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Leistungsstarkes AVR Microcontrollermodul neuster Generation
100 Pin’s, mit USB /ISP / 12C u.v.m. fiir unzahlige Aufgaben. Steckbar in eigene E -l-minhtm

auf Lochrasterplatinen. ‘/MOIUI‘;
§ mrmf,;’*'?"
RN-MEGA 2560 Modul V1.0 N

Dieses Board wurde fur Anwender, Bastler und Entwickler konzipiert die bereits
Erfahrungen mit AVR-Controllern haben oder denen die kleineren AVR’s wie
Mega8/Mega32 oder Megal28 noch nicht ganz ausreichen bzw. zu wenig Reserven
bieten.

Dieses Modul nutzt den neusten Controllerchip ATMega2560. Er dirfte derzeit ohne
Frage einer der leistungsfahigsten AVR Controller tGberhaupt sein. Er bietet zum
Beispiel wesentlich mehr Funktionen, Speicher als der recht bekannte Megal28.
Dennoch ist dieses Modul genauso einfach zu programmieren wie auch die kleineren
Controller die zum Beispiel in RN-Control, RN-Megal28Funk, RN-Mega8 usw. genutzt
werden. Ein Umstieg von einem der genannten Controllerboards oder AVRs ist
demnach problemlos, Programme in Hochsprachen wie Basic mussen gar nicht bzw.
nur kaum verandert werden.

Dieses Modul stellt nahezu alle 100 Pin's dieses leistungsstarken Controllers Uber zwei
Standardbuchsen (zwei mal 2x25 Buchsen=100 Pin) bereit. Der Kontaktabstand betragt 2,54 mm, so
das dieses Modul bequem in eigene Boards oder auf Lochrasterplatinen gesteckt werden kann, sogar
Lochratserplatinen mit 3er Reihen sind passend. Passende Stiftleisten als auch USB Kabel werden
gewohnlich mitgeliefert (siehe Shop Lieferumfang).

Das Modul beinhaltet bereits einen RS232 Pegelwandler als auch einen USB-Baustein. Es kann somit
direkt an die RS232 oder an den USB-Anschluss eines PC’s angeschlossen werden, wahlweise auch
beides gleichzeitig.

Ein ISP-Programmieranschluss ist bereits als 10 polige Standardbuchse (RN-Definition) auf dem
Board. Eine Signal — Leuchtdiode und Stromsparfunktion wurde ebenfalls integriert.

Trotz all dieser Features, ist dieses Modul mit 63x43mm unglaublich klein, leicht und flach. Erreicht
wurde dies durch modernste SMD-Bauteile und moderne Serienfertigung. Das Modul wird bereits voll
bestlickt geliefert. Je nach Ausfuhrung sind die Stiftleisten bereits integriert oder kdnnen je nach
Vorhaben selbst eingel6tet werden (siehe dazu im Shop / Lieferumfang).
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mit USB, ISP und RS232 d:rekt :
auf dem Minimodul gt

Der leistungsstarke 100 Pin AVR
| wird durch dieses kleine Modul auch
www.robotikhardware de fur eigene Platinen oder Lochraster nutzbar

Wir denken die L eistungsdaten und Features werden jeden Uberzeugen!
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Als hier die Leistungsmerkmale des Controllers und Moduls auf

einen Blick:
Leistungsstarker Controller ATMega2560 (eine rder wohl leistungsfahigsten AVR-Controller
Uberhaupt), 100 Pin’s am Gehéause,
256.000 Bytes Flash Speicher
8000 Byte RAM
4000 Bytes EEPROM
RAM erweiterbar auf 64K
zwei 8 Bit Timer
vier 16 Bit Timer
vier 8 Bit PWM Kanéle
zwolf PWM Kanéale (programmierbar 2 bis 16 Bit)
16 analoge Eingange (Spannungsmessung)
86 programmierbare I/O Leitungen
vier TTL UARTS (RX/TX) — 2 frei, einer fir USB, einer fir RS232)
RS232 Anschluss (PC-Pegel) PC kann direkt tiber das tbliche dreipolige RS232 Kabel
angeschlossen werden.
RS232 — Treiber auf dem Board schaltet automatisch in Stromsparmodus wenn keine Daten
Ubertragen werden — aktiviert sich auch wieder bei Datentbertragung. Manuell kann RS232
Treiber auch ganz deaktiviert werden.
USB-Anschluss (Standard USB-Kabel mit MiniUSB-Stecker passt sofort). Treiber fir Windows
und Linux im Lieferumfang
ISP-Programmieranschluss — Standard Programmieradapter (wie unser ISP-Dongel) passen
sofort.
I2C-Bus Uber Stiftleiste herausgefuhrt (zum Anschluss zahlreicher Erweiterungen, Sensoren etc.)
SPI-Bus Uber Stiftleiste herausgefuhrt
16 Mhz Quarz auf dem Board integriert
Uhrenquarz ebenfalls auf dem Board integriert (fir Echtzeituhr)
eine programmierbare Leuchtdiode
fast alle Portleitungen werden Uber die Stiftleisten herausgefiihrt
zwei Stiftleisten mit jeweils 2x25 Pin und 2 passende Buchsenleisten im Lieferumfang. Dadurch
kann das Board bequem in eigene Schaltungen oder auf Experimentierplatinen/Lochraster
gesteckt werden.
Betriebsspannung stabilisierte 5V (nur ganz geringe Stromaufnahme von wenigen mA)
Sehr kompakt durch modernste winzige Bauteile (nur ca. 43 x 63mm und nur 9mm hoch)
Voll kompatibel zu den RN-Definitionen fur Controllerboards
Programmierbar in zahlreichen Sprachen, z.B. Basic (BASCOM Compiler, eingeschrankt bis 4K
wird mitgeliefert), C (C-Compiler GCC wird mitgeliefert), Assembler, Pascal
Deutsche Dokumentation mit Basic Programmbeispiel
Fertig aufgebaut (lediglich Stiftleiste muss eingeldtet werden)
Bereits mit Testprogramm vorprogrammiert / alle Fusebiteinstellungen schon vorgenommen
Fir Eagle —Anhanger wird das Modul als Libary fiir Eagle auf CD mitgeliefert.
Starter- oder Applikationsboard nicht unbedingt notwendig
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ATMega2560 - Modul
zum Einstecken in eigene Layouts oder Lochra

Ubliche Lieferumfang (kann sich andern, giiltig sind stets die Angaben im Shop bei der Artikelbeschreibung)

RN-Mega2560Modul (Lieferumfang)
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RN-Mega2560 Mndul

Hier mit stapelbarer Steckverbindung
abgebildet

Im oberen Bild wurde das Modul individuell mit einer anderen Steckverbindung ausgestattet. Diese erlaubt auch das Einstecken des Modules wie mit
herkémmlichen Stiftleisten, jedoch kénnen auch Erweiterungen (z.B. Ram Erweiterung, SD-Card Speicher usw.) oben aufgesteckt werden.

(3N
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Anwendung

Aufbau und Start

Ein Aufbau ist bei diesem Modul nicht notwendig, da es bereits fertig bestickt geliefert wird. Je nach
Ausfiihrung sind auch die beiden Stiftleisten bereits eingeldtet oder liegen manuell bei. Siehe dazu
Artikelbeschreibung im Shop (www.robotikhardware.de).

Liegen diese bei, miussen diese von ihnen eingelétet werden. Da es sich aber um Standard-
Stiftleisten mit Kontaktabstand von 2,54mm handelt, dirfte dies auch von Einsteigern mit normalen
Elektronik-Lotkolben problemlos in wenigen Minuten erledigt sein.

mit USB, ISP und RS232 dlrekt -
auf dem Minimodul e

Der leistungsstarke 100 Pin AVR
] wird durch dieses kleine Modul auch
www rohotikhardware de fur eigene Platinen oder Lochraster nutzbar

Welche Art von Stiftleisten Sie einléten, bleibt weitgehend lhnen berlassen. Empfehlenswert ist es
eine 25 Pin Stiftleiste, so wie auf dem Bild zu sehen, einzuldten. Auf einer Experimentierplatine kann
dann als Gegenstiick eine Buchsenleiste eingeldtet werden.

Das Board kann danach Uber die Stiftleiste (oder ISP Wannenstecker) direkt mit 5V stabilisierter
Gleichspannung versorgt werden. Achten Sie unbedingt darauf das die Spannung an den richtigen Pin
gelegt wird (nachfolgende Pin-Beschreibung beachten). Ein Verpolen oder eine falsche Spannung
zerstort das Modul (dies wére kein Garantiefall und eine Reparatur wére teuer).

Zum Programmieren kann der Standard-ISP Programmer fiir den Druckerport oder ein BASCOM-
USB-ISP Programmer verwendet werden. Der neue BASCOM-USB-ISP Programmer hat den
Vorteil das er schneller ist und zudem das Modul gleichzeitig mit 5V Spannung versorgen kann. Wenn
Sie also nahezu immer mit Bascom Basic programmieren wollen, empfehlen wir ihnen den etwas
teureren BASCOM-USB-ISP Programmer von www.robotikhardware.de zu erwerben.

Bascom USB-ISP-Programmer

oder

Gibt es Probleme bei der Ubertragung des Programmes, so empfehle ich folgende Hilfeseite:

http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/RN-Board FAQ-Seite
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Erlauterung der Anschlisse, Regler und Kurzschlussbricken

Anschluss- Erlauterung
Bezeichnung
ISP ISP — IN SYSTEM PROGRAMMING

Uber diesen AnschluR kann der Controller auf dem Sprachboard mit einem Standard ISP-
Kabel direkt an einen Parallelport des PC’s angeschlossen und programmiert werden.

Die Belegung des ISP-Anschlusses ist zu dem weit verbreitetet STK200 Programmier Dongle
kompatibel. Ein entsprechender Dongle kann man sich entweder selber basteln (siehe Artikel
.ISP-Programmieradapter® unter = www.roboternetz.de) oder fertig bestellen (z.B.
www.robotikhardware.de).

Pin 1 MOSI

Pin 2 VCC

Pin 3 Nicht belegt
Pin 4 GND

Pin 5 RESET

Pin 6 GND

Pin 7 SCK

Pin 8 GND

Pin 9 MISO

Pin 10 GND

20 ®®® 310
1O00@E @ g

USB USB-Anschluss fur PC

Uber ein Standard USB-Kabel mit Mini-USB Stecker kann das Board mit dem PC verbunden
werden. Bevor die Kabel eingesteckt werden, muss der mitgelieferte PC-Treiber installiert
werden.

AnschlieBend steht beim PC ein weiterer virtuelller COM-Port zur Verfigung, bei dem ganz
einfach Daten mit dem COntrollerboard ausgetauscht werden kénnen, ahnlich wie bei einer
RS232 Verbindung. Jedes Terminalprogramm ware dafiir geeignet.

Wird ein Bootloader installiert, so kann das Board auch Uber USB programmiert werden. Ein
geeigneter Bootloader wird auf CD mitgeliefert.!

