.

도 1  종래  듀티 싸 클 보정  도 다.[0003]

도 1  참조하 , 듀티 싸 클 보정 는, 수신 (110), 드라 (120), 듀티 감지 (130)  듀티 보정[0004]

(140)  포함한다.

수신 (110)는  듀티 싸 클 보정  는 클럭(CLK,  CLKB)  수신한다.  드라 (120)는  클럭[0005]

(CLK_IN,  CLK_INB)에  답해   클럭(CLK_OUT,  CLK_OUTB)  동한다.  듀티  감지 (130)는   클럭

(CLK_OUT, CLK_OUTB)  듀티  감지한다. 여 , 듀티  감지한다 함   클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  '하

'  간과 ' 우'  간  어느 간   지  알아낸다는 것  미한다. 그리고, 듀티 보정

(140)는 듀티 감지 (130)  감지 결과에 라  클럭(CLK_IN, CLK_INB)  듀티  보정한다. 듀티 감지

(130)에 해  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  '하 '  간  다고 단  경우에 듀티 보정 (140)는 

 클럭(CLK_IN, CLK_INB)  ' 우'  간  늘리고,  경우  클럭(CLK_IN, CLK_INB)  '하 '

 간  늘린다. 드라 (120)는 수신 (110)에 해 수신  클럭과 듀티 보정 (140)에 한 듀티 보정값

 하므 , 드라 (120) 는 듀티가 보정  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  다.

도  1과  같  피드 (feedback)  타  듀티  싸 클  보정  는  피드  감지  결과  해   클럭[0006]

(CLK_IN, CLK_INB)  '하 ' 스 폭  조 씩 늘리거나 고, 듀티가 틀어진 정도가 정 마진 하  어들

 락(lock) 는 식  동 한다. , 듀티 싸 클 보정 가 지연 고정 루프(DLL: Delay Locked Loop)

 사하게 동 하 , 지연 고정 루프  마찬가지  듀티가 보정 지  락킹 타 (locking time)  필

한다.

듀티  보정 전 지 락킹 타  필 한 경우에, 아 들(idle) 드  액티 (active) 드가 복 는 [0007]

스  경우 아 들 드에  액티  드  드가 변 는 웨 크 업(wake-up)시에 듀티  보정  해 락킹

타 만큼  다 야 하는 제가  수 다.

 내

해결하 는 과제

본  실시 들 , 락킹 타  없  실시간  듀티  보정  가능한 듀티 싸 클 보정  제공한다.[0008]

과제  해결 수단

본  실시 에  듀티 싸 클 보정 는,  클럭  듀티 에러  폭하는 에러 스 ; 상  [0009]

 클럭에 답해  클럭  동하는 드라 ;  상  에러 스 에 해 폭  듀티 에러에 답해 상

  클럭  듀티  보정하는 듀티 보정  포함할 수 다.

 과
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본  실시 들에 , 락킹 타  없  실시간  듀티  보정하는 것  가능해진다.[0010]

도  간단한 

도 1  종래  듀티 싸 클 보정  도 .[0011]

도 2는 본  실시 에  듀티 싸 클 보정  도.

도 3  도 2  동  나타내는 타 도.

도 4는 도 2  에러 스 (230)  실시  도 다

도 5는 도 2  드라 (220)  실시  도.

도 6는 도 2  듀티 보정 (240)  실시  도.

도 7  도 2  드라 (220)  듀티 보정 (240)  다  실시  도.

 실시하  한 체적  내

하, 본  하는 술 야에  통상  지식  가진 가 본  술적 사상  하게 실시할 수[0012]

도  상 히 하  하여, 본  가  람직한 실시  첨  도  참조하여 하  한다. 본

 함에 어 , 본  지  한 공지   생략  수 다. 각 도  들에 참

조  가함에 어 , 동 한 들에 한해 는  다  도 상에 시 라도 가능한 한 동 한

 가지도  하고 에 하여야 한다.

도 2는 본  실시 에  듀티 싸 클 보정  도 다.[0013]

도 2  참조하 , 듀티 싸 클 보정 는, 수신 (210), 드라 (220), 에러 스 (230)  듀티 보정[0014]

(240)  포함할 수 다.

수신 (210)는 듀티 싸 클 보정  는 클럭(CLK, CLKB)  수신할 수 다. 드라 (220)는  클[0015]

럭(CLK_IN, CLK_INB)에 답해  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  동할 수 다.

에러  스 (230)는   클럭(CLK_IN,  CLK_INB)  듀티  에러  폭해  폭  듀티  에러(ERR_BOOST,[0016]

ERR_BOOSTB)  할 수 다. 듀티 에러  폭한다는 것 , 폭  듀티 에러가  클럭보다  큰 듀티

에러  갖는다는 것  미할 수 다.  들어,  클럭(CLK_IN, CLK_INB)  하  스 : 우 스 = 55

: 45라 , 폭  듀티 에러(ERR_BOOST, ERR_BOOSTB)  하  스 : 우 스 = 65 : 35  수 다.

