MM32F0121开发板评测报告
	目录

	第一章 开箱测评

	第二章 模块测试

	第三章 开发板学习入门流程

	第四章 超声波测距系统设计流程

	测评总结和建议



目录
第一章 开箱测评………………………………………………………………………1
1.1产品外观………………………………………………………………………1
1.2系统框图……………………………………………………………………1
1.3硬件资源……………………………………………………………………1
第二章 模块测试………………………………………………………………2
2.1测试源代码以及keil5支持包下载………………………………………………2
2.2开发中可能遇到的问题………………………………………………………3
第三章 开发板学习入门流程………………………………………………………………4
3.1官方示例………………………………………………………………………4
第四章 超声波测距系统设计流程………………………………………………………………2
4.1硬件连接与功能实现原理……………………………………………………………………2
4.1软件设计方法关键代码分析………………………………………………………2

测评总结和对厂商的建议…………………………………………………………………………………6




第一章 开箱测评
1.1产品外观
 [image: ]
1.2系统框图
[image: ][image: ][image: ]
1.3硬件资源
板载主控：MM32F0121C6P
- 32bit Arm Cortex-M0
- 64KB Flash, 8KB SRAM
- LQFP48
板载资源：
- MM32LINK-OB V1.0 仿真器
- 2 个用户LED
- 2 个用户按键
- 1 个复位按键
- 1 个可调电位器
- 8M SPI FLASH
- 2K EEPROM
板载接口：
- 1 x USB Type-C (USB-DBG)
- MM32F0121C6P 全引脚拓展连接器

第二章 模块测试
2.1测试源代码以及keil5支持包下载
首先我们先在这个网址下载keil5支持包：https://www.mindmotion.com.cn/support/software/keil_pack/
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序, 电子邮件

AI 生成的内容可能不正确。]
下载后的文件包含MM32这一个系列的所有支持包，找到MindMotion.MM32F0120_DFP.0.9.3文件双击即可将MM32f0121c6p芯片添加到你的keil5中。
接下来在这个网址中下载开发板的示例代码和原理图和pcb文件https://www.mindmotion.com.cn/development_tools/info.aspx?itemid=4845[image: ]
2.2 开发中可能遇到的问题
第一点：烧录时可能提示
[image: ]
解决办法是点开魔法棒[image: ]
ARM Compiler那里选择蓝色标记的选项
[image: ]
转到Debug中选择蓝色标记的选项即可解决这个问题。
烧录完成以后点击开发板的RESET按钮后才能显示烧录代码的现象
问题二：支持包中明明安装了MindMotion.MM32F0120_DFP.0.9.3文件但是打开keil5以后没有显示MM32f0121c6p芯片。
解决办法是将你的keil5软件升级到最新版本或者重新安装，后续官方支持包的版本升级这个问题应该会得到解决。
第三章 开发板学习入门流程
3.1 官方示例
  按照前面的步骤你能获得官方开发板上各个模块的示例代码[image: ]
代码都是采用标准库编写的你在学习过标准库的前提下能够学习这些代码编写的思路，同时官方样例都采用模块化编程对于新手代码移植难度降低同时编写出来的程序也更加简洁

第四章 超声波测距系统设计流程
4.1 硬件连接与功能实现原理
硬件连接：在这个系统中我选用开发板的PA0作为超声波测距模块的TRIG_PIN 选用PA1作为ECHO_PIN，因为PA1能复用TIME3-CH2通道PA2为蜂鸣器触发引脚。由于PA端有两个端口是PA14:SWCLK, PA13:PSWDIO所以改用PB端口作为数码管显示引脚方便编写代码PB0~7为数码管段选引脚PB8~11为数码管位选引脚。
功能实现原理：首先PA0发出10us的触发信号接着PA1开启定时器中断不断读取引脚状态，每1us触发一次中断使得回波时间T每1us加一，T的最终数值作为ECHO回波高电平持续时间，distance=T*0.17最后通过数码管显示函数显示数据。

