ATMEGA 328
ENTRADAS E SAIDAS




ATMega323

Os pinos dentro de um
determinado PORT recebem um
numero sequencial, que se inicia

com o valor “0”, e iremos nos
referir a esse pino a com letra de

Exemplo: PD4 é o pino 4 do PORTD.

seu PORT, seguida de seu numero.




(PCINT14/RESET) PC6
(PCINT16/RXD) PDO

(PCINT17/TXD) PDI1
(PCINT18/INTO0) PD2
(PCINT19/0C2B/INT1) PD3
(PCINT20/XCK/T0) PD4

GND
(PCINT6/XTAL1/TOSC1) PB6
(PCINT7/XTAL2/TOSC2) PB7
(PCINT21/0COB/T1) PD5
(PCINT22/0OCOA/AINO) PD6
(PCINT23/AIN1) PD7
(PCINTO/CLKO/ICP1) PBO

ATmega328P

S

PC5 (ADC5/SCL/PCINT13)
PC4 (ADC4/SDA/PCINTI12)
PC3 (ADC3/PCINT11)

PC2 (ADC2/PCINT10)

PC1 (ADC1/PCINT9)

PCO (ADCO/PCINTS) [ Energia (VCC)
B Terra (GND)

GND B Gravacado/

AREF Depuracao
[ Digital

AVCC [ Analégico

PB5 (SCK/PCINTS) M Cristal/

PB4 (MISO/PCINTA4) Seacer
PB3 (MOSI/OC2A/PCINT3)

PB2 (SS/OCIB/PCINT2)

PB1 (OC1A/PCINT1)
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Pinos |/O

Internamente, cada um dos pinos de 1/0O
apresenta um circuito digital responsavel por
configurar seu modo de operagao, ou seja,
atuar como saida digital e controlar o pino entre
os niveis de saida logico zero (GND ou OV) e um
(VCC), ou atuar como entrada digital de alta
impedancia e realizar leitura dos mesmos niveis
l6gicos.




Registradores
de controle

Para o controle e configuracao de seus pinos, cada PORT
implementa trés registradores distintos.

Cada registrador é do tamanho de 8 bits (1 byte),

Cada bit possui influéncia direta sobre o pino da mesma
ordem, ou seja, o bit 0 atua sobre o pino 0, o bit 1 sobre o
pino 1 e assim sucessivamente até o bit 7.



12 Registrador
DDRB, DDRC e DDRD:

DDRB, DDRC e DDRD:

Responsaveis por configurar a direcao dos pinos em seu respectivo PORT.

Ao configurar um bit desse registrador como 0, o respectivo pino atuara como entrada, e caso
configurado como 1, o pino atuara como saida.

Exemplo: em DDRD = 0b11110000 (em binario), os pinos PDO, PD1, PD02 e PD3 foram
configurados como entrada, e os pinos PD4, PD5, PD6 e PD7 foram configurados como saida.




22 Registrador
PINB, PINC e PIND

Responsaveis por realizar a leitura digital dos pinos, guando os mesmos sao configurados como
entrada pelo registrador DDR.

Cada bit desse registrador representara o valor légico do pino externo respectivo.

Exemplo: PINB em 1000001 (binario), os pinos PBO e PB7 apresentam o nivel légico 1 (VCC) em
seus terminais, e os demais pinos, o nivel logico 0 (GND) em seus terminais




32 Registrador
PORTB, PORTC e PORTD

Responsaveis por realizar o acionamento digital dos pinos, quando os mesmos sao configurados
como saida pelo registrador DDR.

Cada bit desse registrador sera responsavel por gerar um nivel l6gico no respectivo pino.

Exemplo: em PORTC = 0b11100000, os pinos PCO a PC4 estarao com seus terminais em nivel
|6gico O (GND), e os pinos PC5 a PC7 estardao em nivel légico 1 (VCC).




Atmel Studio

Atmel Studio 7.0

Atmel Studio 7.0

é a plataforma de desenvolvimento disponibilizada
gratuitamente pela Microchip para desenvolver projetos

You must agree the license terms and conditions before you can
install Atmel Studio 7.0.