듀티 보정 (240)는 폭  듀티 에러(ERR_BOOST, ERR_BOOSTB)에 답해  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  듀티[0017]

 보정할 수 다. 상 하게, 듀티 보정 (240)는 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST, ERR_BOOSTB)  전해 

 클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  동하는 ,  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)에 라  클

럭 신 (CLK_OUTB)  동하고 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)에 라 정  클럭 신 (CLK_OUT)  동

하는 ,  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  듀티  보정할 수 다.

도 3  도 2  동  나타내는 타 도 다. 도 3  참조하 ,  클럭(CLK_IN, CLK_INB)  정신 (CLK_I[0018]

N)   ' 우' 스 폭(Ta)  하 스 폭(Tb)보다 게 듀티가 틀어져 는 것  할 수 다. 폭

 듀티 에러(ERR_BOOST, ERR_BOOSTB)는  클럭(CLK_IN, CLK_INB)  듀티 에러  폭해 생 므 , 폭

 듀티 에러(ERR_BOOST, ERR_BOOSTB)는  클럭(CLK_IN, CLK_INB)보다  틀어진 듀티  갖는다. 드라

(220)는  클럭(CLK_IN,  CLK_INB)  그   클럭(CLK_OUT,  CLK_OUTB)  동하고,  듀티 보정

(240)는 폭  듀티 에러(ERR_BOOST,  ERR_BOOSTB)  전하여  클럭(CLK_OUT,  CLK_OUTB)  동한다.

라 ,   클럭(CLK_OUT,  CLK_OUTB)  정신 (CLK_OUT)   ' 우' 스 폭(Ta)과 '하 ' 스 폭(T

b)  동 하게 듀티가 보정  수 다.

도 2  실시 에 ,  클럭(CLK_IN, CLK_INB)  듀티 에러가 폭 고, 폭  듀티 에러(ERR_BOOST,[0019]

ERR_BOOSTB)  해, 피드 포워드(feed-forward) 식   클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  듀티 에러가 보

정 다. 라 , 락킹 타  없  실시간   클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  듀티 에러  보정하는 것  가능
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해진다.

도 4는 도 2  에러 스 (230)  실시  도 다.[0020]

도 4  참조하 , 에러 스 (230)는 차동 폭 (410), 제1캐 시 (420),  제2캐 시 (430)  포함할 수[0021]

다.

차동  폭 (410)는  정 단(A)에  정  클럭  신 (CLK_IN)  고  단(B)에   클럭  신[0022]

(CLK_INB)  아, 정 단(C)에 정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  하고 단(D)에 폭

듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  할 수 다.

제1캐 시 (420)는 정 단(C)에 연결 고, 제2캐 시 (430)는 단에 연결  수 다. 캐 시 들(420,[0023]

430)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  듀티 에러  욱 폭

시키  해 사  수 다.  들어, 정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  '하 ' 스 폭  ' 우' 스

폭보다   경우에,  제1캐 시 (420)에는   전압   누적 고,  그  결과  정 폭  듀티  에러  신

(ERR_BOOST)  '하 ' 스 폭   어지고 ' 우' 스 폭   짧아질 수 다. 마찬가지 , 정 폭  듀티

에러 신 (ERR_BOOST)  ' 우' 스 폭  '하 ' 스 폭보다  경우에, 제1캐 시 (420)에 해 정 폭  듀

티 에러 신 (ERR_BOOSt)  ' 우' 스 폭   어지고 '하 ' 스 폭   짧아질 수 다.

도 4는 듀티 에러  폭하는 에러 스 (230)  뿐  다양한 식  에러 스 (230)  계할 수[0024]

 당연하다.

도 5는 도 2  드라 (220)  실시  도 다.[0025]

도 5  참조하 , 드라 (220)는 제1차동 (510)  제2차동 (520)  포함할 수 다.[0026]

제1차동 (510)는 정  클럭 신 (CLK_IN)   클럭 신 (CLK_INB)  아 할 수 다. 제[0027]

1차동 (510)는 정  클럭 신 (CLK_IN)  전압   클럭 신 (CLK_INB)  전압 보다 

  정  클럭 신 (CLK_OUT)  '하 '  동하고,  클럭 신 (CLK_INB)  전압 

정  클럭 신 (CLK_IN)  전압 보다   정  클럭 신 (CLK_OUT)  ' 우'  동할

수 다.

제2차동 (520)는 정  클럭 신 (CLK_IN)   클럭 신 (CLK_INB)  아 할 수 다. 제[0028]

2차동 (520)는 정  클럭 신 (CLK_IN)  전압   클럭 신 (CLK_INB)  전압 보다 

   클럭 신 (CLK_OUTB)  ' 우'  동하고,  클럭 신 (CLK_INB)  전압 

정  클럭 신 (CLK_IN)  전압 보다    클럭 신 (CLK_OUTB)  '하 '  동할

수 다.

