Vyvojova deska Raspberry Pi Pico

Luboslav Lacko

Desky mikropocitace Raspberry Pi maji vysoky vykon a mozZnost pfipojeni monitoru,
kldvesnice a mysi, takZe jsou to v podstaté mikropocitace, ke kterym muZete pripojit
rtzné hardwarové prvky. Samoziejmé i zde plati néco za néco, takZe vykonny
mikropocitac s grafikou, kterd v nejnovéjsich verzich zvlddad rozliseni 4K, md také
odpovidajici spotfebu energie. Jinymi slovy, klasické Raspberry Pi neni vhodné pro
reseni, kde je vyZadovdno napdjeni z baterie, a také béziné hobby projekty, vcetné
robotickych, obvykle nepotrebuji tak vysoky vykon. Pro miniaturni konstrukce je navic
klasicky model Raspberry prilis velky.

Novy jednodeskovy miniaturni mikropocitac¢ Raspberry Pi Pico je maly, tenky, lehky a
levny - stoji priblizné 4 eura - a lze jej programovat v programovacich jazycich
MicroPython nebo C++.
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Srdcem desky Raspberry Pi Pico je dvoujadrovy mikroprocesor RP2040s s architekturou Arm
Cortex MO+ a nastavitelnou taktovaci frekvenci az do 133 MHz. Taktovaci frekvence se
nastavuje pomoci integrovaného fazového zavésu (PLL) a je odvozena z krystalu o frekvenci
12 MHz. Na desce je 264 kilobajtd paméti RAM a externi pamét flash o velikosti 2 MB, ktera s
mikrokontrolérem komunikuje prostiednictvim rozhrani SPl. Kromé mikroprocesoru jsou na
desce dalsi pomocné obvody, napfiklad jiz zminény krystal pro generovani hodinového
kmitoctu, port USB a napajeci obvody. Vétsina pin( na cipu jsou vstupni/vystupni porty,
které maji také alternativni funkce. Mikrokontrolér je také vybaven snimacem teploty.
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Porovnani velikosti RPi Pico s Arduiny
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Porty GPIO mikrokontroléru jsou vyvedeny na 40pinovou sbérnici desky. Na kazdé strané
desky je 20 kontaktl s prokovenymi otvory, které maji standardni rozte¢ 2,54 mm. V
prototypech se do téchto otvor( paji pinova lista, kterd umozni zasunuti Pica do nepdjivého
pole nebo do odpovidajiciho konektoru. Pajeni pinovych list vdm usnadni jejich zasunuti do
nepajivého pole, které zajisti patficnou roztec i kolmost.
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Ve findlnich uz testovanych reSenich miZete spojovaci vodice pripdjet pfimo k desce, nebo
jesté lépe, pripajet celou desku Pico k vasi desce plosnych spojli jako elektronicky modul.
V tom pfipadé ocenite pllmésicové vyrezy na okrajich padl, které velmi usnadni pajeni
modulu.

Na prevaznou vétsinu vstupné/vystupnich pint (GPIO), oznacenych GPIO 0 az GPIO 28 je
mozno programoveé umistit signaly komunikacénich sbérnic. Mikrokontrolér disponuje dvéma
rozhranimi SPIl, dvéma rozhranimi I12C a dvéma rozhranimi UART.
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K dispozici jsou také tfi 12bitové analogové-digitalni prevodniky (ADC) a 16 GPIO pinQ
podporuje pulzné Sitkovou modulaci (PWM). Piny GPIO 23 az GPIO 25 mikrokontroleru
nejsou vyvedeny na sbérnici desky, protoze se pouZzivaji interné.

K portu GPIO 25 je pfipojena vestavéna LED, zbyvajici piny slouzi k vesmés jako napajeci a
obsluzné.
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Méni¢ na na desce generovat napdjeci napéti 3,3 V potfebné pro mikrokontrolér z pomérné
Sirokého rozsahu vstupniho napéti 1,8 - 5,5 V. KdyzZ je deska Pico pripojena k rozhranim USB
pocitaci, je pres toto rozhrani také napajena.