RS232 PC kompatible RS232 Schnittstelle

Uber ein Adapterkabel kann die serielle Schnittstelle des PC direkt mit dem Board verbunden
werden. Dies ist dann sinnvoll, wenn ein Fehler in einem Programmen gesucht wird. Einfache
PRINT Anweisungen werden von einem Terminalprogramm angezeigt.

Hier kann Hyperterminal von Windows oder das eingebaute Terminalprogramm von Bascom
empfohlen werden.

Die Belegung ist kompatibel zum Robotzernetz-Standard, als auch zum Conrad Roboter CCRP5:
Pin 1 RX

Pin 2 GND

Pin 3TX

Ein geeignetes AnschlufBkabel kann schnell selbst angefertigt werden oder gibt es tUber
robotikhardware.de bereits fertig zu kaufen

JP3 RS232 aktivieren/deaktivieren

Je nach Jumperstellung kann die RS232-Schnittstelle des Modules aktiviert oder
deaktiviert werden. Perbindet man Pin 2 und 3 dieser Stiftleiste, ist er aktiviert. Pin 1
und 2 deaktiviert die Schnittstelle.

JP1 siehe nachsten Seiten

JP2 siehe nachsten Seiten

Diese Board hélt sich an die Einheitlichen RN-Definitionen aus dem Roboternetz. Siehe dazu:

http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/RN-Definitionen
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Stiftleiste JP 1

Pin Numer JP1 Funkt i on
Pin 1 PG / OCOB
Pin 2 PEO / RXDO / PCI NTO
Wrd fur RS232 Trei ber genutzt, falls dieser aktiviert ist.
Pin 3 PE1 / TXDO
Wrd fur RS232 Trei ber genutzt, falls dieser aktiviert ist.
Pin 4 PE2 / XCKO / Al NO
Pin 5 PE3 / OC3A / AINL
Pin 6 PE4 /| OC3B / | NT4
Pin 7 PE5 / OC3C / |INT5
Mt USB verbunden und darf nur gel esen werden. Ist H gh wenn USB-Bus
Host angeschl ossen. Kann per Software abgefragt werden.
Pin 8 PE6 / T3 / | NT6
Pin 9 PE7 /| CLKO / 1CP3 / INT7
Pin 10 VCC Spannungsver sor gung +5V
Pin 11 GN\D
Pin 12 PHO / RXD2 (freie RS232 /TTL Pegel)
Pin 13 PHL / TXD2 (freie RS232 /TTL Pegel)
Pin 14 PH2 / XCK2
Pin 15 PH3 / OC4A
Pin 16 PH4 /| OCAB
Pin 17 PH5 / OCAC
Pin 18 PH6 / OC2B
Pin 19 PBO / SS / PCI NTO ( SPI - Bus)
Pin 20 PB1 / SCK / PClI NT1 (SPI -Bus und | SP)
Pin 21 PB2 / MOSI / PCINT2 (SPI-Bus und | SP)
Pin 22 PB3 / M SO /PCl NT3 (SPI -Bus und | SP)
Pin 23 PB4 /| OC2A /| PCINT4
Pin 24 PB5 / OCLA / PCI NT5
Pin 25 PB6 / OC1B / PCI NT6
Pin 26 PB7 / OCOA / OCLC / PCI NT7
Pin 27 PH7 | T4
Pin 28 P& / TOsC2 / Uhrenquarz bereits auf Modul
Pin 29 RESET (kurz mit GND verbi nden um RESET auszul 6sen)
Pin 30 VCC Spannungsver sorgung +5V
Pin 31 G\D
Pin 32 PLO / 1CP4
Pin 33 PL1 / 1CP5
Pin 34 PL2 /| T5
Pin 35 PL3 / OC5A
Pin 36 PL4 / OC5B
Pin 37 PL5 / OC5C
Pin 38 PL6
Pin 39 PL7
Pin 40 PDO / SCL /INTO (I2C- Bus)
Pin 41 PD1 / SDA [/INT1 (I2C- Bus)
Pin 42 PD2 / RXD1 /INT2 (freie RS232 /TTL Pegel)
Pin 43 PD3 / TXD1 /INT3 (freie RS232 /TTL Pegel)
Pin 44 PD4 / 1 CP1
Pin 45 PD5 / XCK1 (LED auf dem Modul, |euchtet bei Low)
Pin 46 PD6 / T1
Pin 47 PD7 / TO
Pin 48 GN\D
Pin 49 NC (nicht belegt)
Pin 50 NC (nicht bel egt)
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Stiftleiste JP 2

Pin Numer JP2 Funkt i on

Pin 1 (51) P& / WR

Pin 2 (52) PGL / RD

Pin 3 (53) PCO / A8

Pin 4 (54) PC1 / A9

Pin 5 (55) PC2 / A10

Pin 6 (56) PC3 / All

Pin 7 (57) PCA | Al2

Pin 8 (58) PC5 / Al3

Pin 9 (59) PC6 / Al4

Pin 10 (60) PC7 | Al5

Pin 11 (61) VCC Spannungsver sor gung +5V
Pin 12 (62) G\D

Pin 13 (63) PJ2 / XCK3 / PCINT11
Pin 14 (64) PJ3 / PCINT12

Pin 15 (65) PJ4 /| PCINT13

Pin 16 (66) PJ5 / PCI NT14

Pin 17 (67) PJ6 / PCINT15

Pin 18 (68) P& / ALE

Pin 19 (69) PA7 | AD7

Pin 20 (70) PA6 | AD6

Pin 21 (71) PA5 / AD5

Pin 22 (72) PAA | ADA

Pin 23 (73) PA3 |/ AD3

Pin 24 (74) PA2 | AD2

Pin 25 (75) PA1 / AD1

Pin 26 (76) PAO / ADO

Pin 27 (77) PJ7

Pin 28 (78) VCC Spannungsver sorgung +5V
Pin 29 (79) G\D

Pin 30 (80) PK7 |/ ADC15 / PCI NT23
Pin 31 (81) PK6 / ADC14 / PCI NT22
Pin 32 (82) PK5 / ADC13 / PCI NT21
Pin 33 (83) PK4 / ADCl2 / PCI NT20
Pin 34 (84) PK3 / ADC11 / PCINT19
Pin 35 (85) PK2 / ADC10 / PCI NT18
Pin 36 (86) PK1 / ADC9 / PCINT17
Pin 37 (87) PKO / ADC8 / PCINT16
Pin 38 (88) PF7 /| ADC7 / TDI

Pin 39 (89) PF6 / ADC6 / TDO

Pin 40 (90) PF5 / ADC5 / TNS

Pin 41 (91) PF4 /| ADC4A /| TCK

Pin 42 (92) PF3 / ADC3

Pin 43 (93) PF2 / ADC2

Pin 44 (94) PF1 / ADCl

Pin 45 (95) PFO / ADCO

Pin 46 (96) AREF (Referenzspannung fir AD Wandl ung)
Pin 47 (97) G\D

Pin 48 (98) VCC Spannungsver sor gung +5V
Pin 49 (99) NC (nicht belegt)
Pin 50 (100) NC (nicht bel egt)

Die Pin-Nummern in Klammern sind die Pinbezeichnungen die Verwendet werden wenn das Modul mit der Cad-Software Eagle in eigene Projekte
eingebunden wird. Eine Bauteil Libary liegt dem Modul auf CD bei.
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USB-Schnittstelle nutzen

RN-Mega2560 verfligt insgesamt Uber vier RS232-Schnittstellen welche sogar gleichzeitig genutzt
werden kdnnen. Zwei davon stehen mit TTL-Pegel (0 und 5V) und eine mit dem Standard PC Pegel
(V24 +/-12V) bereit. Die vierte wird in der Regel fir den USB-Treiber auf dem Board genutzt, kann
jedoch ebenfalls freigeschaltet werden.

Uber die USB-Schnittstelle kann somit das Board auch bequem an Rechner angeschlossen werden
die keine frei RS232 Schnittstelle besitzen.

Die USB-Schnittstelle kann genutzt werden um Daten in beide Richtungen auszutauschen. Auch das
Programmieren tber die USB-Schnittstelle ohne ISP-Programmer ist mdglich, wenn ein sogenannter
"Bootloader” in den Controller geladen wird. Dazu benétigt man jedoch zumindest einmal ein
herkdmmliches ISP-Programmierkabel. Ein geeigneter Bootloader sollte auf der Robotikhardware CD
zu finden sein.

Treiber installieren

Um die USB-Schnittstelle Uberhaupt nutzen zu kénnen, muss der PC das Board erkennen kdnnen.
Um dies zu erreichen muss vor dem Anschluss ein Treiber unter Windows (oder anderes
Betriebsystem) installiert werden. Der Ablauf ist kinderleicht, soll jedoch hier nochmals genau erlautert
werden.

Befolgen Sie dazu folgende Schritte:

1. Das Board RN-Mega2560 mit Spannung versorgen aber noch nicht mit USB-Kabel verbinden!

2. Auf der Robotikhardware-CD finden Sie unter ihrem Betriebsystem (im Anleitungsverzeichnis) den
geeigneten Treiber als ausfiuihrbare EXE-Datei. Fir Windows XP und 2000 zum Beispiel das
Programm
CP210x_VCP_Win2K_XP.exe

Dieses ist doppelt anzuklicken damit es ausgefiihrt wird. Anschliel3end erscheinen einige Dialoge
die Sie alle unveréandert mit Schaltflache NEXT quittieren kbnnen. Das ganze dauert keine Minute!

silicon Laboratories CP210x VCP Drivers for Windows 20000 - tnstaiis... [5) Rl Silicon Laboratories CP210x VCP Drivers for Windows 200006P - Instalss... [
[y y— I
Pleae smad the Iobowing bosnps agoemend coiuly. -

Welcome to the Installhickd Wizard fos Silican
Laboeatosies CP210s VP Drivers For Windows
200079

The InstabS i izac ol il Slcn Labossloies . s AR

P10 V0P Drivess For 'Wincloms 20004F an your ENC-LISER LICENSE AGREEWENT

compust Too o

T35 PAODUCT CONTAINS CERTAIN COMPLTER FAOGAAMS AND OTHER THIRD
¥ PROPRETA IICENSED PO SE OF WHICH 15

< Back Hest Cancel

silican | aboratories CPZ10x ¥CP Drivers for Windows 00006 - Instalis... [%]

Choase Destination Logation
‘Select foder mese 360 vl it lhes

Silican Labarataries CPZ10x VEP Drivers for Windaws 2000/XP - Installs... [%]

Finady tn Install the Progiam ¥
The wizasdis ssady 1o begin insibation =
Irstl Skcon Labessimiss CPZ10k VP s or Winiows e

& T == || e e
=l I (T

ST e ) (T e

Silicen 1 abaraturies €PZ10x VCP Drivers far Windows 20000 - Instal'S,.. [3€] [ siticon Laborataries CR210% VCP Drivars for Windows 20000 - Installshisl
Setup Slatus o U
A Installhickd Wizord Congleln

TheInctalSiekd® Wizaud s iotaing Sicon Laberatoies P21 VP Drvers for Wincones kit At 4
000HF

Laboratrries CFZ10% VEP Diters for wirwiows
ik Frizh o et the wizaed.

