Запустил-таки программу на ките. Действия были таковыми (пишу как делал всё сам, а я новичок в linux’е):

Спасибо Павлу за кит и помощь советами))

1. Разузнал Login:root, pass:123456 :)

2. В поднятом образе RedHat (VMware) перенастроил сеть: Приложения->Системные параметры->Сеть->Кнопка «Изменить»->Вкладка «Аппаратное устройство»->Определить->OK->Активировать

3. Далее я настраивал тут же IP, маску (если надо)

4. Используя Ethernet-кабель соединил плату c ПК

5. Сменил разрешение экрана на 1024х768,т.к. menuconfig’и жаловались на недостаточный размер окна (по идее нужно поставить драйвера видеоадаптера (их как то сама VMware "выдает") после чего можно будет увеличить разрешение ..)
6. Пересобрал Busybox:

a. Приложения ->Система->Терминал

b. Запустил менеджер mc и влез в /home/user/src/utils/BusyBox/busybox-1.1.2

c. Сделал make menuconfig

d. Добавил все компоненты

e. Сделал make

7. Заменил в файловой системе busybox:

a. Тем же mc залез в /home/user/src/rootfs

b. Запустил mount_ramdisk

c. Тут же зашел в папку mnt/bin и заменил там busybox на новый из /home/user/src/utils/BusyBox/busybox-1.1.2

d. Вернулся опять на 2 уровня назад и выполнил umount_ramdisk

8. Залил заново ядро и новую систему:

a. На плате во время ожидания Uboot’ом загрузки ядра(в момент появления стоки: Hit any key to stop autoboot…) жать любую клавишу и набрать run tftp_update и ждал окончания процесса обновления

b. Нажал кнопку сброса на плате

c. После появления приглашения BysuBox’а на ките я проверил работоспособность tftp – Ура! Она работала))

9. Тогда я написал простое приложение в стиле hello world:

a. Создал директорию my1 в /home/user/src/utils/ и скопировал туда файлы tip.c (переименовав на my1.c) и Makefile из /home/user/src/utils/tip

b. Подкорректировал Makefile:

CC=arm-none-linux-gnueabi-gcc

CXX=arm-none-linux-gnueabi-g++

LD=arm-none-linux-gnueabi-ld

LDFLAGS=-L/usr/local/bin/arm-none-linux-gnueabi/lib –static –s

EXEC = my1

OBJS = my1.o

c. В файле my1.c удалил все кроме подключаемых библиотек и вхождения int main(int argc, char * argv[]), в теле процедуры оставил только функцию printf с текстом который вы хотите лицезреть на ките))

d. Выполнил в /home/user/src/utils/my1 команду make

e. Полученный my1 скопировал в /tftpboot

10. И так! Апогей – программа запустилась на ките:

a. На ките с помощью tftp загрузил my1

b. Дал ему права на запуск командой chmod +x my1

c. И собственно запустил программу которая и отработала как и хотелось
Откройте для себя buildroot :)

http://buildroot.uclibc.org/

Собирается кросс и нативный тулчайн, куча пакетов на выбор, практически есть все что нужно не только для сервера но и для десктопа. На выходе получаете готовую rootfs. Вообще все о работе с at91 под linux и на linux можно найти тут

http://www.linux4sam.org/twiki/bin/view/Linux4SAM/WebHome
1а)Скриптом umount_ramdisk образ корневой ФС копируется в папку TFTP сервера, после чего он доступен для загрузки/обновления через TFTP сервер (команды u-boot: fttf_boot, tftp_update). Можно и другими способами скопировать, но через TFTP самый быстрый и простой способ.

Копировать образ корневой ФС нужно по адресу 21100000, в противном случае нужно править аргументы запуска ядра (через menuconfig). 

Как можно простым способом поменять IP устройства? как я понял IP 192.168.0.2, но мне бы перевести его в 192.168.1.(2...254)

ifconfig eth0 down
ifconfig eth0 xxx.xxx.xxx.xxx up
терминальную программу под Linux
 minicom (через преобразователь usb-com на чипе pl2303 нормально работает).
Первый запуск

#minicom -s

поменял только порт на /dev/ttyUSB0 и все. Вот мой дефолтный файл конфигурации

bash-3.2# cat /usr/etc/minirc.dfl

# Machine-generated file - use "minicom -s" to change parameters.

pu port /dev/ttyUSB0

pu scriptprog

pu minit

pu mreset

pu backspace DEL

pu rtscts No

Возможно в вашем дистрибутиве он находится /etc/minirc.dfl
вход без пароля в Genta
Хеш от пароля лежит в /etc/shadow. Чтобы пароль совсем убрать надо стереть все между первыми двумя двоеточиями чтобы получилось примерно такое (в /etc/shadow):
root::14083::::::
тогда после ввода root пароль вообще не должен запрашиваться а должен сразу произойти вход в систему, если это не так то я даже не знаю что еще может быть. Возможно какието гентушные примочки.
Без внешнего питания плата работать не будет.
Поставьте SAM-BA, все необходимые драйвера вместе с ней встанут. Подключите USB кабель, включите питание, запустите SAM-BA, после чего в списке возможных интерфейсов должен появиться USB порт.
Надо не забыть что sam-ba на плате "запустится" только если не найдет прогу на DataFlash - надо перед подачей питания разомкнуть J6, потом подать питание и замкнуть снова. При этом в терминале (rs-232) появится что то типа RomBOOT>
u-boot 0x21D00000
ядро 0х20000000
корневая ФС 0х21100000


Это адреса в ram куда их копируют загрузчики. Старт происходит следующим образом:
1) стартует программа самого at91sam9260 - она ищет устройства с которых можно загрузиться или в конце концов если нет таких - samba (подробней - даташит раздел 13, стр 75)
2) в нашем случае она находит валидный загрузчик на dataflash (условия валидности - считывание первых 28 байт и проверка правильности векторов прерываний за исключением №6 где должен быть размер загрузчика в байтах) под названием boostrap, загружает его во внутреннюю sram и передает ему управление
3) bootstrap переключает осциллятор на высокоскоростной режим, настраивает plla, pllb, master clock, processor clock, контроллер внешней sdram, dbgu, gpio, spi - dataflash, копирует с определенного в его конфиге адреса из dataflash программу по определенному в конфиге адресу в ram - теперь уже адресуется весь доступный объем и передает ей управление (в нашем случае это u-boot)
4) u-boot любым доступным методом (tftp, dataflash, nand, usb и тд) получает ядро копирует его по определнному в конфиге адресу, отключает кеши и прерывания и запускает ядро.
Состояние dataflash есть в первом посте в сообщении u-boot 
 DataFlash:AT45DB321
Nb pages: 8192
Page Size: 528
Size= 4325376 bytes
Logical address: 0xC0000000
Area 0: C0000000 to C0003FFF (RO)
Area 1: C0004000 to C0007FFF
Area 2: C0008000 to C0037FFF (RO)
Area 3: C0038000 to C041FFFF 
Если из этих адресов вычесть Logical address: 0xC0000000 - то во второй колонке получите физические смещения в dataflash. 
Только эта таблица немного неправильная :) Там 5 разделов 
1 bootstrap
2 u-boot env
3 u-boot
4 kernel
5 initrd image (rootfs)
если я хочу залить ядро то нужно записать его по конкретному адресу во флэшку (Хотя если вы легких путей не ищите - можно записать куда угодно :) Этот адрес указан в конфиге u-boot в его командах для загрузки (в конфиге, они созданы автором). Конфиг находится тут: u-boot-1.1.5/include/configs/at91sam9260ek.h
#define CONFIG_BOOTCOMMAND "run boot_df" 
#define CONFIG_EXTRA_ENV_SETTINGS 

"tftp_update=tftpboot 20400000 zlinux; cp.b 20400000 c0038000 170000; tftpboot 20400000 rootfs; 
cp.b 20400000 c01a8000 277fff&#65533;" 
"tftp_boot=tftpboot 20400000 zlinux; tftpboot 21100000 rootfs; bootm 20400000&#65533;" 
"boot_df=cp.b c0038000 20400000 170000; cp.b c01a8000 21100000 277fff; bootm 20400000&#65533;" 


Вот тут хоошо видно
boot_df=cp.b c0038000 20400000 170000
u-boot копирует ядро (вернее кусок памяти в котором ядро должно уместиться) с физического адреса 0х38000 датафлэша по адресу в ram 20400000 (размер 0х170000 байт)
что есть u-boot-env?


Это место для переменных окружения самого u-boot hint: по идее нафик не нужно и на самом деле пропадает зря если вы после прошивки u-boot не сделаете saveenv о чем и говорит u-boot в первом посте этого треда:
*** Warning - bad CRC, using default environment 
он не читает оттуда ничего а берет то что зашито у него в теле при сборке. Если после прошивки в командной строке u-boot набрать saveenv то он их туда запишет, при следующей загрузке будет читать уже оттуда и сообщение об ошибке пропадет. Поэтому в переменные окружения можно переопределить-переписать-написать новые соотвественно с адресами какие душе угодны :)
sda1 - это usb flash - для нее at91_mci не нужен.
Обнаружение ядром SD/MMC с верной файловой системой и назначением раздела p1 - выглядит как-то так:

...
TCP cubic registered
NET: Registered protocol family 17
mmc0: host does not support reading read-only switch. assuming write-enable.
mmc0: new SD card at address b368
mmcblk0: mmc0:b368 UD 968 MiB 
mmcblk0: p1
IP-Config: Complete:
...



Обнаружение USB флешки - как-то так:

...
usb 1-1: new full speed USB device using at91_ohci and address 2
usb 1-1: configuration #1 chosen from 1 choice
scsi 0:0:0:0: Direct-Access JetFlash TS1GJF168 0.00 PQ: 0 ANSI: 2
sd 0:0:0:0: [sda] 2048000 512-byte hardware sectors: (1.04 GB/1000 MiB)
sd 0:0:0:0: [sda] Write Protect is off
sd 0:0:0:0: [sda] Assuming drive cache: write through
sd 0:0:0:0: [sda] 2048000 512-byte hardware sectors: (1.04 GB/1000 MiB)
sd 0:0:0:0: [sda] Write Protect is off
sd 0:0:0:0: [sda] Assuming drive cache: write through
sda:<7>usb-storage: queuecommand called
sda1
sd 0:0:0:0: [sda] Attached SCSI removable disk
...

Иногда требуется задержка монтирования rootfs. Например, через параметр ядру rootdelay=5 .... заставляет ядро делать паузу 5 секунд перед монтированием rootfs... мне это еще не понадобилось....

В первом случае как рут ядру нужно указать /dev/mmcblk0p1, во втором /dev/sda1
Эксперименты с rootfs очень удобно проводить в QEMU...
Если нужно просто при загрузке получить получить параметры TCP/IP (ip, маска, шлюз, dns и т.п.) - достаточно ядру дать в параметрах загрузки "ip=dhcp", оно все сделает само, без посторонней помощи при загрузке, еще до монтирования root...

Фрагмент загрузки ядра:
Код

...
VFP support v0.3: implementor 41 architecture 1 part 10 variant 9 rev 0
input: AT Raw Set 2 keyboard as /class/input/input0
eth0: link up, 100Mbps, full-duplex, lpa 0x05E1
Sending DHCP requests ., OK
IP-Config: Got DHCP answer from 10.0.2.2, my address is 10.0.2.15
IP-Config: Complete:
device=eth0, addr=10.0.2.15, mask=255.255.255.0, gw=10.0.2.2,
host=10.0.2.15, domain=, nis-domain=(none),
bootserver=10.0.2.2, rootserver=10.0.2.2, rootpath=
input: ImExPS/2 Generic Explorer Mouse as /class/input/input1
kjournald starting. Commit interval 5 seconds
EXT3 FS on sda, internal journal
EXT3-fs: recovery complete.
EXT3-fs: mounted filesystem with ordered data mode.
VFS: Mounted root (ext3 filesystem).
Freeing init memory: 124K
...

