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Introduccion

La sistema de desarrollo BXDS BasicX Development Station) dispone de un disefio y distribucién
Unicos dentro de su categoria. A diferencia de otros modelos, esta placa de desarrollo BXDS en
placa esta equipada con LEDs, botones, termistores, etc. Estos dispositivos no estan previamente
conectados al microcontrolador, sino que vienen de fabrica conectados a un zécalo macho estandar
de 24 pines. Desde este zocalo de 24 pines es posible asignar estos dispositivos de manera

indivi dual utilizando los cables jumpers con cualquier pin de entrada/salida del microcontrolador.
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Especificaciones técnicas:

Compatible con los procesadores actuales BX01, BX-24, BX 35, BS2, BS2SX, BS2 EX y otros
futuros procesadores
Ocho LEDs controlables
La interfaz para cuatro servos admite la mayoria de los tipos de servos de hobby
Cuatro botones para simular la entrada
Altavoz en placa para experimentar con el audio
La interfaz X 10 admite las sefiales X10 TX y RX
Potenciometro para simular la entrada anal6gica
El termistor proporciona una representacién analdgica de la temperatura
Sensor de luz para detectar los niveles de luz
La interfaz RS-485 trasmite/recibe los datos serie a mas de 300 metros de distancia
El conector jack de salida del altavoz le permite utilizar las funciones FreqOut y PlaySound con
altavoces estandar de PC
Dos inversores hexadecimales
Salida para conversor digital-anal6gico (DAC)
S310215 Sistema de Desarrollo BasicX-24 3
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Procesadores compatibles

La placa de desarrollo BXDS ha sido disefiada para admitir un gran niumero de controladores
diferentes, entre los que se encuentran los sistemas BasicXx01, Basicx24 y Basicx35. La placa
BXDS tamblen sera compatlble con futuros modelos de BasicX, asi como con los tres mddulos
BASIC Stamp de Parallax®:

Procesadores BasicX:

BasicX-01
BasicX-24
BasicX-35

Otros procesadores:

BASIC Stamp Il
BASIC Stamp Il SX
BASIC Stamp Il E

Nota — para los procesadores Stamp, se necesitan 2 pines para hacer un cortocircuito en el DB -9.
Consultar el apéndice B para obtener mas informacion.

Requisitos de energia

BXDS requiere una alimentacion de 6 VDC a 12 VDC (100 mA), a través de polo central negativo. Es
necesario utilizar el trasformador de 12 VDC (100 mA) incluido en el kit BXDS. Una vez que el
sistema recibe la alimentacién, se iluminard el LED verde.

Nota: En los proyectos con corrientes superiores el regulador de voltaje integrado en la BXDS podria
calentarse en exceso. Si el calentamiento del regulador se convierte en un problema, debera utilizar
un alimentador de corriente con un voltaje de salida inferior, por ejemplo de 6 VDC a 9 VDC.

Como se pueden probar los cables de los jumpers

Para evitar futuros problemas, es muy positivo comprobar todos los cables para los jumpers incluidos
a fin de comprobar si hay una conductividad correcta antes de comenzar el primer proyecto. Para
ello, utilice un ohmiémetro o un cable para crear un circuito entre la conexién de +5 voltios de BXDS
y el pin de entrada/salida del LED, que finalmente iluminara el LED.

Conectores y zécalos de BasicX-24

BasicX24 y los médulos Stamp de 24 pines conectados al terminal de BXDS denominado BX-24.
Las clavijas de los z6calos H3 y H4 proporcionan acceso a todos los modulos de 24 pines instalados.
Cada clavija de los z6calos esté conectada eléctricamente al pin del terminal totalmente opuesto a él
(por ejemplo, H3-1 esta conectado al pin 1 del terminal de 24 pines).

S310215 Sistema de Desarrollo BasicX-24 4
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En la siguiente ilustracién se muestra la asignacién de los pines para los terminales de BX-24 y sus
z6calos de conectores.
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Terminales y zécalos de conectores de BasicX-01, BasicX-35

Los zo6calos H1 y H2 proporcionan acceso a los pines del BX-01 y a los terminales del BX-35. Para
mantener la compatibilidad con el médulo RAMSandwich de BX-01, se intercambian las filas de pines
del z6calo H1. En la siguiente ilustracion se muestran las asignaciones de los pines para el BX-01y
los terminales del BX-35 y sus zGcalos correspondientes:
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Nota — Para los sistemas BX-35, consulte el apéndice A para obtener informacién sobre los jumpers
del BX35.

