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ZL17ARM

ARMputer
2 mikrokontrolerem
LPC2103

ZLI7ARM to kompletny system mikroprocesorowy
ogolnego przeznaczenia. Zastosowany nowoczesny
mikrokontroler o duzej mocy obliczeniowej

(rdzeiit ARM7TDMI-S) oraz zamontowane
podstawowe uktady peryferyjne powodujq, ze
modut moze znaleZ¢ zastosowanie jako uniwersalny
sterownik we wszelkiego rodzaju urzqdzeniach.
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Podstawowe parametry ZL17ARM

» mikrokontroler LPC2103 (32 kB pamigci Flash, 8 kB pamigci SRAM, RTC, 8-kanatowy 10-bitowy przetwornik
AC, 2 timery/liczniki 32-bitowe, 2 timery/liczniki 16-bitowe, 2 x UART, 2 x Fast 12C, SPI, SSP, PWM);
do 32 linii we/wy (3,3 V oraz 5 V);

zamontowany rezonator kwarcowy 12 MHz (maksymalna czgstotliwos¢ taktowania rdzenia: 70 MHz);
zamontowany rezonator kwarcowy 32,768 kHz dla RTC;

bateria litowa dla RTC;

interfejs RS232;

interfejs USB z wykorzystaniem konwertera UART2USB FT232 (wersja ZL17ARM_A);

zlacze JTAG 2x10 — programowanie/debugowanie (ZL14PRG);

2 diody LED;

przycisk zerowania;

zlacza szpilkowe z wyprowadzonymi wszystkimi portami mikrokontrolera;

wymiary: 78x63 mm;

zasilanie: 5 VDC z USB lub zewngtrznego zasilacza.

ZL17ARM - ARMputer z mikrokontrolerem LPC2103
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Wyposazenie standardowe

Kod Opis
ZL17ARM_A » zmontowany i uruchomiony modut z mikrokontrolerem LPC2103 i uktadem FT232.
ZL17ARM_B » zmontowany i uruchomiony modut z mikrokontrolerem LPC2103 bez uktadu FT232.

BTC Korporacja

03-237 Warszawa

ul. Inowtodzka 5

tel./faks: (22) 814-13-02
w> th e-mail: biuro@kamami.pl

http://www.kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.
Oferowane przez nas plytki drukowane mogg si¢ r6zni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja jej wlasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos¢ produktu ze specyfikacja.
BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia lub nieprawidtowego dziatania produktu.
BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.

http:// www.kamami.pl/
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Schemat elektryczny

P4 JP5 JP5 JP7
—[ofen| =[] R 3V e I (V] 5
o [ss] o m
2 g g 3
2 ol ool ol<l<| gleld
+33V GND':L »588 o [ gielel  ZlelR
'
R15 10k po 14 10%3 v B2 00
: 17 vbD3 PO.OTXDOMAT3A | -
R16 10k pposeL L1 1 voD3 PO, /RXDOMAT3 2 —
VDD3A P0.2/SCLO/CAR).0 —
w5 GND ey 100uH s PO.¥SDAU/MAT00 o
3 18 +1.8vo—31 vDD18 PO.4SCKOCAPO1 12 -
u POSMISOOMATO1 o —F05
s vBaTO—2] VBAT PO GMOSIOICAPO2 22 L
3 : ) s PO.7/SSELOMAT20 (25 z
Vin _Vout GND|—| |__T_— X1 POBTXDIMAT2 1 H5—o5
B PO.9RXDYMAT22 |52 a
5} = 2MH PO.1/RTS/CAP1.0ADO3 2 —0
clo_| o T z PO.11/CTSYCAP1. 1/AD04 52—
| toon T _l+coo ON D|—| X2 PO1ZDSRYMATIOADOS [or—>
=% *p 2 PO1YDTRIMATL [ ——
GND|—| RTXC!  P0.14/DCD1/SCK1/EINT1 .14
j_c12 B vee o L. PO.ISRITEINT2 [0 F0.15
T T P2 PO.16/EINTOMATO.2 .16
1o —— 2768tz PO.I7ICAP1L.2SCLY (e ——F0 L
s aw e HI—T— wa | SEGIEy
Us PO.2/MAT1 3MOSI1 —
1117-33 +33V D6 P2 S e 2 P02
S1vin_ vout VRAT  DECELZ | ppaerr POZADO 02
) SR 2 1 RTCK PO.2/ADO2 [ oo
& I PO.25AD06 52
BST__ 6 Jray P0.26ADO07 —
+ 021 - S P0.27/TRST/CAP2.0 —
——10u c15 o] VSS P0.28/ TMS/ICAP2.1 ] ¥
b | vss PO 29 TCKICAP2 2 [—18—2
] vss POVTDIMAT33 t—o—00
VSSA P0.31/TDO -
1 1 BC108
&ND &b )
JP11 41
1
PODSTAWKA 2
SN2032 3
= J_ SIP3
8 { RoIN R2OUT 2 P01 &ND
5 vuss +5V ut FT22R 7 | o out T2iN |10 Foo) P0G