Вот строка параметров ядру для статического адреса:
root=/dev/ram rw initrd=0x2114A000,6000000 ramdisk_size=15360 ip=10.0.2.250:10.0.2.1:10.0.2.254:255.255.255.0 console=ttyS0,115200,mem=32M

Вот для dhcp:
 root=/dev/ram rw initrd=0x2114A000,6000000 ramdisk_size=15360 ip=dhcp console=ttyS0,115200,mem=32M

Почти простой HelloWorld, но и ещё пишет на карточку файл и измеряет скорость записи.
hello.cpp
Код


#include <stdio.h>
#include <stdlib.h>
#include <fcntl.h>
#include <unistd.h>
#include <time.h>
#include <sys/time.h>
#define FILEBIN "/mnt/mmc/test.bin"
#define SIZEBUFF 1000000
unsigned long GetTickCount()
{
timeval tval;
struct timezone tzon;
gettimeofday(&tval,&tzon);
unsigned long t;
t=(unsigned long)tval.tv_sec * 1000 + tval.tv_usec/1000;
return t;
}

int main (int argc,char *argv[])//,char *envp[])
{
unsigned char *obuf;
obuf=(unsigned char *)malloc(SIZEBUFF);
for (int i=0;i<2048;i++)
{
obuf[i]=(unsigned char)i;
}
printf("ARM CPU work!
");
remove(FILEBIN);
FILE *fd=fopen(FILEBIN,"wb");
if(fd<0)
printf("error open file
");
unsigned long tic=GetTickCount();
for(int i=0;i<20000;i++)
{
size_t sizw=fwrite(obuf,1,512,fd);
};
fseek(fd,0,SEEK_END);
size_t lenf=ftell(fd);
fclose(fd);
free(obuf);
char txt[40];
unsigned long tti=GetTickCount()-tic;
sprintf(txt,"file size %d time %d %f
",lenf,tti,(float)lenf * 1000/(float)tti);
printf(txt);
printf("FIN prog!
");
return 0;
}


И Makefile
Код

CC=arm-none-linux-gnueabi-gcc
CXX=arm-none-linux-gnueabi-g++
LD=arm-linux-ld

LDFLAGS=-L/usr/local/arm-linux/arm-linux/lib -static -s
LIBS=-L/usr/local/arm-none-linux-gnueabi/lib -static -s

export CC
export CXX
export LD
export LDFLAGS

EXEC = hello
OBJS = hello.o

all: $(EXEC)

$(EXEC): $(OBJS)
$(CC) $(LDFLAGS) $(LIBS) -o $@ ./$(OBJS) $(LDLIBS$(LDLIBS_$@))
cp $(EXEC) /tftpboot/vidarm
romfs:
$(ROMFSINST) ./$(EXEC)

clean:
-rm -f $(EXEC) *.elf *.gdb *.o

Для удобства писанины включил на плате telnetd и из VisualStudio одной кнопкой компилю и выполняю удаленно на платке, с выводом всего в студию.
Я на SK-LPC2478-S3E тоже захожу телнетом. Тот что идет в комплекте вообще не делает авторизацию - молча запускает "рутом" ;) Так дополнительные пользователи не нужны.

Все телодвижения - это включить inetd и telnetd в Network Application. Его автоматом прописывает в /etc/inetd.conf
Юзеров на плате я не создавал. Добавил в busybox-1.1.2 telnetd, на плате в etc/rc.d запускаю: "/usr/sbin/telnetd -l /bin/ash". И телнетом на плату заходит без юзеров.

Далее про удобства. Я пользуюсь VisualStudio.NET, начинал с ней работать для виндовых приложений, потом для FreeBSD в ней демонов писал, теперь и для ARM-а её заточил. Не спорю, что Eclips или Slickedit может и удобнее (в слике писал для МК Fujitsu), но привычка сильная штука. :)
Прикладываю архив работающего проекта для VS.NET.
vs.net.arm.ZIP
По архиву:

file_onEK_bin.zip - скрипт goarm, который выполняется на платке (его надо добавить в rootfs и обновить во флешке). Он копирует с tftp сервера и запускает прогу.

hello_vm_files.zip - файлы, которые лежат в виртуальной машине, в /home/projects/helloarm

proj_vs.zip - файлы проекта для VisualStudio.NET, лежат на виндовой машине в c:projectslinuxarm

kslink.zip - kslink.exe , самописная утилитка, некая прослойка для VS.NET, она всего лишь пускает другое приложение, в даннном случае plink и telnet, захватывает вывод, редактирует его и возвращает в окно студии. Это чтоб сообщения компилятора об ошибках обрабатывались по двойному клику в студии и "прыгало" на нужную строку. А также для запуска телнета с выполнением команд после подключения к платке. Можно без этой утилиты все настроить, но было проще написать её.

Ко всему этому мои локальные IP адреса:
Пришлось изменить и на плате, т.к. моя локалка другой подсети, а проводов и так много на столе.
192.168.1.8 - Моя рабочая машина с w2kPro и VisualStudio.NET
192.168.1.2 - Виртуальная машина с RedHat (с диска), потом перенесу на отдельное железо, ибо неудобно. Включена SAMBA, в рабочей машине и проекте выглядит как диск O.
192.168.1.136 - SK-MAT91SAM9XE512, соотвественно и адрес TFTP сервера на плате заменил на 192.168.1.2.

Как это все функционирует:
На VM лежат исходники, в студии я их редактирую, по F7 выполняется через SSH на виртуальной машине Makefile, все сообщения компилятора возвращаются в окно студии. После компиляции и копирования на VM в tftpboot, запускается телнет, но цепляется с платкой и выполняет скрипт, который в свою очередь копирует с tftp и запускает бинарник, опять же с выводом всего в окно VisualStudio.
Вот так можно этот модуль ядра собрать (стандартный для 2.6 ядра "make modules" с доп. опциями):

Код


[repman@repairman adc_driver]$ make ARCH=arm CROSS_COMPILE=armv5l- -C /home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/linux-2.6.27.10_SK M=/home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/adc_driver modules
make: Entering directory `/home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/linux-2.6.27.10_SK'
CC [M] /home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/adc_driver/at91adc.o
Building modules, stage 2.
MODPOST 1 modules
CC /home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/adc_driver/at91adc.mod.o
LD [M] /home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/adc_driver/at91adc.ko
make: Leaving directory `/home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/linux-2.6.27.10_SK'



В директории /home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/linux-2.6.27.10_SK лежит откомпиленное ядро, на котором этот модуль будет работать.
В /home/repman/Build/AT91SAM9260-SK/src/adc_driver/ лежит исходник драйвера, здесь же получим *.ko

Как видите, с форматом все ок:
Код


[repman@repairman adc_driver]$ armv5l-objdump -f at91adc.ko

at91adc.ko: file format elf32-littlearm
architecture: arm, flags 0x00000011:
HAS_RELOC, HAS_SYMS
start address 0x00000000



p.s. в CROSS_COMPILE ставьте СВОЙ префикс, если он отличается от моего...

Установка модуля - может быть специфична для конкретного дистрибутива... На примере Fedora8-ARM:

1. Копируем at91adc.ko на плату в /lib/modules/2.6.27.10/misc каким-либо способом, я это делаю через ssh (можно На вируталке просто дать команду insmod прямо из каталога проекта и потом командой dmesg | tail и убедиться, что драйвер подхвачен, и символьный драйвер установлен; insmod может ругнуться что файл не найден, а если задать его с путем, то проблем не будет). Если директории нет - создаем, версия ядра должна быть Вашей (uname -r), depmod подскажет. Верия ядра на плате должна ТОЧНО совпадать с версией ядра с которой собирался наш драйвер, иначе Вас ждет облом.
2. Запускаем depmod, чем создаем служебные файлы системы модулей в /lib/modules/2.6.27.10/, в /lib/modules/2.6.27.10/modules.dep - видим, что наш драйвер найден системой.
3. Стартуем драйвер:
Код

[root@fedora-arm 2.6.27.10]# modprobe at91adc -v
insmod /lib/modules/2.6.27.10/misc/at91adc.ko 


Ошибок нет - драйвер запущен.
4. Смотрим /proc/devices, ищем наш драйвер, запоминаем № устройства. (у меня 252).
5. Создаем ссылки на устройство в /dev (драйвер почему-то создавался для обслуживания только 2 каналов, хотя в SAM их 4... ну, что есть)
mknod /dev/adc0 c 252 0
mknod /dev/adc1 c 252 1

Имеем 2 канала ADC, можем работать... для проверки можно получить на экран результат ввода ADC в виде мусороподобного дампа, который меняется от прикосновения пальцем ко входам ADC на гребенке:

cat /dev/adc0

p.s. автозапуск модуля при старте ОС - отдельная история, специфичная для дистрибутива Linux, как вариант, можно использовать прилагаемый по ссылке выше shell script, который просто повторяет пп 2-5...
В embedded VC++ с PocketPC SDK, кстати, компилить под ARM архипросто - только выбрать в списке девайс "ARMv4".



Вообще для AT91SAM9260 наиболее точно:

arch=armv5tej 
tune=arm926ejs

Компилятор понимает эти параметры, НО не все программы имеют оптимизированные версии для сборки... поэтому можно использовать архитектуры вверх с уменьшением конкретики до первого совпадения... armv5te, armv5t, armv5, armv4, arm... НО следует иметь ввиду, что любые обобщения приводят к деградации быстродействия.

В отношении к сборке ядра допустимые архитектуры = просто именам поддиректориев в arch... Вот его содержимое для 2.6.28:

Код


[repman@repairman linux-2.6.28]$ ls -la arch/
итого 104
drwxr-xr-x 24 repman repman 4096 Дек 25 02:26 .
drwxr-xr-x 25 repman repman 4096 Янв 6 12:52 ..
drwxr-xr-x 9 repman repman 4096 Дек 25 02:26 alpha
drwxr-xr-x 63 repman repman 4096 Дек 25 02:26 arm
drwxr-xr-x 11 repman repman 4096 Дек 25 02:26 avr32
drwxr-xr-x 15 repman repman 4096 Дек 25 02:26 blackfin
drwxr-xr-x 8 repman repman 4096 Дек 25 02:26 cris
drwxr-xr-x 7 repman repman 4096 Дек 25 02:26 frv
-rw-r--r-- 1 repman repman 12 Дек 25 02:26 .gitignore
drwxr-xr-x 8 repman repman 4096 Дек 25 02:26 h8300
drwxr-xr-x 17 repman repman 4096 Дек 25 02:26 ia64
-rw-r--r-- 1 repman repman 2950 Дек 25 02:26 Kconfig
drwxr-xr-x 9 repman repman 4096 Дек 25 02:26 m32r
drwxr-xr-x 21 repman repman 4096 Дек 25 02:26 m68k
drwxr-xr-x 8 repman repman 4096 Дек 25 02:26 m68knommu
drwxr-xr-x 34 repman repman 4096 Дек 25 02:26 mips
drwxr-xr-x 11 repman repman 4096 Дек 25 02:26 mn10300
drwxr-xr-x 10 repman repman 4096 Дек 25 02:26 parisc
drwxr-xr-x 14 repman repman 4096 Дек 25 02:26 powerpc
drwxr-xr-x 13 repman repman 4096 Дек 25 02:26 s390
drwxr-xr-x 15 repman repman 4096 Дек 25 02:26 sh
drwxr-xr-x 10 repman repman 4096 Дек 25 02:26 sparc
drwxr-xr-x 9 repman repman 4096 Дек 25 02:26 sparc64
drwxr-xr-x 11 repman repman 4096 Дек 25 02:26 um
drwxr-xr-x 23 repman repman 4096 Дек 25 02:26 x86
drwxr-xr-x 8 repman repman 4096 Дек 25 02:26 xtensa