Inseling
Sk MO A 4P b 37

e ] Frih

USB-Treiber fur RN-Mega2560 installieren
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Nachdem der Treiber wie oben abgebildet installiert ist, verbinden Sie das Modul RN-Mega2560
Uber ein handelstibliches USB-Kabel (5pol Mini-USB-Stecker und USB A Standard Stecker) mit
dem PC. Das USB Kabel ist in der Regel schon im Lieferumfang enthalten.

Nun wird das Board erkannt und es erscheint ein Dialog. Lassen Sie die Einstellung auf "Treiber
automatisch suchen" und klicken Sie auf weiter. Nun wird der Treiber automatisch korrekt
eingerichtet, was Sie anhand mehrerer Meldungen erkennen.

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Willkommen

Mit diezem Assizstenten konnen Sie Software fur die folgende
Hardwarekomponente installieren:

CP2102 USE to UART Bridge Controller

. '_) Falls die Hardwarekomponente mit einer CD
\_4_ oder Diskette geliefert wurde, legen Sie diese
jetzt ein.

Wie mochten Sie vorgehen?

() Software von einer Liste oder bestimmten Quells
installieren (fur fortgeschitiens Benutzer)

Klicken Sie auf "weiter”, um den Yorgang fortzuzetzen.

[ Weiter > ] [Abbrechen]

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Es wird gesucht. .. .

@ CP2102 USE to UART Bridge Controller

Diie Software fir die folgende Hardware wurde installiert:

CP210x USE Composite Device

Klicken Sie auf "Fertig stellen”, um den Yorgang abzuschliefen.

Fertig steller.{\é
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5. Der USB-Treiber stellt ihnen automatisch einen weiteren COM-Port zur Verfligung. Je nach PC
System kann die COM-Port Nummer etwas abweichen, in der Regel ist es jedoch COM-Port 3
Dieser COM-Port kann wie eine ganz normale RS232 Schnittstelle von jedem Programm (z.B.
Terminialprogramm, Visual Basic usw.) angesprochen werden. Wenn Sie also ein
Terminalprogramm starten und COM-Port 3 wahlen (es geht auch das Bascom interne
Terminalprogramm), dann werden Sie alle Daten lesen die Uber die USB-Schnittstelle eingehen.
Alle Daten die Sie im Terminalprogramm eingeben werden per USB an das Modul RN-Mega2560
gesendet. Durch diese Verfahrensweise wird die USB-Schnittstelle besonders leicht verwendbar.

Wenn Sie nachschauen wollen welche COM-Port Belegung der Treiber wirklich angenommen hat,
kénnen Sie wahlweise auch den Geratemanager aufrufen. Dort in der Liste sollten Sie bei
angeschlossenem Board folgenden Eintrag finden:

L Gerdte-Manager. [Z”E|rz|
Datei  Akbion  Ansicht 7

S 2 8=

= &) DELLFIRMA ”
+-EE LDS0%
- r;’i Anschlisse (COM und LPT)
CP210x USE ta UART Bridoe Contraller {CO
“y‘ ECP-Druckeranschluss (LPT1)
“y‘ kKammunikationsanschluss (COM1)
+- 8@, audio-, video- und Gamecontraller
+- i Computer
+-i=%) Diskettencontroller
+- M, Diskettenlaufwerke
L, DWDYCD-ROM-Laufwerke
& Grafikkarte
IDE ATA/ATAPT-Cantroller
e Laufwerke
") Mause und andere Zeigegerste
% Moanitare
—-E& MNetzwerkadapter "

I e e e e e

Sobald Sie das USB-Kabel wieder herausziehen, verschwindet der Eintrag und die Schnittstelle
wieder. Wird das Kabel wieder eingesteckt, erscheint der Treiber wieder neu. Selbstverstandlich
braucht beim wiederholten Verbinden nichts mehr installiert werden!

(Hinweis: Alle hier abgebildeten Zeichnungen und Bilder sind auf der Robotikhardware CD nochmals in héherer Auflésung auf CD)
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Bestlckungsplan (Board ist bereits fertig bestlickt)

e

RN-Mega2560 Modul oo
Madul mit leistungsstarkem 100 Pin AVR 3 13‘30

und LISE /RS232 / ISP passend 5

for alle 2 54 Raster [/ Platinen

Exklusiv bel www. robotikhardware. de

Board als Fertigbaustein Gber
www.robotikhardware.de
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Der erste Test

Das Testprogramm

Alle ausgelieferten Module RN-Mega2560 werden bereits vor der Auslieferung mit einem Testprogramm
vorprogrammiert und ausgetestet. Auch die Fusebiteinstellungen (Controller Konfiguration) die Anfangern oft
Probleme macht, werden von uns bereits vorgenommen. Auf diese Wiese ist flir Sie der Einsteig und die Nutzung
besonders leicht.

Wenn Sie das Modul erhalten, brauchen Sie das Board nur noch mit einer 5V Spannung zu versorgen und sofort
wird das aufgespielte Testprogramm gestartet. 5V und GND kdnnen Sie an einen der Versorgungspins (zum
Beispiel Pin 10 +5V und Pin 11 fir GND) legen. Wenn Sie einen BASOM USB ISP Programmer haben , dann
kénnen Sie auch diesen fir die Spannungsversorgung nutzen. Achten Sie bei diesen Programmer lediglich
darauf das der Jumper am ISP (INT/EXT) gesteckt ist.

Sobald das Board mit Spannung versorgt wird, prift das Testprogramm ob eine USB-Verbindung mit dem PC
besteht. Ist diese korrekt vorhanden, dann leuchtet die LED auf RN-Mega2560 ca. 10 Sekunden dauerhaft auf.
Wenn das USB-Kabel dagegen nicht korrekt verbunden ist oder der Treiber nicht korrekt installiert wurde, dann
blinkt die LED ca. 10 Sekunden. Somit kdnnen Sie sehr gut die USB-Verbindung testen. Beachten Sie das die
USB-Verbindung nur dann als korrekt angezeigt wird, wenn diese vor der Spannungsversorgung des RN-
Mega2560 (RESET) vorhanden ist.

Nachdem die LED wieder ausgeht, wird eine Meldung mit 9600 Baud tUber USB vom Board RN-Mega2560
ausgegeben. Wenn Sie also ein Terminalprogramm mit richtiger Baudrate (9600 Baud / 8 Bit) und dem neuen
COM Port (gewdhnlich COM 3) gestartet haben, dann werden Sie in etwa folgende Meldung nach dem
verléschen der LED sehen:

ird BASCOM-AVR Terminal emulator

EH-Heqga?SAl bei uud.robot ikharduare.dae

Portuerte bei Eingang:

Port K:
Port L:

COM3:9600,M,8, 1

Im oberen Bild wurde das in Bascom integrierte Terminalprogramm genutzt. Ausgegeben werden die
Portzustande. In der Regel entsprechen die den oberen Werten. Sie kénnen aber auch abweichen, da an die
Ports ja noch keine Dinge (Sensoren/Aktoren) angeschlossen wurden. Da auch eine Pullup Widerstande per
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Software aktiviert wurden, ist der Zustand der Werte nicht 100% definiert. Insbesondere wenn man da sBoard
kurz hintereinander mehrfach startet, kdnnen noch andere Werte in den Registern stehen.
Die Ausgabe soll nur demonstrieren, da sdie USB-Verbindung perfekt funktioniert.

Nach dieser Ausgaben geht das Testprogramm in einen Porttest Uber. Dabei werden zunéchst alle Ports auf
Ausgang und High geschaltet. Danach werden 80 Ports gepriift indem 8 mal nacheinander immer 10 Ports auf
LOW geschaltet werden.

Nach diesem Kurztest werden alle 80 Ports lauflichtartig kurz auf LOW geschaltet um die Funktion jedes
einzelnen Ports zu testen.

Sie werden diesen Porttest kaum nachvollziehen kdnnen, da es recht aufwendig wéare so schnell hintereinander
mit dem Multimeter alle Signale zu verfolgen. Dies kénnen Sie sich auch ersparen, denn wir haben die Analyse
des Tests schon fur Sie vorgenommen.

Wir haben dafiir ein Testboard, das Uber 80 Leuchtdioden verfiigt. Ein aufgestecktes Board ergibt bei einem
solchen Testboard ein schénes Lauflicht:

R T e 2
i 0F L "L&!

Ein solches Testboard werden Sie sicher nicht benétigen, dennoch haben wir fiir interessierte eine Eagle-Datei
(CAD-Programm von CADSOFT) auf CD beigelegt. Sie kénnen aus dem Beispiel ersehen wie leicht sich mit einer
CAD-Software das Modul in eigene Anwendungen integrieren I1af3t.

Naturlich geht’'s auch ohne CAD-Software, denn auf3er 5V Spannungsreglung ist eigentlich alles wichtige bereits
auf RN-Mega2560 vorhanden.

Fir interessierte hier der Basic (Bascom Compiler: Version 1.11.8.3) Quellcode des Testpogrammes:

R
' mega2560nodul t est _2. bas Deno zu Mddul RN Mega2560
"far

' Robot er Net z Board RN- Mega2560 ab Version 1.0 und

" Auf gabe:

' Testet nach dem STart (RESET) zunachst ob USB
"bereit ist. Ist dies der Fall, dann nuss LED

'ca. 10 Sekunden mit Dauerlicht |euchten.

"lIst USB nicht eingesteckt oder defekt, dann
"blinkt die LED nach dem RESET ca. 10 Sekunden
'Nach dem USB Test wird Uber USB noch eine Mel dung
'"mt Portwerten ausgegeben (9600 Baud).

" Anschl i eBend werden alle Ports getestet indem
'Sie al s Ausgang nachei nander in Bl 6cken zu 10

' Stiuck eingeschaltet werden. Al so 8 Bl docke im Lauflicht
" hi nt erei nander.

" Anschl i eBend werden noch einmal alle LED s einzeln
"im Lauflicht durchgeschaltet.
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"Autor: Frank

"Weitere Beispiele und Beschrei bung der Hardware

"unter http://ww. Roboternetz.de oder robotikhardware. de

' Ei gene Progranmbei spiele sind i m Roboternetz gerne wil | konmen!
BRI R R R R T R T R

' Di ese Anwei sung setzt die FUsebits automati sch korrekt (Syntax $PROG LB, FB, FBH , FBX)

$prog , 255, &B11011001 , "Quarz an / Teiler aus / Jtag aus
$regfile = "nk560def. dat"

$hwst ack = 82 ' 80

$f ramesi ze = 68 ' 64

$swstack = 68 ' 44

$crystal = 16000000 ' Quar zf requenz

' $baud = 19200

"Config Scl = Portd.O "Ports fuer |1C Bus
'Config Sda = Portd. 1

Sound Portg.5 , 400 , 450 ' BEEP

Sound Portg.5 , 400 , 250 ' BEEP

Sound Portg.5 , 400 , 450 ' BEEP

Config Pind.5 = Qutput
Led Alias Portd.5
Config Pine.5 = | nput
Usb Alias Pine.5

Dim | As Integer
Dim U As | nteger

Led =1 : ' Aus
Wai tms 200

I1f Usb 1 Then "Wenn USB er kannt dann
Led 0
Wait 10
El se
For I =1 To 40
Led = 1
Sound Portg.5 , 400 , 250 ' BEEP
Waitnms 100
Led = 0
Waitns 100
Next |
End If

Config Comd = 9600 , Synchrone = 0, Parity = None , Stopbits = 1 , Databits = 8 , C ockpol =
Open "comd:" For Binary As #4

Print #4 , "RN-Mega2560 bei www. roboti khar dwar e. de"
Print #4 , ""
Print #4 , "Portwerte bei Eingang:"

Print #4 , "Port A ; Porta
Print #4 , "Port B. " ; Porth
Print #4 , "Port C. " ; Portc
Print #4 , "Port D. " ; Portd
Print #4 , "Port E. " ; Porte
Print #4 , "Port F. " ; Portf
Print #4 , "Port G " ; Portg
Print #4 , "Port H " ; Porth
Print #4 , "Port J: " ; Portj
Print #4 , "Port K " ; Portk
Print #4 , "Port L: " ; Portl
Print #4 , ""

Config Porta = Qutput

Config Portb = Qutput

Config Portc = CQutput

Config Portd = CQutput

Config Porte = Qutput

Config Portf = Qutput

Config Portg = Qutput




RN-Mega2560Modul von robotikhardware.de

Seite 16 von 39

Config Porth
Config Portj
Config Portk
Config Portl

Portg.
Portg.
Portc.
Portc.
Portec.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.

Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portg.
Port a.
Porta.
Porta.
Port a.

Port a.
Port a.
Port a.
Port a.
Portj .
Port k.
Port k.
Por t k.
Por t k.
Por t k.

Por t k.
Por t k.
Port k.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.

Port d.
Portd.
Port d.
Portd.
Port d.
Port d.
Port d.
Portd.
Portl.
Portl.

Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Portl .
Portl.
Port h.
Port b.
Port b.
Portb.

~NO O WNRFRORO

oo ~NNOODMWN
L 1 I O A VR T A 1|

ORNAWUIONORN WARUIONNORNW
RPRRPRRRRRRERR

RPRRPRRRRRRRRR

ONORPNWhMOOION
L O A 1 A A |

RPRRRRRRRRR

OQON~NORPNWAO

RPRRRRRRRRR

RPRRRRRRRRR

RPRRPRRRRRRRR

Cut put
Cut put
CQut put
Qut put
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Portb.
Port b.
Por t b.
Portb.
Port b.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.

NWAUIOORNWM
LI 1 A A Y A B 1
RPRRPRRRRRRRR

Port h.
Port h.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.

ORNWAONOR
L 1 I B B 1 |
e e e e N R

Do
' Bl 6cke einzeln
Portg.
Portg.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Wai t s 50
Portg.
Portg.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.

~N~NoO O WNRORO
L 1 1 1 T I A R T 11
[eNeolololoNoNoNoNoNe)

NOUDMWNRORO
| 1 1 1 A O I A
PR RPRRRRRRRERE

Portj .
Portj.
Portj .
Portj .
Portj .
Portg.
Porta.
Port a.
Port a.
Port a.
Wi tms 50
Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portg.
Port a.
Port a.
Porta.
Port a.

AUIONNOODMWN
L 1 1 T I 1 I VA1
[eNeololoNoNoNoNoNeNe]

RUONNOUAWN
RPRRRRRRRR R

Port a.
Port a.
Port a.
Port a.
Portj .
Por t k.

N~NOoORrNwW
o mimnn
oOooocoo




RN-Mega2560Modul von robotikhardware.de

Seite 18 von 39

Portk. 6
Portk. 5
Portk. 4
Portk. 3
Waitnms 50
Port a.
Port a.
Port a.
Port a.
Portj .
Port k.
Por t k.
Por t k.
Port k.
Port k.

o nn
[eNoloNe)

WARUIONNORNW
LI 1 1 I O O |
RPRRPRRRRRRR R

Por t k.
Port k.
Port k.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Wai tms 50
Por t k.
Por t k.
Por t k.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.

PNWPMIUITONO RN
LI 1 1 1 1 T I O T 11
[eNeoNolooNoNoNoNeNe]

PNWAOTONORDN

RPRRPRRRRRRRR

Port d.
Portd.
Port d.
Port d.
Port d.
Portd.
Port d.
Port d.
Portl.
Portl .
Waitnms 50
Por t d.
Port d.
Port d.
Portd.
Port d.
Portd.
Port d.
Portd.
Portl.
Portl.

ONORNWAMOON
LI 1 | A I 1 I V1
[eNoloNoNoNoNoNoNo o]

ONORPNWhMOOION
L I I R VR T R VA

RPRRRRRRRR R

Portl.
Portl.
Portl.
Portl .
Portl.
Portl.
Port h.
Port b.
Port b.
Portb.
Wai tms 50
Portl.
Portl.
Portl.
Portl.

UoONNORPNWAO
LI 1 1 1 A O O T 1
[eNeololoNoNoloNoNeNe]

N WA O
o

e N
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"Al

Portl.
Portl.
Port h.
Por t b.
Portb.
Port b.

Port b.
Port b.
Port b.
Port b.
Port b.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.

OO ~N~NOP

NWAUITTOORLNWDN

[eNeoNoNoNoNoNoNoNoNe)

Wi tns 50

Port b.
Por t b.
Port b.
Port b.
Port b.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.

Port h.
Port h.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Portf.

NWhAOOOFRLRNMNWM™

COFRPNWAOINOPR

RPRRPRRRRRRRR

[eNeoNolololoNoNeoNoNe)

Waitnms 50

Port h.
Port h.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Portf.

Wit 1

COFRPNWRAMARONOPR

N

PR RRRRRRRE R

Il e Led” s nachei nander einzeln

Portg.
Portg.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portec.
Portc.

Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portg.
Port a.
Porta.
Porta.

~NO OB WNRFRORO

GoOo~NNOOR_WN

[eNeoNooNoloNoNoNoNe)

[eNeoNoNooNoNoNoNe]

Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t ns
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s

Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t ns

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

Portg.
Portg.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portc.
Portec.
Portc.

Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portj .
Portg.
Port a.
Porta.
Porta.

~NO O WNRFRORO

GoOo~NNOOR_WN

RPRRPRRRRRRRR

N Y
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Port a.

Port a.
Port a.
Port a.
Port a.
Portj .
Port k.
Port k.
Port k.
Por t k.
Por t k.

Port k.
Port k.
Port k.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.

Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portl.
Portl.

Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Port h.
Portb.
Portb.
Portb.

Portb.
Portb.
Portb.
Portb.
Portb.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.

Port h.
Port h.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Portf.

Loop
End

PNWAMATOTONORDN WhOUOONNOFRLPNW

O~NORFRPNWAMOOON

CON~NORPNWAOA

NWAITTOORLNWDN

COFRPNWRAMAONOPR

[eNeoNoNoNoNoloNoNoNe)

[eNeoNoNoNoNoNoNoNoNe)

[eNeoNooNoloNoNoNoNa)

[cNeoNoloNoloNoNeNoNe]

[eNeoNolololoNoNoNoNe)

[eNeoNoNooNoNoNoNoNo)

Wi t s

Wi t s
Wi t s
Wi t ns
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s

Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t ns
Wi t s
Wi t s

Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s

Wi t ns
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t ns
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s

Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t ns
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t ns

Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s
Wi t s

200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :
200 :

Port a.

Port a.
Port a.
Port a.
Port a.
Portj .
Port k.
Port k.
Port k.
Por t k.
Por t k.

Port k.
Port k.
Port k.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.
Portf.

Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portd.
Portl.
Portl.

Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Portl.
Port h.
Portb.
Portb.
Portb.

Portb.
Portb.
Portb.
Portb.
Portb.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.
Port h.

Port h.
Port h.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Porte.
Portf.

4

PNWAMAOTONORDN WhOUOONNOFRLPNW

O~NORFRPNWAMOOON

CON~NORPNWAOA

NWAITTOORLNWDN

OCOoOFRPNWAMRONOPR
L I VR VA VA 1 A |

RPRRPRRRRRRERR

RPRRPRRRRRRRR

RPRRPRRRRRRRR

RPRRPRRRRRRRR

RPRRPRRRRRRRR

RPRRRRRRRR R
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Wie programmiert man RN-Mega2560

Wir haben es schon angesprochen, RN-Mega2560 kann im Prinzip in zahlreichen Sprachen von Assembler Uber
C (GCQC) bis hin zu Basic programmiert werden. Fir C gibt es den kostenlosen GCC Compiler, fir Assember das
AVR-Studio und fur Basic den Bascom Compiler. Die Software ist auch auf CD enthalten, sie sollten jedoch stats
schaun ob nicht schon ein Update auf den betreffenen Webseiten erhéltlich ist und gegebenenfalls diese dann
direkt von den Entwicklerseiten laden. Die Webseiten werden Webseiten auf unserer CD alle aufgelistet, siehe
dazu auch unter www.rn-wissen.de

Empfehlenswert ist insbesondere auch der Bascom Basic Compiler in der neusten Version. Diese ist ebenfalls
auf CD enthalten. Bascom basic inst eine unglaublich vielseitige Programmiersprache mit einem sehr grof3en
Befehlsvorrat. Dadurch lassen sich auch komplexe Aufgaben und Vorhaben in sehr kurzer Zeit programmieren.
Da der Code in echten Maschinencode compiliert sind die Ausfiihrungszeiten optimal fur fast alle Aufgaben.
Bascom ist jedoch mehr als nur ein Compiler, es ist eine komfortable Entwicklungsumgebung die alles enthalt
was man bei der Entwicklung bendtigt, z.B. eingebauten Debugger, Terminalprogramm und Programmier
(Ubertragungsprogramm).

Leider ist die kostenlose Version von Bascom nur fiir Programme bis 4000 Bytes verwendbar. Fir grof3ere
Programme mussten Sie auf die Vollversion umsteigen, welche mit ca. 89 Euro bei robotikhardware.de abe rnoch
recht preiswert ist. Bascom ist in der Lage nahezu alle AVR-Controller zu programmieren.
Ein groRer Vorteil von Bascom ist auch, das es einige deutsche Biicher zu dem Compiler gibt, gerade Einsteiger
werden die zu schatzen wissen.

Nahere Infos / Einfihrungen zu Bascom auch hier: http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/Bascom
Das deutsche Bascom Forum ist hier: __http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/Bascom

Programmleren mit Bascom

Fur den ersten Einstieg empfehle ich die kostenlose mitgelieferte Testversion von Bascom zu nutzen. Mit 4K
Codeerzeugung lafRt sich schon einiges machen. Diese Testversion finden Sie auf der Robotikhardware CD im
Verzeichnis Bascom oder laden Sie einfach direkt Giber eine Webseite http://www.mcselec.com/ herunter.

Bascom kann man ganze einfach mit SETUP installieren. Als erstes sollte man danach tiber Menipunkt
Optionen/Programmer festlegen, mit welchen Programmer (Programmierkabel) Programme vom PC auf das
Modul RN-Mega2560 ubertragen werden sollen.

