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1 简介

本文主要介绍如何使用 Keil µVision 集成开发环境进行工程的建立、编译链接和调试等操作，
帮助用户快速掌握 Keil µVision 集成开发环境下的应用程序开发。文档对应的硬件为 AM824ZB，



AMetal软件包为 ametal_am824zb。资料可直接从论坛下载。论坛地址为：http://maker.zlgmcu.com/
forum.php?gid=187。打开后如图 1所示。分别点击相应的版块即可获取相应的软硬件资料。软件资
料和硬件资料分别如图 2和图 3所示。

图 1: 资料获取页面

图 2: AMetal软件包

http://maker.zlgmcu.com/forum.php?gid=187
http://maker.zlgmcu.com/forum.php?gid=187


图 3: 硬件资料

注意: 资料会持续更新，请读者以实际页面为准，选择最新的资料下载。

2 开发环境搭建

2.1 开发环境简介

2.1.1 集成开发环境（IDE）

ametal_am824zb使用的集成开发环境为 Keil µVision，Keil µVision是 Keil公司开发的一个集成
开发环境，目前共有 µVision2、µVision3、µVision4以及 µVision5几个版本。Keil µVision对应的安装
文件为MDK-ARM。MDK-ARM包含了完整的软件开发环境。安装后，可用于开发基于 Cortex-M、
Cortex-R4、ARM7和 ARM9内核的微控制器。MDK-ARM是为微控制器应用程序开发特别设计的，
非常容易学习和使用，适用于目前大部分的嵌入式应用程序开发。推荐用户使用最新的 Keil版本来
进行应用开发。本文档中使用的 Keil版本为 5.15。

2.1.2 仿真器

仿真器主要用于调试、下载程序。AM824ZB预留了 SWD接口，理论上，只要支持 SWD模式
的仿真器均可使用。本文重点介绍目前最常用的几款仿真器。

1. MiniCK100仿真器

如图 4所示的 MiniCK100是广州致远电子股份有限公司推出的一款通用型 USB接口仿真器。
该仿真器体积小、操作简捷，方便用户进行开发调试。MiniCK100仿真器虽然小巧，但是支持 SWD



和 JTAG两种调试方式，同时也支持目前主流的 IDE环境，如 KEIL和 IAR等。配合 AM824ZB开
发平台，可以方便的对 LPC824进行开发调试。

图 4: MiniCK100仿真器

2. AK100仿真器

如图 5所示的AK100仿真器是广州致远电子股份有限公司推出的高性能ARM专用仿真器，与
多种主流 IDE环境无缝嵌接，支持 KEIL、ADS、IAR、TKStudio等，并具备高级调试功能；此外支
持 ARM7、ARM9、Cortex-M0、Cortex-M1、Cortex-M3、XSCALE等内核的全系列仿真；并且还在
不断升级，支持更多内核。



图 5: AK100仿真器

3. J-LINK仿真器

如所示图 6的 J-Link是 SEGGER公司为支持仿真 ARM内核芯片推出的 JTAG仿真器。配合
IAR，ADS，KEIL，WINARM，RealView等集成开发环境支持所有 ARM7/ARM9/ARM11内核芯片
的仿真，通过 RDI接口和各集成开发环境无缝连接。

图 6: JLINK仿真器



注意: 这里提到了 3种仿真器，实际使用中，任选一种仿真器即可。由于 AM824ZB标配
MiniCK100仿真器，因此本文重点介绍MiniCK100的使用。

2.2 MDK-ARM 安装

2.2.1 获取 MDK-ARM

推荐从 https://www.keil.com/demo/eval/arm.htm下载 ARM-MDK的最新版本。需要注意，MDK-
ARM是收费软件，其评估版本在功能上有一定的限制，比如，不能编译大于 32kbyte的程序，这些
限制详见 http://www.keil.com/demo/limits.asp。本文使用的MDK-ARM版本为 V5.15。

打开网页 https://www.keil.com/demo/eval/arm.htm，如图 7所示。

图 7: MDK-ARM下载网页

填写必要的信息，然后点击【Submit】提交信息，如图 8所示。

https://www.keil.com/demo/eval/arm.htm
http://www.keil.com/demo/limits.asp
https://www.keil.com/demo/eval/arm.htm


图 8: 填写信息

信息无误后，会出现如图 9所示的界面，在MDK515.EXE上点击右键，选择【目标另存为】
即可下载MDK-ARM安装程序。



图 9: 下载界面

注意: 本文编写时，MDK-ARM最新版本为 5.15，如果MDK-ARM版本已经更新，以最新
的版本为准，Keil5.12之后的版本均可使用，请放心安装最新版本。