Самое близкое - arm
простейший Hello на плате. Делал следующее:
hello.cpp:
Код

#include <stdio.h>
int main (int argv, char** argc)
{
printf("ARM
");
return(0);
}


Makefile
 Код

all: hello

CROSS=armv5l-linux-uclibc
CXX= $(CROSS)-g++

clean:
rm -f hello

hello: hello.cpp
$(CXX) hello.cpp -o hello

драйвер http://www.at91.com/samphpbb/viewtopic.php?f=12&t=4992
сильно грузит систему вплоть до остановки сети - логическая ошибка в процедуре чтения - никаких cpu_relax в перывании быть не должно... тем более для ожидания медленного устройства, коим является ADC... обработчик прерывания должен пролетать мухой... чего я и добился, изменив логику..:
Обработчик прерывания выглядит у меня так:
Код


static irqreturn_t at91tc0_isr (int irq, void *dev_id)
{
int status;
//struct timeval time;
static int timecount = 0;

// Read TC0 status register to reset RC compare status.
status = ioread32(at91tc0_base + AT91_TC_SR);

timecount++;
if (timecount >= SAMPLE_INTERVAL_MS)
{
timecount = 0;

if (ioread32(at91adc_base + AT91_ADC_SR) & AT91_ADC_DRDY)
{
// Copy converted data to module ring buffer.
at91adc_pbuf0[at91adc_appidx] = ioread32(at91adc_base + AT91_ADC_CHR(0));
at91adc_pbuf1[at91adc_appidx] = ioread32(at91adc_base + AT91_ADC_CHR(1));

// Increment the ring buffer index and check for wrap around.
at91adc_appidx += 1;
if (at91adc_appidx >= MAX_ADCSAMPLES)
at91adc_appidx = 0;
}

// Trigger the ADC (this will be done using TIOA automatically eventually).
iowrite32(AT91_ADC_START, (at91adc_base + AT91_ADC_CR));
}

return IRQ_HANDLED;
}


Скомпилировал. Все работает. У меня ядро 2.6.24

install -c -m 0644 ${DRIVER_SOURCE_PATH}/at91adc.ko ${DRIVER_INSTALL_PATH}/at91adc.ko
depmod -r
/sbin/modprobe at91adc
mknod /dev/adc0 c 253 0
mknod /dev/adc1 c 253 1

/dev/adc0 это ch0
/dev/adc1 это ch1

Это тестовый пример. У меня REF 3В на плате
Код
#include <stdio.h>
#include <fcntl.h>
#include <stdlib.h>
#include <string.h>
#include <sys/mman.h>
#include <unistd.h>
//-------------------------------------------------------------
int main(void)
{
int fd_adc0;
unsigned char adcBuffer[2];
unsigned int adcValue;
int nData;
float mV;
//
printf( "adc rev 1.01 03/14/2009
");
//
if ((fd_adc0 = open("/dev/adc0", O_RDONLY)) == -1)
{
fprintf(stderr, "
Can't open /dev/adc0");
return -1;
}
for ( ;;)
{
nData = 2;
nData = read(fd_adc0,&adcBuffer,nData);
adcValue = adcBuffer[1];
adcValue <<=8;
adcValue |= adcBuffer[0];
//
mV = (adcValue * 3.0) / 1023.0;
printf( "nData=%02X adcValue=%04d mV=%5.2fmV
",nData,adcValue,mV);
usleep(1000000);
}
printf( "
" );
close(fd_adc0);
return 0;
}



вариант 2:
Код

#include <stdio.h>
#include <stdlib.h>
int main(void)
{
FILE* f;
int chr;
f=fopen("/dev/adc0","r");
while (1)
{
chr=fgetc(f);
printf("%04x
", chr);
}

}
вариант3:

Вот так еще удобно смотреть в реалтайм на работу АЦП:
Код


#include <stdio.h> 
#include <stdlib.h> 
int main(void)
{
FILE* f;
int chr;
f=fopen("/dev/adc0","r");
while (1)
{
chr=fgetc(f);
printf("%02x%02x ", fgetc(f),chr);
}

}

для ядер >2.6.26 никакие патчи не требуются... чтобы ядро завелось/запустилось/загрузилось достаточно взять defconfig от at91sam9260ek и изменить частоту резонатора в [kernel src]/arch/arm/mach-at91/board/board-sam9260ek.c

Код


// at91sam9260_initialize(18432000);
at91sam9260_initialize(12000000);



Остальное меняется если уже нужны "перламутровые пуговицы"... что нужно не всем и не всегда... 
Давно не занимался платой, скачал свежее ядро, решил посмотреть что нового в ядре есть и вот оно - радость эмбеддера devtmpfs появилась в основной ветке ядра :) Кратко суть - раньше файлы устройств создавались двумя способами:
1 статически ручками в корневой фс - старый неудобный способ
2 использовать udev/mdev - создаются файлы только присутсвующих устройств в системе причем динамически - очень удобно и гибко, тем более есть ьаленький mdev в busybox.

Сейчас появился 3 вариант - ядро после монтирования корневой фс монтирует в /dev tmpfs и создает там файлы тех устройств которые присуствуют в системе - по сути это то что раньше делали при загрузке udev/mdev. Удобно это например если в процессе работы устройства не добавляются и при этом отпадает необходимость в udev/mdev. Также теперь достаточно прописать udev/mdev в качестве hotplug агента для того чтобы файлы устройств создавались на лету - например при подключении по usb или когда подгружается динамический модуль с драйвером устройства. Опробовал - все работает :) Опция в menuconfig находится тут:
Device Drivers ---> Generic Driver Options ---> 
[*] Create a kernel maintained /dev tmpfs
[*] Automount devtmpfs at /dev
была схожая проблема, купленные за смешные деньги SD Transcend 2Gb и 4Gb, виделись но писались с ошибками на старом ридере, напрочь не виделись на плате SK и.. без проблем работали у коллеги на встроенном в нотбук ридере. Поиск решения проблемы привел к выводу что карточки исправны, но что-то с их времянками..
Я крутил вот тут:
/include/asm/arch/at91_mci.h
вот этот параметр:
#define AT91_MCI_CLKDIV (0xff << 0) /* Clock Divider */ 
если не наврал (давно это было) на значение 0x30 карточки увиделись нормально..
визуальные среды под Linux желательно в текстовом режиме

Под linux кросс-gdb уже содержит текстовую морду. Например в моем случае это arm-unknown-linux-uclibc-gdbtui
IAR EW ARM: как перенести проект в другую папку 

Написал microsin    

14.01.2009 

Часто нужно бывает в IAR Embedded Workbench 5.20 for ARM (далее просто IAR) сделать из одного проекта другой - перенести его в другую папку и переименовать. Это не только потому, что на основе старых проектов удобно делать новые, а потому, что вместе с IAR поставляется много примеров, которые очень хорошо использовать в качестве основы нового проекта. 

Например, из примера getting-started-project от IAR (находится в папке c:\Program Files\IAR Systems\Embedded Workbench 5.0 Evaluation\ARM\examples\Atmel\at91sam7x-ek) нам надо сделать новый проект, находящийся в папке c:\arm\myfirstproj. Далее будем для простоты путь c:\Program Files\IAR Systems\Embedded Workbench 5.0 Evaluation\ARM\ заменять на $TOOLKIT_DIR$\, а папку проекта c:\arm\myfirstproj\ на $PROJ_DIR$\..\. Процесс по шагам: 

1. Создаем папку c:\arm\myfirstproj. Папка проекта ($PROJ_DIR$) будет соответствовать c:\arm\myfirstproj\ewp. 

2. Содержимое папки $TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\at91sam7x-ek\getting-started-project копируем в папку $PROJ_DIR$\..\ (c:\arm\myfirstproj\). 

3. Файл $PROJ_DIR$\..\getting-started-project.eww переименовываем в $PROJ_DIR$\..\myfirstproj.eww. 

4. Файл $PROJ_DIR$\..\settings\getting-started-project.wsdt переименовываем в $PROJ_DIR$\..\settings\myfirstproj.wsdt. 

5. Если опции старого проекта, который использовали для создания копии, были установлены по уму, и в папке проекта есть все исходные файлы, то больше никаких телодвижений не требуется. Но в примерах от IAR все устроено несколько сложнее - из-за использования внешних библиотек. Запускаем проект (меню File -> Open -> Workspace..., выбираем файл $PROJ_DIR$\..\myfirstproj.eww), и попробуем его перекомпилировать заново (Project ->  Clean, Project -> Rebuild All). Компилятор будет выдавать ошибки наподобие:
- Fatal Error[Pe005]: could not open source file "board.h"
- Fatal Error[Pe005]: could not open source file "pio/pio.h"
- Fatal Error[Pe005]: could not open source file "aic/aic.h"
- Fatal Error[Pe005]: could not open source file "utility/led.h"
- Fatal Error[Pe005]: could not open source file "utility/assert.h"
- Fatal Error[Lc002]: could not open file "c:\asm\myfirstproj\ewp\..\..\..\at91Iib\boards\at91sam7x-ek\at91sam7x256\sram.icf" 

Файл board.h находится в папке $TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\at91lib\boards\at91sam7x-ek\. В установках проекта этот путь задан относительно старого значения $PROJ_DIR$ - $PROJ_DIR$\..\..\..\at91lib\boards\at91sam7x-ek, но оно у нас поменялось. Поэтому исправим $PROJ_DIR$\..\..\..\at91lib\boards\at91sam7x-ek на $TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\at91lib\boards\at91sam7x-ek. Еще лучше будет скопировать папку resources и at91lib вместе с подкаталогами в корневую папку проекта и указать путь до неё через относительный каталог $PROJ_DIR$. 

Аналогично исправляем (Project -> Options... -> C/C++ Compiler -> закладка Preprocessor): 
$PROJ_DIR$\..\..\..\at91lib\peripherals
   на
$TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\at91lib\peripherals 

$PROJ_DIR$\..\..\..\at91lib
   на
$TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\at91lib 

Чтобы исправить ошибку линкера Lc002, исправляем (Project -> Options... -> Linker -> закладка Config -> галочка Linker configuration file\Override default):
$PROJ_DIR$\..\..\..\at91lib\boards\at91sam7x-ek\at91sam7x256\sram.icf
    на
$TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\at91lib\boards\at91sam7x-ek\at91sam7x256\sram.icf 

После этого пропадут все ошибки. 

6. Исправляем путь к макросам отладчика (Project -> Options... -> Debugger -> галочка Use macro file(s)):
$PROJ_DIR$\..\..\..\resources\at91sam7xx-ek-sram.mac
   на
$TOOLKIT_DIR$\examples\Atmel\resources\at91sam7xx-ek-sram.mac 

7. Аналогичным образом правим все конфигурации, какие есть в проекте (at91sam7x128_flash, at91sam7x128_sram, at91sam7x256_flash, at91sam7x256_sram, at91sam7x512_flash, at91sam7x512_sram). Ненужные конфигурации можно удалить. 