4.2软件设计方法关键代码分析
首先我们要设计delay函数保证我们的触发引脚能达到超声波测距模块所需要的触发时长，这里我采用的是TIME中断实现。
[image: 文本

AI 生成的内容可能不正确。]
其次我们要设计一个计时函数，这里我也采用的是定时器中断功能，计时频率设定为10Mhz,重装载值是10，计时器通过PA1不断读取ECHO_PIN的电平高低并在高电平的时候产生中断在中断函数中使T++这就实现了简单计时功能。
TIME3定时器配置函数
[image: 文本

AI 生成的内容可能不正确。]
TIME3中断函数
[image: 文本

AI 生成的内容可能不正确。]
由于单片机运行速度非常快这里我没有降低检测速度而是增加了两个数组增加测量的数据数量并求平均减缓数码管刷新速度提高测量精度
[image: 文本

AI 生成的内容可能不正确。]
接下来我们要展示数据并判断距离是否太近了[image: 文本

AI 生成的内容可能不正确。]
[image: 文本, 信件

AI 生成的内容可能不正确。]
最后是触发信号直接很简单我这里就不做介绍
[image: 文本

AI 生成的内容可能不正确。]

测评总结和对厂商的建议
总结：这款开发板全面的示例代码让我们的难度降低，同时自带烧录模块使得我们只要用一根数据线即可开始开发调试这是我使用这块开发板觉得最方便的两点。
对厂商的建议：烧录以后要点reset才能看到代码实验现象还是能够改进的地方。
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void Timer Delay(uint32_t delay_ms) {
// T Bl
PPRE1 = READ_BIT(RCC->CFGR, RCC_CFGR_PPRE1) >> RCC_CFGR_PPREI_Pos;
RCC_GetClocksFreq (&RCC_Clocks) ;

if (PPREL < 4) {

, TIMTClockFrequency = RCC_Clocks. PCLK1_Frequency:
else

, TIM_ClockFrequency = RCC_Clocks. PCLK1_Frequency * 2;

// ABRETIMLI it
RCC_APB2PeriphClockCmd (RCC_APB2Periph TIMI1, ENABLE);
TIM InternalClockConfig (TIWL) ; // TTMLfit/f] Py bl kit

// TIMIFIS L

TIM_TimeBaseStructInit (§TIM_TimeBaseInitStruct) ;
TIM_TimeBaselnitStruct. TIM Prescaler = (TIM_ClockFrequency / 1000~ 1)
TIM_TimeBaselni tStruct. TIM CounterVode = TIN Counterllode Up 2
TIM TimeBaseInitStruct. TIM Period = delay_ms; // FI#fTeafi, {iiEl
TIM_TimeBaselnitStruct. TIM ClockDivision = TIM CKD_Divl; // uJ’elva)&i.
TIM_TimeBaseInitStruct. TIM RepetitionCounter = 0; U
TIM TimeBaseInit(TIM1, &TIM_TimeBaselnitStruct);:

/1 AERE ST R
TIM_ITConfig(TIMI, TIM_IT Update, ENABLE);

// MERETIML
TIM Cmd (TIMI, ENABLE);

// SRR N R
while (!(TIM_GetITStatus(TIM1, TIM_IT Update)));

/7 EBR S ET R
TIM_ClearITPendingBit (TIM1, TIM_IT Update);

/7 EBR S ET R
TIM_ClearITPendingBit (TIM1, TIM_IT Update);

i [/ BUYEAS, G 2R T R 1kHz
£ (EN

JRPLSSELVHIETI
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\zoid Timer_Init(void)
]

T=0;

RCC_ClocksTypeDef RCC_Clocks:;
GPIO_InitTypeDef GPIO_InitStruc
NVIC_InitTypeDef NVIC InitStruct;
TIM_ICInitTypeDef TIM ICInitStruct;
TIM_TimeBaselnitTypeDef TIM_TimeBaseInitStruct;
uint32_t TIM_ClockFrequency = 0;
uint32_t PPREL = 0;

PPREL = READ_BIT(RCC->CFGR, RCC_CFGR_PPRE1) >> RCC_CFGR_PPREL_ Pos;
RCC_GetClocksFreq (&RCC_Clocks) ;

