SISTEMAS DIGITALES BASADOS EN MICROPROCESADOR

U c 3 m OpenCourseWare (OCW)

SOLUCION DE EJERCICIOS PROPUESTOS

Tema 11: Comunicacién Serie Sincrona
SOLUCION DE EJERCICIOS PROPUESTOS

Ejercicio 1
Se va a gestionar todo por interrupciones, ya que las callbacks pueden gestionar todo lo que se necesita.

Para poder utilizar los pines, se va a prescindir de la conexion del LCD. De esta forma, el pinout queda de la
siguiente manera:
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La configuracion de la USART queda asi (junto con la activacion del USARTL1 global interrupt):

T e

Mode |Asynchrunuus V|

Hardware Flow Control (RS232) |Disable ~|

Reset Configuration

Configure the below parameters :
Q[search (CtHf) | © @ o

~ Basic Parameters

Baud Rate 57600 Bits/s
Word Length 8 Bits (including Parity)
Parity MNone
Stop Bits 1

~ Advanced Parameters
Data Direction Receive and Transmit
Cwer Sampling 16 Samples

La configuracién del 12C queda asi (junto con la activacion del TIM2 global interrupt):

- Mode |

""" T2C [12C w

Reset Configuration
MNVIC Settings DMA Settings GPIO Settings
Parameter Settings User Constants

Configure the below parameters :

Q| search (CrEl... ® @ ﬂ
[=] Master Features

12C Clock Speed (Hz) 100000
= Slave Features

Clock Mo Stretch Mode Disabled

Primary Address Length selection 7-hit
Dual Address Acknowledged Disabled
Primary slave address ]
General Call address detection  Disabled
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En cuanto al cddigo, quedaria asi:

/* USER CODE BEGIN PD */
t#tdefine IDLE 0
t#tdefine LECTURA 1
t#tdefine ESCRITURA 2

/* USER CODE END PD */

/* USER CODE BEGIN PV */
uint8_t texto_in[10];
uint8_t texto_out[10];
unsigned char estado=IDLE;
/* USER CODE END PV */

/* USER CODE BEGIN © */
// Callback para la Rx de la USART

void HAL_UART_RxCpltCallback(UART_HandleTypeDef *huart)

{
// Recepcidén sin gestionar errores
switch (estado) {
case IDLE:
if (texto_in[@]=='R") {
estado = LECTURA;
HAL_I2C_Mem_Read_IT(&hi2c1l, 0x0050, 0, 256, texto_out, 10);
¥
else if (texto_in[@]=="W"') {
estado = ESCRITURA;
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, texto_in, 10);
¥
else {
estado = IDLE;
}
break;
case ESCRITURA:
HAL_I2C_Mem_Write IT(&hi2cl, 0x0050, @, 256, texto_in, 10);
break;
default:
estado = IDLE;
break;
}
}

// Callback de escritura en memoria

void HAL_I2C_MemTxCpltCallback (I2C _HandleTypeDef *hi2c) {
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, texto_in, 1);
estado = IDLE;

}

// Callback de lectura de memoria

void HAL_I2C_MemRxCpltCallback (I2C_HandleTypeDef *hi2c) {
HAL_UART_Transmit_IT(&huartl, texto_out, 10);
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, texto_in, 1);
estado = IDLE;

}

/* USER CODE END © */

/* USER CODE BEGIN 2 */

// Init para USART en Rx

HAL_UART_Receive_ IT(&huartl, texto_in, 1);

// Init para usar I2C

while (HAL_I2C_IsDeviceReady(&hi2cl, ©x0050, 3, 2000)!=HAL_OK);
/* USER CODE END 2 */

/* Infinite loop */
/* USER CODE BEGIN WHILE */
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while (1)

{
/* USER CODE END WHILE */

Ejercicio 2
Se va a gestionar todo por interrupciones, ya que las callbacks pueden gestionar todo lo que se necesita.

Para poder utilizar los pines, se va a prescindir de la conexion del LCD. De esta forma, el pinout queda de la
siguiente manera:
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La configuracion de la USART queda asi (junto con la activacion del USARTL1 global interrupt):
- Mode ]

Mode |Asynchrnnnus V|

Hardware Flow Contral (RS232) |Disable e |

Reset Configuration

@ DMA Settings

& Parameter Settings

Configure the below parameters :

a P o
* W v

~ Basic Parameters

Baud Rate 57600 Bits/s
Word Length 8 Bits (including Parity)
Parity MNone
Stop Bits 1

~ Advanced Parameters
Data Direction Receive and Transmit
Cwer Sampling 16 Samples

La configuracion del SPI queda asi (junto con la activacion del TIM2 global interrupt):

"Mode | Full-Duplex Master w

""" Hardware M55 Signal | Hardware M55 Output Signal i

Reset Configuration
MNVIC Settings DMA Settings GPIO Settings
Parameter Settings User Constants

Configure the below parameters :

Q| Search (Cril... (<) ) o
|- Basic Parameters

Frame Format Maotorala

Data Size 3 Bits

First Bit MSE First

= Clock Parameters
Prescaler (for Baud Rate) 2

Baud Rate 16.0 MBits s
Clock Polarity (CPOL) Low
Clock Phase (CPHA) 1 Edge
= Advanced Parameters
CRC Calculation Disabled
MSS Signal Type Cutput Hardware
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El cédigo quedaria asi:

/* USER CODE BEGIN PD */
t#tdefine IDLE 0
t#tdefine LECTURA 1
t#tdefine ESCRITURA 2

/* USER CODE END PD */

/* USER CODE BEGIN PV */

uint8_t texto_in[26] = {@,0,0,0,0,0,1,1,0,0,0,0,0,0,0,0};
uint8_t texto_out[10];

unsigned char estado=IDLE;

/* USER CODE END PV */

/* USER CODE BEGIN © */
// Callback para la Rx de la USART

void HAL_UART_RxCpltCallback(UART_HandleTypeDef *huart)
{
// Recepcidén sin gestionar errores
switch (estado) {
case IDLE:
if (texto_in[16]=='R") {
estado = LECTURA;
texto_in[7]=1;
HAL_SPI_Transmit_IT(&hspil, texto_in, 16);
¥
else if (texto_in[16]=="W"') {
estado = ESCRITURA;
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, &texto_in[16], 10);
}
else {
estado = IDLE;
}
break;
case ESCRITURA:
texto_in[7]=0;
HAL_SPI_Transmit_IT(&hspil, texto_in, 26);
break;
default:
estado = IDLE;
break;

}
}

// Callback de escritura en memoria
void HAL_SPI_TxCpltCallback (SPI_HandleTypeDef * hspi) {
if (estado==LECTURA) {
HAL_SPI_Receive_IT(&hspil, texto_out, 10);

}
else {
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, &texto_in[16], 1);
estado = IDLE;
}
}

// Callback de lectura de memoria

void HAL_SPI_RxCpltCallback (SPI_HandleTypeDef * hspi) {
HAL_UART_Transmit_IT(&huartl, texto_out, 10);
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, &texto_in[16], 1);
estado = IDLE;

}

/* USER CODE END © */
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/* USER CODE BEGIN 2 */

// Init para USART en Rx
HAL_UART_Receive_IT(&huartl, texto_in, 1);
/* USER CODE END 2 */

/* Infinite loop */
/* USER CODE BEGIN WHILE */
while (1)
{
/* USER CODE END WHILE */
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