Все, получили проект в новой папке. Если мы хотим поменять имя проекта, то действуем следующим образом:
8. В папке ewp проекта переименовываем файлы:
getting-started-project.dep
getting-started-project.ewd
getting-started-project.ewp
    в
myfirstproj.dep
myfirstproj.ewd
myfirstproj.ewp 

9. В папке ewp\settings\ проекта переименовываем файлы:
getting-started-project.dbgdt
getting-started-project.dni
getting-started-project.cspy.bat
getting-started-project_at91sam7x256_flash.jlink
getting-started-project_at91sam7x256_sram.jlink
    в
myfirstproj.dbgdt
myfirstproj.dni
myfirstproj.cspy.bat
myfirstproj_at91sam7x256_flash.jlink
myfirstproj_at91sam7x256_sram.jlink 

10. Открываем переименованный на шаге 3 файл myfirstproj.eww текстовым редактором, ищем там строку:
<path>$WS_DIR$\ewp\getting-started-project.ewp</path>
    и меняем её на:
<path>$WS_DIR$\ewp\myfirstproj.ewp</path> 

Готово! 
В IAR EW ARM есть возможность отлаживать проги в симуляторе, причем отладочный вывод можно сделать в окошко терминала (View -> Terminal I/O).
FreeRTOS
    Операционная система реального времени (свободная), которая портирована на многие семейства микроконтроллеров. См. http://www.freertos.org/. Систему можно скачать в виде одного файла FreeRTOSV5.1.1.zip размером 20266667 байт. Этот файл содержит исходный код для ядра, порт для каждого процессора и примеры приложений. Подробно о структуре архива можно почитать по ссылке http://www.freertos.org/a00017.html. Само ядро находится в папке FreeRTOS\Source и состоит из 3 файлов (эти 3 файла являются общими для всех микроконтроллеров) - list.c, queue.c и tasks.c. Может еще использоваться дополнительный файл croutine.c. Каждый микроконтроллер нуждается в в порции кода ядра, который специфичен для этого процессора и выбранного компилятора. Этот код лежит в папке FreeRTOS\Source\portable.
    В папке FreeRTOS\Demo лежит код демонстрационных приложений. Общая для всех платформ часть кода лежит в папке FreeRTOS\Demo\Common. Другие папки содержат код для компиляции демо-приложений каждого отдельного порта.
    Если, например, Вы хотите скомпилировать код для процессора AT91SAM7S, Вам нужно взять 3 файла ядра (list.c, queue.c и tasks.c из папки FreeRTOS\Source) и файл FreeRTOS\Source\portable\GCC\ARM7_AT91SAM7S\port.c .
    Папка FreeRTOS/Portable/MemMang содержит примеры кода подпрограмм для выделения памяти.
Hi, I am a noob myself to this, and come from inferior lines of processors. But since I have just dealt with the same issues, I will give you my $.02:

I got the AT91SAM7S-EK from atmel, its $100 and comes with eval version of a bunch of compilers. Like you I have tried to set up a GCC tool chain for a different processor before and never got it to work right, so this time I tried to use the professional software. None of them worked out of the box, I had to request a key first. So much for a "Quick getting started". Of course it was Friday and I wanted to play with it on the weekend so I decided to give the GNU toolchain one more chance.
Now I am glad I did because its working and using it, I will a) be able to use it at home and at work and on different computers (the other compiler I considered was node locked). And b) it will be easier for me to set up GNU based tool-chains for other MCUs in the future.
Another positive: all Atmel examples in their software pack have zip files which specific GNU versions, so you have access to all examples.

To test your program you can either upload it through serial port, USB, or JTAG. If you use serial or USB, you won't be able to use debugging e.g. break points (at least to my knowledge). If you use JTAG, you will have to buy an extra device (like JLINK / SAMICE). I did that because I wanted the breakpoints, and it cost me $100. What I didn't like is that I bought the SAMICE because in Atmel's tutorial it states that it has an unrestricted license for use, but then it turns out the flash debugging costs extra (and I have yet to see the price tag for that).

Atmel has an extensive peripheral library and header files for many boards and processors, so yes you will be able to use #defines for almost everything there is (search for board.h). In fact the code I have been writing on this platform has been a lot simpler and more descriptive than on any other embedded platform I have used so far.

When using GNU toolchain you will use Eclipse as an IDE, I don't think I have done a single thing in the shell so far. This is another huge plus in my opinion because you are using a standard development system that you either already know, or if not (like in my case) you can benefit from learning it.

Now the negative: Finding out how to set up the tool chain is a PITA. There are several tutorials and none of them work correctly, mainly because things get updated independently, but the tutorials do not. Also Atmel's "getting started" project seems to have changed over time as well. I documented everything I did when I installed this, then I installed it on a successfully second machine. So here are the main steps on how I got the "hello-world" program (Or rather "flashing LED getting started" project) to work:

install the environment
=================
-follow instructions on Yagato website, which means installing yagato, eclipse, eclipse zylin plugin, GNU make.
-put the GNU make BIN folder into your machine's environment PATH

create a project for "getting started"
===========================
- unzip the getting-started-project for GNU edition to some folder on your HD (if the ZIP seems to be corrupted, use WINRAR)
- copy the at91lib folder into your eclipse workspace folder
- create an empty make project in eclipse (this should create a new folder in the workspace folder, at the same level where you copied at91lib to)
- import the main.c and makefile into this project
- in project/properties - builds check CDT-Builder
- in project/properties - C/C++ Build / Settings check GNU ELF Parser
- edit the make file: set CROSS_COMPILE to arm-elf- 
- edit the make file: set CHIP = at91sam7s256 
- edit the make file: set BOARD = at91sam7s-ek
- build ! you should get no error and it should produce a BIN file. You can use SAMBA to upload the BIN file, or use the JTAG debugger:

use JTAG debugger
==============
- purchase JLINK/SAMICE or whatever
- install segger gdb server
- in eclipse go to window/open perspective/debug
- go to "Debug Configurations..."
- create a new configuration under "Zylin ...(native)"
- in new configuration on main tab: select your project
- in new configuration on main tab: select your application
- in new configuration on debugger tab: set GDB debugger = C:\Program Files\yagarto\bin\arm-elf-gdb.exe (or whereever you got it)
- on commands tab:
initialize commands:
target remote localhost:2331
run commands:
monitor reset 4
monitor speed auto
load
break main
continue

- click DEBUG to upload and debug the program. It will have a breakpoint in the first line, click F8 when it hits it so the program will continue to run
- after that if you want to debug again, you can just click on the bug symbol in the upper left corner of eclipse.

with what I described above I was able to compile the Atmel examples. This was about a month or two ago. Maybe you want to give it a shot, I think its worth it.
Можно частично напрямую с регистрами портов at91 работать - например для вывода данных в порт и так будет проще (по адресу dio_addr в драйвере - использовать __raw_writel или at91_sys_write) а частично использовать надстройку linux gpio - например при работе с прерываниями - чтобы облегчить жизнь. В качестве примера с прерываниями на gpio можно взять вот это 
linux-2.6.28.1/drivers/input/keyboard/gpio_keys.c
например
Код

error = gpio_direction_input(button->gpio);
if (error < 0) {
pr_err("gpio-keys: failed to configure input"
" direction for GPIO %d, error %d
",
button->gpio, error);
gpio_free(button->gpio);
goto fail2;
}

irq = gpio_to_irq(button->gpio);
if (irq < 0) {
error = irq;
pr_err("gpio-keys: Unable to get irq number"
" for GPIO %d, error %d
",
button->gpio, error);
gpio_free(button->gpio);
goto fail2;
}

error = request_irq(irq, gpio_keys_isr,
IRQF_SAMPLE_RANDOM | IRQF_TRIGGER_RISING |
IRQF_TRIGGER_FALLING,
button->desc ? button->desc : "gpio_keys",
bdata);
if (error) {
pr_err("gpio-keys: Unable to claim irq %d; error %d
",
irq, error);
gpio_free(button->gpio);
goto fail2;
}


В arcfb_probe до вызова request_irq назначить нужный пин как вход и смапить его на irq. Потом в обработчике прерываний заменить 
ctl2status = ks108_readb_ctl2(par);

if (!(ctl2status & KS_INTACK)) /* not arc generated interrupt */
return IRQ_NONE;
простым 
if(!gpio_get_value(unsigned gpio)) ....
First, the IRQ0 is a FIQ, not IRQ. AFAIK, current AT91 linux does not support FIQ. But you can use the same pin via GPIO interrupt to generate an IRQ. 

You can't catch the IRQ in userspace. To catch an IRQ, you have to write a device driver in kernel, that for minimum reports the IRQ to userspace (polling, blocking call etc). Then your app uses that driver to get the signal to do something. 


Still, Linux is not an real-time operating system and nobody can guarantee, that your app receives the indication on time. So the only way to have exact timing, is to download the image in the driver and then let the app just read the image from the driver.
Q:

So, the easiest way is to set up a GPIO as an IRQ via request_irq(). 

Now, I'm tring to blink a led, using the 'onboard' timer and an interrupt. I've got the first part, but I cannot set up the TIMER0. How can I done that? 

AT91_BASE_SYS->TC_CMR = AT91_TC_LDSTOP | AT91_TC_WAVESEL_UPDOWN | AT91_TC_WAVE | AT_91_TC_TIMER_CLOCK4; 

Or should I user at91_sys_write()? 

Should I set the AT91_AIC somehow to enable the timer IRQ, or just request_irq for AT91_ID_TC0?
A:
Have you enabled the timer's clock before accessing its registers? 

clk = clk_get(NULL, "tc0_clk"); 
if (IS_ERR(clk)) 
return PTR_ERR(clk); 
clk_enable(clk); 

The AIC is configured automatically. You just have to enable required interrupt sources in the timers configuration register
Добрый день! На ките AT91SAM9XE512 не получается автоматически отключать-подключать SD-карту (1 Гб). Ядро 2.6.27 со всеми патчами, при загрузке пишет:

mmc0: host does not support reading read-only switch. assuming write-enable.
mmc0: new SD card at address b368
mmcblk0: mmc0:b368 SD01G 980992KiB 
mmcblk0: p1

Fstab имеет вид:
rootfs / auto defaults 1 1
proc /proc proc defaults 0 0
devpts /dev/pts devpts mode=0620,gid=5 0 0
usbfs /proc/bus/usb usbfs defaults 0 0
tmpfs /var/volatile tmpfs defaults 0 0
tmpfs /dev/shm tmpfs mode=0777 0 0
tmpfs /media/ram tmpfs defaults 0 0

# uncomment this if your device has a SD/MMC/Transflash slot
/dev/mmcblk0p1 /media/card auto defaults,sync,noauto 0 0

После загрузки со вставленной картой в /dev - два устройства mmcblk0 и mmcblk0p1, в /media карта смонтирована в /media/mmcblk0 (а не в card, как прописано в fstab) и в /media/mmcblk0 - пусто, хотя на карте есть файлы (ФС- FAT32).
Делаю umount /media/mmcblk0 - нормально отмонтировалась, далее:
mount /dev/mmcblk0p1 - нормально примонтировалась, в /media/card видны все файлы, которые ранее записал на карту. Далее, если вытащить карту, то не происходит автоматического отмонтирования, /media/card присутствует, если потом вставить карту, далее - при записи идут ошибки.
Даже если предварительно нормально работающую карту отмонтировать, вытащить, затем вставить и попытаться примонтировать, то будут выданы такие ошибки:
Buffer I/O error on device mmcblk0p1, logical block 0
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 64
Buffer I/O error on device mmcblk0p1, logical block 1
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 65
Buffer I/O error on device mmcblk0p1, logical block 2
...
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 90
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 91
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 92
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 93
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 94
mmcblk0: error -110 sending read/write command
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 63
FAT: unable to read boot sector
mmcblk0: error -110 sending read/write command
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 63
FAT: unable to read boot sector
mount: mounting /dev/mmcblk0p1 on /media/card failed: Input/output error

Если загрузиться без SD-карты, то потом при монтировании получаем:
root@at91sam9260ek:~# mount /dev/mmcblk0p1
mount: mounting /dev/mmcblk0p1 on /media/card failed: No such device or address
При этом в /dev присутствуют и mmcblk0 и mmcblk0p1

Да, используется UDEV, если надо какие скрипты - выложу, так как там черт ногу сломит, но первый взгляд что-то такое присутствует:
# Media automounting
SUBSYSTEM=="block", ACTION=="add" RUN+="/etc/udev/scripts/mount.sh"
SUBSYSTEM=="block", ACTION=="remove" RUN+="/etc/udev/scripts/mount.sh"
А вот как оно работает - темный лес... :(
A:

. Где то у вас в стартовых скриптах оибочно скорей всего прописано монтирование /dev/mmcblk0 - это для случая когда не созданы разделы, у вас есть он есть - mmcblk0p1
Во первых нужно убрать noauto, тогда будет монтироваться автоматически после команды mount -a которая обычно есть в старотвых скриптах. Вынимать карту не отмонтировав нельзя, но для fat есть специальная опция монтирования - это не sync которая занижает скорость ниже плинтуса, а flush  (“If set, the filesystem will try to flush to disk more early than normal. Not set by default.”)
Я где-то выкладывал скрипты как автоматически монтировать и отмнонтировать флеши при помощи mdev из busybox.
Q:

Сделал так

/dev/mmcblk0p1 /media/card auto defaults,sync,auto 0 0

Загрузился, смонтировалось как и раньше - в /media/mmcblk0 (/dev/mmcblk0 нигде в скриптах нет - искал поиском по всей ФС) отмонтировал, вытащил, вставил, монтирую, получаю:
mmcblk0: error -110 sending read/write command
mmcblk0: error -110 sending stop command
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 65
EXT2-fs: unable to read superblock
mmcblk0: error -110 sending read/write command
mmcblk0: error -110 sending stop command
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 63
Buffer I/O error on device mmcblk0p1, logical block 0
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 64
Buffer I/O error on device mmcblk0p1, logical block 1
.......
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 90
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 91
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 92
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 93
end_request: I/O error, dev mmcblk0, sector 94
mount: mounting /dev/mmcblk0p1 on /media/card failed: Invalid argument

Далее, вытащил карту, перегрузился, в процессе загрузки получил сообщение:
root: mount: mounting /dev/mmcblk0p1 on /media/card failed: No such device or address
(ха, то есть все-таки пытается смонтироватся в /media/card, как указано в fstab'е).
Вставил карту, монтирую:
root@at91sam9260ek:~# mount /dev/mmcblk0p1
mount: mounting /dev/mmcblk0p1 on /media/card failed: No such device or address
В /dev устройства mmcblk0 и mmcblk0p1 присутствуют
A:

Значит у тебя как у меня mci распаян на слот А, в оригинальной EK он распаян на слот В. Нужно в исходниках менять 
linux-2.6.32.5/arch/arm/mach-at91/board-sam9260ek.c
чтобы было типа этого 
Код


/*
* MCI (SD/MMC)
*/
static struct at91_mmc_data __initdata ek_mmc_data = {
.slot_b = 0,
.wire4 = 1,
.det_pin = AT91_PIN_PA4
// .wp_pin = ... not connected
// .vcc_pin = ... not connected
};


det_pin проверь по схеме своей платы.
Q: 

Во как!
/*
* MCI (SD/MMC)
*/
static struct at91_mmc_data __initdata ek_mmc_data = {
.slot_b = 1,
.wire4 = 1,
// .det_pin = ... not connected
// .wp_pin = ... not connected
// .vcc_pin = ... not connected
};
A:

Да понятно - там как раз не прописан det_pin - при загрузке ядра он обнаруживает вставленную карту при инициализации модуля а если карта не была вставлена в самом начале то уже не увидит ее никогда, раньше Павел делал финт ушами - модуль mmc собирал и не линковал статически а оставлял подгружаемым модулем и писал маленький срипт который постоянно загружал выгружал этот модуль, тогда карта определялась. Добавление det_pin полностью решает эту проблему. При вставке карты срабатывает прерывание от этого gpio и запускается инит карты автоматом. На всякий случай убедись чкуда распаян mci - на схеме хорошо видно.
Q:

Вобщем, похоже что так:
/*
* MCI (SD/MMC)
*/
static struct at91_mmc_data __initdata ek_mmc_data = {
.slot_b = 1,
.wire4 = 1,
.det_pin = AT91_PIN_PC9,
// .wp_pin = ... not connected
// .vcc_pin = ... not connected
};
Теперь при вставке/удалении карты она монтируется размонтируется сама. НО! В fstabe вот так:
/dev/mmcblk0p1 /media/card auto defaults,sync 0 0
а монтируется так:
/dev/mmcblk0 on /media/mmcblk0 type vfat (rw,sync,fmask=0022,dmask=0022,codepage=cp437,iocharset=iso8859-1)
А хотелось бы как в fstabe- в card и раздел, иначе не видно данных и приходится размонтировать и монтировать на p1
Кстати, если загружаться со вставленной картой, то в логе появляется вот что:
root: mount: /dev/mmcblk0p1 already mounted or /media/card busy
То есть попытка смонтироваться согласно fstab'у делается, но там уже смонтировался /dev/mmcblk0 на 
/media/mmcblk0
A:

а монтируется так:

Ну это явно дело рук udev - изменяй его правила. Или вообще закоменть его, _при загрузке_ карта смонтируется по правилу из fstab правда в процессе работы автомоунта уже не будет, если он нужен - правь правила для udev.
I was able to create a module that blinks the 2 LEDs on the board at two different intervals at 0.5 and 0.25 secs. 

here's the code: 

#include <linux/init.h> 
#include <linux/module.h> 
#include <linux/delay.h> 
#include <linux/kthread.h> 
#include <asm/gpio.h> 


MODULE_LICENSE("GPL"); 

static int *Bilnk_LED_PC29(void *); 

static int led_on_init(void) 
{ 

unsigned long count = 40; 
const char namefnt[]="ledblink"; 
printk(KERN_ALERT "GPIO Init\n"); 


gpio_direction_output(AT91_PIN_PB8,1); 
gpio_direction_output(AT91_PIN_PC29,0); 

printk(KERN_ALERT "Blink one LED\n"); 
kthread_run(Bilnk_LED_PC29,NULL,namefnt,NULL); 
while(count > 0) 
{ 
at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PB8, 1); 
msleep(500); 
at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PB8, 0); 
msleep(500); 
count--; 
} 

printk(KERN_ALERT "I am done !"); 
return 0; 
} 

static void led_on_exit(void) 
{ 
at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PB8, 1); 
at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PC29, 1); 
printk(KERN_ALERT "Off the LEDs\n"); 
} 

static int *Bilnk_LED_PC29(void *data) 
{ 
unsigned int count=40; 

while(count > 0) 
{ 
at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PC29, 1); 
msleep(250); 
at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PC29, 0); 
msleep(250); 
count--; 
} 

do_exit(SIGSTOP); 

} 
module_init(led_on_init); 
module_exit(led_on_exit); 
/*******************************/ 
It worked for me.

I have written a module that controls a pin and gets its value like this: 
cat /dev/gpio (shows the value of the pin)(buggy because of no new line) 
It works like this: 
cat /dev/gpio 
1root@host:~$ 
The value is showed without \n and I can't find it how to add it. 

echo 1(or 0) > /dev/gpio (changes the value of the pin)(buggy because of console disappearing) 

echo 0 > /dev/gpio changes the value of the pin, but it takes a console, I mean I can't type anything until I press ctrl+c (console disappears, no symbols shows up when I type). The value keeps as it should be and the console comes back, but I can't find a bug where console lags. If I echo 1 > /dev/gpio, it changes the value, freezes the console again until I press ctrl+c. 
Works like this: 
root@host:~$ echo 0 > /dev/gpio (the led turns on) 

(then I press ctrl+c) 
root@host:~$ 

The value keeps on the pin, I have console back, but it's still a bug for me.
/* Module for controling GPIO pins in userspace */
/* Please leave the author of the module and add yourself after a  comma if you edit the code */
/* Last edit: 2008-06-11 */

#include <linux/init.h>
#include <linux/module.h>
#include <linux/delay.h>
#include <asm/gpio.h>
#include <linux/fs.h>
#include <linux/miscdevice.h>
#include <asm/uaccess.h>

MODULE_AUTHOR("Tomas 'Socrates' D."); 
MODULE_LICENSE("GPL"); 

/* Globals */
unsigned int pin = AT91_PIN_PB8; /*Pin selection*/
            
/* Begin */   
static ssize_t user_gpio_read(struct file *file, char *buf, size_t count, loff_t *ppos)
{
       int length = 3; /* Length of the symbol */
       int level = at91_get_gpio_value(pin); /* Getting pin value */
       char *string;
       sprintf(string, "%d\n",level); /*Integer to string*/
       copy_to_user(buf,string,length); /* Taking data from kernel and parsing to user */
       if (*ppos == 0) { 
       *ppos+=1; 
        return length; /* We don't want overflow and kernel panic */
  } else { 
    return 0; 
  }
};

static ssize_t user_gpio_write(struct file * file,char *buf, size_t count, loff_t *loft) {
  char string[1024]; /* Taking enough space in the memory */
  int level; /* Assign a value of the pin */     
   copy_from_user(string,buf,sizeof(string)); /* Taking data from user and parsing to kernel */
   sscanf(string,"%d",&level); /* String to integer */
   at91_set_gpio_value(pin, level); /*Setting pin value */
   
  return sizeof(string); /* We don't want overflow and kernel panic */
  
};

static const struct file_operations user_gpio_file_fops = { /* Operations for controling the device */
        .owner             = THIS_MODULE,
        .read              = user_gpio_read,
        .write             = user_gpio_write,
};

static struct miscdevice gpio = { /*Creating a misc device called gpio */
        MISC_DYNAMIC_MINOR,
        "gpio",                   /* Name sets here,  will be shown in /dev */
        &user_gpio_file_fops
};

static int modinit(void)  /* Module init */
{
   gpio_direction_output(pin,1); /*Setting chosen pin as output */
int ret;
   printk(KERN_ALERT "Loading Socrates GPIO\n");
     ret = misc_register(&gpio); /* Registering the device */
   return ret;
};

static void modexit(void) /* Module exit */
{
   printk(KERN_ALERT "Unloading Socrates GPIO\n");
   misc_deregister(&gpio); /* Unregistering the device */
}

module_init(modinit);
module_exit(modexit);
solve problem “__init_or_module error”:
you should modify the file, linux/arch/arm/mach-at91/gpio.c, add the following line to it.

#include <linux/init.h>
еще один ADC-драйвер :
/* Header for ADC Driver on the AT91SAM9260-EK
One big warning. This was written as a demo for my project, so I have it waiting on a read until a button is pressed. However, you should be able to use this as a frame for making your own driver.
*/

#define DRIVER_NAME     "AT91_ADC" //Module Name

/* ADC Register Map. Should not be changed as they define
* memory locations for the registers
*/
#define ADC_CR          0x00    //Control Register Offset
#define ADC_MR          0x04    //Mode Register Offset
#define ADC_CHER        0x10    //Channel Enable Register Offset
#define ADC_CHDR        0x14    //Channel Disable Register Offset
#define ADC_CHSR        0x18    //Channel Status Register Offset
#define ADC_SR          0x1C    //Status Register Offset
#define ADC_LCDR        0x20    //Last Converted Data Register Offset
#define ADC_IER         0x24    //Interrupt Enable Register Offset
#define ADC_IDR         0x28    //Interrupt Disable Register Offset
#define ADC_IMR         0x2C    //Interrupt Mask Register Offset
#define ADC_CDR0        0x30    //Channel Data Register 0 Offset
#define ADC_CDR1        0x34    //Channel Data Register 1 Offset
#define ADC_CDR2        0x38    //Channel Data Register 2 Offset
#define ADC_CDR3        0x3C    //Channel Data Register 3 Offset

/* Define some of the values we will want in the registers
* This can be changed to reflect the needs of the driver
*/

#define CH_EN           0x01    //Channels to Enable
#define CH_DIS          0x0E    //Channels to Disable
#define TRGEN           0x00    //Trigger Enable
#define TRGSEL          0x00    //Trigger Select
#define LOWRES          0x01    //Resolution
#define SLEEP_MODE      0x00    //Sleep Mode
#define PRESCAL         0x9   //Prescaler Rate Selection
#define STARTUP         0x7    //Start Up Time
#define SHTIM           0x3    //Sample and Hold Time

