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Prof. Abel Guilhermino

Tópico: Arquitetura ARM (MCB2300)
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ARM7 NXP LPC2368
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Aplicações
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ARM7 MCB2300
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• Core do ARM7TDMI-S

• Flash Memory 512kB

• SRAM Memory 58kB

• System Control Block

• Interrupt Controller

• AMBA-AHB Bus

• VPB Peripheral Bus
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Arquitetura (LPC2368) Pinagem
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• P0 - 32 I/O pins
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Mapa de Memória
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Mapa de Memória (AHB)
(Advanced High-Performance Bus)
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Mapa de Memória (APB)
(VLSI Peripheral Bus)
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Mapa de Memória (Boot Block)
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Mapa de Memória

• O LPC2368 tem uma área de
32kB de memória On-Chip
Static RAM.

• Pode ser usada para
armazenamento de dado e/ou
código.

• Pode ser acessada como 8,
16,e 32 bits.
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Mapa de Memória

• Esta memória pode ser usada
para armazenamento de dados
e código.

• Programação da flash pode
ser: JTAG, ISP e UART

• Quando o bootloader do
LPC2148 é usado, 512kB de
memória flash está disponível
para código de usuário.
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Mapa de Memória

• O LPC2368 gera uma abort

exception se for feito um
acesso para uma região de
endereço reservado.

Controle de Mapeamento de Memória

• O controle de mapeamento de memória altera o
mapeamento dos vetores de interrupção que aparecem
no endereço 0x0000 0000.

• Isto permite executar o código em diferentes espaços
de memória.
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Bloco de Controle do Sistema

• System Control Block

– Bloco para controle de várias funções e registradores:

• Cristal Oscilador

• Entrada de Interrupções Externas

• Controle de Mapeamento de Memória

• PLL

• Controle de Potência

• Reset

• Divisor VPB

• Timer Wakeup
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Bloco de Controle do Sistema

• Pinos associados ao “System Control Block”
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Obs: Mais de um pino pode ser usado para desempenhar tais interrupções

Crystal Oscillator

• Modos de operação dos osciladores:

– Cristal externo (Xtal)

– Alimentando o X1 por um gerador de clock

• Se o sistema PLL ou boot-loader estiver sendo usado,
a frequência é limitada de 10 a 25MHz.
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Registradores da Interrupção Externa
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Se é ativo em alto ou em baixo
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Clock and Power Control
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Clock Source Select Register

• As fontes de clock disponíveis são:

– oscilador principal

• Usado como fonte da CPU com ou sem uso de PLL

• Opera de 1 a 24MHz (pode ser aumentanda)

– oscilador RTC

• Usado para o watchdog timer ou clock para CPU

– oscilador RC interno.

• Usado para o watchdog timer ou clock para CPU

• A precisão dele não permite que seja usado para USB

• Também não dá para ser usado para CAN se for necessário
baud rate maior que 100kbits/s

• Frequência nomina de 4MHz
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PLL (Phase Locked Loop)

• Aceita uma frequência de clock em uma escala que
varia de 32kHz até 25MHz.

• A frequência de entrada é multiplicada para uma alta
frequência e em seguida dividida para uma baixa para
prover clock para USB (48MHz) e CPU (até 72MHz).
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PLL (Phase Locked Loop)

• Uma sequência válida (0xAA e
0x55) no registrador PLLFEED
precisa acontecer para permitir
operações com registradores:

– PLLCON = para habilitar e
conectar PLL

– PLLCFG = para configurar
(multiplic. e divisão do PLL)

• Modos PLL e Power-Down

– O modo power-down desconecta
automaticamente os PLLs
ativados

– Do power-down para o wake-up

não restaura as configurações
dos PLLs, isso precisa ser feito
via sw.
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Power Control

• O LPC2148 suporta 3 modos de redução de potência:

– Idle Mode

– Sleep Mode

– Power-down Mode

• No modo Idle, execução de instruções é suspensa até um reset ou
interrupção ocorrer. O clock do core de parado.

– Funções periféricas continuam em operação durante o modo Idle e podem
gerar interrupções.

• No modo Sleep, o oscilador principal é desligado e todos os
clocks são parados.

– A saída do IRC é desabilitada mas o IRC não é desligado para
rápido wakeup futuro, bem como o clock do RTC

• No modo Power-Down o oscilador é desligado e o chip não recebe
sinais internos do clock.

– O estado do processador e registradores, valores internos da SRAM são
preservados.

– O nível lógico dos pinos do chip permanecem estáticos.

– A condição de wake-up de uma interrupção externa causa um restart do
clock.

– O power-down também pode ser terminado com reset.
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Registradores Power Control
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Pin Connect Block

• O bloco de conexão do pino permite selecionar pinos
do microcontrolador para ter mais do que uma função.

• Registradores de configuração controlam os
multiplexadores para permitir conexão entre pinos e os
periféricos do chip.

• Seleção de uma função na porta do pino exclui todas
as outras funções.

• Módulo com 2 registradores:

– PINSEL0, PINSEL1, PINSEL2, PINSEL3 e PINSEL4
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PINMODE

• Controla características de pull-up e pull-down de
todas as portas.
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Registrador PINSEL0
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Registrador PINSEL1
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Registrador PINSEL2
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Registrador PINSEL3
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Registrador PINSEL4
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GPIO (General Purpose Input/Output Ports)

• Portas programáveis de entrada e saída de dados.

• Entradas e saídas de propósito geral

• Usadas para prover uma interface entre os periféricos
e os microcontroladores.

• O número de GPIOs disponíveis depende do uso de
funções alternativas.
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GPIO (General Purpose Input/Output Ports)

• Registradores:

– IO0DIR: Registrador que associa a direção de cada bit I/O
do Port. Se “1” configurado como saída e se “0”
configurado como entrada.

– IO0SET: Setar com “1”, força nível alto para aquele bit
da porta durante a saída.

– IO0CLR: Setar com “1”, força nível baixo para aquele bit
da porta durante a saída

– IOPIN: Contém o valor atual dos pinos
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CAN (Controller Area Network)

• Protocolo de comunicação High Performance para
comunicação de dados serial.

• Suporta controle em tempo real distribuído com alto
nível de segurança.

• Usados em ambientes industriais, automotivos e redes
de alta velocidade.
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UART
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• Pino 19: TXD0 - UART0

• Pino 21: RXD0 – UART0

• Pino 33: TXD1 – UART1

• Pino 34: RXD1 – UART1

UART0
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UART0
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UART0
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UART0
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UART0
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UART0
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Exemplo: baud = 9600

U0DLM = 0x00;
U0DLL = 0x82;

UART0

• Registrador U0LCR

– Determina o formato do caractere que esta sendo
recebido ou enviado.
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ARM LPC2148  (Conversor AD)

• Permite especificar a tensão para
cada entrada analógica

• Contém os seguintes bits para o
controlador AD

– CLKS: seleciona o número de clocks
usados para cada conversão em
modo bursrt

– START: controla quando e se uma
conversão AD é iniciada.

– SEL: seleciona qual pino da entrada
analógica será convertida.

– CLKDIV: Divisor de clock para
produzir a taxa AD.

– PND: power down

– BURST:
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Outros

• TIMER

• USB

• SSP Controller (Synchronous Serial Port)

• SPI Interface (Serial Peripheral Interface)

• I2C Bus

• PWM (Pulse Width Modulator)

• ADC (Analog-to-Digital Converter)

• DAC (Digital-to-Analog Converter)

• Real Time Clock

• Watchdog Timer

• Flash Memory System and Programming

Engenharia de Sistemas Embarcados 44

MCB2300
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