
4. Diseño

El sistema a diseñar debe adquirir correctamente los datos del acelerómetro, y debe ser capaz
de comunicarse con un PC. La figura 1 ilustra el diagrama de bloques del sistema que se desea
implementar.

Figura 1: Diagrama de bloques del sistema a diseñar

4.1. Hardware

En primer lugar, se utilizó el microcontrolador MSP430G2553 y el LaunchPad MSP430-EXPG2
(al igual que en los laboratorios del curso) para probar el funcionamiento del acelerómetro. Dicho
microcontrolador tiene dos USCIs, utilizándose una para comunicación UART con el PC y la otra
para comunicación SPI del acelerómetro. De esta manera, con un programa básico (que únicamente
imprimió los datos crudos de aceleración cada cierto tiempo programado con un timer), se verificó el
funcionamiento del acelerómetro.

Luego, debido a la escasa memoria RAM del MSP430G2553 (0.5 KB), se decidió cambiar al
MSP430F5438 (de 16 KB de RAM) y un MSP430F5xx 100-pin socket target board. Dicho micro-
controlador también tiene dos USCIs (utilizándose una en modo UART y la otra en modo SPI).
Inicialmente, se hab́ıa implementado el RTC a través del módulo reloj realizado en el laboratorio del
curso. Sin embargo, el nuevo microcontrolador tiene un periférico RTC que ya implementa lo necesario,
por lo que se utilizó dicho periférico. Por otro lado, el MSP430F5xx 100-pin socket target board no tiene
chip FTDI (que realiza la conversión UART-USB), por lo que realizando las conexiones adecuadas, se
utilizó el chip FTDI del LaunchPad MSP430-EXPG2.

Finalmente, el acelerómetro utilizado fue el ADXL345. Es un acelerómetro digital, compatible con
SPI y con I²C (en este proyecto se utilizó SPI), de tres ejes (x, y, z). El ADXL345 tiene registros
internos de un byte, con direcciones entre 0x00 y 0x39.

Dichos registros son para la configuración del acelerómetro y sus distintas funcionalidades (tiene 2
puertos de interrupción configurables con interrupción de DATA READY y otras, tiene rango de ace-
leración y tasa de salida de datos configurables, registros internos de o↵set, entre otras). Por ejemplo,
tiene registros INT ENABLE (para habilitar o deshabilitar las distintas fuentes de interrupciones po-
sibles), INT MAP (para mapear dichas interrupciones posibles al pin INT1 o al pin INT2), DATAX0,
DATAX1, DATAY0, DATAY1, DATAZ0, DATAZ1 (registros con las aceleraciones en cada eje, son 6
registros porque son 3 ejes y 2 bytes por muestra de aceleración).

Como ya se mencionó, las direcciones de estos registros van de 0x00 a 0x39, es decir que se utilizan
únicamente los 6 bits menos significativos para direccionar, dejando los 2 bits más significativos para
indicar si se quiere leer (bit7=1) o escribir (bit7=0) el registro asociado a dicha dirección, y para
indicar si se van a leer/escribir muchos bytes consecutivos1 (bit6=1) o no (bit6=0).

1Sólo pueden leerse/escribirse muchos bytes que tengan direcciones consecutivas, enviando en el primer byte bit6=1
y la dirección correspondiente al primer byte que se quiere leer/escribir. Luego deben enviarse los bytes de datos. El CS
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