2.2.2 安装 MDK-ARM

下载完成后，可以按照如下步骤进行MDK-ARM的安装。

双击下载的MDK515.EXE进行安装，可能会弹出如图 10所示的警告信息，直接选择【运行】
即可，接着进入MDK-ARM的安装向导，如图 11所示，选择【Next】。



图 10: 运行MDK515.EXE时的警告信息

图 11: MDK-ARM安装向导



进入如图 12所示界面，勾选【I agree to ...】，然后点击【Next】。

图 12: 同意相关协议

进入设置安装路径界面，如图 13所示。选择 Core安装路径为 D:\Keil_V5(如有特殊需要可点
击【Browse】选择其它安装路径)，Pack的路径自动设置为 Core路径 +“\ARM\PACK”，一般不用
修改，图 13中 Pack路径为 D:\Keil_V5\ARM\PACK(如有特殊需要可点击【Browse】选择其它安装
路径)，设置好路径后，点击【Next】。



图 13: 选择安装路径

进入用户信息填写界面，如图 14所示，根据实际情况填入相关用户信息，然后点击【Next】。



图 14: 填写用户信息

接下来，MDK-ARM便开始安装，如图 15所示。



图 15: MDK-ARM安装进行中

安装完成之后，弹出如图 16所示的对话框，如果不需要查看发行版本相关的说明，可以取消
默认勾选上的【Show Release Notes】，然后点击【Finish】完成安装。



图 16: 安装完成

默认情况下，会自动弹出 Pack Installer 安装界面，如 图 17 所示。先点击图中编号 1 对应的
【OK】，再点击编号 2对应的窗口关闭，退出 Pack Installer的安装界面。Pack的安装会在 2.2.3节
中详细介绍。

图 17: 自动弹出的 Pack Installer界面



至此，MDK-ARM的安装全部完成，可在桌面看到应用程序图标，如图 18所示。

图 18: 应用程序图标

2.2.3 支持包（PACK）安装

Keil5相对之前的版本，增加了软件接口，并且为支持的微控制器提供了软件支持包。如需使用
一款具体芯片，需要先安装该芯片的 Pack支持包。安装 Pack支持包可以直接在线安装或下载 Pack
包后在本地进行离线安装。

1. 在线安装

（1）双击桌面的 keil uVision5图标，启动 keil uVision5，启动界面如图 19所示。

图 19: keil uVision5启动界面



（2）点击如图 20所示的图标，启动 Pack Installer。

图 20: 启动 Pack installer

（3）启动后，会弹出 Pack Installer界面，同时会有一个欢迎窗口，如图 21所示，如果
不想每次启动 Pack Installer时都弹出欢迎窗口对话框，可以取消【Show this at startup】
前的复选框，然后点击 OK即可。

图 21: Pack Install启动界面

（4）如图 22所示，在左侧 device中找到 NXP厂商下 LPC800芯片系列，在右侧相应处



点击 Install，等待 Install按钮变为 Up to date时，表明安装完成，如图 23所示。此时，可
关闭所有窗口退出安装。

图 22: 安装 Pack

图 23: Pack安装完成

2. 本地安装

（1）访问 Pack下载官网 https://www.keil.com/dd2/Pack，打开网页后如图 23所示。

https://www.keil.com/dd2/Pack


图 24: Pack首页

（2）往下滚动网页，找到 LPC800系列，如图 24所示，点击后面的下载图标。首先会弹
出如图 25所示的页面，点击【Accept】即可进入下载。

图 25: LPC800系列 Pack包



图 26: 接受相关服务条款

（3）下载完成后，直接双击下载的 Pack包，进入如图 27所示的界面，点击【Next】进
入安装，如图 28所示。安装完成后，界面如图 29所示，点击【Finsh】完成安装。



图 27: 本地 Pack安装

图 28: 安装正在进行中



图 29: 安装完成

（4）如果双击无法安装，可以使用 Pack Installer进行安装。如图 30所示，点击 Keil界面
中的图标启动 Pack Installer。Pack Installer如图 31所示，选择【File】 ->【import】，
弹出 Import Packs对话框，选择刚刚下载的 Pack，如图 32所示，点击【打开】，进行
安装。接着，可以观察 Pack Installer窗口进度条，查看安装进度，直至安装完成。

