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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

L’interface SPI

L’interface SPI

å SPI a été conçue par Motorola dans les années 1980

å SPI est une interface de communication en série synchrone et full-duplex

å SPI permet de mettre en communication un composant maître (généralement le micropro-
cesseur) et plusieurs périphériques esclaves
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

L’interface SPI

Modes de transmission avec SPI
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

L’interface SPI sur la RPi3

Connexions SPI sur la RPi3
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

L’interface SPI sur la RPi3

Activer l’interface SPI

Ê Avec raspi-config
Interfacing Options ä P4 SPI

Ë Éditer le fichier /boot/config.txt
sudo nano /boot/config.txt
De-commenter et modifier la ligne dtparam=spi=off par dtparam=spi=on

Redémarrer la RPi3
Vérifier l’activation de SPI avec gpio readall

ou bien lsmod | grep spi
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

L’interface SPI sur la RPi3

Communication SPI avec pigpio

å int spiOpen(unsigned spiChan, unsigned baud, unsigned
spiFlags) : initialiser la gestion de l’interface SPI
Z spiChan : 0-1 ; spécifier le canal. 2 pour un canal auxiliaire
Z baud : 32K-125M (valeur >30M ne fonctionnent pas)
Z spiFlags : les 22 bits du poids le plus faible spécifient les paramètres
Z Returns a handle (>=0) if OK, otherwise PI_BAD_SPI_CHANNEL,

PI_BAD_SPI_SPEED, PI_BAD_FLAGS, PI_NO_AUX_SPI ou
PI_SPI_OPEN_FAILED

å Structure de spiFlags

¶ mm : spécifie le mode de transmission SPI
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

L’interface SPI sur la RPi3

Communication SPI avec pigpio

å Structure de spiFlags

· px : est 0 si CEx est actif à l’état bas (par défaut), et 1 pour l’état haut
¸ ux : est 0 si la broche CEx est réservée pour SPI (par défaut), sinon 1
¹ A : est 0 pour le périphérique standard SPI, 1 pour le SPI auxiliaire
º W : is 0 if the device is not 3-wire, 1 if the device is 3-wire. Standard SPI device only.
» nnnn : defines the number of bytes (0-15) to write before switching the MOSI line to

MISO to read data. This field is ignored if W is not set. Standard SPI device only.
¼ T : is 1 if the least significant bit is transmitted on MOSI first, the default (0) shifts the

most significant bit out first. Auxiliary SPI device only.
½ R : is 1 if the least significant bit is received on MISO first, the default (0) receives the

most significant bit first. Auxiliary SPI device only.
¾ bbbbbb : defines the word size in bits (0-32). The default (0) sets 8 bits per word.

Auxiliary SPI device only
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

Communication entre RPi3 et Arduino Uno via SPI

Mise en application

å On désire envoyer un message de la carte Raspberry vers la carte Arduino en utilisant
l’interface SPI
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

Montage

Branchement : MOSI Ö MOSI, MISO Ö MISO, SCK Ö SCK et GND Ö GND
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Communication avec l’interface SPI (Serial Peripheral Interface)

Communication entre RPi3 et Arduino Uno via SPI

Programme C sur l’Arduino Uno (Mode esclave)

1 #include <SPI.h>
2 volatile int rSize = 0;
3 volatile bool finish = false;
4 char myArray[100];
5 void setup() {
6 Serial.begin(9600);
7 pinMode(MISO, OUTPUT);pinMode(SCK, INPUT);
8 SPCR |= bit(SPE); // turn on SPI in slave mode
9 SPI.attachInterrupt(); // turn on interrupts

10 Serial.println("Initialization done...");
11 }
12
13 ISR (SPI_STC_vect) // SPI interrupt routine
14 {
15 myArray[rSize] = SPDR;
16 if (myArray[rSize] == ’!’) finish = true;
17 rSize++;
18 } // end of interrupt service routine (ISR) for SPI
19
20 void loop () {
21 if (finish) {
22 Serial.print("Received message : ");
23 for (int i = 0; i < rSize; i++)
24 Serial.print((char)myArray[i]);
25 Serial.println("\n=============================================");
26 rSize = 0; finish = false;
27 }
28 }
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Communication entre RPi3 et Arduino Uno via SPI

Programme C++ sur la RPi3 (Maître)

1 #include <iostream>
2 #include <pigpio.h>
3 #include <cstring>
4 using namespace std;
5
6 int main(int argc, char *argv[]) {
7 if (gpioInitialise() < 0) {
8 cout << "Error initializing pigpio library..." << endl;
9 exit(-1);

10 }
11 uint32_t flags=0x00;
12 int hSpi=spiOpen(0,100000,flags);
13 if (hSpi>0) {
14 cout << "Error SPI initialization..."<<endl;
15 gpioTerminate();
16 exit(-1);
17 }
18 const char *sBuffer="Hello world SPI!";
19 char rBuffer[100];
20 spiXfer(hSpi,(char *)sBuffer,(char *)rBuffer,strlen(sBuffer));
21 cout<<"Received : ";
22 for (size_t j=0;j<strlen(sBuffer);j++) cout<<rBuffer[j];
23 cout<<endl;
24 spiClose(hSpi);
25 gpioTerminate();
26 return 0;
27 }