Q 20 TxD_USB
vBus 4—1 ¢——=1 vce TxD PO.9.
o |2 16 RxD_USB aND <1:1 61\, TN ,7
u
7

D+ USBDP
Ry 5 2 1
oD . c2 RIOUT {5
GND C2 4 13 2
USB-B |— c2+  RIN o
24 +5V 1u 7
RsT 19| NC 3 " )
e | =S s ct TiouT o
Pl NC o
M 2 oscl +5vo—” 21vs b 5 jenp 15
0sco 20

U MAX232 U
c16 82224
+C16 ——c17 C18 <666% Ukfad U1 montowany

47| 100 | 100 tylko w wersji ZL17ARM_A

u C4 1 16 5
oo 5V CBUS3 %0 —| c  vee +5v 1o
vusle \ |—|+5V_in 7 1 avsour  cust |2 5 Tu 1°

+5V

+33V

+5V_in JP9 GND P10
PO.31

P0.O 3 2[TRer 3 [
a0 5 623 —15 6 .29
a0 7 8 f—0Z —17 8|
a0 9 10 P02 —19 10 .20
P04 o2 R0.21 — 1 P02
R0, 1B 14 .2 —f 13 P25
P06 R0.10 P0.24
B 15 16 e —1 15
L 7 18 e — 78—
. 19 20 . —1 19 20—
RO, RO.16

21 2 — 22—

PO.T0 RO.15 DBGEL
o F0.13 z2z2r—
+33V=c.2 7 = P0.14 1% % :—|+3,3V

—® 2 —»
31 R {GND — 3 R :—|GND
2x16 2x16




L \MANMI

Konfiguracja modutu

ZL17ARM - ARMputer z mikrokontrolerem LPC2103

Diody LED
Gniazdo USB aktywnosci USB Gniazdo RS232
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RS232
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Jumper wyboru
zrodia zasilania

e

|~ Dofaczanie UARTO
. | —— do U1 lub U2
Podstawka baterii

———— Dofaczanie UART1
| —— do U1 lub U2

Ztacze szpilkowe A
(JP9)

I Wigczanie JTAG

'\ Ztacze szpilkowe B

(JP10)

Przycisk zerowania Gniazdo JTAG
(RES)

Zasilanie

Modul moze by¢ zasilany z portu USB komputera (gniazdo USB-B J1; jumper zatozony na JP1 w pozycji USB)
lub stabilizowanym napigciem o wartosci +5 V (ztacze JP9: pin 1 — +5V, pin 2 — GND; jumper zalozony na JP1

w pozycji +5V).

J1

%
+5U USB
—__—PWR

@btc

ZL17ARM




L CMAMI

ZL17ARM - ARMputer z mikrokontrolerem LPC2103

UARTO

Wbudowany w mikrokontroler modut UARTO moze by¢ dotgczony:
— poprzez konwerter MAX232 (U2) do gniazda DBIF (ZI12) — jumpery zalozone na JP6 i JP7 w pozycji COMO;

— poprzez konwerter FT232 (U1) do gniazda USB-B (J1) — jumpery zatozone na JP6 i JP7 w pozycji USB (dotyczy
tylko wersji ZL17ARM_A);
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UART1

Whbudowany w mikrokontroler modut UART1 moze by¢ dotaczony:

- poprzez konwerter MAX232 (U2) do ziacza szpilkowego (ZI1) — jumpery zalozone na JP4 i JP5 w pozycji
COMI;

- poprzez konwerter FT232 (U1) do gniazda USB-B (J1) — jumpery zalozone na JP4 i JP5 w pozycji USB (doty-
czy tylko wersji ZL17ARM_A);
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RTC

Mikrokontroler LPC2103 ma wbudowany zegar RTC z dolgczonym zewngtrznie rezonatorem kwarcowym
32,768 kHz. Zegar moze pracowaé rowniez bez dolgczonego zasilania do modutu, jednak konieczne jest wtedy
zastosowanie baterii CR2032 wiozonej do podstawki JP11.

ZL17ARM - ARMputer z mikrokontrolerem LPC2103
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JTAG

Dotgczenie interfejsu JTAG (programowanie/debugowanie) wymaga zatozenia jumpera na JP8 w pozycji ON oraz
zalozenia jumpera zawierajacego piny 24 (DBGSEL) i 26 (+3,3 V) w zlaczu JP10. Interfejs JTAG (np. ZL14PRG)
nalezy dotaczy¢ do 20-pinowego gniazda JTAG (ZI13).
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ZL17ARM - ARMputer z mikrokontrolerem LPC2103

Programowanie mikrokontrolera

Mikrokontroler LPC2103 mozna programowacé w systemie wykorzystujac bezptatne oprogramowanie Philips LPC
Flash Utility. Do ztacza DBIF (Z12) nalezy dotaczy¢ kabel RS232 (np. CAB_RS), na JP6 i JP7 nalezy zalozy¢
jumpery w pozycji COMO, na JP2 i JP3 nalezy zalozy¢ jumpery w pozycji AISP (zwarte wyprowadzenia 2 i 3).
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