图 30: 启动 Pack installer



图 31: Pack installer窗口



图 32: 选择需要安装的 Pack

2.3 TKScope 安装

如果需要使用MiniCK100/AK100仿真器，则必须安装 TKScope仿真器驱动。其最新驱动程序
可以从 http://tools.zlg.cn/download.php下载，当前 TKScope的最新版本为 V6.10，如图 33所示。点
击【TKScope硬件驱动程序 V6.10（中文版）】即可进入下载。

http://tools.zlg.cn/download.php


图 33: 下载 TKScope

下载到的文件是名为 TKScope_hardware_driver_cn.zip 的压缩包，解压该压缩包后，得到
TKScopeSetup_ARM.EXE、vcredist_x86_cn_XP.exe等几个文件，如图 34所示。



图 34: TKScope文件列表

2.3.1 安装 TKScope ARM

TKScopeSetup_ARM.exe是 TKScope的 ARM硬件驱动程序。

（1）双击图 34中的 TKScopeSetup_ARM.exe，弹出如图 35所示的对话框，点
击【Next】。



图 35: TKScope ARM安装向导

（2）勾选【I agree to ...】，然后点击【Next】，如图 36所示。



图 36: 同意安装协议

（3）选择安装路径，需要注意，TKScope必须安装到 Keil的根目录中，点击【Browse】
浏览到 Keil的安装目录，然后用鼠标单击选中，并点击【确定】，如图 37所示。



图 37: 选择安装路径

（4）选择 TKScope的安装目录为 Keil的安装目录后，然后点击【Next】，如图 38所示。



图 38: 确定 TKScope的安装目录

（5）根据提示填入相关用户信息，然后点击【Next】，如图 39所示。



图 39: 填写用户信息

（6）接下来，TKScope ARM便开始安装，如图 40所示。



图 40: TKScope ARM安装进行中

（7）安装完成后，点击【Finish】结束安装，如图 41所示。



图 41: TKScope ARM安装完成

（8）至此，TKScope ARM的安装全部完成，安装正确后，我们可以在 Keil的根目下找到
TKScope文件夹，如图 42所示。



图 42: TKScope ARM安装目录

2.3.2 安装 VC8 实时运行库

TKScope ARM的正常运行依赖于微软的 VC8实时运行库。正常电脑在安装Windows系统的时
候会装上 VC8实时运行库，用户不需要处理。首次使用 TKScpoe工具时，遇到找不到芯片型号，或
者是烧写失败等问题，除了检查硬件和软件配置之外，还需要检查电脑是否安装有该运行库，若没

有则需要安装。

（1）双击图 34中的 vcredist_x86_cn_XP.exe (这里以Windows XP为例，请选择与您的操
作系统对应的版本)，系统弹出如图 43所示的对话框，点击【是 (Y)】。



图 43: VC8运行库

（2）接下来 VC8实时运行库便开始安装，如图 44所示，完成后，安装界面将会自动消
失。



图 44: VC8实时运行库安装进行中

2.4 仿真器驱动安装

2.4.1 MiniCK100/AK100 驱动安装

为了能够正常下载、调试程序，首次使用MiniCK100或 AK100开发工具时需要安装对应的驱
动。由于MiniCK100与 AK100的驱动安装方法基本相同，因此这里仅以MiniCK100的驱动安装为
例，介绍如何安装仿真器驱动。

（1）通过 USB数据线将开发工具和电脑连接起来，打开设备管理器（鼠标选中计算机->
右键->管理->设备管理器），打开后如图 45所示。可以看到【其它设备】中，有一个
带黄色感叹号的 CK100 Emulator。



图 45: CK100驱动安装

注意: 如果没有出现带黄色感叹号的【CK100 Emulator】，请检查 CK100是否正确连接
到 PC，使用的 USB线是否完好无损。特别注意的是，一般的移动电源自带的 USB线仅具有电
源功能，不要用移动电源自带的充电线，应使用常见的手机数据线。

（2）双击带黄色感叹号的【CK100 Emulator】，弹出如图 46所示的窗口，选择【更新
驱动程序】。



图 46: 选择更新驱动程序

（3）接着弹出选择如何搜索驱动程序软件对话框，如图 47所示。选择【浏览计算机以
查找驱动程序软件】。



图 47: 选择搜索驱动程序的放肆

（4）接着设置驱动程序路径，如图 48所示，填入 TKScope安装目录下相应驱动程序的
路径即可，也可以选择【浏览】找到驱动程序的目录。这里设置为 D:\Keil_v5\TKScope
\Driver\CK100 Driver\Win64，如果是 32位系统，则最后的路径应该是Win32。选择路径
后，直接点击【下一步】进入驱动安装，等待安装结束即可。