#define ADC_MAJOR       32              //Major Number
#define ADC_NAME        "at91_adc"      //Device Name

static void adc_do_tasklet(struct work_struct *work);
static irqreturn_t btn3_int(int irq, void *dev_id);
void adc_start(void);
static inline unsigned char channel0_read(void);
static inline int at91_adc_drdy(void);
static int adc_open(struct inode *inode, struct file *filp); 
static int adc_release(struct inode *inode, struct file *filp); 
static ssize_t adc_read(struct file *filp, char __iomem *buf,
    size_t count, loff_t *f_pos);
static void adc_exit(void);
static int adc_init(void);

/* Driver for ADC on the AT91SAM9260-EK
*/

#include <linux/module.h>
#include <linux/kernel.h>
#include <linux/init.h>
#include <linux/interrupt.h>
#include <linux/clk.h>
#include <linux/fs.h>
#include <asm/uaccess.h>
#include <asm/io.h>
#include <asm/arch/gpio.h>
#include <asm/arch/at91_tc.h>

#include "at91_adc.h"

#define MAX_SAMPLES 128000
#define CASE1 1
#define CASE2 2
#define CASE3 3


void __iomem *adc_base;
struct clk *adc_clk;
struct clk *tc1_clk;
void __iomem *tc1_base;

static struct work_struct adc_wq; 
int dex, rate;
unsigned char *adc_val;
DECLARE_COMPLETION(acquisition_complete);


//Adc Work censored Tasklet
static void adc_do_tasklet(struct work_struct *work)
{
  int clk_tic;

  clk_enable(tc1_clk); //Power the timer  
  dex = 0;
  while(!at91_get_gpio_value(AT91_PIN_PA30) && (dex < MAX_SAMPLES)) 
  {
    __raw_writel(AT91_TC_CLKEN | AT91_TC_SWTRG, tc1_base + AT91_TC_CCR);
    clk_tic = __raw_readl(tc1_base + AT91_TC_CV);
    while(clk_tic < rate)//6250 for 8k
      clk_tic = __raw_readl(tc1_base + AT91_TC_CV);    
    adc_val[dex] = channel0_read();
    dex++;
  }
  clk_disable(tc1_clk);  
  complete(&acquisition_complete);
}

//Interrupt Handler for Button 3
static irqreturn_t btn3_int(int irq, void *dev_id)
{
  if (at91_get_gpio_value(AT91_PIN_PA30) == 0) 
  {
    at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PA6,0); //Turn LED on
    schedule_work(&adc_wq);
  }
  else
  {
    at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PA6,1); //Turn LED off
  }

  return IRQ_HANDLED;
}

/* Function to read last conversion of channel 0*/
static inline unsigned char channel0_read(void)
{    
  __raw_writel(0x02, adc_base + ADC_CR); //Start the ADC
  while(!at91_adc_drdy()) //Is conversion ready?
    cpu_relax();
  return __raw_readl(adc_base + ADC_CDR0); //Read & Return the conversion
}

/* Function to check if DRDY is set */
static inline int at91_adc_drdy(void)
{
  int drdy;
  drdy = __raw_readl(adc_base + ADC_SR);
  if (drdy & 0x1)
    return 1;
  else 
    return 0;
}

/* ADC Open */
static int adc_open(struct inode *inode, struct file *filp) 
{
  return 0;
}

/* ADC Release */
static int adc_release(struct inode *inode, struct file *filp) 
{
  return 0;
}

/* ADC Read */
static ssize_t adc_read(struct file *filp, char __iomem *buf,
    size_t count, loff_t *f_pos)
{
  if (count < sizeof(adc_val))
    return -EINVAL;

  /* Wait for workqueue to signal data is ready */
  wait_for_completion(&acquisition_complete);
  if (copy_to_user(buf, adc_val, dex * sizeof(unsigned char)))
      return -EFAULT;
  return dex;
}

// ioctl - I/O control
static int adc_ioctl(struct inode *inode, struct file *file,
      unsigned int cmd, unsigned long arg) {
   int retval = 0;
   switch ( cmd ) {
          case CASE1:/* 10K sample rate*/
            rate = 5000;
            break;
          case CASE2:/* 16K sample rate*/
            rate = 3125;
            break;
          case CASE3:
            rate = 1563;
            break;
          default:
            retval = -EINVAL;
   }
   return retval;
}

struct file_operations adc_fops = {
  .owner =      THIS_MODULE,
  .read =       adc_read,
  .open =       adc_open,
  .ioctl =   adc_ioctl,
  .release =    adc_release,
};

/* Module Cleanup Function */
static void adc_exit(void)
{
  clk_disable(adc_clk); //Turn off ADC clock
  clk_put(adc_clk);
  iounmap(adc_base);    //Unmap the ADC mem region
  unregister_chrdev (ADC_MAJOR, ADC_NAME); //Free the major,minor numbers
  free_irq(AT91_PIN_PA30, NULL); //Free the interrupt
  kfree(adc_val);
}

/* Module initialization function */
static int adc_init(void)
{
  int result;
  adc_val = (unsigned char *) kmalloc(MAX_SAMPLES, GFP_KERNEL);

  /* ADC Set Up */
  adc_clk = clk_get(NULL, "adc_clk"); //Start ADC Clock
  clk_enable(adc_clk);
  at91_set_A_periph(AT91_PIN_PC0,0); //Mux ADC0 to GPIO
  adc_base = ioremap(AT91SAM9260_BASE_ADC,SZ_16K); //Map the mem region
  __raw_writel(0x01, adc_base + ADC_CR); //Reset the ADC
  __raw_writel((SHTIM << 24 | STARTUP << 16 | PRESCAL << 8 | SLEEP_MODE << 5 | 
        LOWRES << 4 | TRGSEL << 1 | TRGEN), adc_base + ADC_MR); //Mode setup
  __raw_writel(CH_EN, adc_base + ADC_CHER);     //Enable Channels
  __raw_writel(CH_DIS, adc_base + ADC_CHDR);    //Disable Channels

  //Get dynamic major number and a minor number
  result = register_chrdev(ADC_MAJOR, ADC_NAME, &adc_fops);
  if(result < 0){
    printk(KERN_WARNING "adc: can't get major %d\n", ADC_MAJOR);
    return result;
  }

  /* Set up of other devices around ADC for user i/o */
  at91_set_gpio_input(AT91_PIN_PA30,1); //Set user button 3 as input
  at91_set_gpio_output(AT91_PIN_PA6,1); //Set user LED as output
  at91_set_deglitch(AT91_PIN_PA30,1); //Set glitch filter on button 3 
  //Request IRQ's for the button
  if (request_irq(AT91_PIN_PA30, btn3_int, 0, "btn3", NULL))
               return -EBUSY;

  //Initialize the work censored
  INIT_WORK(&adc_wq, adc_do_tasklet);

   /* Set up Timer Counter 0 */
  tc1_clk = clk_get(NULL, "tc1_clk"); 
  tc1_base = ioremap(AT91SAM9260_BASE_TC1,64); //Map the mem region
  __raw_writel(0x01, tc1_base + AT91_TC_CCR);

  return 0;
}

module_init(adc_init);
module_exit(adc_exit);

MODULE_AUTHOR("Paul Kavan");
MODULE_DESCRIPTION("ADC Driver for the Demo0");
MODULE_LICENSE("GPL");

GPIO – управление
Compile script: 

#!/bin/sh

make ARCH=arm -C /misc/usb/2008-03/linux-2.6.22 CROSS_COMPILE=/misc/usb/2008-03/oe/tmp/cross/bin/arm-angstrom-linux-gnueabi- M=`pwd` modules

Makefile: 

obj-m := module.o

clean:

        rm -Rf *.ko *.cmd .*cmd .tmp_versions

module.c: 

#include <linux/types.h>

#include <linux/init.h>

#include <linux/mm.h>

#include <linux/module.h>

#include <linux/platform_device.h>

#include <linux/spi/spi.h>

#include <linux/spi/ads7846.h>

#include <linux/fb.h>

#include <linux/gpio_keys.h>

#include <linux/input.h>

#include <linux/cdev.h>

#include <video/atmel_lcdc.h>

#include <asm/uaccess.h>

#include <asm/hardware.h>

#include <asm/setup.h>

#include <asm/mach-types.h>

#include <asm/irq.h>

#include <asm/mach/arch.h>

#include <asm/mach/map.h>

#include <asm/mach/irq.h>

#define CONFIG_ARCH_AT91SAM9263 1

#include <asm/arch/board.h>

#include <asm/arch/gpio.h>

#include <asm/arch/at91sam926x_mc.h>

/*

  DS1 = AT91_PIN_PB8

  DS2 = AT91_PIN_PC29

  DS3 = AT91_PIN_PB7

*/

#define VERSION "0.01"

#define DEV_MAJOR 250

#define DEV_MINOR 0

#define NUM_MINORS 1

#define ERR(fmt, args...) printk(KERN_ALERT __FILE__ ": " fmt, ##args)

#define MSG(fmt, args...) printk(KERN_INFO __FILE__ ": " fmt, ##args)

#define DBG(fmt, args...) printk(KERN_DEBUG __FILE__ ": " fmt, ##args) 

static struct cdev *dev = NULL;

/* ---------------------------------------- */

struct gpio_pin {

  unsigned long pin;

  int initial;

  char name[16];

  char desc[16];

};

static struct gpio_pin accessible_pins[] = 

{

  {

    .name = "AT91_PIN_PB8",

    .pin  = AT91_PIN_PB8,

    .desc = "DS1 userled1",

    .initial = 0,

  },

  {

    .name = "AT91_PIN_PC29",

    .pin  = AT91_PIN_PC29,

    .desc = "DS2 userled2",

    .initial = 0,

  },

  {

    .name = "AT91_PIN_PB7",

    .pin  = AT91_PIN_PB7,

    .desc = "DS3 power led",

    .initial = 0,

  },

};

/* ---------------------------------------- */

static ssize_t remote_gpio_read(struct file *fp, char __user *buff, size_t count, loff_t *offp)

{

#define BUFF_SIZE 1023

    char tmp[256];

    char out[BUFF_SIZE+1];

    size_t num;

    ssize_t num_ret;

    int n, i, err;

    out[0] = 0;

    num = 0;

    for (i = 0; i < ARRAY_SIZE(accessible_pins); i++) 

    {

        n = snprintf(tmp, 256, "%s (%s) = %d\n",

                        accessible_pins[i].name,

                        accessible_pins[i].desc,

                        at91_get_gpio_value(accessible_pins[i].pin));

        if (num + n > BUFF_SIZE - 1)

            break;

        num += n;

        strncat(out, tmp, n);

    }

    strncat(out, "\n", 1);

    num++;

    num_ret = (num < count) ? num : count;

    err = copy_to_user(buff, out, num_ret);

    if (err)

        return -EFAULT;

    return num_ret;

}

/* ---------------------------------------- */

static ssize_t remote_gpio_write(struct file *fp, const char __user *buff,

                        size_t count, loff_t *offp)

{

    int err;

    char tmp[16];

    if (count > ARRAY_SIZE(tmp) - 1)

        count = ARRAY_SIZE(tmp) - 1;

    err = copy_from_user(tmp, buff, count);

    if (err)

        return -EFAULT;

    err = 0;

    if (err)

        return -EINVAL;

    return count;

} 

/* ---------------------------------------- */

static struct file_operations remote_file_ops = 

{

  .owner = THIS_MODULE,

  .write = remote_gpio_write,

  .read = remote_gpio_read

};

/* ---------------------------------------- */

static int __init remote_init(void)

{

int i;

dev_t devno = MKDEV(DEV_MAJOR, DEV_MINOR);

  MSG("GPIO Init()\n");

    return count;

} 

/* ---------------------------------------- */

static struct file_operations remote_file_ops = 

{

  .owner = THIS_MODULE,

  .write = remote_gpio_write,

  .read = remote_gpio_read

};

/* ---------------------------------------- */

static int __init remote_init(void)

