KURS

LITEcomp - aplikacje

Zdalnie sterowany wiacznik

oSmiu urzadzern

Pilot zdalnego sterowania
uzywany jest od wielu lat

do sterowania domowym
sprzetem RTV. Ostatnimi czasy
piloty stosowane sq réwniez

do sterowania w systemach
automatyki domowej, jak
réwniez w najrézniejszych
urzqdzeniach budowanych
przez elektronikéow hobbystow.
W artykule przedstawiamy projekt
oSmiokanatowego wiqcznika
sterowanego pilotem pracujqcym
w kodzie RC5 zbudowanego na
bazie modufu LITEcomp.

Zrobione

Skiite

Sldwooz ) e

st7.ep.com.pl

Prezentowany wlacznik ten moze
sterowa¢ maksymalnie o$mioma wyj-
§ciami. W zaleznosci od typu stero-
wanych urzadzen jako stopnie wyj-
S§ciowe mozna zastosowaé tranzysto-
ry mocy, przekazniki czy tez triaki
(koniecznie w tym przypadku nalezy

doda¢ obwody optoizolacji). Mozna
uktad potraktowac¢ jako urzadzenie
typowo ,edukacyjne” izamiast stopni
mocy zastosowaé diody LED symulu-
jace sterowane urzadzenia.

Schemat uktadu przedstawiono na
rys. 1. Wyswietlacz LCD nalezy od-
taczy¢ od modulu LITEcomp, gdyz
nie bedzie wykorzystywany w tym
przykladzie. Jako element odbiorczy
zastosowano uklad TSOP1736, ktéry
odbiera sygnal podczerwieni modu-
lowany czestotliwoscia 36 kHz. Na-
lezy pamieta¢, ze uklad ten daje na
wyjsciu zanegowany, w stosunku do
odebranego, przebieg sygnatu.

Przyktadowa ramka danych
(adres:0; rozkaz:0) transmitowana
w kodzie RC5 na wyjsciu uktadu
TSOP1736 zostala przedstawiona na

LITEcomp
LITEcomp jest prostym komputerkiem wy-
konanym na mikrokontrolerze ST7FLITE19.

LITEcomp jest wramach promocji dodawany

bezptatnie do ksigzki ,Mikrokontrolery ST7LITE

w praktyce” (autor Jacek Bogusz). Ksigzka jest
dostepna w sklep.avt.p/ (numer katalogowy

KS-260905).

Jacek Bogusz

ST/

H g ‘-‘l'(i ' l{t’{‘

R

Robot na LITEcompie

W kolejnej EP przedstawimy opis
prostego samobieznego robota,
kKtorego "mozgiem” jest L TEcomp

Prezentacje wideo beda dostepne na www.ep.com.pl.
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Rys. 1. Schemat podigczenia LITEcompa
raz — po jego
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pierwszym wy-
stapieniu naste-
puje jego zablo-
kowanie na czas
trwania ramki

BITY
KONTROLNE

ADRES

Rys. 2. Ramka RC5

rys. 2. Jeden bit, niezaleznie od trans-
mitowanej warto$ci trwa 1,778 ms.
Ramka danych sklada sie z 14 bitow,
z czego uzyteczng informacje niosg
bity 4...14. Dwa pierwsze bity majg
stala wartoé¢ ,1” istuza jako znacz-
nik poczatku ramki, natomiast bit
trzeci ma za zadanie wskazywaé, czy
kolejne transmitowane ramki pocho-
dza od kolejnych nacisnie¢ przyci-
sku na pilocie, czy sg skutkiem jego
dtuzszego przytrzymania. Dane prze-
sylanie w standardzie RC5 sg zakodo-
wane w kodzie Manchester. Logiczna
,1”7 jest zakodowana jako przejscie
ze stanu niskiego do wysokiego, na-
tomiast logiczne zero jako przejscie
ze stanu wysokiego do niskiego, co
pokazano na rys. 3.