图 48: 选择驱动程序路径

注意: 如果是 AK100，在选择驱动路径时选择：D:\Keil_v5\TKScope\Driver\AK100 Driver
\Win64(32)即可。

（5）安装结束后，可以在设备管理器中看到如图 49所示的界面，表明驱动已经正确安
装，CK100可以正常使用。



图 49: CK100驱动安装成功

2.4.2 J-LINK 仿真器驱动安装

首次使用 J-Link仿真器需要安装驱动，一般情况下，只要用 USB线将 PC和 J-Link连接起来，
即可自动完成驱动的安装，驱动安装完成后，可以在设备管理器（鼠标选中计算机->右键->管理->
设备管理器）中看到 J-Link设备，如图 50所示。



图 50: CK100驱动安装成功

若无法自动完成安装，则可以选择手动安装，按照以下步骤操作即可。

（1）通过 USB数据线将 J-Link和电脑连接起来，打开设备管理器（鼠标选中计算机->右
键->管理->设备管理器），打开后如图 51所示。可以看到【其它设备】中，有一个带
黄色感叹号的 J-Link。



图 51: J-Link驱动安装

（2）双击带黄色感叹号的【J-Link】，弹出如图 52所示的窗口，选择【驱动程序】下
的【更新驱动程序】。



图 52: 选择更新驱动程序

（3）接着弹出选择如何搜索驱动程序软件对话框，如图 53所示。选择【浏览计算机以
查找驱动程序软件】。



图 53: 选择搜索驱动程序的方式

（4）接着设置驱动程序路径，如图 54所示，填入 Keil安装目录下相应驱动程序的路径
即可，也可以选择【浏览】找到驱动程序的目录。本文档描述 Keil安装时，其安装目录
为 Keil_v5，对应的驱动程序路径即为：D:\Keil_v5\ARM\Segger\USBDriver\x64，如果是
32位系统，路径的末尾应该是 x86。选择路径后，直接点击【下一步】进入驱动安装，
等待安装结束即可。



图 54: 选择驱动程序路径

（5）安装结束后，可以在设备管理器中看到如图 50所示的界面，表明驱动已经正确安
装，J-Link可以正常使用。

3 编写应用程序

ametal_am824zb_1.00软件包（下文简称 SDK，并以 {SDK}表示 ametal_am824zb_1.00软件包
的根目录）为 AM824ZB开发板所附带的 AMetal软件包，末尾的 1.00表示版本号。SDK中的工程
模板和 DEMO可以直接在 AM824ZB开发板上运行。

3.1 从模板建立工程

SDK中提供了工程模板，位于 {SDK}\projects_keil5\applications\template。用户无需“从零”
开始建立工程。只需要简单的拷贝一份工程模板，然后命名为自己的工程名字即可。如图 55所示，



是初始时 {SDK}\projects_keil5\applications\目录下文件视图，仅包含工程模板。

图 55: 工程模板所在目录

如需新建工程，如建立一个操作 LED的工程，直接复制一份 template并粘贴（注意：只能粘
贴在 {SDK}\projects_keil5\applications\目录下，即与 template处于同一级目录，不可随意拷贝、粘
贴于 SDK的其它地方）。复制粘贴后如图 56所示。



图 56: 复制一份 template

然后将 template -副本重命名为自己期望的工程名即可，如命名为 led。重命名后如图 57所示。



图 57: 重命名工程目录

打开 LED工程文件夹，初始如图 58所示。template.uvprojx即为 Keil的工程文件，为了与工程
目录的文件名一致，建议将 template.uvprojx重命名为 led.uvprojx。重命名后如图 59所示。



图 58: 工程初始视图

注意: 工程目录下，除工程文件 template.uvprojx外，还有 4个文件夹，分别为 board、startup、
user_code、user_config。board文件夹包含了一些开发板相关的设置和初始化函数，如板上 LED、
蜂鸣器等，不同开发板，可能对应不同的 board文件；startup包含了汇编启动文件，一般无需修
改；user_code包含了用户主程序文件 main.c，用户程序的入口即在该文件中；user_config包含
了工程配置文件以及各个外设的配置文件，提供了默认配置，用户可根据需要自行修改。关于