 신 (ENB)는 드라 (220)  / 하  한 신 , 드라 (220)는  신 (ENB)가[0029]

 ' 우'  경우에 어 동 할 수 다.

도 5는  클럭(CLK_IN, CLK_INB))에 답해  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  동하는 드라 (220)  [0030]

 뿐  다양한 식  드라 (220)  계할 수  당연하다.

도 6  도 2  듀티 보정 (240)  실시  도 다.[0031]

도 6  참조하 , 듀티 보정 (240)는 제3차동 (610)  제4차동 (620)  포함할 수 다.[0032]

제3차동 (610)는 정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  [0033]

아 할 수 다. 제3차동 (610)는 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  전압  정 폭  듀티

에러 신 (ERR_BOOST)  전압 보다   정  클럭 신 (CLK_OUT)  '하 '  동하고, 정

폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  전압  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  전압 보다 

 정  클럭 신 (CLK_OUT)  ' 우'  동할 수 다.

제4차동 (620)는 정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  [0034]
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아 할 수 다. 제4차동 (620)는 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  전압  정 폭  듀티

에러 신 (ERR_BOOST)  전압 보다    클럭 신 (CLK_OUTB)  ' 우'  동하고,

정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  전압  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  전압 보다 

   클럭 신 (CLK_OUTB)  '하 '  동할 수 다.

 신 (ENB)는 듀티 보정 (240)  / 하  한 신 ,  듀티 보정 (240)는  신[0035]

(ENB)가 ' 우'  경우에 어 동 할 수 다. 듀티 보정 (240)  차동 들(610, 620)  드라

(220)  차동 들(510,  520)보다 동  약하게 계  수 다.  들어, 차동 들(510,

520)에 흐 는 전 량  차동 들(420, 420)에 흐 는 전 량보다 적  수 다.

도 6  폭  듀티 에러(ERR_BOOST, ERR_BOOSTB)  전해  클럭(CLK_OUT, CLK_OUTB)  동하는 듀티[0036]

보정 (240)   뿐 , 다양한 식  듀티 보정 (240)  계할 수  당연하다.

도 7  도 2  드라 (220)  듀티 보정 (240)  다  실시  도 다. 도 7에 는 드라 (220)  듀티[0037]

보정 (240)가 통합  실시 에 해 알아보  한다.

도 7  참조하 , 드라 (220)  듀티 보정 (240)는, 제5차동 (710)  제6차동 (720)  포함할[0038]

수 다.

제5차동 (710)는 [정  클럭 신 (CLK_IN)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)]  [  클럭[0039]

신 (CLK_INB)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)]  할 수 다. 제5차동 (710)는 정  클럭

신 (CLK_IN)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  전압   클럭 신 (CLK_INB)  정 폭  듀

티  에러  신 (ERR_BOOST)  전압  보다  수  정  클럭  신 (CLK_OUT)  '하 '  동할  수

다. 제5차동 (710)에  정  클럭 신 (CLK_IN)   클럭 신 (CLK_INB)  하  한 

 드라 (220)에 해당하고, 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)

하  한  듀티 보정 (240)에 해당할 수 다. 듀티 보정 (240)는 드라 (220)보다 동  약

하므 , 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  는 트랜지스 들

 동  정  클럭 신 (CLK_IN)   클럭 신 (CLK_INB)  는 트랜지스 들  동 보다 약

하게 계  수 다.

제6차동 (720)는 [정  클럭 신 (CLK_IN)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)]  [  클럭[0040]

신 (CLK_INB)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)]  할 수 다. 제6차동 (720)는 정  클럭

신 (CLK_IN)  폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  전압   클럭 신 (CLK_INB)  정 폭  듀

티 에러 신 (ERR_BOOST)  전압 보다 수   클럭 신 (CLK_OUTB)  ' 우'  동할 수 

다. 제6차동 (620)에  정  클럭 신 (CLK_IN)   클럭 신 (CLK_INB)  하  한 

드라 (220)에 해당하고, 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  

하  한  듀티 보정 (240)에 해당할 수 다. 듀티 보정 (240)는 드라 (220)보다 동  약하

므 , 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOSTB)  정 폭  듀티 에러 신 (ERR_BOOST)  는 트랜지스 들

동  정  클럭 신 (CLK_IN)   클럭 신 (CLK_INB)  는 트랜지스 들  동 보다 약하

게 계  수 다.

본  술사상  상  람직한 실시 에 라 체적  술 었 나, 상 한 실시 는 그  한[0041]

것  그 제한  한 것  아님  주 하여야 한다. 또한, 본  술 야  전 가라  본  술

사상   내에  다양한 실시 가 가능함  알 수  것 다.

 

210: 수신                 220: 드라[0042]

230: 에러 스            240: 듀티 보정
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