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El objeto de esta nota esdemostraruna aplicación deuna novedosacaracterísticadel Rabbit 3000A:
IOSTROBE con CSactivo en alto. La mismapermite, entre otras cosas,controlar displaysalfanuméricos
inteligentesy displaysgráficosinteligentesbasadosen chips controladorescompatiblescon el HD61202,de
Hitachi; como por ejemplo Powertip PG12864, de 128x64 pixels.

Hardware

Vamos a aprovechar varias características del R3000A:
�

Conexión albus: el display mapea dentro delespaciode I/O del procesador.
Mediante las líneas de address seleccionamos la operación a realizar

�
Bus Auxiliar de I/O: el Port Aoficia de bus de datos,mientrasque el PortB
provee6 líneasde address (PB.2 a PB.7 = A0 a A5), más quesuficientepara
esta aplicación

�
IOSTROBE: los pines del Port E pueden funcionar como chip select

�
CS activo en alto: elestadode reposoeslógico bajo, y al activarse lo hace en
estadológico alto, por el tiempo quedurala operación en el bus, deigual modo
a la línea E (Enable) delos Motorola 68xx (razónpor la cual aestetipo de
interfaz se la suele llamar "tipo Motorola")

 Las conexiones del display quedan como puede apreciarse en la tabla a la derecha:
El Rabbit3000 esun procesadorde 3,3V conentradas5V-tolerant,por lo que el

displaydeberá poderfuncionara 3,3Vo se deberá emplearalgúntipo deconversor
de nivel para las señales empleadas,particularmente en la dirección

microprocesador � display .

Descripción del funcionamiento

Porcuestionesdetiming, vamosa mapearlecturay escrituraen diferentesespaciosde I/O, envezde emplear
la línea IOWR comoseharíaconvencionalmente. Esto sedebea que lalínea IOWR sehabilita después
del CS(modode operación de chipselectparael IOSTROBE),mientrasque laslíneasde address sonestables
con anterioridad.De estemodo,dispondremos dedireccionesindependientesparaaccedera cada uno delos
controladores y a su vez para instrucciones y datos, tanto en lectura como en escritura.
Dada la diferencia develocidadentreel poderosoRabbit3000y el pobreturtle display, nosvimosobligadosa

reducir la velocidadde operación del procesador.En la mayoría delos módulosalcanzacon llamar a la
función clockDoublerOff(); en los módulosmás rápidos deberá actuarsesobrelos divisoresque seleccionan el
clock del procesador.

Software

En esta nota de aplicaciónanalizaremosunos simples drivers debajo nivel en assembler; elsoftwarede
control de alto nivel viene incluido en el archivo adjunto,y su descripciónpuedeobtenerseestudiando notas de
aplicación anteriores.Emplearemos variablesglobales para las cuatro direcciones posibles para cada
controlador(recordemosqueestosdisplaysposeendoscontroladores, unoparacadamitaddel display), en las
cualescolocaremoslas direccionescorrespondientes al controlador queestemosaccediendoen esemomento.
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Rabbit       LCD

PA.0  ---------- D0
PA.1  ---------- D1
PA.2  ---------- D2
PA.3  ---------- D3
PA.4  ---------- D4
PA.5  ---------- D5
PA.6  ---------- D6
PA.7  ---------- D7

PB.2  ---------- I/D
PB.5 - --------- R/W
PE.1  ---------- E
PB.3  ---------- CS1
PB.4  ---------- CS2
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Una simple funciónllamadaLCD_SelSide() realiza estatarea.Finalmente,la función LCD_init() setea lo
necesario para habilitar IOSTROBEs con CS activo en alto.

#define PORTA_AUX_IO

int dataaddrd,cmdaddrd,dataaddwr,cmdaddwr;

/* Low level functions */

#asm
;
LCD_Status::
l1: ld hl,(cmdaddrd) ; I, R (lectura de instrucción)

ioe ld a,(HL)
rla ; Check busy
jr c,l1 ; loop while busy
ret

; resultado en (HL)
;
LCD_ReadData::

call LCD_Status ; check busy
ld hl,(dataaddrd) ; D, R (lectura de dato)
ioe ld l,(HL)
ld h,0
ret

;@sp+2= dato a escribir
;
LCD_WriteData::

call LCD_Status ; check busy
ld hl,(sp+2)   ; get value (LSB)
ld a,l
ld hl,(dataaddwr) ; D, WR (escritura de dato)
ioe ld (HL),a
ret

;@sp+2= comando a escribir
;
LCD_WriteCmd::

call LCD_Status ; Check busy
ld hl,(sp+2)   ; get value (LSB)
ld a,l
ld hl,(cmdaddwr) ; I, WR (escritura de instrucción)
ioe ld (HL),a
ret

#endasm

/* HD61202 support routines */

void LCD_SelSide(int side)
{

if(side) {
dataaddwr=0x2005;

   dataaddrd=0x200D;
cmdaddrd=0x200C;
cmdaddwr=0x2004;

}
else {
   dataaddwr=0x2003;

   dataaddrd=0x200B;
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cmdaddwr=0x2002;
cmdaddrd=0x200A;

}
}

void LCD_init ()
{
// Use Port E bit 1 for active high I/O strobe with 15 wait-states,
#define LCD_STROBE  0x02
#define LCD_CSREGISTER IB1CR
#define LCD_CSSHADOW IB1CRShadow
#define LCD_CSCONFIG 0x3C

// Initialize Port E bit to be a normal I/O pin
WrPortI(PEFR, &PEFRShadow, (PEFRShadow|LCD_STROBE));

// Initialize Port E bit to be an output pin
WrPortI(PEDDR, &PEDDRShadow, (PEDDRShadow|LCD_STROBE));

// Initialize Port E bit to be a chip select.
WrPortI(LCD_CSREGISTER, &LCD_CSSHADOW, LCD_CSCONFIG);

// Set Port E bit to be clocked by PCLK/2
WrPortI(PECR, &PECRShadow, (PECRShadow & ~0xFF));

LCD_SelSide(1);
LCD_WriteCmd ( '\B00111111' ); // Display on
LCD_SelSide(0);
LCD_WriteCmd ( '\B00111111' ); // Display on

}
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