这些文件的进一步说明，请参考《AM824ZB用户手册》。



图 59: 重命名 Keil工程文件

至此，“新建”工程成功完成。

3.2 打开工程

只要正确安装了 Keil，双击图 59中的 led.uvprojx即可打开工程。打开后如图 60所示。



图 60: 打开工程

可以看到左侧 Project中有一个名为 led工程。点击 debug前的“+”号，可以显示出整个工程
结构。如图 61所示。



图 61: 显示工程结构

注意: 在工程结构中，common 下是标准接口文件，这些文件与芯片无关，所有平台的
AMetal包 common下文件都相同；startup下是启动文件，往往是汇编程序实现；board下包含了
一些开发板相关的设置和初始化函数，如板上 LED、蜂鸣器等，不同开发板，可以对应不同的
board文件；drivers下为 LPC82x芯片各外设的驱动文件；hw下为 LPC82x芯片的硬件层文件；
user_config下为配置文件；user_code下为用户程序，用户开发的程序均存放在 user_code下。

3.3 编写程序

在工程窗口中，目录 user_code是存放用户程序的地方，点击 user_code前面的“+”号可以显示
该结点下所有的文件，默认只有一个文件 main.c,双击 main.c便会出现 main.c的代码编辑窗口，如
图 62所示。



图 62: main.c代码编辑窗口

main.c的默认代码是一个闪灯程序（LED0以 100ms的时间间隔闪烁），程序仅几行代码。在
AMetal中，用户程序的入口是 am_main()，类似于 C程序开发时的 main()。

简单介绍一下程序代码，首先会使用 AM_DBG_INFO()宏输出“Start up successful”字符串，
表明启动成功，该宏用于串口输出调试信息，如果使用USB-TTL等USB转串口工具将AM824-Core
的 UART0与 PC机连接起来，则可以在 PC机上看到每次系统启动时打印的调试信息。如果没有这
一类工具，可以先不用理会，程序运行成功后，也能看到 LED灯闪烁的现象。

while(1)主循环中，首先点亮 LED0，延时 100ms后熄灭 LED0，熄灭 LED0后延时 100ms后再
点亮 LED0，以此循环，即可看到 LED0闪烁现象。

注意: 要看到闪烁现象，需要将 AM824ZB开发板上的 J9使用跳线帽短接起来，使 LED0
对应的引脚与 PIO0.20有效连接。若需要查看调试输出的信息，UART0的默认设置为：PIO0_4
为发送引脚；PIO0_0为接收引脚；波特率为 115200；数据位 8位；无奇偶校验；1位停止位。



3.4 编译程序

程序编写好后，就需要编译程序，编译无误后才能下载到开发板上实际运行。点击图 63所示
图标进入工程设置，设置一下编译链接最终的镜像名（也可以不用设置，设置只是为了使各个工程

输出与工程名对应）。

图 63: 进入工程设置

弹出对话框“options for Target debug”，选择 output选项卡进行配置。如下图 64所示。



图 64: Output选项配置

点击如图 65所示的 Build图标，开始编译整个工程。

图 65: 编译工程

工程开始编译后，【Build Output】窗口中会不断输出相关的编译信息。编译链接成功后，应
在【Build Output】窗口中看到“0 Error(s)，0 Warning(s)”的信息。如图 66所示。

图 66: Build Output最终输出信息



4 调试应用程序

4.1 连接仿真器

开发平台调试接口如图 67所示，MiniCK100仿真器的接口如图 68所示。

图 67: 开发板调试接口图



图 68: MiniCK100仿真器接口图

用户可以按照开发板调试接口（AM824ZB J2）上的丝印，使用杜邦线与 MiniCK100上对应
丝印的引脚连接起来，即可进行仿真调试。未使用的引脚无需连接。连接关系如表 1所示。

表 1: 调试接口连接关系

MiniCK100 AM824ZB 调试端口（J2）
3.3V 3.3V

JnTRST —

TDI —

TMS/SWDIO SWDIO
TMS/SWCLK SWCLK

TDO —

JnRST RST
GND GND

注意: 如使用其它仿真器，只需要将仿真器对应的引脚与 AM824ZB调试端口的对应引脚
连接起来即可。如果使用的是 SWD调试模式，仿真器均有统一的命名。

4.2 配置仿真器

进行配置前，请将仿真器与开发板连接起来，并将 PC机与仿真器正确连接。同时，需要正确
通过 AM824ZB的MicroUSB供电接口给 AM824ZB开发板供电。



