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Minimodut z mikrokontrolerem LPC210x z
rdzeniem ARM, produkowany przez firme
NXP (dawniej Philips).

Wstep

Minimodut z mikrokontrolerem LPC210x z rdzeniem ARM, produkowany
przez firme NXP (dawniej Philips). Opisywany uktad zawiera mikrokontroler
wraz z zestawem elementdéw niezbednych do jego prawidtowego dziatania
oraz zespot elementéw rozszerzajacych mozliwosci samego mikrokontrolera.
Wszystkie piny portéw zostaty wyprowadzone na dwa ztacza w standardowym
rozstawie 2,54mm (dwa ztacza sa umieszczone w taki sposéb, ze minimodut
mozna zainstalowa¢ w podstawce pod uktad w obudowie DIL40). Ponadto na
ztacza wyprowadzone sa sygnaty interfejsu JTAG. Dodatkowo na ptytce
umieszczono ztacze, umozliwiajace podtaczenie programatora w konfiguracji
zalecanej przez producenta (patrz Produkt wspétpracuje z:). Przewidziano
réwniez miejsce pod gniazdo na baterie, podtrzymujaca zasilanie zegara RTC
oraz kwarc dedykowany temu zegarowi.

Wtasnosci mikrokontrolera LPC210x

Mikrokontrolery z rdzeniem ARM7 naleza do grona najszybciej rozwija-
jacych sie kontroleréw. Znajduja sie w ofercie wszystkich liczacych sie produ-
centow mikrokontroleréw i sa chetnie stosowane przez konstruktoréw sprzetu
elektronicznego ze wzgledu na swoja 32-bitowa architekture, bogactwo pery-
feridw, a przy tym niska cene. Podstawowe parametry mikrokontrolerow
LPC210x prezentuja sie nastepujaco:

— 16-/32-bitowy mikrokontroler z rdzeniem ARM7TDMI-S w obudowie LQFP48

— 2kB / 4kB / 8kB statycznego RAM-u oraz 8kB / 16kB / 32 kB pamieci FLASH na program,
128-bitowy szeroki interfejs wewnetrzny pozwalajacy na prace z zegarem 70MHz

— programowanie w systemie (ISP/IAP) przez umieszczony w mikrokontrolerze program ta-
dujacy, sektorowe lub catosciowe czyszczenie pamieci w 100 milisekunde oraz programo-
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wanie kazdych 256 bajtéw w 1 milisekunde

— EmbeddedICE RT oferuje debugowanie w czasie rzeczywistym poprzez umieszczone w mi-
krokontrolerze oprogramowanie RealMonitor

- 10-bitowy 8-wejsciowy przetwornik analogowo-cyfrowy z czasem konwersji 2.44 mikrose-
kundy na kanat i dedykowane rejestry na wyniki, minimalizujace ilos¢ przerwan

— dwa 32-bitowe timery/liczniki zdarzen zewnetrznych z siedmioma kanatami przechwytu-
jacymi/poréwnujacymi stan licznika

— dwa 16-bitowe timery/liczniki zdarzen zewnetrznych z trzema kanatami przechwytujacy-
mi/ siedmioma poréwnujacymi stan licznika

— zegar czasu rzeczywistego o niskim poborze pradu z niezaleznym dedykowanym wejsciem
zegarowym

— interfejsy szeregowe w tym dwa typu UART (zgodne z 16C550), dwa szybkie 12C (400
kbit/s), SPI i SSP z buforowaniem i zmiennga dtugoscia danych

- wektorowy kontroler przerwan z konfigurowalnymi poziomami priorytetéw oraz wektorem
adresow procedur obstugujacych

— 32 szybkie piny wejscia/wyjscia ogdlnego przeznaczenia z tolerancja 5V
— 13 pinéw do obstugi przerwan zewnetrznych, czutych na poziom oraz zbocze

— maksymalna czestotliwos¢ zegara 70MHz dostepna dzieki wbudowanej programowalnej
petli PLL z zakresem czestotliwosci wejsciowych od 10MHz do 25 MHz i czasem startu row-
nym 100 mikrosekund

— wbudowany oscylator przystosowany do wspotpracy z zewnetrznym kwarcem z zakresu od
1IMHz do 25 Mhz

— tryby oszczedzania energii: Idle mode, Power-down mode, and Power-down mode z ak-
tywnym zegarem czasu rzeczywistego

— indywidualne wtaczanie/wytaczanie peryferiéw oraz ustawianie czestotliwosci zegara dla
nich w celu optymalizacji zuzycia energii

— budzenie procesora z trybu Power-down przez przerwanie zewnetrzne lub przez zegar
czasu rzeczywistego

Opis wyprowadzen

Na rysunku 1 umieszczono opis ztacza programatora.

RST | 3V3
PO.0 | GND
PO.1|PO.14

Rysunek 1. Opis ztacza do programowania.
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Na rysunku 2 umieszczono opis wyprowadzen w widoku z gory.

GND 1 A0 5V
DBGSEL | 2 39 NC
RST 3 38| RTCK
3V3 4 37 NC
PO.0 5 351 PO.31
PO.1 6 35| P0.30
P0.2 7 34| P0.29
P0.3 8 33| P0.28
P0.4 9 32| P0.27
PO.5 |10 31| P0.26
P06 |11 30| P0.25
P07 |12 29 Po.24
P08 |13 23| P0.23
P09 |14 27 Po.22
PO.10 |15 26 po.21
P0.11 [1l© 25 P0.20
P0.12 |17 | | 241 p0.19
P0.13 |18 23] po.18
P0.14 |12 221 po.17
P0.15 |29 21l po.16

Rysunek 2. Opis Wyprowadze_r'l widok ptytki z gory

Oprogramowanie

Dla systeméw operacyjnych z rodziny Windows dostepne jest sSrodowisko
programistyczne firmy Keil w wersji ewaluacyjnej (z ograniczeniem do 16kB
kodu programu). Jest ono mozliwe do sSciagniecia, po uprzedniej rejestracji,
pod adresem https://www.keil.com/demo/eval/arm.htm. Aby zapisac
program i dane do mikrokontrolera bedzie nam potrzebne narzedzie
komunikujace sie z kontrolerem, ktére mozna znalez¢ na stronie firmy Philips
pod adresem
http://www.standardics.nxp.com/support/documents/microcontrollers/zip/fl
ash.isp.utility.lpc2000.zip.

W przypadku systemOw Linux mozliwe jest uzycie popularnego
kompilatora GCC, ktory bedzie rowniez stuzyt do zapisywania programu w
pamieci mikrokontrolera. Znajduje sie on pod adresem http://gnuar m com
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