Jiil BASCOM-AVR IDE L BX
File  Edit  Program  Tools window  Help
Do|@%]& | owe 6] B% 8% 0|0 - |E
Comrmunicakion
Environment
Simulatar
Prograrnmer
Monitor
Printer

ilg il Insert Maodify programmer options



http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/Bascom 
http://www.roboternetz.de/phpBB2/viewforum.php?f=32 
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Es gibt wie schon erwéhnt eine ganze Reihe verschiedener "Programmer” auf dem Markt. Empfehlenswert ist
wahlweise ein Standard-ISP-Programmer der an den Druckerport angeschlossen wird. Diesen gibt es bereits
sehr gunstig tber robotikhardware.de.

Wird ein solches Kabel gewahlt, dann sollten die Bascom Einstellungen wie im nachfolgenden Bild vorgenommen
werden:

BASCOM-AVR Options

Enmpiler] En:-mmunin:atin:nn] Enviranment] Simulator  Pragrammer l Mgnitn:nr] F'rinter]

Programimer | 5TK200/5TK.300 Programmer |

Play zaund | -

[ Erazewaring [ AutaFlazh  [w Autoberfy W Upload Code and Data
[ Set focus to terminal emulatar after progranmming

Parallel l
LPT-address | 278 ﬂ + |
Part delay |-| |

Diefault « Dk X Cancel

Dieser parallele Programmer ist der am haufigsten verwendete Programmer bei AVR Controllern. Vorallem
wegen des giinstigen Preises (unter 14 Euro) und der Unterstiitzung aller AVR Controller. Ein integrierter
Treiberbaustein im Programmer schiitzt zudem ihren PC recht gut vor Stérungen oder Fehlern beim basteln.

Anzumerken ist, das dieser Standard ISP-Programmer selbst keine 5V ausgeben kann. Er wird tber das zu
programmierende Board mit 5V versorgt. Das bedeutet er kann nur Boards programmieren, die bereits mit
externer 5V Spannung versorgt werden.

Sollte es Ubertragungsprobleme geben, empfehlen wir folgende Webseite:
http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/RN-Board_FAQ-Seite
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Alternative der Bascom USB Programmer

Da bvei vielen Anwendern kein Druckerport mehr frei ist oder sogar gar keiner vorhanden ist, werden seit
neustem die USB-Programmer immer beliebter. Leider hat sich hier kein solch klarer Standard entwickelt wie bei
dem parallelen Programmern. Daher werden auf dem Markt unzahlige verschiedene Varianten im Preisbereich
zwischen 25 und 150 Euro angeboten.

Wir haben viele getestet und waren mit vielen nicht sonderlich zufrieden weil die meisten nur einen Teil der
Controllertypen programmieren kann. Zudem muf3ten fir neue Controller wieder Firmware-Update besorgt und
eingespielt werden. Auch unterstutzen nicht alle Bascom-Basic oder nicht alle Features von Bascom Basic.

Empfehlen kénnen wir daher derzeit nur den neuen "BASCOM USB-ISP" Programmer. Er wird jetzt auch tber

robotikhardware.de angeboten. Er ist zwar nicht unbedingt der billigste, jedoch kann er alle Controller

programmieren die auch Bascom programmieren kann. Kommt ein neuer Controller auf den Markt so muss man

lediglich den Compiler updaten, ein umsténdliches Einspielen von neuer Programmer-Firmware ist bei diesem

nicht notwendig. Da er speziell fur Bascom entwickelt wurde, wird er direkt in der IDE unterstitzt, alle Features

wie z.B. die automatische Fusebitprogrammierung per Befehl, kann dieser Programmer ausfihren.

Weiterer Vorteile sind:

- der Programmer ist sehr flott, grol3e Programme werden wesentlich schnelle ribertragen als mit dem
parallelen Standard Programmer.

- Der Programmer benétigt keine 5V. Im Gegenteil, durch einstecken eines Jumpers kann er AVR-Boards mit
5V (bis zu 40mA) versorgen. Dieser Umstand ist gerade bei RN-Mega2560 eine feine Sache.

Wer ausschlie3lich mit Bascom programmieren will, de rist also mit diesem neuen Programmer bestens versorgt:

Bascom USB-ISP-Programmer /

Sollten Sie sich fur diesen Programmer entschieden haben, so miissen die Bascom Optionen wie auf
nachfolgenden Bild eingestellt werden:

BASCOM-AVR Options

Qompilerl Communication] Environmentl Simulator

Programmer | ISESP Prograrmmer

Play sound |

[~ Erasewamning [ AutoFlash W AutoVerfy v Upload Code and D ata
[ Set focus to terminal emulator after prograrmming

Default « Dk X Cancel

Bitte vergessen Sie nicht, das man fur den USB-Programmer zunéachst einen Treiber installieren muss. Bei neusten Bascom
Versionen befindet sich dieser schon in einem Unterverzeichnis von Bascom. Er wird auf der Robotikhardware.de CD jedoch
nochmals extra mitgeliefert.
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Wir steigen ein

In dem Kapitel wollen wir noch einmal von vorne aufzeigen wie der Ablauf beim programmieren ist. Ich gehe
davon aus das Sie Bascom installiert und den Programmer korrekt eingestellt und angeschlossen haben.

Zunéchst ruft man die Bascom Entwicklungsumgebung auf. Anschlie3end legt man tber File/New ein neue Datei
an und gibt das nachfolgenden Beispielprogramme. ein. Alternativ kann man das ganze Beispielprogramm auch
im Download-Bereich des Roboternetz herunterladen oder Uber die beiliegende CD laden.

Geben Sie also folgendes Beispielprogramm ein:

| HEHBHA R RS R R A R AR AR R AR R
"erstebeispiel.bas Deno zu Mddul RN Mega2560

"far

' Robot er Net z Board RN-Mega2560 ab Version 1.0 und

' Auf gabe:

' Laesst LED blinken

"Autor: Frank

"Weitere Beispiele und Beschrei bung der Hardware

"unter http://ww. Roboternetz.de oder robotikhardware. de

' Ei gene Progranmmbei spiele sind i mRoboternetz gerne will komen!
| A A
' Di ese Anwei sung setzt die Fusebits automatisch korrekt

"(Syntax $PROG LB, FB, FBH , FBX)

$prog , 255, &B11011001 , "Quarz an / Teiler aus / Jtag aus

$regfile = "nk560def. dat"
$hwst ack 82

$franesi ze = 68

$swst ack = 68

$crystal = 16000000 ' Quar zf requenz

Config Pind.5 = CQutput
Led Alias Portd.5

Do
Led = 1
VWai tns 100
Led = 0
VWai tns 100
Loop

End

Dies ist ein recht einfaches Programm. Die Aufgabe besteht nur darin die Leuchtdiode auf dem Board RN-
Mega2560 standig blinken zu lassen. Der eigentlich dafiir zustandige Code ist nur dieser

Do
Led = 1
Wai tns 100
Led = 0
Wai tns 100
Loop

Die anderen Zeilen sind Kommentare oder grundlegende Anweisungen die man gewohnlich bei allen
Programmen fur das Modul immer wieder gleich Ubernehmen kann. Die Anweisungen fiir den Stack sind nattrlich
hier im Beispiel Uibertrieben hoch angesetzt, da das Modul aber gentigt Speicher besitzt wollten wir nicht geizen .

Sehr hilfreich ist die Anweisung ganz oben:

$prog , 255, &B11011001 ,
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Diese Anweisung sorgt daflir das die Fusebits automatisch beim (bertragen des Programmes richtig gesetzt
werden. "Fusebits" nennt man bestimmte Konfigurationseinstellungen beim Controller. So mussen Ube rdiese
zum Beispiel festgelegt werden ob der Controller mit einem internen Takt oder Uber den Quarz-Takt betrieben
werden soll. Die obere Einstellung sorgt dafiir das der Quarz aktiviert und das Modul mit vollen 16 Mhz getaktet
wird. Zudem wird die JTAG-Schnittstelle deaktiviert, da diese oft nicht gebraucht wird und sonst unnétig Ports
belegen wiirde.

Man kann Fusebits in Bascom auch manuell Gber einen Dialog programmieren. Da missten diese dann so
aussehen:

fizl AVR ISP STK programmer
File Buffer Chip
o=l EE -|Tlel u| B

Manufactor  Atmel FlashROM 256 KB Size
Chip ATMega?560 EEFROM 4096

Programmed:3900
FlaghRChd ] EEFPROM Lock and Fuse Bits ]

Mame MEGAZEED m
Calibration 0 BB

Lockbits

Lockhit 54 11:Nao restrictions for SPM or LPM accessing the boot loader section

Lockhbit 32 11:Nao restrictions for SPM or LPM accessing the application section

Lockbit 10 11:Na memary lock features enabled

Fusebits

Fusehit 7 1:Divide clock by 8 disabled

Fusehit 1:Clock output disabled

Fusebit 38DCEA 111111:Ext. Crystal Osc.: Frequency 8.0-MHz; Startup time: 16K CK + B5 ms; [CKSE  “White PRG

Fusebits High

FusehitE 1.Disakle OCD
FusehitF 1.Disable JTAG
FusehitG 0:Enakle sernal downloading ":)%Q’
FusehitH 1*Watchdog timer controlled by software fbrl'
Fusehit! 1:.EEPROM memory is erased when erasing chip x&\e’g
Fusehit KL 00:Bootsize 4096 words at $F000 \Q-\‘k
Fusehit b 1:Resetvectoris $0000 060
Fusebits Extended .\{0‘&\
Fusebit RPQ  117:Brown Out Detection(BOD) disabled ) 9‘06
P
0"9

344 bytes read

44 ROM 0 EPROM ERSTEBEISPIEL BIM

Beim manuellen einstellen der Fusebits muss man allerdings etwas vorsichtig vorgehen. Falsche Einstellungen
kdnnen den Controller quasi unbrauchbar machen weil er dann nicht mehr tGber die Ublichen ISP-Programmer
programmierbar ware. Insbesondere bei FUSEBIT 98DCB und FUSEBIT G muss man sehr vorsichtig sein.

Wie schon erwahnt, sie kénnen sich jedoch die manuelle Programmierung der Fusebits sowieso ersparen., denn
zum einen sind die bei unserer Auslieferung schon korrekt eingestellt und zum anderen wirde die Anweisung

$prog , 255, &B11011001

im Programmcode v6dlig ausreichen damit Bascom alles alleine macht. Vorausgesetzt Sie haben entweder den
schon beschriebenen parallelen oder den USB-Programmer.
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jetzt aber zurtick zu unserem Vorhaben den Blink-Beispielprogramm. haben Sie den Quellcode eingegeben oder
geladen, so missen Sie spatestens jetzt das Modul RN-Mega2560 mit dem PC verbinden. Auf dem unteren Bild
wird dazu der USB-Programmer genutzt. Wie Sie erkennen ist links beim Programmer ein roter Jumper
eingesteckt. Dadurch versorgt unser Programmer das Board gleichzeitig mit 5V, eine weitere
Versorgungsspannung brauchen wir also nicht. Wirden Sie statt dessen den parallelen Programmer nutzen, so
mussten Sie das Board noch Uber die Stiftleisten mit 5V versorgen.

Zuné&chst compilieren wir das Programm indem wir das Symbol "schwarzes IC" anklicken. Sind im Quelltext noch
Syntax Fehler enthalten, so werden diese nun unten aufgelistet, ansonsten wurde der Code korrekt erzeugt.