Wyjscie danych odbiornika pod-
czerwieni podlaczone jest do wypro-
wadzenia PB6 modutu LITEcomp.
Opadajace zbocze na tym wyprowa-
dzeniu sygnalizuje poczatek trans-
mitowanej ramki danych iwywoluje
przerwanie. Przerwanie to wystepuje
podczas transmitowanej ramki tylko
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ROZKAZ

danych. W prze-
rwaniu tym na-
stepuje réwniez
wlaczenie timera
AT2 oraz zezwolenie na przerwanie
od niego. Dane sg odbierane w ra-
mach procedury obstugi przerwania
timera taktowanego sygnalem o cze-
stotliwoéci 8 MHz (Fosc/2). Przerwa-
nie to wystepuje co 444 mikrosekun-
dy, a wiec czterokrotnie w podczas
jednego bitu. Moment wystapienia

1,778ms 1,778ms

Rys. 3. Sposéb kodowania bitu
w RC5

przerwania od timera oraz momenty
préobkowania sygnalu przedstawio-
no na rys. 4. Wynika z niego, ze
w zasadzie kazdy bit moze zostac
sprobkowany maksymalnie dwa razy,
gdyz co drugie wystapienie przerwa-
nia od timera nastgpuje w chwili po-
tencjalnej zmiany stanu na wejsciu.
W naszym przypadku jedynym bi-
tem prébkowanym dwa razy jest bit
S2. Dzieki temu mozemy stwierdzic,
czy nadawana ramka jest w standar-
dzie RC5 poprzez sprawdzenie czy
w chwili 3 na wejsciu bedzie pano-
wal stan wysoki. Jest to charaktery-
styczna cecha kodu RC5, ktéra po-
zwoli na odréznienie czy odebrany
sygnat jest nadawany w kodzie RC5
czy tez wjakim$ innym kodzie. Gdy-
bySmy zrezygnowali ze sprawdzenia
sygnalu w chwili 3 i ograniczyli sie
wylacznie do chwil 1 i5 moglaby
zaistnie¢ sytuacja, w ktdérej sygnat
nadawany np. w kodzie NEC (cha-
rakteryzujacy sie niskim poziomem
logicznym przez pierwsze 9,4 ms)
zostalby rozpoznany jako kod RC5.
W przypadku stwierdzenia niezgodno-
§ci odebranej ramki ze standardem
RC5 ustawiane sg bity bledow. Kazda
z trzech pierwszych prébek ma wias-
ny bit bledu w zmiennej statusowe;j.
Ustawienie ktéregokolwiek bitu btedu
§wiadczy otym, ze nalezy odebrane
dane zignorowac.

BYTES
SEGMENT
tickCount
RC5Command ds.
RC5Address ds.
RC5Status ds.
RC5StatusT ds.
OutNumber ds.b 1

, ram0’
ds.b

status

cooo

1
1
1
1

IsProgrammed ds.b 1 ;

List. 1. Deklaracje zmiennych wykorzystywanych w programie

1 ; licznik wystapien przerwania od timera
; odebrany rozkaz RC5
; odebrany adres RC5

status pomocniczy
numer aktywnego wyjécia

WORDS

SEGMENT , eeprom’
OutAddress ds.b 8 ; tablica adresoéw
OutCommand ds.b 8 ; tablica rozkazdw

._EI2Vect
CLR
CLR
LD A, #%10100000 ;
LD RC5Status, A
BRES PBOR, RC5Pin ;
LD A, #18
LD ATCSR, A ;
IRET

List. 2. Procedura obstugi przerwania zewnetrznego

RC5Command ; wyzerowanie poprzednio odebranego rozkazu
RC5Address ; wyzerowanie poprzednio odebranego adresu

; ustawienie poczatkowej wartosci bajtu statusu
zablokowanie przerwania zewnetrznego

; wlaczenie timera oraz zezwolenie na

przerwanie od jego przepeinienia
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List. 3. Procedura obstugi przerwania od timera AT2

. ATOvfVect
“LD A, ATCSR ; zerowanie flagi przerwania
INC tickCount ; zwiekszenie licznika wystapien przerwania
LD A, tickCount ;
cp A, #57 ; czy to juz koniec ramki?
JREQ EndFrame ; jesli tak to skok do EndFrame
BTJT RC5Port, RC5Pin, Exit; jes$li wejscie RC5 jest w stanie wysokim

