| favolosi PIC16F87X

La piedinatura dei PIC16F87X

farniglia sono dispenibili con

piedinature da 28 e 40 pin.
[LPICT6F870 che utilizziamo in
Pathfinder ha 28 piedini, in formato
PDIP a doppia fila, e un contenitore
di plastica. Nella figura possiama
vedere diversi tipi di contenitori di
tipo PDIP. | modelli che dispongeno
di 40 pin, cioe 12 piu degli altr,
supportano due porte di 1/0 in pid,
laDelaE.

I microcantroller di questa

Limportanza .
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Uno dei grandi vantaggi che offre
Microchip nella sua gamma
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fia di diversi tipi di
enitori plastici in formato
P, tipici dei PIC16F87X.

di microcontroller da 8 bit, ¢ la
facilita di poter ampliare il
sistema, senza che sia necessario
riscrivere il codice o

modificare Uhardware, come
conseguenza della compatibilita
esistente fra molti modetli con
differenti capacita di memaoria e di
risarse disponibili. Molti di essi
mantengono lo stesso tipa di
contenitare e una compatibilita
pin a pin. Nella figura possiamo
vedere la piedinatura dei modelli
PDIP da 28 e 40 pin insieme a tutti
i modelli delle diverse gamme che
sono compatibili. In questo modo
un sistema il cui progetto
originale prevedeva il PIC16C72A
pud essere ampliato sostituendo il
microcontroller con

un PIC16F870 e questi a sua volta
potra essere migliorato
sostituendolo con un PICT18F242.

| tre modelli di PIC mantengono

la compatibilita nella piedinatura
e nelle istruzioni, anche se

la capacita della loro

memaria e le loro

risarse disponibili sono diverse.

La piedinatura
del PIC16F870

Nella figura possiamo vedere la
piedinatura del modello che piu
ci interessa. Nella tabella della
figura e riportata la
nomenclatura, la numerazione e
la descrizione di ognuno det
piedini del PICT6F870.

Lalimentazione

Per il corretio funzionamento del
PIC16F870 & richiesta una
tensione continua compresa tra
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ette la
migrazione
dei progetti verso
ricrocontrotler
piu potenti,
mantenendo lo
stesso hardware.
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2,0e5V;normalmentee da b0V
Il consumo tipico € minore di 1,6
milliampere quando si alimenta
con 5,0V e funziona a 4 MHz.
Riducendo la frequenza a 32 KHz,
il consume tipico & di circa 20
microampere. Netla condizione di
riposo o “standby”, non arriva a

1 microampere. Dalla piedinatura
possiamo dedurre che il polo
della tensione corrispondente
alla massa deve essere collegato
ai piedini VS5, che corrispondono
al numero 8 e al 19, mentre il
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ﬁinclatura, numerazione e descrizione dei piedini del PIC16F870.

polo positivo si collega al piedino
VDD che @ il numero 20.

Il reset

Loperazione di reinizializzazione
del processare, o Reset, consiste
nell'abbandonare il programma in
esacuzione e caricars sul PC
l'indirizzo 0000 H, che corrisponde
allindirizzo di memoria di
programma riservato al Vector di
Reset. Quindi da questo indirizzo
deve iniziare il programma
dell'applicazione. Mediante il
Reset si ottiene di far ripartire
nuovamente il programma
dallinizio. Il Reset si puo
provocare in diversi maodi, pero i
due pit importanti sono i seguenti:

1°. Al collegamento
dell'alimentazione. 5i produce
automaticamente un Reset
quando si collega l'alimentazione
al microcontroller. Questo tipo di
Reset si chiama "POR"” (Power-on
Reset].

2°. Applicando un livello {ogico
basso al piedino MCLR# (Master
Clear Reset]. Permette all utente
del sistema di provocare un Reset
asincrono ed esterno.

Lo schema tipico che si usa per
provocare guesto tipo
di Reset e mostrato nella figura.
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to classico che
tilizza per provocare un Reset
erno in modo asincrono.