] if (PPRE1 < 4) {

, TIMTClockFrequency = RCC_Clocks. PCLK1_Frequency:
else

, TIM_ClockFrequency = RCC_Clocks. PCLK1_Frequency * 2;

RCC_APB1PeriphClockCmd (RCC_APB1Periph TIM3, ENABLE);
TIM_InternalClockConfig (TIM3); //TIMB{EJi] i fsiit fir

// TIM3HIEL
TIM_TimeBaseStructInit (&TIM_TimeBaseInitStruct);
TIM_TimeBaseInitStruct. TIM Prescaler = (TIM_ClockFrequency/10000000 - 1);
TIM_TimeBaseInitStruct. TIM_CounterMode = TIM_CounterMode_Up;
TIM_TimeBaseInitStruct. TIM Period = 10
TIM_TimeBaseInitStruct. TIM_ClockDivision = TIM_CKD_Divl;
TIM TimeBaseInitStruct. TIM_RepetitionCounter = 0;
TIM_TimeBaseInit(TIM3, &TIM_TimeBaseInitStruct);

TIM_ClearFlag(TIM3, TIM_FLAG_Update) ;
TIM_ITConfig(TIM3, TIM_IT Update, ENABLE);  //ffifigsibi

NVIC_InitStruct. NVIC_IRQChannel = TIM3_IRQn;
NVIC InitStruct. NVIC_IRQChannelPriority = 0x02;
NVIC InitStruct. NVIC_IRQChannelCmd = ENABLE;
NVIC_Init(&NVIC_InitStruct);

}
void HCSRO4_Start ()

T tn coenien opTos TRTA DIYY .
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void TIM3_IRQHandler ()
if (TIM_GetITStatus(TIM3, TIM_IT Update) == SET)
if (GPIO_ReadInputDataBit(GPIOA, ECHO_PIN) == 1)
-

1
TIM_ClearFlag(TIM3, TIM_FLAG Update) ;
TIM ClearITPendingBit (TIM3, TDM_IT Update); //i%

if (GPI0_ReadInputDataBit(GPIOA, ECHO_PIN) != 1)

n=(T * 0.00003) * 34000 / 2;
TIM_Cd (TIM3, DISABLE);
TIM_ITConfig(TIM3, TIM_IT Update, DISABLE);
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m = n;
i(f( m!= 0)

ultraCalclultraltem)=m; //4F AUl il ¥ ifus Bl
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void Display_Digit(uint8_t digit, uint8_t value) {
const uint8_t seg_codel] = {
0x3F, /7
0x06, //
0x5B, //
0x4F, //
0x66, //
0x6D, //
0x7D, //

SOOI WO

/ EFEBEE
GPIO _ResetBits (GPIOB, 1 << (8 + digit)):
GPI0_SetBits (GPIOB, OxF << 8); // Jelil JEflufi

1/ BB B R
GPIOB->ODR = (GPIOB->ODR & ~(0xFF << 0)) | (seg_codelvaluel << 0);

) Timer_Delay (5); // WER— i ] LA /R AT

void Display Distance (uint32 t n) {
Display_Digit(0, (n / 1000) % 10); // T
Display Digit(l, (n / 100) % 10); // Fif
Display Digit(2, (n/ 10) % 10); // |
Display Digit(3, n % 10); /1AL

}

int main(void) {
A troT4omen .
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if (k< WARNING_DISTANCE) {
GPI0_SetBits(GPIOA, BUZZER_PIN);
GPIO_SetBits (GPIOB, Led PIN);:
} else {
GPI0_ResetBits(GPIOA, BUZZER PIN);
; GPIO_ResetBits(GPIOB, Led_PIN);

Display_Distance (k) ;
Timer_Delay (100) ;
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izoid HCSR04_Start ()
GPI0_SetBits(GPIOA, TRIG_PIN):
TIM_Cmd (TIM3, ENABLE); Yéi)
Delay_us (42) ;

) GPIO_ResetBits(GPI0A, TRIG_PIN);
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