; to skok do Exit
; W przeciwnym razie....
;Poczatek ramki sygnaiu RC5

BitSl1 ; bit S1
cp A, #1
JRNE BitS20
BRES RC5Status, RCS5ErrsSl
IRET
BitS20 ; plerwsza poldwka bitu S2
cp A, #3
JRNE BitS2
BSET RC5Status, RC5ErrS20
IRET
BitS2 ; druga poltdwka bitu S2
CcP A, #5
JRNE BitT
BRES RC5Status, RC5ErrS21
IRET
BitT ; bit T
cp A, #9
JRNE BitA4
BSET RC5Status, RC5Toggle
IRET
BitA4 ; bit A4
Cp A,#13
JRNE BitA3
BSET RC5Address, #4
IRET
BitA3 ; bit A3
CPp A, #17
JRNE BitA2
BSET RC5Address, #3
IRET
BitA2 ; bit A2
CP A, #21
JRNE BitAl
BSET RC5Address, #2
IRET
BitAl ; bit Al
Cp A, #25
JRNE BitA0
BSET RC5Address, #1
IRET
BitA0Q ; bit A0
CP A, #29
JRNE BitC5
BSET RC5Address, #0
IRET
BitC5 ; bit C5
CP A, #33
JRNE BitC4
BSET RC5Command, #5
IRET
BitC4 ; bit C4
cp A, #37
JRNE BitC3
BSET RC5Command, #4
IRET
BitC3 ; bit C3
CPp A, #41
JRNE BitC2
BSET RC5Command, #3
IRET
BitC2 ; bit C2
cp A, #45
JRNE BitCl1l
BSET RC5Command, #2
IRET
BitCl ; bit C1
Cp A, #49
JRNE BitCO
BSET RC5Command, #1
IRET
BitCO ; bit CO
CcP A, #53
JRNE EndFrame
BSET RC5Command, #0
Exit
IRET
EndFrame ; koniec ramki sygnatu RC5
LD A, tickCount
CP A, #57 ; sprawdzenie, czy aby na pewno
JRNE Exit ; jes$li nie to skok do Exit
CLR tickCount ; wyzerowanie licznika wystapien przerwania
CLR ATCSR ; zatrzymanie timera
LD A, RC5Status
AND A, #%11100000 ; sprawdzenie czy wystapity biedy
JRNE NoReady ; jes$li tak to skok do NoReady
BSET RC5Status,RC5Ready ; w przeciwnym razie ustawienie flagi gotowosci
NoReady
BSET PBOR, RC5Pin ; zezwolenie na przerwanie zewnetrzne EI2
JRA Exit
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Zmienne uzywane przez
program

Program uzywa 6 bajtéw pamie-
ci RAM oraz 17 bajtéw pamieci
EEPROM. W pamigci RAM przecho-
wywane sg nastepujace zmienne:

tickCount - licznik wystgpien
przerwania od timera,

RC5Command - odebrany rozkaz
kodu RCS5,

RC5Address — odebrany adres
kodu RC5,

RC5Status - status ostatniej
transmisji RC5,

RC5StatusT - status pomocniczy
(przechowywana jest w nim warto$¢
poprzednio odebranego bitu T),

OutNumber - numer sterowane-
go wyjscia.

W pamieci EEPROM znajdujg sie
dwie 8-bajtowe tablice:

OutAddress — przechowujgca ad-
resy RC5 odpowiadajace poszczegdl-
nym wyjSciom, oraz

OutCommand - przechowujaca
rozkazy kodu RC5 odpowiadajace
poszczegélnym wyjsciom.

Stan wyjscia zostanie zmieniony
tylko wtedy, gdy zar6wno odebrany
adres jak irozkaz bedzie identyczny
z zapamietanym w pamieci EEPROM.
W pamieci EEPROM znajduje sie
réwniez zmienna IsProgrammed,
przechowujgca informacje, czy w pa-
mieci EEPROM zapamietane zostaly
kody dla poszczegbélnych wyjsé. De-
klaracje zmiennych przedstawiono
na list. 1.

Procedura obslugi przerwania
zewnetrznego EI2

W ramach tej procedury nastgpu-
je wyzerowanie zmiennych RC5Ad-
dress, RC5Command oraz nadanie
zmiennej RC5Status warto$ci po-
czatkowej. Nastepnie dokonywane
jest zablokowanie przerwania ze-
wnetrznego oraz wlaczenie timera
i zezwolenie na przerwanie od jego
przepelnienia. Kod procedury obstu-
gi przerwania zewnetrznego przed-
stawiono na list. 2.

Ustawienie dwo6ch bitéw btedu
w zmiennej statusowej podyktowane
jest algorytmem dziatania procedu-
ry obstugi przerwania od timera
i wyjasnione zostanie przy okazji jej
omawiania.