Reinicio y cambio de programas

El botdn pulsador “RESET” es el botdn maestro de reinicio para cada uno de los terminales de los
microcontroladores. El jumper J1 selecciona el tipo de sefial de reinicio enviada mientras se pulsa
dicho boton (nivel superior o nivel inferior). Actualmente, todos los procesadores compatibles utilizan
una sefial de nivel légico inferior por lo que no es necesario realizar ningan cambio en el jumper J1.
El botén “PROG” esta reservado para su uso futuro con otros procesadores, por lo que no esta
actualmente en uso. En la siguiente imagen aparece el jumper J1 en su posicién por defecto (situado
en los 2 pines que estan mas cerca del extremo de la placa)

S310215 Sistema de Desarrollo BasicX-24 5
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Los jumpers ATNy SPP

Una vez que esta colocado en su posicion correcta, el jumper ATN establece la conexién entre la
linea de atencion DB-9 y el BX-24. El jumper ATN debe estar conectado al programar el BX-24 o el
B X-35, aunque puede extraerse si se esta utilizando el puerto DB -9 para otros propdsitos. El jumper
SPP no esta actualmente en uso y no deberia estar conectad.

1 | Zbécalo H8
CN%EEE%E
raLln L, . . .
Rl El z6calo H8 contiene las conexiones SPI de los terminales BX-01 y BX-35. El BX-24
E’]E.SDOK no esta conectado al zécalo H8. El zocalo SPI puede utilizarse para programar y servir
Resetldl | de interfaz para los dispositivos SPI externos. El diagrama de la derecha muestra la

HE disposicion de los pines del zécalo H8.

Conexion del puerto serie DB-9
La conexidn del puerto serie DB-9 la utiliza el sistema BX24, BX-35 y los procesadores Stamp

compatibles. Este puerto se utiliza para la descarga y supervision de los programas. Esta conexién
serie también la utiliza el BX-01 para la supervision de programas.

Puerto paralelo
El puerto paralelo DB-25 se utiliza para descargar programas en el sistema BX-01. El puerto DB-25

se trata de una interfaz de programacion, y no un verdadero puerto paralelo. Por lo tanto no puede
utilizarse para ninguna otra funcién.

Periféricos en placa
LEDs (DO — D7)
Los ocho céatodos de los LEDs del sistema BXDS estan conectados a tierra a través de la resistencia

limitadora de corriente de 470 W. Los LEDs estan activos en niveles logicos superiores (por ejemplo,
aplicando un nivel légico de +5 a un pin de entrada/salida del LED se iluminara dicho LED). A

[SHC
R4 RE R&E [t=]
473 47@ 473 a7e
E‘\ Cr3 E‘\ D= ,;é: = E‘\ [l ]
RED RED RED RED
[ [G= [E= [T

continuacion, en el siguiente esquema podra comprobar las conexiones de los LEDs:
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Altavoz (SPK)
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El pin de entrada/salida (I/0) del altavoz (SPK) esta conectado al altavoz a través de un condensador
y de una resistencia. Este circuito trasforma la sefial de salida digital generada por las funciones
FreqOut y PlaySound en sefiales analogicas. En el siguiente esquema se ilustra el cableado del
altavoz:

Botones (SW 0 — SW 3)

11

[SH 3 [SH_= [Sid4_1 =]
rRz27 RzZE RzZE RzZ4
1@k 1@k 1@k 1@k
[SHD

Los cuatro interruptores de los pulsadores del BXDS puede utilizarse para calcular la entrada del
usuario o para simular los estados de entrada/salida (1/0) al depurar los programas. Cada bot6n de
los pines 1/O correspondientes devolvera un nivel Idgico 1 (alto) mientras el boton esta presionado y
un nivel l6gico 0 (bajo) si no lo esta. El esquema siguiente muestra el cableado de los botones:

Interfaz de servos (SVO SO — SVO S3)

La interfaz de los servos admite servos hobby estandar. La alimentacion del servo debe aplicarse a
través del terminal E2 con un voltaje regulado de 5 VDC a 6 VDC (2 A). Se podria utilizar una
alimentacion inferior sélo si se utiliza 1 serw. El Pinl (entrada de sefial) de las conexiones del servo
(S0-S3) es el pin mas interno de la placa de desarrollo.

RZE
470

53

= E=

I 1| + SERw P ORE ]

[ o] I 2| — EERYO—POLER]
EORCE

Nota: Algunos modelos anteriores de servos (principalmente los servos Airtronics) tienen invertidas
las conexiones negativas y positivas. No conecte este tipo de servos a las conexiones para servos
del BXDS sin cambiar primero el cableado del servo. Si no esta seguro de la compatibilidad de su
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servo o necesita ayuda a la hora de modificar el cableado del servo le recomendamos que consulte a
un especialista en la materia.