注意: 仿真器不能为 AM824ZB提供电源，必须单独供电。

4.2.1 CK100/AK100 配置

（1）点击如图 69所示的【Target Options】图标，弹出工程的配置窗口，切换到【Debug】
设置页面，如图 70所示。

图 69: 进入工程设置

图 70: 工程配置窗口

（2）如使用 CK100或 AK100仿真器，在下拉框中选择【TKScope Debug for ARM】，
如图 71所示。



图 71: 选用 TKScope Debug for ARM进行仿真

（3）如图 72所示，点击【TKScope Debug for ARM】旁边的【Setting】，将会弹出仿
真器的配置选项，如图 73所示。



图 72: 设置 TKScope Debug for ARM

图 73: TKScope Debug for ARM配置选项

我们将按照如图 74所示的顺序进行配置。



图 74: TKScope Debug for ARM配置顺序

首先配置【硬件选择】，“器件选择”为 LPC824，“设备选择”根据使用的仿真器选择为
CK100 (如图 75所示)或 AK100 (如图 76所示)。

注意: AK100与 CK100仅在仿真器配置的【硬件选择】部分有不同，其他的设置参数相
同。

图 75: 使用 CK100仿真器



图 76: 使用 AK100仿真器

【主要设置】的设置参数请参考图 77。



图 77: 主要设置配置参数



【附加设置】的设置参数请参考图 78。

图 78: 附加设置配置参数

【程序烧写】的设置参数请参考图 79。

图 79: 程序烧写配置参数



注意: 整片擦除是对全部 Flash进行擦除，扇区擦除只是对代码所占用的扇区进行擦除，用
户可根据实际需求进行选择。如需每次下载程序后自动运行程序，则可以勾选上【退出后运行】

，否则，每次下载程序后，需要手动复位一次后才能开始运行程序。

前面参数配置完成之后，可点击【硬件自检】来检测仿真器是否与开发板通讯成功。硬件自检

过程如图 80所示。若【硬件自检】不成功需重新检查参数是否配置正确、硬件是否连接正确等。

注意: 【硬件自检】耗时比较长，用户可在检查硬件复位和 ID读取正确后，点击【结束】
来结束硬件自检。

图 80: 硬件自检过程

硬件自检完成后或需要取消硬件自检时，点击【结束】关闭【硬件自检】窗口，如图 81所示。



图 81: 结束硬件自检

完成以上配置后，点击【确认】结束 TKScope Debug for ARM的配置，如图 82所示。

图 82: 结束 TKScope Debug for ARM配置

回到工程配置窗口，切换到【Utilities】配置页面，勾选【Use Debug Driver】即选择 Flash编
程工具为【Debug】配置工具，点击【OK】结束所有配置。如图 83所示。



图 83: Utilities配置

4.2.2 J-Link 配置

（1）点击如图 84所示的【Target Options】图标，弹出工程的配置窗口，切换到【Debug】
设置页面，如图 85所示。

图 84: 进入工程设置



图 85: 工程配置窗口

（2）如使用 J-Link仿真器，在下拉框中选择【J-LINK/J-TRACE Cortex】，如图 86所
示。



图 86: 选用 J-LINK/J-TRACE Cortex进行仿真

（3）如图 87所示，点击【J-LINK/J-TRACE Cortex】旁边的【Setting】，将会弹出仿
真器的配置选项，如图 88所示。



图 87: 设置 J-LINK/J-TRACE Cortex



图 88: TKScope Debug for ARM配置选项

进入该页面时，可能弹出未知器件的窗口，如图 89所示。一般来讲，直接点击【No】即可。
也可以选择【YES】，进入芯片选择页面，选择 NXP下的芯片 LPC824M201即可，如图 90所示。



图 89: J-Link未知器件警告窗口

图 90: 选择器件

（4）由于仿真器默认设置的是 JTAG接口，需要切换到 SWD接口，才能发现内核，以便
正确仿真、下载程序。在 J-Link仿真器配置页面中选择 SWD调试接口，如图 91所示。



选择后，即可发现内核，如图 92所示。本配置页面中其他配置选项全部默认设置即可，
无需修改。

图 91: 选择 SWD调试接口



图 92: 发现芯片内核

注意: 如切换到 SWD调试接口后，还是未发现内核，请检查开发板是否正确供电，仿真
器与开发板是否正确连接，以及仿真器与 PC是否连接。

（4）为了使每次下载程序后，自动启动程序，可以继续配置【Flash Download】页面，勾
选上【Reset and Run】，如图 93所示（图中其它选项已默认勾选）。