Procedura obslugi przerwania
od timera AT2

Jest to najwazniejsza procedu-
ra, majgca za zadanie zdekodowa-
nie transmitowanej ramki RC5. Ze
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RegisterRemoteCodes

BTJT EECSR, #EECSR E2PGM, *

BSET EECSR, #EECSR_E2PGM

BRES EECSR, #EECSR E2LAT
RET

List. 4. Procedura zapisu danych do pamieci EEPROM

CALL WaitForRC5 ; oczekiwanie na odebranie kodu

LD Y, OutNumber ; zaladowanie do Y numeru wyjscia

LD A, RC5Address ; zatadowanie do A odebranego adresu

BSET EECSR, #EECSR E2LAT ; ustawienie bitu E2LAT -> zapis

LD (OutAddress,Y), A ; zapis warto$ci do pamieci EEPROM

BSET EECSR, #EECSR E2PGM ; start operacji zapisu

oczekiwanie na zakohczenie zapisu
LD A, RC5Command ; zaladowanie do A odebranego rozkazu

BSET EECSR, #EECSR_EZ2LAT ; ustawienie bitu E2LAT -> Zapis

LD (OutCommand,Y),A ; zapis wartos$ci do pamieci EEPROM

start operacji zapisu

BTJT EECSR, #EECSR_E2PGM, * ; oczekiwanie na zakonczenie zapisu

List. 5. Procedura rejestrujgca kody sterujgce dla wszystkich wyjsé

RegisterOutputs
LD Y, OutNumber ; zaladowanie do Y numeru wyjsécia
LD A, (OutMask,Y) ; zatadowanie do A maski wyjscia
CPL A ; zanegowanie A
LD PADR, A ; zapis do portu
CALL RegisterRemoteCodes ; zapamietanie kodu dla aktualnego numeru wyj-
Scia
INC OutNumber ; inkrementacja numeru wyjscia
LD A, #8 ;
CP A, OutNumber ; sprawdzenie, czy juz wszystkie wyjscia
JRNE RegisterOutputs ; jesli nie to skok na poczatek
LD A, #SFF ;
LD PADR, A ; dezaktywacja wszystkich wyjsc¢
BSET EECSR, #EECSR E2LAT ; E2LAT = 1 -> zapis
LD A, #$55 ;
LD IsProgrammed, A ; zapamietanie bajtu kontrolnego
BSET EECSR, #EECSR_E2PGM ; start operacji zapisu
BTJT EECSR, #EECSR_E2PGM, * ; oczekiwanie na zakonczenie zapisu
RET

wzgledu na ograniczony zakres od-
mierzanego przez timer czasu prze-
rwanie wystepuje czterokrotnie pod-
czas trwania bitu. W zwigzku ztym
kazde wystapienie timera powoduje
inkrementowanie warto$ci zmiennej
tickCount. Na poczatku procedura
dokonuje zerowania flagi przerwania
poprzez odczyt rejestru ATCSR. Od-
czytana warto§¢ w tym przypadku
nie ma znaczenia inie jest brana
pod uwage. Nastepnie inkremento-
wany jest licznik wystgpien prze-
rwania ajego warto$¢ poréwnywana
jest zliczbg 57, ktéra wskazuje na
koniec ramki danych. Jesli licz-
nik jest rézny od 57, to nastepuje
sprawdzenie stanu linii wejsciowe;j.
W przypadku, gdy na linii wejscio-
wej panuje stan wysoki, nastepuje
opuszczenie procedury obstugi prze-
rwania. W przypadku stwierdzenia
stanu niskiego podejmowana jest
w zaleznosci od warto$ci licznika
przerwan odpowiednia akcja, pole-
gajaca na ustawieniu odpowiednich
bitow. Wyjatkiem sa dwie flagi bte-
déw, ktére wtym przypadku sa ze-
rowane, nalezy je wiec na poczatku
ramki ustawi¢. Czynno$¢ ta wyko-
nywana jest w ramach procedury
obstugi przerwania zewnetrznego,
ktére sygnalizuje poczatek ramki.
Rozwigzanie to zostalo podyktowa-
ne checig maksymalnego uprosz-
czenia procedury obstugi przerwa-
nia, ktorej dziatanie sprowadza sie
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do sprawdzenia linii wejSciowej na
okoliczno$¢ wystepowania na niej
stanu niskiego. Poniewaz niski stan
na wejsciu w chwili 1 15 (patrz
rys. 4) jest stanem poprawnym,
nastepuje wiec zerowanie usta-
wionych na poczatku ramki bitéw
btedéw. Stwierdzenie stanu niskie-
go w chwili 3 oznacza, ze trans-
mitowana ramka nie jest nadawana
w standardzie RC5, wiec nastepuje
ustawienie flagi bledu. W przypad-
ku bitéw A4:0 oraz C5:0 sprawa
jest juz oczywista: stwierdzenie
na wejSciu w odpowiadajgcych im
chwilach stanu niskiego powoduje
ich ustawienie. Jako Zze na poczat-
ku kazdej ramki zmienne RC5Ad-
dress i RC5Command sa zerowane
nie ma koniecznosSci podejmowania
dziatania w reakcji na niski stan na
linii wejsSciowe;j.