Inversor hexadecimal

1= 1=

IM1 % ST Ir= % oUT=
=" W=l
1 = 1= 1=
PAHCES PAHCES

Los dos inversores hexadecimales en placa (etiquetados IN 1, OUT 1y IN 2, OUT 2) pueden
utilizarse para invertir las sefiales digitales de 0 V de 5 V.

Convertidor de sefial digital a analégica (DAC)

El convertidor DAC (Digital to Analog Converter), si se utiliza en conjunto con las funciones PutDAC,
FreqOut o PlaySound producird un voltaje analdgico de 0.0 V a 4.3 V. Hay dos salidas para el DAC.
La primera opcién es el conector jack estéreo de 2.5 mm. Esta conexion permite que las salidas
filtradas por el DAC de PlaySound o FreqOut sean supervisadas a través de un par de altavoces de
ordenador estandar amplificados. La segunda conexién J3 es una salida de DAC estandar. En el
esquema inferior se detalla el cableado del convertidor DAC.

[1=v

R21 REZ y
G2 2N44D1
[T S 1EPUF
1K 1K +7 Len
I
CE c7 R=2 1
=
Ta.ll_u- Ta.ll_u- 1K

GHND

-l

Z.5MM STEREDS JACH

X-10

La interfaz RJ-11 para X-10 ha sido especialmente disefiada para comunicarse con los cables de
alimentacion de los médulos interfaz de X-10, nimero de pieza TW523 o compatible.
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RS-485

La interfaz RS-485 del trasmisor-receptor convierte las sefiales de datos de niveles légicos (0 V /5 V)
en sefiales diferenciales para hacer posible una transmision de larga distancia. Todos los datos RS-
485 entrantes y salientes estan enrutados a través del chip conversor 75176. Los datos se trasmiten
y reciben a través de TX, RX y de las conexiones del zécalo H7.

Termination
Jz
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B 121= 1
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H7 A Sl s 1@ 10@ E1
=—{Tr—DATE o = EURCS
={FX—DATHA - 5
EMAELE DE A= FET+ 1
RE E - FHET— %
TE17E tshil
RESHE —
128K
=R

Dispositivos analégicos

Los dispositivos analégicos BXDS han sido especialmente disefiados para trabajar con
microcontroladores que dispongan tanto de entradas originalmente analégicas, o digitales que se
utilizaran en conjunto con las funciones RCTime o similares.

Potenciometro

Las funciones GetADC o RCTime pueden utilizarse para leer la posiciéon de los potenciémetros de 10
kW.

S310215 Sistema de Desarrollo BasicX-24 9
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Sensor de luz

Las funciones GetADC o RCTime pueden utilizarse para leer el nivel de luz detectado por las células
fotosensibles.

Sensor de temperatura

Las funciones GetADC o RCTime puede utilizarse para leer el termistor de 10 kW.

S310215 Sistema de Desarrollo BasicX-24 10
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Apéndice A —Jumers BX-35 especiales

En la BX-35, los pines 33 - 40 pueden utilizarse para las entradas de sefiales analdgicas convertidas
en digitales (ADC) o bien para las entradas/salidas digitales. En cualquier caso, es necesario
conectar los pines siguientes para que estos 8 pines funcionen correctamente:

Pin Nombre Funcién

30 AVCC Analog VCC
31 AGND Analog ground
32 AREF Analog reference

Estos 3 pines vienen de fabrica sin conectar en la placa BXDS para ofrecerle la maxima flexibilidad a
la hora de implementar una interfaz analégica de nivel de ruido bajo. Para mas informacion, consulte
la documentacion de Atmel sobre la eliminacion de ruido en las sefiales convertidas contenida en el
fichero AT90S_8535.pdf, pagina 64, parrafo titulado “ADC Noise Canceling Techniques.”

Si no requiere supresion del ruido analégico, o en el caso de que no necesite la capacidad ADC, le
recomendamos utilice la siguiente configuracion de jumpers:
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Observe que los pines 30 - 32 deberian estar conectados incluso si los pines 33 - 40 se utilizan para
las entradas/salidas (I/O) digitales. De otro modo, estos 8 pines no funcionarian.
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Apéndice B — Modificacion de Stamp

Para que puedan ser compatibles con el software del PC que se utiliza para descargar los programas
a BASIC Stamps, es necesario que el conector del puerto serie DB-9 tenga conectados los pines 6 y
7.

Un método recomendado consiste en afiadir una soldadura entre las trazas del circuito de la placa
BXDS, tal y como se muestra a continuacién (en la parte inferior de la placa):

Conector BB-9

3 ) ey ﬂ
T s W W 1

L
rrrrur T

Modificacion de DB-9 para Stamp

Observe que esta modificacion no afecta a la compatibilidad con BasicX.
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Apéndice C - Diagramade c
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