{

int i;

dev_t devno = MKDEV(DEV_MAJOR, DEV_MINOR);

  MSG("GPIO Init()\n");

  for (i=0; i < ARRAY_SIZE(accessible_pins); i++)

  {

    if (gpio_direction_output(accessible_pins[i].pin, accessible_pins[i].initial))

      ERR("Could not set pin %s for output\n", accessible_pins[i].name);

  }  

  if (register_chrdev_region(devno, NUM_MINORS, "remote_gpio"))

  {

    ERR("Could not register character device\n");

    unregister_chrdev_region(devno, NUM_MINORS);

    return -1;

  }

  dev = cdev_alloc();

  dev->ops = &remote_file_ops;

  dev->owner = THIS_MODULE;

  if (cdev_add(dev, devno, 1))

  {

    ERR("Could not register fileops\n");

    unregister_chrdev_region(devno, NUM_MINORS);

    return -1;

  }

  return 0;

}

/* ---------------------------------------- */

static void __exit remote_exit(void)

{

dev_t devno = MKDEV(DEV_MAJOR, DEV_MINOR);

int i = 8000000;

  while(i--)

  {

    at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PC29, 0);

    at91_set_gpio_value(AT91_PIN_PC29, 1);

  }

  unregister_chrdev_region(devno, NUM_MINORS);

  if (dev)

    cdev_del(dev);

  MSG("GPIO exit()\n");

}

/* ------------------------------------------------------------  */

module_init(remote_init);

module_exit(remote_exit);

MODULE_DESCRIPTION("AT91 test");

MODULE_VERSION("Version " VERSION);

MODULE_AUTHOR("Eric L");

MODULE_LICENSE("GPL");

Первая сложность - задание нужных заголовочных файлов, которая проявилась у Mecid :-)
Ядро имеет собственные заголовочные файлы, часто одноимённые с файлами библиотеки Си. Однако при компиляции ядра должны использоваться файлы ядра.

В общем, процесс компиляции ядра зависит от многих обстоятельств и в высокой степени варьируется (в зависимости от целевой архитектуры, под действием настроек, изменениях версий...). В целом, там есть так называемая система KBuild, Kernel Build.

Построение ядра (и модулей, они - часть ядра) делается (компиляция и т. д.) специальной программой make (эта утилита - часть системы UNIX, не ядра (надо, чтобы она была в системе, иначе ничего не получится)), которая берёт инструкции к действию из специальных файлов (makefiles, мэйкфайлы), располагающихся в директориях с исходниками ядра. Так строятся на деле весьма многие программы, не только ядро :-)

Компиляция отдельно написанного кем-нибудь модуля может быть сделана под управлением всё тех же мэйкфайлов ядра. Надо чтобы были заданы все необходимые параметры конфигурации ядра (make config). Модуль, который будет построен, будет строится по правилам, направляющим построение модулей для данного ядра при данной общей конфигурации, с некоторыми вытекающими последствиями (возможной неработоспособностью с другим ядром, с другой конфигурацией, при изменении ещё чего-нибудь существенного).

В общем, образ действий примерно такой. Для нового модуля создаётся отдельная директория (обычно где-нибудь вне исходников ядра, хотя...) :-), где располагаются его исходные файлы и Makefile. В мэйкфайле задаётся переменная obj-m, значение которой - имя компилируемого модуля (это может быть сделано в мэйкфайле примерно такой строкой: obj-m += my_module.o). Затем, если в директории нового модуля есть файл my_module.c, то он и будет использован при компиляции (без дополнительных указаний). С другой стороны, может быть много исходных C-файлов, которые надо скомпилировать и объединить в модуль. Это задаётся примерно такой строкой в мэйкфайле модуля: my_module-objs := my_source1.o my_source2.o my_source3.o some_source_other.o . Тогда при построении модуля будут построены объектные файлы my_source1.o my_source2.o my_source3.o some_source_other.o. Они будут строится путём компиляции файлов my_source1.c my_source2.c my_source3.c some_source_other.c . В общем, этого уже почти достаточно для построения модуля (таким образом, Makefile может содержать одну-две строки) :-) Чтобы всё фактически заработало надо вызвать make примерно такой командой: make -C /path/to/kernel/sources/linux-2.6.20/ SUBDIRS=/path/to/my/new/module/directory/ modules . Данная команда инструктирует make во-первых перейти в директорию с исходниками ядра (/path/to/kernel/sources/linux-2.6.20/), и, следовательно, будет прочитан находящийся там Makefile, который и управляет построением ядра. Будет использована переменная SUBDIRS, которая содержит поддиректории, которые должны быть просмотрены и мэйкфайлы в которых должны быть прочитаны для определения того, что должно быть сделано. modules - это так называемая цель для make (без дополнительного объяснения)
$ grep -r '\-obj' /usr/src/linux.../Documentation/


Documentation/kbuild/makefiles.txt - там всё написано, как что делать.
Монтирование SD-карты делает скрипт mount_mmc:
порт mc под ARM


только не обычный, а немного другой отсюда
http://mc.linuxinside.com
где-то он там ругнулся несколько раз при сборке на конструкции switch/case я ему мозги чуть вправил и он собрался. Эта версия не тянет за собой glib (который в свою очередь тянет нехилый такой gettext) поэтому ее и собирал - получал бинарь в 1,5 метра без сторонних зависимостей. А в остальном все как обычно - ./confugure && make && make install только нужно ему указать на кросскомпилятор вместо хостового gcc.
Да и потом скопировать базу terminfo - у него без нее крышу сносит даже если собирать его с termcap - ему достаточно всего лишь linux и vt100-102
как автоматически монтировать SD-карту без mount_mmc/unmount_mmc
(сунул в разъем, обождал 3 сек - и нате: /mnt/mmc. )
В busybox есть некая упрощенная замена udev - называется mdev. Сам недавно ее взял на заметку. В исходниках busybox есть описание, в том числе как писать для него правила. Вот тут помоему уже с mdev имидж (я немного поменял скрипты). Что это дает:

1 Файлы устройств создаются динамически - в /dev присутствует то что реально есть в системе

2 Умеет загружать firmware по запросу ядра

3 Позволяет выполнять различные команды при определенных событиях в ядре - что мне кажется вам и нужно. Я не уверен можно ли при помощи этого сделать автомонтирование - думаю можно. На большом linux к этому обычно привлекают hal+d-bus и средства DE или ivman. Вообще вопрос интересный, думаю если будет время попробую. Доки к mdev - /исходники_busybox/docs/mdev.txt

Все оказалось действительно просто. Достаточно написать простейшее правило для mdev в его конфиге - /etc/mdev.conf. Я испробовал на usb flash - у меня mci занят mmc на которой root.

Код:
# cat /etc/mdev.conf                                                           

# mdev rules                                                                   

            sd[a-z][1-9] 0:0 660 @mount_usb

Содержимое mount_usb


# cat /bin/mount_usb                                                           

#!/bin/sh                                                                       


mount /dev/$MDEV /mnt

mdev создает переменную окружения MDEV в которой лежит название устройства попавшего под правило, которую можно использовать в скриптах. После как вставил usbflash она автоматомсмонтровалась в /mnt. Думаю для sd/mmc можно так же легко переделать автроский скрипт и добавить правило в /etc/mdev.conf

Поковырялся с mdev - есть результаты.

Все действительно работает так, как описано. Появляются/удаляются усройства в /dev, ядро вызывает mdev, тот вызывет скрипты, исходя из правил в /etc/mdev.conf. USB-флешка автоматически монтируется. подтвреждаю:)

Но есть и деготь:

1) Автоматическое демонтирование при unplug'е флешки. Казалось было логичным создать две строки в /etc/mdev.conf:

sd[a-z][1-9] 0:0 660 @mount_usb #после появления /dev/sda*

sd[a-z][1-9] 0:0 660 $umount_usb #перед удалением /dev/sda*

Но mdev устроен иначе:

>>The config file parsing stops at the first matching line

это значит, что скрипт демонтирования (вторая строка) вызываться не будет.

Видимо придется писать что-то вроде:

sd[a-z][1-9] 0:0 660 *mount_umount_usb #вызывать в обоих случаях.

А внутри mount_umount_usb уже разбираться - монтировать-ли, демонтировать, что, куда.. причем в скрипт, кроме имени устройства, ничего не передается, что добавит возни с анализом текущей таблицы смонтированных устройств.

чешутся руки поправить busybox :)

2) C MMC все оказалось еще хуже. До mdev дело не дошло, так как обнаружилась неспособность драйвера at91_mci на ходу обрабатывать plug/unplug mmc-карты. Потыкал так и сяк - убедился, что видимо только при загрузке драйвер ENUM'ит состояние разъемов и регистрирует /dev/mmc*

Способ сборки (статически или *.ko) на результат не влияет. В случае *.ko имеется возможность руками его rmmod/insmod.

Пока рою гугл на эту тему, так как работать с mci пока не доводилось, а значит я хрен чего пойму в at91_mci.c

Сброс буферов и кешей это часть дела. Демонтировать необходимо еще потому, что при следующем plug'е флешки поямится такой-же /dev/sda* и он второй раз(и третий, и четверный..) будет смонтирован в /dev/mnt. А при попытке прочитать этот каталог валятся ошибки. До тех пор, пока не отмонтируешь "старые" точки.

MCI должен работать. вчера покопался в драйвере и в pdf - все предусмотрено: отдельный gpio на разъем, который шевелится при plug/unplug. драйвер ловит прерывание и перечитывает карты.

буфера сбрасывать не надо если монтировать c async

как поступать если устройство извлекли без предварительного размонтирования:

(Директория монтирования занята и ничего не помогает)

Обычно umount -f помогает. В нашем случае umount должен знать про -f
Процессор AT91SAM9260 может иметь несколько источников загрузки:

  SPI DataFlash

  NOR Flash

  NAND Flash
Первоначальный загрузчик (нестираемый) в определенной последовательности анализирует (сначала DataFlash, потом NAND Flash) наличие приложения во внешнем ЗУ по содержимому 0х14 вектора таблицы прерываний, в котором размещается размер исполняемого приложения. Найдя первое внешнее ЗУ с "внятным" размером приложения, процессор копирует его себе во внутреннюю память и запускает его. Так как процессор имеет всего две страницы внутренней памяти, каждая размером по 4К, отсюда проистекает накладываемое ограничение на максимальный размер кода (и объема переменных) первого исполняемого приложения, по этой причине, как правило, первым исполняемым приложением является загрузчик второго уровня который конфигурирует требуемые периферийные модули (как минимум внешней памяти), копирует из внешних ЗУ в RAM/SDRAM приложение и передает ему управление. Если процессор не находит приложений ни в одном из внешних источников, загрузчик переходит в режим работы с утилитой SAM-BA.
Для программирования подключенных к процессору ЗУ, Atmel выпустила утилиту SAM-BA, которая может подключатся к процессору через различные интерфейсы:

  COM порт (UDBG 115200n8)

  USB

  JTAG (J-link, MT-Link, JetSeven ...)
В случае подключения через COM порт или USB, предварительно, нужно не дать возможность процессору запустить загрузчик второго уровня, для чего и нужны разрываемые перемычки на сигналах выбора кристалла внешних ЗУ. Причем, при подключении через USB недостаточно перезапустить процессор кнопкой сброса, нужно отключить/подключить питание системы. В случае подключения через JTAG этого не требуется. После выбора платформы, интерфейса и успешного подключения к плате можно приступать к программированию:
DataFlash 
В начале необходимо перейти на закладку "DataFlash" выполнить скрипт "Enable Dataflash on CS0", в ходе работы которого SAM-BA проинициализирует SPI модуль и определит модель внешней DataFlash. После этого нужно/можно записать загрузчик второго уровня (так называемый bootstrap) с помощью скрипта "Send Boot File", особенностью этого скрипта является то что он подсчитывает размер приложения и подставляет это значение в таблицу векторов, т.е. если Вы просто запишите загрузчик по адресу 0 - процессор его не запустит. После этого, если загрузчик второго уровня будет оперировать с DataFlash, можно записать по определенному адресу (исходя из загрузчика) основное приложение.
NAND Flash 
Все действия аналогичны операциям с DataFlash, сперва выполняем скрипт "NandFlash Init", после чего записываем загрузчик второго уровня скриптом "NandFlash Send Boot File", а после записываем само приложение. Следует учесть, что чтение/запись у NAND Flash осуществляется страницами а стирание блоками, поэтому, приложение лучше размещать на границе блоков, чтобы при обновлении приложения не приходилось обновлять загрузчик.
Q:

На плате AT91SAM9260-SIM508 пробую подключиться через COM. Linux запускается нормально.
Убираю две перемычки, включаю питание, HyperTerminal пишет UBoot. Пробую запустить SAM-BA, выбираю мой COM и плату AT91SAM9260, жму.
Окно исчезает и не появляется. Процесс висит. Если нажимаю кнопку перезагрузки на плате, то возникает окно SAM-BA с ошибкой, что не проинициализировалась SRAM, жму далее появляется нормальное окно SAM-BA - модель процессора определяется нормально, SRAM естественно не видит, ни один скрипт не работает.
VIsta стоит - хотя и самбу тоже под висту скачивал. Что может быть? HyperTerminal это и должен писать?
A:

Нужно предварительно скопировать скрипты описания архитектуры для SAM-BA, те что в комплекте, в последствии загрузки SAM-BA выбирать "at91sam9260-sk" архитектуру.
При запуске платы с разомкнутыми перемычками в терминале должно появляться:
RomBoot
>
Что говорит о том что загрузчик остановился и готов к соединению с SAM-BA.
Bootstrap - начальный загрузчик

В нашем случае процессор стартует по схеме загрузки со встроенной неизменяемой памяти ROM 

BMS = 1, Boot on Embedded ROM

The system boots using the Boot Program.

• Boot on slow clock (On-chip RC or 32,768 Hz)

• Auto baudrate detection

• Downloads and runs an application from external storage media into internal SRAM

• Downloaded code size depends on embedded SRAM size

• Automatic detection of valid application

• Bootloader on a non-volatile memory

– SPI DataFlash® connected on NPCS0 and NPCS1 of the SPI0

– 8-bit and/or 16-bit NANDFlash

• SAM-BA® Boot in case no valid program is detected in external NVM, supporting

– Serial communication on a DBGU

– USB Device Port

Загрузчик встроенный в at91sa9260 стартует на низкой частоте 32 кГц от встроенного RC осциллятора, инициализирует DBGU (последовательный порт) и USB device порт. Затем он ищет начальный загрузчик на внешних устройствах:

1. dataflash на cs0, затем, если правильная последовательность не обнаружена, на cs1. Признаком правильного загрузчика служит наличие восьми векторов исключений - это должны быть инструкции безусловного перехода (b-branch) или загрузки регистра (LDR), исключение - шестой вектор - он содержит размер имиджа. Если обнаружена правильная последовательность, код загружается в SRAM, за этим следует remap памяти и переход на первый адрес в SRAM.

2. Если правильная последовательность не обнаружена начинается поиск загрузчика на NAND flash.

3. В конце если загрузчик нигде не обнаружен выполняется код SAM-BA® Boot - он ожидает транзакции на USB device и DBGU одновременно.

Обратите внимание на исключение - шестой вектор. Он должен содержать правильный размер иначе нормального старта системы не произойдет. После сборки bootstrap от atmel он не содержит правильный размер - именно поэтому для записи его в dataflash через samba требуется специальный скрипт, который выбирается из выпадающего меню а не простая загрузка бинарного имиджа. Другой вариант - вручную в hex-редакторе исправить его на правильный (по смещение 0×14 от начала файла) размер файла. 

Размыкая перемычку J6 (или выполняющие аналогичные функции J13, J14) мы разрываем цепь загрузки соответствующего внешнего носителя, не найдя правильную последовательность программа boot rom переходит к выполнению кода SAMBA. 

Процесс сборки начального загрузчика bootstrap

Архив с исходниками и инструкцию по сборке на английском языке можно найти по адресу AT91Bootstrap application note 

  1. Перейти в директорию board

  2. Выбрать свою плату перейдя в нужную поддиректорию

  3. Выбрать тип носителя с которого будет загрузка перейдя в нужную директорию

  4. Выполнить make 

Например: чтобы скомпилировать загрузчик для размещения в DataFlash для платы 

AT91SAM9260-EK, наберите следующие команды:

cd board/at91sam9260ek/dataflash

make clean

make

или если вы хотите явно указать cross-компилятор :

make CROSS_COMPILE=<path_to_cross-compiler/cross-compiler-prefix->

path_to_cross-compiler нужен только если компилятор не находится по пути PATH.

cross-compiler-prefix- это обычно arm-linux- or arm-elf-

J1,J2 переключают UART порты, А или В, GPS приемника ко входу процессора.
J3 позволяет подключить внешнюю батарею для GPS приемника (для того чтобы не терять альмонах во время краткосрочной потери питания)
J4 позволяет подключить внешнюю батарею для GSM модема (RTC)
J5 аудио выход GSM модема
J6 аудио выход кодека TLV320
J7 дублирует X4 - линейный выход с аудио кодеков
J8 дублирует X6 - микрофонный вход аудио кодеков
J9 выход усилителя мощности кодека AT73C213
J10 дублирует X8 - линейный вход аудио кодеков
J11 подключается к входу WKUP процессора 
J12 с процессором AT91SAM9260 не используется, у AT91SAM9XE512 размыкание джампера приводит к очищению внутренней флешки
J13 позволяет разорвать цепь загрузки из SPI DataFlash 
J14 позволяет разорвать цепь загрузки из NAND Flash 
J15 позволяет подключить внешний источник опорного напряжения для внутреннего АЦП процессора
SK-MAT91SAM9XE512:
J2, J4 безсознательно не трогаем
J3,J5 всегда в положении 1-2 (если нет особого желания отдельный источник использовать для питания ядра)
J6 отвечает за загрузку из DataFlash (нужен в лучаях когда нужно перешить флешку с помощью SAM-BA при имеющейся рабочей прошвке)
J7,J8 управляют UART портом подключаемым к RS232 преобразователю

SK-AT91SAM9XE512-S3E:

J1 - позволяет подключать внешнее или внутреннее опорное напряжение для АЦП
J7 - позволяет исключить SPI DataFlash (DD2) из источника загрузки
J2 - J6,J8 - видеовходы для ADV7180, в текущей конфигурации не используются
J9 - J10 - позволяют выбрать один из двух серийных портов GPS части модема SIM508 (NMEA - В)
J11 - вывод WKUP процессора 
J12 - служит для подключения внешней батареи для GPS части модема SIM508
J13,J15 - позволяют использовать для питания ядра внешний стабилизатор (или внутренний)
J14 - служит для подключения внешней батареи для GSM части модема SIM508
J16 - замыкание приводит к очищению внутренней Flash памяти AT91SAM9XE512, с AT91SAM9260 не используется
J17 - служит для подключения микрофона к модему SIM508
J18 - служит для подключения громкоговорителя к модему SIM508
J19-J21 - определяют источник загрузки FPGA, для SPI DataFlash J21 должен быть замкнут
J22 - кратковременное замыкание инициирует процесс загрузки конфигурации в FPGA, во время программирования SPI DataFlash (DD7) должен быть замкнут
J23 - позволяет исключить NAND Flash из источника загрузки

Сходил на www.atmel.com, взял "Install AT91-ISP v1.13.exe" (Samba 2.9), поставил. (Драйвера от платы уже стояли).
Снял перемычки от Dataflash (J13) Nand (J14).
Подключил USB кабель в комп и порт платы X5.
Включил питание платы. Запустил Самбу.
Выбрал соединение через USB и плату at91sam9260-ek
Зашел на плату.
Одел перемычку J14 и после запуска активации Nand он прекрасно видится, стирается и шьется.
1) Скопировать содержимое архива AT91SAM9260-SK в каталог "УСТАНОВЛЕННЫЙ_AT91-ISP v1.11/SAM-BA v2.7/lib"
2) Добавить строку в файл "SAM-BA v2.7/lib/boards.tcl":
"AT91SAM9260-SK" "AT91SAM9260-SK/AT91SAM9260-SK.tcl"
3) J6 отключаем, подключам usb кабель
4) Вкл питание
5) Заускаем SAM-BA.exe
6) Выбираем 
connection: /usb/ARM0
board: AT91SAM9260-SK
Жмем Connect
7) После того как появится окно вкл J6 ( подсоединяем DataFlash )
8) Выбираем подкладку "DataFlash AT45DB/DCB"
9) В поле Scripts выбираем "Enable Dataflash on CS0", жмем Execute
После выполнения скрипта можем работать с Dataflash.
1) SAM-BA может не только через USB работать, так же и через COM-порт (для этого и идет в комплекте кабель, при этом джампера J7,J8 нужно перевести в положение 2-3), а так же через JTAG (J-Link, JetLink5, MT-Link) при этом не нужно будет джампер J6 перед перезагрузкой разрывать.
насчет виртуальной машины. Чтобы заработал "Autofit Guest" нужно установить VMWare Tools: В меню "VM" -> "Install VMWare Tools.." Далее в виртуальной машине в консоли:

	$ su
# mount /dev/hdc /media/cdrecorder/
# cd /media/cdrecorder/
# rpm -Uhv VMwareTools-6.0.3-80004.i386.rpm
# vmware-config-tools.pl



Далее жать всегда ентер. Потом перезагрузить машину.
Нужно также поставить галку в меню VMWare: "View" -> "Autofit Guest".
Теперь размер экрана будет подстраиваться под размер окна VMWare, а не 640x480!
для того чтобы запустить т.н. stand-alone программу ( т.е. программу, не требующую ОС ) необходимо загрузить u-boot. Для обсуждаемой платы достаточно нажать любую кнопку в терминале ( т.е. послать любой символ в uart ) при загрузке м-ра. Далее ввести команды:

	tftp 0х20000000 /tftpboot/program.bin
go 0х20000000



Естественно нужно предварительно настроить tftp ( dhcp, bootp ). Можно использовать уже настроенную виртуальную машину с диска, идущего в комплекте.
Первоисточник: http://www.denx.de/wiki/view/DULG/UBootStandalone
Так же можно залить через терминалку (например HyperTerminal) по kermit протоколу, командой 

	loadb 0x20000000
go 0x20000000



Еще как вариант, можно код лить в SDRAM прямо из SAM-BA и запускать
самый удобный вариант - это загрузка по JTAG в SDRAM.
Я использую Amontec JTAGKey аппаратный отладчик-программатор, OpenOCD, gdb + Eclipse и все это под GNU/Linux.
Вот пример работы для данной платы:
1) Запускаем OpenOCD из под root'a:
# /opt/bin/openocd --file /opt/lib/openocd/interface/jtagkey.cfg --file /opt/lib/openocd/target/at91sam9260.cfg
3) По-умолчанию OpenOCD слушает порт 3333. Запускаем gdb:
$ arm-elf-gdb
4) В gdb вводим команды:
target remote localhost:3333
monitor soft_reset_halt
monitor arm7_9 force_hw_bkpts enable
symbol-file ВАША_ПРОГРАММА.elf
set $pc = 0x20000000
load ВАША_ПРОГРАММА.elf
thbreak main

Ваша программа остановится в начале ф-ии main. Для использования Eclipse создаем файл с этими командами - и в настройках IDE отладчика задаем полный путь к этому файлу.
Шить через usb напрямую: В линуксовой сам-бе в корне лежит README.linux там написано как правильно подгрузить модуль usbserial - без этого через usb ничего не работает, питание +5 на плату должно быть подключено - по крайней мере у меня с усб почемуто не взялось.