Zapamiegtanie odebranego kodu
w pamieci EEPROM

Kody sterujace poszczegdlny-
mi wyjSciami zapamigtywane sg
w nieulotnej pamieci EEPROM. Dla
kazdego wyjécia zapamietywany jest
adres oraz polecenie RC5, co po-
zwoli na wykorzystanie dowolnego
pilota od dowolnego urzadzenia ste-
rowanego kodem RC5. Po wlaczeniu
zasilania modutu LITEcomp jest
sprawdzana warto$¢ zmiennej IsPro-
grammed, przechowywanej réwniez
w pamieci EEPROM, i w przypadku,
gdy jest ona rézna od liczby 55h
nastepuje wywolanie procedury
uczenia kodéw. Kod procedury za-
pamietujacej odebrany kod przedsta-
wiono na list. 4.

Procedura zapisu kodu do pa-
migci EEPROM jest wywolywania
kolejno dla kazdego wyjscia. Kod
procedury rejestrujacej kody steru-
jace kolejno dla wszystkich wyjsc
przedstawiony jest na list. 5.

Poréwnanie odebranego kodu
z zapamietanym w pamieci
EEPROM

Po zarejestrowaniu kodéw dla
wszystkich wyjs¢ program przecho-
dzi do oczekiwania na nadejscie
kodu. Po jego odebraniu nastepuje
poréwnanie z zapamietanymi w pa-
mieci EEPROM kodami odpowie-
dzialnymi za sterowanie poszcze-
gélnymi wyjsciami. W przypadku
stwierdzenia zgodnosci odebrane-
go kodu z odczytaniem z pamig-
ci EEPROM nastepuje zanegowa-
nie stanu odpowiedniego wyjscia
a nastepnie opuszczenie procedury
poréwnujacej kody. Wynikajg z te-
go dwa ograniczenia: nie mozna
zaprogramowac¢ dla dwdéch wyjsé
tego samego kodu, jak réwniez nie
mozna zaprogramowac osobnych
kodéw do wlaczenia ido wylacze-
nia wyjsé.

List. 6. Procedura poréwnania kodéw: odebranego izapamietanego
CheckRemoteCodes
LD Y, OutNumber
LD A, (OutAddress,Y) ; odczyt adresu z pamieci
CP A, RC5Address; pordwnanie z adresem odebranym
JRNE CRCNext ; jes$li rdzne przygotowanie do pordwnania nastepnego
LD A, (OutCommand,Y) ; odczyt rozkazu z pamieci
CP A, RC5Command; pordédwnanie z rozkazem odebranym
JRNE CRCNext ; jes$li rdézne przygotowanie do pordwnania nastepnego
LD A, PADR ;
XOR A, (OutMask,Y) ; =zanegowanie stanu wyjécia o odpowiednim numerze
LD PADR, A ;
CRCNext
IN OutNumber ; zwiekszenie numeru
LD A, #8 ;
CP A, OutNumber ; sprawdzenie czy rdwne 8
JRNE CheckRemoteCodes ; jes$li rdozne to skok na poczatek
CLR OutNumber ; w przeciwnym razie zerowanie numeru wyjscia
RET
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List. 7. Petla programu gtéwnego

LD A, IsProgrammed

CP A, #$55

JREQ mainLoop

CALL RegisterOutputs
mainLoop

CALL WaitForRC5

JRA mainLoop

._reset
CALL Init ; inicjalizacja
RIM ; odblokowanie przerwan

; odczyt bajtu kontrolnego
; sprawdzenie czy nauczono kodéw
; jesli tak to skok do petli gitdwnej
; W przeciwnym razie wywolanie procedury uczenia