Um das Programm nun zu Ubertragen, muss rechts oben in der Toolbar von Bascom ein griines Symbol
angeklickt werden. Auf dem unteren Bild ist es markiert:

7 BASCOM-AVR IDE - [W:\AVR-Bascom\mega2560\erstebeispiel. bas] M=E3

'ﬁﬁile Edit Program Tools  Options  Window  Help - |8 X

DlelERlaRl  |slosE o ssfade g

5

Sub = Label =~
R AR AR R AR R R AR AR R ~
'erstebeiz=piel ba= Deno zu Modul EH-Hega2G560 =
Cfiir

'REoboterNetz Board EN-Hega2Ge0 ab Vers=ion 1.0 und

'Aufgabe:
'Lae==t LED blinken

'Autor: Frank

‘eitere Beispiele und Beschreibung der Hardware

'‘unter http:-~wwy Roboternetz.de oder robotikhardware. de
'Eigene Programnbeispiele =sind im REoboternetz gerne willkonmen!
'REddaettaetage gttt A AR AR A A e R A R A A A R A

'‘Die=e Anweilsung setzt die Fusebits automatis=ch korrelkt (Syntax $PEOG LB, FB .

Sprog . 255 . &B11011001 | ‘Duarz an < Teile:
Sregfile = "n25e0def dat”

Shestack = 82 tao

Sframesize = 68 ' B4

Sswstack = 68 ‘44

Scrystal = 16000000 'Ouarzfrequenz

Config Find.5 = Output
Led Alias Portd. &

Do
Led = 1
Vaitms 100
I=d = 0
Vaitmas 100
Loop
End 1
b’
< I >

17: 1 Inserk Run programmer (F4)
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Jetzt meldet sich der eingebaute Programmer von Bascom. Wenn alles richtig angeschlossen wurde, dann sollte
dies in etwa so aussehen:

i AVR ISP STK programmer g@@
File Buffer Chip
oold BE Tl u B O

Manufactar  Atmel shROM 256 KB Size
Chip ATMega2bbl EERROM 4096 Programmed: 3800

FlashROM | EEPROM | Lock and Fuse Bits

o0 |01 [0z |03 [04 |05 [0 |07 |0 [03 |0 [otyoc |oo [oE [oF | | »
00000 OC 00 72 95 18 00 00 95 18 00 00 % 18 00 00 |
00010 [95 18 00 (00 95 18 |00 |00 |95 18 |00 |00 95 18 00 00 |
00020 |95 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 (00 |00 55 18 00 00 |
00030 |95 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 (00 |00 95 18 00 00 |
00040 |5 18 (00 (00 95 18 00 |00 |95 18 (00 |00 595 18 00 |00 |
00050 |95 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 (00 |00 95 18 00 00 |
000B0_[5 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 (00 00 95 18 00 00 L.L.L.L.
00070 |95 18 00 (00 95 18 |00 (00 |95 18 |00 00 95 18 00 00 L.l
I
I
I
I
I
L.
L.

00080 |5 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 00 00 95 18 00 |00
00030 |95 18 00 (00 95 18 00 (00 |95 18 00 00 |95 18 00 |00
000s0 (S5 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 |00 00 55 18 00 |00
000BO |5 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 00 00 95 18 00 |00
000CO (95 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 00 00 95 18 00 |00
00000 |95 18 00 (00 95 18 00 |00 |95 18 00 00 95 18 00 00
O0DED |95 18 |00 00 EF &F BF 80 EA& CE |E3 EE |2E 4E E2 81
O00FO_|BF 8E |E2 D E2 F1 |2E |5F |EF EE |E1 FF EO A0 E0 B2 aafiaf_ifaa &
00100 |27 88 |93 (8D 97 31 F7 |E9 |24 66 94 55 94 5D E6 84 ‘mnl-édfUiel
00710 [E0 90 |94 OE 00 90|93 6O E6 @4 |EQ 90 |94 OE 00 30 ALl
00120 |94 OC |00 (86 94 F& |CF FF |97 31 [F7 |F1 95 08 94 68 Lleljll<FLih
00130 |F8 62 |95 03 94 E® F8 62 |95 08 |93 EF 93 FF 27 |EE eblIeoblli
00140 |28 EG 2B E9 FO 31 |EA EO EO FF |97 |31 F7 F1 97 D1  +B+&a188501 <Al
00150 _|F7 D1 91 FF 91 EF 95 08 |FF FF [FF FF FF FF FF [FF -fi"
00160 |FF FF |FF [FF FF FF |FF |FF |FF FF |FF [FF FF FF |FF FF i
00170_|FF [FF [FF [FF FF FF |FF FF |FF FF |FF [FF [FF FF FF FF ji i

nion lec 'cc lcc /cc £ o cc /cc 'cc (CC |CC |CC |CC |EE (EE (EC i

344 bytes read

344 ROM 0 EPROM ERSTEBEISPIEL.EINM

Wichtig ist das oben rechts bei Chip (im Bild blau markiert) ATMega2560 steht. Sollte hier etwas anderes
stehen, dann haben Sie entweder noch einen veralteten Compiler oder aber irgend etwas stimmt mit der
Programmer Verbindung oder Konfiguration nicht. Bevor Sie jedoch nach Fehlern suchen, sollte man das
Programmerfenster nochmals schlieBen und es erneut versuchen. Auch das abziehen und neu anstecken des
Boardes sollte man zunéchst probieren, denn aufgrund der komplexen Firmware der USB-Programmer kommt es
schon auch mal zu fehlerhaften Interpretation die beim zweiten Anstecken weg sind.

Sollte das alles nicht hefen, so ist folgende Webseite zu empfehlen:

http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/RN-Board_FAQ-Seite

Auf dieser Seite werden alle nur denkbaren Probleme aufgelistet.

Sollte der Chip korrekt angezeigt werden, so klickt man auch in diesem Dialog auf das griine Symbol. Im oberen
Bild ist dies ebenfalls durch einen Pfeil markiert. Nun wird das Programm in den Controller Ubertragen und
anschlieRend automatisch verifiziert. Zudem werden automatisch, durch unsere schon genannte Anweisung, die
Fusebits korrekt eingestellt. Das ganze dauert bei diesem kuirzen Programm nur wenige Sekunden.

Bei erfolgreicher Ubertragung sollte anschlielend links unten in der Statusleiste dieses Dialogfeldes "VERIFY
OK" zu lesen sein. Sofort nach der Ubertragung fiihren die Programmer ein RESET beim Board aus, dadurch
wird das Programm gestartet und die LED sollte dauerhaft blinken.

Das war’s!
Wir haben ein erstes Programm geschrieben und tbertragen. Das Controllerboard arbeitet nun véllig unabhéngig
vom PC. Der Programmer kann also jederzeit entfernt werden, sobald das Board mit 5V versorgt wird, beginnt es
zu blinken.
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Jetzt prifen wir die serielle Ausgabe Uber RS232

Jetzt demonstrieren wir wie einfach sich durch eine kleine Programmergéanzung auch Daten mit dem PC uber die
serielle Schnittstelle austauschen lassen. Dazu missen wir zunachst noch ein RS232-Kabel an die 3 polige
Stiftleiste von RN-Mega2560 sowie an die 9 polige SUB-D Buchse vom PC anschlieen. PassendeRS232 kabel
gibt’'s bei uns im Shop oder lassen sich einfach selbst [6ten.

Zudem miissen wir noch die serielle Schnittstelle am Board durch einen Jumper aktivieren, siehe Markierung im
unteren Bild:

Jumper aktiviert RS232

RS232 Kabel zum PC

Programmer

Unser Programm wir wie folgt:

CHHEHHE R
'erstebeispiel 2.bas Denp zu Mbdul RN Mega2560

"fir ' RoboterNetz Board RN-Mega2560 ab Version 1.0 und

' Auf gabe:

' Laesst LED blinken

"G bt Zahl en ueber RS232 aus

"Autor: Frank

'"Weitere Beispiele und Beschrei bung der Hardware

"unter http://ww. Roboternetz.de oder robotikhardware. de

' Ei gene Progranmbei spiele sind i m Roboternetz gerne wi || konmmen
| B

' Di ese Anwei sung setzt die Fusebits automatisch korrekt (Syntax $PROG LB, FB, FBH , FBX )

$prog , 255, &B11011001 , "Quarz an / Teiler aus / Jtag aus
$regfile = "nk560def . dat"

$hwst ack = 82 ' 80

$f ranesi ze = 68 ' 64

$swst ack = 68 ' 44

$crystal = 16000000 " Quar zf requenz

Config Pind.5 = Qutput
Led Alias Portd.5

$baud = 9600
Dim 1 As Integer

Do
Led = 1
Wai tnms 100
Led = 0
Waitns 100
Print "Hallo" ; 1
I =1 +1
Loop

End
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Das Programm wird auf die gleiche Weise compiliert und Gibertragen wie unser erstes Programm, wir ersparen
uns dazu deshalb die Wiederholungen.

Zunéachst werden wir gar keinen Unterschied bemerken, die LED blinkt wie zuvor. Wir missen also noch ein
Terminalprogramm starten, welches uns die eingehenden Daten auch anzeigt. Am einfachsten starten wir daszu
das in Bascom integrierte Terminalprogramm indem wir rechts oben in der Haupttoolbar das Modemm-Symbol
anklicken (sieht auch ein wenig wie eine liegende Ampel aus).

Jetzt sollte in etwa folgendes erscheinen:

il BASCOM-AVR Terminal emulator E@@

Hallolq
Halln:nl!:'_-

COM1:9600,M,8, 1

Sie mussten eine standig aufsteigende Zahlenfolge sehen. Diese Daten werden standig von RN-mega2560
Uibertragen.

Erscheint nix oder wirre zeichen, so kann dies zwei Ursachen haben. Prifen Sie zunachst ob auch die korrekte
Baudrate im Terminalfenster eingestellt ist. Da wir im Quellcode 9600 Baud programmiert haben, sollte dies auch
in ihrem Fenster so eingestellt werden. Uber den Meniipunkt Terminal/Settings sollten folgende Einstellungen
gewahlt werden:

BASCOM-AYR Options

Compilsr  Communication lgnvironment] ﬁimulatnr] En:ugrammer] Mgnitu:ur] F'rinter]

COM part COM1 - Handzhake |N0ne ﬂ

Baudrate 9500 - E mulation |NEINE ﬂ

F'E"it_'rI MNone - [~ RTS
D atabits q - el Funk

Stophits 1 - B ackcolor |- My j

[ Keep Teminal emulator open

Diefault « Dk

Sollte trotz dieser Einstellungen immer noch nix erscheinen, dann wurde vermutlich der dreipolige RS232 Stecker
falschrum aufgesteckt. Drehen Sie diesen einfach um, dadurch wird RX/TX vertauscht und es sollte spatestens
dann klappen.
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Jetzt tauschen wir Daten Uber USB aus

Wir haben eben gesehen wie leicht man Daten tiber RS232 austauschen kann. Jetzt werden wir das gleiche
Programm geringfiigig &ndern um zu zeigen das es genausoleicht auch tiber USB mdglich ist.