图 93: Flash Download配置页

若在【Programming Algorithm】下没有 Flash编程算法，如图 94所示，则需要自行加载算
法。点击下方的【Add】按钮，弹出算法选择框，选择【LPC8xx IAP 32kB Flash】，然后【Add
即可】即可，如图 95所示。



图 94: 无 Flash编程算法



图 95: 添加 Flash编程算法

（5）回到工程配置窗口图 85，切换到【Utilities】配置页面，勾选【Use Debug Driver】
即选择 Flash编程工具为【Debug】配置工具，点击【OK】结束所有配置。如图 96所
示。



图 96: Utilities配置

4.3 调试应用程序

完成上述设置后，再次点击如图 97所示的 Build图标，待程序编译完毕。

图 97: 重新编译文件

在代码行左边空白处单击鼠标左键可以设置一个断点，设置成功后将出现一个红色小圆点（如

需取消断点，再次单击即可）。如在 am_main()函数中 am_led_on()代码行添加一个断点。如图 98
所示。

注意: 所谓断点，即在进入调试模式后，程序运行至此时将自动暂停。



图 98: 设置断点

点击如图 99所示的 Debug图标启动调试。若使用的MDK为评估版，则将弹出如图 100所示
的对话框，点击【确定】即可。接下来，便切换到调试界面，系统运行至main()处，如图 101所示。



图 99: 调试程序

图 100: 32K限制



图 101: 调试界面

调试过程中，常常需要使用到的操作按钮，如图 102所示。它们的作用如表 2所示。



图 102: 调试中使用到的操作按钮



表 2: 各调试按钮的含义

按钮 作用

复位器件

（重新开始执行程序）

全速运行

（遇到断点或手动暂停时暂停程序）

暂停程序执行

（只有当程序处于全速运行状态时有效）

单步执行一行程序

（遇到函数时，会进入函数继续单步执行）

单步执行一行程序

（遇到函数时，函数也被当做一行程序执行）

运行程序至本函数退出

运行至当前光标所在行

点击如图 103所示的 Run图标（全速运行），程序便会开始全速运行，运行至前面设置的断点
处即会自动暂停，如图 104所示。

图 103: 全速运行



图 104: 运行至断点

然后，可以多次点击如图 105所示的 StepOver图标，观察程序的执行流程以及开发板上 LED
的亮灭情况。

图 105: 单步运行

单击先前设置的断点 (取消断点)，再次点击如图 103所示的 Run图标，程序便会全速运行，可
以看到开发板的 LED不停地闪烁。

若不再需要调试程序，则点击如图 106所示的 Debug图标退出调试。



图 106: 退出调试

注意: 要看到 LED0的闪烁现象，需要将 AM824ZB开发板的 J9使用跳线帽短接起来。

5 固化应用程序

当程序编写、调试完成之后，便可以将程序固化到芯片中。既可以使用 µVision5烧写也可以使
用第三方烧写软件。使用第三方软件时，通常需要生成相应格式的烧写文件 (见 5.2 )。

5.1 使用 µVision5 烧写程序

µVision5已经内建了 Flash下载功能，点击如图 107所示的 Download图标，程序便被烧写到
Flash中。

图 107: 下载程序

程序下载时，【Build Output】窗口中会输出相关的信息，一般不用理会。

程序正确下载完成后，复位开发板，看到 LED0灯不停地闪烁，说明程序下载成功。

注意: 使用复位按键时，需要将 AM824ZB开发板的 J8使用跳线帽短接起来。

5.2 生成程序烧写文件

5.2.1 生成 hex 格式文件

点击如图 108所示的 TargetOptions图标，弹出工程的配置窗口，切换到【Output】设置页面，
勾选上选项【Create HEX File】，“Name of Executable”设置为自己期望的名字 (如 demo_led)，如
图 109所示。



图 108: 设置工程

图 109: 生成 HEX文件

点击如图 110所示的 Build图标，待工程编译完毕。

图 110: 编译工程

编译完成后，我们便可以在工程目录的 debug文件夹下找到名为 demo_led.hex的程序文件。

5.2.2 生成 bin 格式文件

Keil中只能通过使用命令的方式生成 Bin文件。点击如图 111所示的 TargetOptions图标，弹出
工程的配置窗口，切换到【User】设置页面，添加如列表 5.1和列表 5.2所示的命令，如图 112所
示。