; oczekiwanie na odebranie kodu
CALL CheckRemoteCodes ; sprawdzenie odebranego kodu z zapamietanym
; petla nieskonczona

Program gléwny

Zasadnicza cze$§¢é programu
jest bardzo prosta. Bezposrednio
po uruchomieniu programu doko-
nywana jest inicjalizacja portéw,
zmiennych oraz wykorzystywanych
uktadéw peryferyjnych. Nastepnie
sprawdzana jest warto§¢ zmiennej
IsProgrammed. W przypadku, gdy ta
warto$¢ jest rézna od liczby 0x55,
co $wiadczy o tym, ze w pamieci
EEPROM nie zostaly zapamietane
kody sterujace poszczegdélnymi wyj-

Sciami, nastepuje wywolanie proce-
dury rejestracji kodéw. W przeciw-
nym przypadku nastepuje przejscie
do petli gléwnej, w ktérej program
oczekuje na odebranie kodu RC5
a nastepnie dokonuje sprawdzenia
czy odebrany kod jest identyczny
z jednym z o$miu kodéw zapamig-
tanych w pamieci EEPROM. W sytu-
acji, gdy odebrany kod znajduje sie
w pamieci EEPROM nastepuje uak-
tywnienie wyjscia, do ktérego kod
zostal przypisany.

KURS

Przedstawiony w artykule pro-
gram, ktéry w rzeczywistodci jest
zbiorem podstawowych procedur
pozwalajacych na odbiér sygna-
lu zdalnego sterowania w systemie
RC5. Zajmuje on niespelna 10%
dostgpnej pamieci programu. Do
dyspozycji programisty pozosta-
je ogromna cze$S¢ pamieci progra-
mu, jak réwniez pamieci danych,
co pozwala na zaimplementowa-
nie dowolnych dodatkowych funk-
cji. Dzieki temu istnieje mozliwos¢
stworzenia praktycznie dowolnego
urzadzenia sterowanego pilotem
podczerwieni. Informacje zawarte
w artykule moga stanowi¢ podstawe
do wlasnych opracowan urzadzen
sterowanych sygnatem w standar-
dzie RC5.

Radostaw Kwiecien, EP
radoslaw.kwiecien@ep.com.pl
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Mikrokontrolery ARM® z interfejsem Ethernet firmy Luminary Micro

W ofercie 32-bitowe mikrokontrolery ARM® z rdzeniem Cortex™-M3 v7M firmy
Luminary Micro, przeznaczone do zastosowania w sieciach Ethernet, wyposazone
w interfejsy sieciowe 10/100 Mbit/s Ethernet MAC i PHY:

seria LM386000
podzielona na serie: LM3S6100, LM3$6400, LM3S6600, LM3S6700, LM35S6900

L

LUMINARYMICRO

= zestaw instrukcji Thumb-2, kompatybilny
z Thumb®

= zintegrowany kontroler przerwan NVIC

» predkosé operaciji: 25 lub 50 MHz

+ 64...256 kB pamieci programu Flash + 5...46 portow 1/0

= 16...64 kB pamieci SRAM + 1...3 komparatory analogowe

+ 3 lub 4 ukfady czasowe 32 / 2x16-bitowe = 2...8-kanatowy 10-bitowy przetwornik

* 1 lub 2 interfejsy sieciowe 10/100 AC
Ethernet MAC / PHY + 32-bitowy Watchdog

+1...3 porty UART typu 16C550 - 2...6 wyjs¢ PWM

= synchroniczny interfejs szeregowy (SPI,  + enkoder kwadraturawy

MICROWIRE, T = zroznicowane Zradta zerowania i tryby
= interfejsy debuggera JTAG i Serial Wire oszczedzania energii
« interfejs I°C + gbudowy 100-LQFP zgodne z RoHS

W ofercie takze zestawy ewaluacyjne dla

mikrokontrolera LM3S6965, zawierajace:

+ piyte gtowng z mikrokontrolerem
LM356965

- oprogramowanie programistyczne
zaleznie od typu zestawu:
ARM RealView® MDK, IAR Systems
Embedded Workbench lub CodeSourcery
SourceryG++

« drivery i programy przyktadowe

+ kable, dokumentacjg na CD
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