Wir entfernen zunachst das RS232 Kabel und verbinden statt dessen das Board Uibe rdas beiliegende USB-Kabel
mit dem PC.

Das Programm andern wir soweit ab, das es so aussieht:

U T A T N B
"erstebei spiel 3. bas Denp zu Mdul RN Mega2560

"far

' Robot er Net z Board RN- Mega2560 ab Version 1.0 und

" Auf gabe:
' Laesst LED blinken
"G bt Zahl en ueber USB aus

"Autor: Frank

'"Weitere Beispiele und Beschrei bung der Hardware

"unter http://ww. Roboternetz.de oder robotikhardware. de

' Ei gene Progranmbei spi el e sind i m Roboternetz gerne wi || konmmen
| B

' Di ese Anwei sung setzt die Fusebits automati sch korrekt (Syntax $PROG LB, FB, FBH , FBX)

$prog , 255, &B11011001 , "Quarz an / Teiler aus / Jtag aus
$regfile = "nk2560def. dat"

$hwst ack = 82 ' 80

$franesi ze = 68 ' 64

$swstack = 68 ' 44

$crystal = 16000000 ' Quar zfrequenz

Config Pind.5 = Qutput
Led Alias Portd.5

Config Com4 =9600 , Synchrone =0 , Parity = None , Stopbits =1 , Databits =8 , C ockpol =0
Open "comd:" For Binary As #4 ' USB Buchse

Dim | As I|nteger

Do
Led = 1
Wai t ns 100
Led = 0
Waitns 100
Print #4 , "Hallo" ; |
I =1 +1
Loop
End

Wenn Sie das Programm genau vergleicht, dann wird man erkennen das lediglich die zwei Zeilen

Config Com4 =9600 , Synchrone =0 , Parity = None , Stopbits =1 , Databits =8 , C ockpol =0
Open "comd:" For Binary As #4 ' USB Buchse

hinzukamen und die Print-Anweisung etwas veréndert wurde:

Print #4 , "Hallo" ; |

Da RN-Mega2560 vier serielle Shcnittstelen besitzt, wird fiir USB einfach die vierte Schnittstelle angewéhlt und
die Baudrate festgelegt. Beim Print Befehl muss man lediglich noch angeben das Uber die vierte serielle
Schnittstelle ausgegeben wird. Wer sagt jetzt noch das USB kompliziert ist , einfacher geht’s ja wohl kaum?

Empfangen kénnen die Daten wie zuvor mit dem eingebauten Bascom Terminalprogramm. Nicht vergessen das
Sie dort aber fur USB einen anderen COM-Port anwéhlen missen, gewohnlich 3 weil der USB-reiber COM 3 dort
eingerichtet hat.
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Natirlich geht auch beides

Selbstverstandlich kann man auch in einem Programm gleichzeitig Daten Uber mehrer Schnittstellen ausgeben.
Dies zeigt das untere Demoprogramm. Das Demo demonstriert auch wie man im Quellcode abfragen kann ob
Uberhaupt eine USB-Verbindung besteht. Zudem wird bei diesem Demo noch ein Signalton Uiber Port G5
ausgegeben. Dieser ist natirlich nur hérbar, wenn man ein Piezo-Lautsprecher an diesen Pin anschlief3t.

" HHH

' Mega2560nodul t est _rs232. bas Denp Zu Mbdul Rn -nmega2560
"fur RoboterNetz Board RN-Mega2560 ab Version 1.0 und
"Ni cht vergessen vorher USB Driver zu installieren

"Ist auf CD von Roboti khardware. de vorhanden

' Auf gabe

"G bt eine Zeile Uber die 3 polige RS232

"als auch eine Zeile Uber die USB Schnittstelle aus

"Autor: Frank

"Weitere Beispiele und Beschrei bung der Hardware

"unter http://ww. Roboternetz.de oder robotikhardware. de

' Ei gene Progranmbei spiele sind i m Roboternetz gerne wi || konmen!
LR R R

' Di ese Anwei sung setzt die Fusebits automatisch korrekt (Syntax $PROG LB, FB, FBH , FBX)

$prog , 255, &B11011001 , "Quarz an / Teiler aus / Jtag aus
$regfile = "nR560def. dat"

$hwst ack = 82 ' 80

$f ramesi ze = 68 ' 64

$swstack = 68 ' 44

$crystal = 16000000 ' Quar zf requenz

$baud = 9600

Sound Portg.5 , 400 , 450 ' BEEP

Sound Portg.5 , 400 , 250 ' BEEP

Sound Portg.5 , 400 , 450 ' BEEP

Config Pind.5 = Qutput
Led Alias Portd.5

Config Pine.5 = | nput
Usb Alias Pine.5 "Ist 1 wenn USB angeschl ossen

Config Comd= 9600 , Synchrone= 0 , Parity =None , Stopbits =1 , Databits = 8 , Cockpol =0
Open "comd:" For Binary As #4 ' USB Buchse

I =1 +1

"Dies wird Ube rherkoémm i che RS232 ausgegeben
Print "Hallo Seriell 1 (mt MAX) = " ; |

If Usb = 1 Then Print "USB ist angeschl ossen”
Print

"Dies wird Uber USB Schnittstell e ausgegeben
Print #4 , "Hallo Seriell 4 (USB) : " ; |
Wait 1

Loop

End
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Daten per USB empfangen

Naturlich lassen sich Daten tiber RS232 oder USB nicht nur ausgeben sondern auch empfangen. Auch dazu ein
kleines Beispiel das Eingaben per USB emféangt.

T A A A A A A AT A A A AT A A AF AT A AF FAF A A A A A
HHHHHHHHHH AR AR

mega2560nodul t est _usb_i nput. bas Denp Zu Mddul Rn -nega2560
fir ' RoboterNetz Board RN-Mega2560 ab Version 1.0 und

Ni cht vergessen vorher USB Driver zu installieren

Ist auf CD von Roboti khardware. de vorhanden

Auf gabe:

Enpangt Zei chen lUber RS232 und gi bt dieses als

Zei chen und al s ASCI | - Zahl encode zur Uck

Aut or: Frank

Wi tere Beispiele und Beschrei bung der Hardware

unter http://ww. Robot ernetz.de oder robotikhardware. de

' Ei gene Programmbei spiele sind i m Roboternetz gerne w || konmren!

g g gy
HHHHHHHH AR

' Di ese Anwei sung setzt die Fusebits automatisch korrekt (Syntax $PROG LB, FB, FBH , FBX)

$prog , 255, &B11011001 , '"Quarz an / Teiler aus / Jtag aus
$regfile = "nk560def . dat"

$hwst ack = 82 ' 80

$f ranmesi ze = 68 ' 64

$swst ack = 68 ' 44

$crystal = 16000000 ' Quar zf requenz

$baud = 9600

Config Pind.5 = Qutput
Led Alias Portd.5

Config Pine.5 = I nput
Usb Alias Pine.5 "Ist 1 wenn USB angeschl ossen

Config Comd =9600 , Synchrone =0 , Parity =None , Stopbits = 1 , Databits = 8 , Cockpol =0
Open "comd:" For Binary As #4 ' USB Buchse

Dim 1 As Integer
Dim U As | nteger
Dim B As Byte
For I =1 To 10
Led = 1

Wai tms 100
Led = 0

Wai tms 100
Next |

Wait 1
Print #4 , "Hallo USB"

I =0
Do

B = Wiitkey(#4)

Wai t ms 500

Print #4 , Chr(b )

Print #4 , Chr(b) ; "("; B,; ")" ;
Loop

End

Dieses testprogramm wartet stets auf ein Zeichen und gibt dieses dann als Zeichencode und als Zahlencode
wieder zuriick. Es lasst sich einfach testen indem man bei einem aktiviertem Bascom Terminalfenster auf eine
Buchstabentaste driickt. Dieser Buchstabe wird dann vom Board RN-Mega2560 empfangen und wieder zurtick
wie geschildert zurtickgesendet und im Terminalfenster angezeigt.

Achtung, in der derzeitigen neuen Bascom Version 1.11.8.3 gibt es bei einigen Bascom Versionen noch einen
BUG bei dem CHR-Befehl, wenn diese in Zusammenhang mit COM4 benutzt wird. Sollten die Daten also nicht
ganz so wie erwartet zuriick kommen, liegt es an diesem Bascom Bug. Der Hersteller MCSELEC wird diesen
jedoch im n&chsten Update korrigieren (eventuell ist es inzwischen auch schon korrigiert).
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Damit haben Sie den ersten Einstieg erfolgreich abgeschlossen.

Wenn Sie die Demoprogramme griindlich studieren werden Sie viele Sachen davon ableiten und in eigenen
Programmen verwenden kdnnen. Der grof3e Mikrocontroller auf RN-Mega2560 bietet natirlich noch eine ganze
Reihe weiterer Features, aber dies alles zu Beschreiben wirde ganze Bicher fullen. Daher wiirde ich lhnen fur
den tieferen Einstieg vor allem auch das Datenblatt zum ATMega2560 empfehlen. Dieses befindet sich natirlich

mit auf der CD.

Auch finden Sie unter www.rn-wissen.de viele Quellcodebeispiele zu kleineren Boards wie RN-Megal28Funk,
RN-Control, RN-MiniControl oder RN-Mega8. Alle diese Bascom-Beispiele lassen sich mit geringen Anderungen
auch an RN-Mega2560 anpassen. So werden Sie schnell sehen wie Sie Ultraschallsensoren, Infrarotsensoren,
temperatursensoren, einen Kompass, Drehgeber und viele mehr ganz einfach anschlieRen und programmieren
konnen. Es ist zu erwarten das in Kiirze auch weitere Beispiele zu RN-Mega2560 unter www.rn-wissen.de
verdffentlicht werden. RN-Wissen ist eine offene WIKI-Seite, jeder kann dort beitrdge erweitern oder eigene
Programme verdffentlichen, es ware schén wenn auch Sie davon Gebrauch machen wirden, es hilft allen.

Weiterhin sind zu empfehlen:

Buch: AVR-Mikrocontroller Lehrbuch
von Roland Walter (Deutsch)

Das Buch fihrt leicht verstandlich in die Welt der
AVR-Mikrocontroller ein. Systematisch, Schritt fur
Schritt, mit der Hochsprache Basic und vielen gut
kommentierten Beispiel-Listings. Was auch erwahnt
werden muf3: Der Stoff ist dicht und das Buch
verzichtet auf "Seitenschinderei”.