Programovaci jazyky

Nejcastéji pouzivanym programovacim jazykem bude popularni programovaci jazyk Python,
konkrétné verze MicroPython uréena pro mikrokontroléry. Pfed prvnim pouzitim je nutné
ulozit interpret tohoto programovaciho jazyka do paméti flash desky.

Postup je velmi jednoduchy: soubor s pfiponou UF2 stahnete z webovych strdnek vyrobce
[2]. Poté stisknéte a podrzte tlacitko BOOTSEL (boot select) na desce a pfipojte kabel USB k
pocitaci. Tlacitko BOOTSEL prepina zavadéni z paméti flash na zavadéni z USB, takze deska
RPi Pico se bude tvarit jako externi UloZné zafizeni pocitaCe, pojmenované RPI-RP2. Do
tohoto virtudlniho Ulozného zafizeni pak zkopirujete soubor UF2. K programovani lze pouzit i
obycejnou terminalovou aplikaci, ale pro pohodlnou tvorbu kddu je doporucovéno vyvojové
prostiedi Thonny IDE, které Ize stahnout z domovského webu [3] a je k dispozici pro operacni
systémy Windows, MacOS a Linux. Podporu pro Raspberry Pi Pico mizZete v tomto programu
nainstalovat z nabidky Nastroje - MozZnosti na karté Interpreter.

Desku RPi Pico mlzZete programovat také z mikropocitace Raspberry Pi, ale nejlépe se vam
bude pracovat s Raspberry Pi 400, coz je de facto RPi 4 zabudovany v klavesnici.
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Pokud budete k vyvoji programu pro Pico pouzivat velké Raspberry Pi, muUZete spustit
interpret MicroPythonu pfimo z prostfedi Thonny IDE, které je soucasti operacniho systému
Raspbian. Nejprve je vSak tfeba aktualizovat operacni systém, abyste mohli pfidat podporu
jazyka Micro Python pro RPi Pico do nové verze prostfedi Thonny IDE. KdyZ pak Pico pfipojite
podrzenim tlacitka BOOTSEL, vyvojové prostfedi vam pfimo nabidne instalaci interpretu na
desku.

Chcete-li otestovat funkénost, zadejte jednoradkovy pfikaz napfiklad v okné Shell nebo v
terminalové aplikaci, kdyZ se zobrazi vyzva se tfemi Sipkami >>>:

print("NEXTECH")

Pokud se v terminalové aplikaci vyzva >>> nezobrazi, zkuste stiskem klavesy Enter zahdjit
sériovou komunikaci mezi pocitacem a deskou Raspberry Pi Pico.

V prvnim prikladu budeme blikat LED diodou, kterd je pfimo na desce a je pfipojena k portu
GPIO 25. Nejprve nastavime tento port jako vystupni port. K blikani pouzijeme ¢asovac, ktery
nastavime tak, aby blikal pravidelné s frekvenci naptiklad 2,5 Hz. Prikaz prepind
stav portu z 0 na 1 a naopak, ¢imzZ zplsobuje periodické rozsvéceni a zhasinani LED. Pokud
chcete nastavit hodnotu pfimo na portu, pouZijte p¥ikaz led.value(1)| nebo [Led. value(0)|.

from machine import Pin, Timer
led = Pin(25, Pin.OUT)
timer = Timer()

def blink(timer):
led. toggle()

timer.init(freq=2.5, mode=Timer.PERIODIC, callback=blink)
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Pokud vam tento program funguje, mlZete si byt jisti, Ze mate svlj RPi Pico spravné
pripojeny k vyvojovému pocitaci nebo k modelu Raspberry Pi, ktery lze pouzit k vyvoji
programu pro Pico.

Pokud vyvijite v jazyce C++, mlZete zkompilovany program spustit také prostrednictvim
portu ARM SWD (Serial Wire Debug). Tento port mlzZete také pouzit k interaktivnimu ladéni
programového kédu spusténého na RP2040.

[1] - https://youtu.be/MO-Pgp4k7Ko

[2] - https://micropython.org/download/rp2-pico/
[3] - https://thonny.org/

[4] - http://robodoupe.cz/2021/raspberry-pi-pico/
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