图 111: 设置工程

列表 5.1: Run #1命令行

1 $K\ARM\BIN\ELFDWT.EXE !L

列表 5.2: Run #2命令行

1 fromelf.exe --bin -o .\debug\demo_led.bin .\debug\demo_led.axf

注意: .\debug\demo_led.bin为生成的 bin文件存放位置，.\debug\demo_led.axf为 axf文件
位置，用户需要根据自己的实际情况填写这两个路径。

为了减少用户的工作量，Run #2命令行也可以使用通用表达式，自动生成 bin文件，用户不必
修改文件名称与路径。具体见列表 5.3所述。

列表 5.3: Run #2命令行通用表达式

1 fromelf --bin -o "$L@L.bin" "$L@L.axf"



图 112: 生成 Bin文件

点击如图 113所示的 Build图标，待工程编译完毕。

图 113: 编译工程

编译完成后，我们便可以在工程目录的 debug文件夹下找到名为 demo_led.bin的程序文件。

5.3 使用 ISP 方式烧写程序

程序更新除了可以通过仿真器和编程器以外，NXP微控制器提供了一个串口下载用户程序的功
能，即 ISP方式，通过串口就可以进行程序烧写或更新，特别适合小批量生产，既经济又实惠。

进行 ISP 更新程序，需要准备一个串口和一个 PC 软件（Flash Magic），推荐从 http://www.
flashmagictool.com/下载最新的软件 (9.40之前的版本可能会校验失败，推荐使用 9.40之后的版本)。
下载完成后，直接进行安装运行之后界面如图 114所示。

http://www.flashmagictool.com/
http://www.flashmagictool.com/


图 114: Flash Magic启动界面

5.3.1 准备工作

将芯片的 USART0的 TXD（PIO0.4）和 RXD（PIO0.0）引脚和计算机串口的引脚连接起来，同
时将 ISP引脚（PIO0.12）与 GND短接，复位或者重新上电。

5.3.2 communications 设置

Select：选择当前操作的芯片型号 LPC824M201JHI33；

COM Port：从设备管理器中找到当前连接串口的 COM端口；



Baund Rate：推荐串口通信波特率选用 9600Hz或 19200Hz，波特率设置过高容易导致 ISP通信
出错，若 ISP频繁出错，可以上调或下调波特率；

Interface：选择“None（ISP）”作为下载方式；

Oscillator Freq：填写芯片所使用的系统时钟频率，系统时钟频率并非固定的参数，推荐与系统
晶振值相同，其值大小一般情况下不影响 ISP下载。

具体设置，如图 115所示。

图 115: Flash Magic设置 step1



5.3.3 Erase 设置

第一种方式：可任意选择您所要擦除的分区；

第二种方式：整片擦除；

第三种方式：擦除用户所用到的扇区。

用户可以根据实际情况选择对应的方式，无特殊情况，建议选择第二种方式。

图 116: Flash Magic设置 step1

5.3.4 Hex file 选择

点击【Browse…】，选择要烧写的 hex文件，如下图 117所示。



图 117: Flash Magic设置 step3

5.3.5 其他设置

Verify after programming：设置是否在下载后进行效检，用户根据自己需要进行选择；Fill unused
Flash：设置填充未使用的 Flash，无特殊要求无需勾选此项。具体设置如下图 118所示。



图 118: Flash Magic设置 step4

5.3.6 启动下载

复位或重新上电之后，点击 Start，进行 ISP下载，如下图 119所示。下载完成之后，断开 ISP
（PIO0.12）和 GND之间的连线，复位或重新上电之后，程序正常运行。



图 119: Flash Magic设置 step5

6 免责声明

此使用手册的著作权属于广州致远电子股份有限公司。任何个人或者是单位，未经广州致远电

子股份有限公司同意，私自使用此手册进行商业往来，导致或产生的任何第三方主张的任何索赔、

要求或损失，包括合理的律师费，由您赔偿，广州致远电子股份有限公司与合作公司、关联公司不

承担任何法律责任。

广州致远电子股份有限公司特别提醒用户注意：广州致远电子股份有限公司为了保障公司业务

发展和调整的自主权，广州致远电子股份有限公司拥有随时自行修改此手册而不需通知用户的权



利，如有必要，修改会以通告形式公布于广州致远电子股份有限公司网站重要页面上。

7 更改记录

1.5.0 <2015-12-16>

•各个步骤更加详细化，优化了文档中的部分图片

1.0.0 <2015-12-11>

•创建文档
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