ATMEL STUDIO

. END USER LICENSE AGREEMENT
com seus microcontroladores. Suporta tanto os Atmel I
AVR qua nto os Atmel ARM Cortex. IT IS5 IMECRTANT TELT YOU READ THIS AGREEMENT
CAREFULLY AND COMPLETELY. This End User License
Agreement {("Agreement”) iz a legally binding

agreement between, on one hand, either your enployer
{if wyou ere acting on behalf of your employer) or

You {if wou are acting on your own behalf)

. . {"Licensse™], and on the ather hand, Ltmel
http://www.microchip.com/mplab/avr-support/atmel- Corporation ("Atmel®). By clicking the "I Accept”
. button on this page or by downloading, inatalling or
StUd|0—7 using sny of the scftware aveilable for downlocad on

thisz page ("Licensed Scftwaere™), vou are indicating ~

| agree to the license terms and conditions.

C\Program Files (x86)\Atmel\Studioh, r

Send anonymeous information to help improve the user experience.




Atmel Studio 7.0

Select Architecture

v

AVR 8-bit MCU

AVR 32-bit MCU

SMART ARM MCU

Atmel Studio

Atmel Studio 7.0

Select extensions

v

Atmel Software Framework and
Example Projects



Atmel Studio

Atmel Studio 7.0

System validation

Pending system reboot

Installer Or WindowsUpdate Running
Operating System Version

Windows Update

CCLLKL

Running applications




O AVRDUDE

O AVRDUDE é um programador em linha de comando muito popular para linha de
microcontroladores Atmel AVR. E um projeto open-source e também é utilizado para upload dos
programas na plataforma Arduino.

download



http://mirror.rackdc.com/savannah/avrdude/avrdude-5.11-Patch7610-win32.zip

#include <avr/io.h> //biblioteca para acesso aos registradores do uC

#include "util/delay.h" //biblioteca para funcdes de delay

int main (void) {
DDRB = 0b00100000; //configura pino PB5 como saida e demais como entradas
while (1) {
PORTB= 0b00000000; // todas as portas sdo definidas como baixo
_delay ms (250);
PORTB= 0b00100000; // muda o estado do PB5 para alto
_delay ms (250);

Configuracao utilizando binarios




Para IDE do Arduino

@ sketch_feb28a | Arduing 1.8.5

Arguive Editar Sketch Ferrarnentas Ajuda

sketch_feb28a

volid setup() {

DDRB=0b00100000;

vold loop() {
PORTB=0b00000000;




#include <avr/io.h> //biblioteca para acesso aos registradores do uC

#include "util/delay.h" //biblioteca para funcbes de delay

int main (void) {
DDRB = 0b00100000; //configura pino PB5 como saida e demais como entradas
while (1) {

PORTB=(0<<PB5); // muda o estado do PB5 para baixo

~delay ms (250);

PORTB= (1<<PB5); // muda o estado do PB5 para alto

~delay ms (250);




#include <avr/io.h> //biblioteca para acesso aos registradores do uC

#finclude "util/delay.h" //biblioteca para funcdes de delay

1int main (void) {

byte 1=32; //0010 0000

byte d=0; //0000 0000

DDRB = 1; //configura pino PB5 como saida e demais como entradas

while (1) {
PORTB=(d); // muda o estado do PB5 para baixo
~delay ms (250) ;
PORTB=(1); // muda o estado do PB5 para alto
~delay ms (250);

}




#include <avr/io.h> //biblioteca para acesso aos registradores do uC

#include "util/delay.h" //biblioteca para funcdes de delay

1int main(void) {
byte b=32;//0010000

byte c=32;
DDRB = c; //configura pino PB5 como salda e demals como entradas
while (1) {

PORTB"=(b); // muda todos os estados de b
~delay ms (250);

PORTB=(b); // muda o estado do PB5 para alto
~delay ms (250);




#include <avr/io.h> //biblioteca para acesso aos registradores do uC

#include "util/delay.h™ //biblioteca para funcbes de delay

byte sequencial] = {0, 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64, 128};
int main (void) {
DDRB = 0b00100000; //configura pino PB5 como saida e demais como entradas
int gtd=0;
while (1) {
1f (gtd>7) {
qtd=0;

}
PORTB= (sequencial[qgtd]); // muda todos os estados de b

~delay ms (1000);
gtd++;