Bezugsquelle: z.B. robotikhardware.de oder Autor

Buch: Programmieren mit Bascom AVR
Autor Kuhnel

Buichhandel oder robotikhardware beziehbar

http://www.roboternetz.de

Das inzwischen grof3te deutsche Forum was sich mit
Robotik- und Mikrocontrollern sowie auch der
Bascom-Programmierung beschéftigt. Hie rkann man
einfach nachfragen.

http://www.rn-wissen.de

Umfangreichens Wissensportal zum Thema Roboter
und AVR-Controller. Hier findet man viele
Erklarungen und Beispielsprogramme

http://www.atmel.com/

Der Hersteller des Controllers bietet zahlreiche
Datenblatter und Assembler Entwicklungsumgebung

http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/RN-Board_FAQ-Seite

Frage und Antwortseite zu RN-Boards

http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/Kategorie:Quellcode_Basc
om

Beispielprogramme zu AVR Boards

http://www.roboternetz.de/wissen/index.php/Buchvorstellungen

Passende Buchvorstellungen

und eine ganz wichtige Seite ist:

http://www.rn-wissen.de

und

http://www.roboternetz.de
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RN-Mega2560Modul von robotikhardware.de

Schaltplan des Boards
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RN-Mega2560 in eigene Schaltungen einbinden

Wenn mit der Layoutsoftware EAGLE von CadSoft Schaltungen entwickelt werden, dann kann das
Modul RN-Mega2560 auch als Modul eingefligt werden. Dadurch lassen sich Steckplatze sehr einfach
auf eigenen Platinen vorsehen. Eine entsprechende Eagle-Libary mit dem Modul liegt auf CD als

robotikhardware.lbr in dem Anleitungsverzeichnis

Das Modul sieht in Eagle so aus:

& 1 Schaltplan \ProgrammelEAGLE-4.11\projects\test\testhtest.sch - EAGLE
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RN-Mega2560Modul von robotikhardware.de
Beispielschaltung eines universellen Testboardes mit 80 LED’s
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Beispiel eines Testboardes (Bestiickungsplan)

Eagle-Dateien sind auf CD enthalten
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Sollte in dieser Doku noch der ein oder andere Fehler drin stecken, so bitte ich um Nachsicht und Hinweise per Mail an den
Entwickler frank@robotikhardware.de Also immer mal im Download Bereich nach der Versionsnummer der Doku schaun,

Erganzungen sind denkbar!

RN-Mega2560 Modul e

Modul mit leistungastarkemn 100 Pin AVR we
und LISE / RS232 1 ISP passend '
fur alle 2 54 Raster § Platinen

Exklusry bel www, robotikhardware de

Online-Bestellung http://www.robotikhardware.de

Anwendungsprogramme und Programmschnipsel findet man auch im Roboternetz-Download-Bereich.
Es ware schén wenn auch Sie dort etwas beitragen kdnnten


mailto:frank@roboternetz.de 
http://www.robotikhardware.de 
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Haftung, EMV-Konformitéat

Alle Teile der Schaltung wurden sorgfaltigst gepruft und getestet. Trotzdem kann ich naturlich keine Garantie dafiir tbernehmen, dal
alles einwandfrei funktioniert. Insbesondere tibernehme ich keine Haftung fir Schaden, die durch Nachbau, Inbetriebnahme etc. der
hier vorgestellten Schaltungen entstehen. Derjenige, der den Bausatz zusammenbaut oder das Modul fertigstellt und in einem
Gehé&use montiert, gilt als Hersteller und ist damit selbst fiir die Einhaltung der geltenden Sicherheits- und EMV-Vorschriften
verantwortlich.

Fur Schaden die durch fehlerhaften Aufbau entstanden sind, direkt oder indirekt, ist die Haftung generell ausgeschlossen.
Schadensersatzanspriiche, gleich aus welchem Rechtsgrund, sind ausgeschlossen, soweit nicht vorsétzliches oder grob fahrlassiges
Handeln vorliegt. Sofern wir haften, umfaf3t unsere Haftung nicht solche Schaden, die nicht typischerweise erwartet werden konnten.
Haftung und Schadenersatzanspriiche sind auf den Auftragswert / Bauteilwert beschrankt. Bei der Lieferung von Fremdprodukten als
auch Software gelten Gber diese Bedingungen hinaus die besonderen Lizenz- oder sonstigen Bedingungen des Herstellers.

Die Anleitung wurde sorgfaltig erarbeitet und gepriift. Dennoch kdénnen wir nicht ausschlieRen das sich noch Fehler eingeschlichen
haben. Auch dafir kann keine Haftung ibernommen.

Sicher heitshinweise

Beim Umgang mit Produkten, die mit elektrischer Spannung in Berlihrung kommen, miissen die glltigen VDE-Vorschriften beachtet
werden, insbesondere VDE 0100, VDE 0550/0551, VDE 0700, VDE 0711 und VDE 0860. Vor Offnen eines Gerétes stets den Netzstecker
Ziehen oder sicherstellen, daid das Gerét stromlos ist. Bauteile, Baugruppen oder Geréte durfen nur in Betrieb genommen werden, wenn sie
vorher bertihrungssicher in ein Gehéuse eingebaut wurden. Wahrend des Einbaus miissen sie stromlos sein.

Werkzeuge dirfen an Geréten, Bauteilen oder Baugruppen nur benutzt werden, wenn sichergestellt ist, dald die Gerdte von der
Versorgungsspannung getrennt sind und elektrische Ladungen, die in den im Gerét befindlichen Bauteilen gespeichert sind, vorher entladen
wurden.

Spannungsfihrende Kabel oder Leitungen, mit denen das Gerét, das Bautell oder die Baugruppe verbunden ist, missen stets auf
Isolationsfehler oder Bruchstellen untersucht werden. Bei Feststellen eines Fehlers in der Zuleitung mul3 das Gerét unverziglich aus dem
Betrieb genommen werden, bis die defekte Leitung ausgewechselt worden ist. Bei Einsatz von Bauelementen oder Baugruppen muf? stets auf
die strikte Einhaltung der in der zugehorigen Beschreibung genannten Kenndaten fir elektrische GroflRen hingewiesen werden. Wenn aus
einer vorliegenden Beschreibung fur den nichtgewerblichen Endverbraucher nicht eindeutig hervorgeht, welche elektrischen Kennwerte fir
ein Bauteil oder eine Baugruppe gelten, wie eine externe Beschaltung durchzufiihren ist oder welche externen Bauteile oder Zusatzgeréte
angeschlossen werden dirfen und welche Anschluf3werte diese externen Komponenten haben dirfen, so mul? stets ein Fachmann um
Auskunft ersucht werden. « Esist vor der Inbetriebnahme eines Gerétes generell zu prifen, ob dieses Gerét oder Baugruppe grundsétzlich fur
den Anwendungsfall, fir den es verwendet werden soll, geeignet ist!

Im Zweifelsfalle sind unbedingt Riickfragen bei Fachleuten, Sachverstandigen oder den Herstellern der verwendeten Baugruppen notwendig!
Bitte beachten Sie, dai3 Bedien- und Anschluf¥fehler auRBerhalb unseres EinfluRbereiches liegen. Versténdlicherwel se kdnnen wir flr Schaden,
die daraus entstehen, keinerlel Haftung Ubernehmen. Bausétze sollten bel Nichtfunktion mit einer genauen Fehlerbeschreibung (Angabe
dessen, was nicht funktioniert...denn nur eine exakte Fehlerbeschreibung ermdglicht eine einwandfreie Reparatur!) und der zugehdrigen
Bauanleitung sowie ohne Gehduse zuriickgesandt werden. Zeitaufwendige Montagen oder Demontagen von Gehdusen missen wir aus
verstandlichen Griinden zusétzlich berechnen. Bereits aufgebaute Bausétze sind vom Umtausch ausgeschlossen. Bei Installationen und beim
Umgang mit Netzspannung sind unbedingt die VDE-Vorschriften zu beachten. Geréte, die an einer Spannung (135 V betrieben werden,
durfen nur vom Fachmann angeschlossen werden. In jedem Fall ist zu prifen, ob der Bausatz fir den jeweiligen Anwendungsfall und
Einsatzort geeignet ist bzw. eingesetzt werden kann.

Die Inbetriebnahme darf grundsétzlich nur erfolgen, wenn die Schaltung absolut berlihrungssicher in ein Gehéduse eingebaut ist. Sind
Messungen bei gedffnetem Gehéuse unumgéanglich, so mufd aus Sicherheitsgriinden ein Trenntrafo zwischengeschaltet

werden, oder, wie bereits erwéhnt, die Spannung Uber ein geeignetes Netzteil, (das den Sicherheitsbestimmungen entspricht) zugefihrt
werden. Alle Verdrahtungsarbeiten dirfen nur im spannungslosen Zustand ausgef tihrt werden.

Derjenige, der einen Bausatz fertigstellt oder eine Baugruppe durch Erweiterung bzw. Gehauseeinbau betriebsbereit macht, gilt
nach DIN VDE 0869 als Hersteller und ist verpflichtet, bei der Weitergabe des Ger étes alle Begleitpapiere mitzuliefern und auch
seinen Namen und Anschrift anzugeben. Geréte, die aus Bausatzen selbst zusammengestellt werden, sind sicherheitstechnisch wie
ein industrielles Produkt zu betrachten.

Betriebsbedingungen

Der Betrieb der Baugruppe darf nur an der dafiir vorgeschriebenen Spannung erfolgen.

Bei Gerdten mit einer Betriebsspannung 35 Volt darf die Endmontage nur vom Fachmann unter Einhaltung der VDE Bestimmungen
vorgenommen werden.

Die Betriebslage des Gerétes ist beliebig.

Bei der Installation des Gerétes ist auf ausreichenden Kabelquerschnitt der Anschluflleitungen zu achten!

Die angeschlossenen Verbraucher sind entsprechend den VVDE Vorschriften mit dem Schutzleiter zu verbinden bzw. zu erden.

Die zul&ssige Umgebungstemperatur (Raumtemperatur) darf wahrend des Betriebes 0°C und 40°C nicht unter-, bzw. Uberschreiten.

Das Gerét ist fur den Gebrauch in trockenen und sauberen Raumen bestimmt.

Bei Bildung von Kondenswasser mui3 eine Akklimatisierungszeit von bis zu 2 Stunden abgewartet werden.

In gewerblichen Einrichtungen sind die Unfallverhitungsvorschriften des Verbandes der gewerblichen Berufsgenossenschaften fir
elektrische Anlagen und Betriebsmittel zu beachten.

In Schulen, Ausbildungseinrichtungen, Hobby- und Selbsthilfewerkstétten ist das Betreiben von Baugruppen durch geschultes Personal
verantwortlich zu tiberwachen.

Betreiben Sie die Baugruppe nicht in einer Umgebung in welcher brennbare Gase, Dampfe oder Staube vorhanden sind oder vorhanden sein
kénnen.

Falls das Gerédt einmal repariert werden muf3, dirfen nur Orginal-Ersatzteile verwendet werden! Die Verwendung abweichender Ersatzteile
kann zu ernsthaften Sach- und Personenschéden fuhren!

Das Gerét wurde fir den Modellbau- und Robotik-Bastler konzipiert, welche das Produkt unter stdndiger Aufsicht fir Experimente nutzen.
Fur jegliche andere Verwendung wird keinerlei Garantie oder Haftung Gibernommen.

Dringt irgendeine Flussigkeit in das Gerét ein, so konnte es dadurch beschadigt werden.

Fur medizinische Anwendungen, Gerdte oder andere Anwendungen bei der ein Ausfall oder eine Fehlfunktion einen Personen- oder
Sachschaden zur Folge ist die Schaltung nicht geeignet und darf dort nicht eingesetzt werden. Es wird keinerlei Haftung Ubernommen..




