Alkalmazott Elektronika

Készítette: Cserép Anett


1. A folyamatirányítás frázisai:

Irányítás: Mint minden számítógép, az egy chip-en megvalósított mikroszámítógépek is Processzor, Memória és Ki/Bemenő egységekből állnak. De ezeket nem számolásra, hanem általában folyamatok irányítására használják, ezért helyenként a nevük: microcontroller (µC). Az irányítás – ami az automatizálás lényege - nem más, mint egy előre meghatározott cél elérése érdekében történő: Érzékelés » Következtetés » Beavatkozás. 

Érzékelés: (a külvilág változását érzékeli) Feladatfüggő, valamilyen analóg vagy digitális értéket szeretnénk figyelni, s ezzel kapcsolatban valamit érzékelni. [Pl.: hőmérséklet-változás; fény, mozgás (elmozdulás); logikai állapot (igen vagy nem lehet a válasz).]
Kiértékelés, következtetés: (a megfelelő bit megváltozásához vezet) A mikro-vezérlőben tárolt számítógépes programmal kiértékelem, hogy milyen beavatkozás szükséges. [Pl.: hőmérséklet elérte a megfelelő szintet ->> Fűtés leállítása; ha a hőmérséklet lehűlt ->> fűtés bekapcsolása szükséges.]
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ÉRZÉKELÉS  I.

•

Logikai állapot észlelése

(tehát olyan 

kérdés, amire a válasz Igen vagy Nem). Pl.:

• Csukva van-e az ajtó (pl. gépkocsi)

• Nyitva van-e a vizvezeték (pl. mosógép)

• Sötét van-e. (pl. lámpa felgyujtás)

• Forr-e a víz (pl. a száraztészta  beöntése) stb.

Beavatkozás: (mit csináljak akkor, ha ez bekövetkezett) A kiértékelés eredményétől függően végrehajt valamit a µC. [Pl.: fűtés leállítása; figyelem egy alkatrész hőmérsékletét, és ha egy bizonyos szintet elért a hőmérséklete, akkor lekapcsolom, hogy ne melegedjen tovább.]
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ÉRZÉKELÉS  II.

•

Impulzus-számlálás

• Eseményszám

időegyég alatt (pl.forgalomszáml)

• Áramlásmérés

(pl. vízóra, fogyasztás, szélsebes)

• Fordulatszám

(pl. generátor frekvencia)

• Elmozdulásmérés 

(pl. inkrementális enkóderrel)


2. Az érzékelés fajtái, és a megvalósítás lehetőségei mikro-vezérlővel:

Érzékelés: Feladatfüggő. Valamilyen analóg vagy digitális értéket szeretnénk figyelni, és ezzel kapcsolatban valamit érzékelni.

Logikai állapot észlelése: 
Input/ Output-kezelés:


a.) bemenet: nem maradhat nem definiált állapotban 

b.) az eszköz bemenetére szeretnénk adatot küldeni -> a kapcsoló állapotát olvassa be

Nyomógombkezelés:


a.) pergésmentesített vezérlést lehet vele megvalósítani

b.) szoftveres oldalról fogadnia kell a bemenetet


c.) Nyomógombos értékadás -> bevisszük az adatot

Impulzus-számlálás:
[Pl.: vonalkód olvasó]

[Pl.: eseményszám mérés adott időegység alatt, áramlásmérés, fordulatszám-, elmozdulás-mérés] Az impulzus-forrást rávisszük a kontrollerre, ehhez rendelünk eseményt. 
{COUNT » Hányas lábon veszem az értéket, hányas helyről és melyik lábra tegye?}

Sugárzásmérő:


a.) pici sugárzásnál hosszú ideig kell mintát venni


b.) a detektorból véletlenszerűen jönnek a jelek

Elmozdulás-mérés: 


a.) optikai egér


b.) dióda, fotodetektor, mozgó optikai rács -> impulzust ad ki

Digitális-adat: [Pl.: órajel, logikai válasz, impulzus] -> Pl. órajel esetén érzékelni kell, hogy a lefutó, vagy a felfutó élen van-e, illetve engedélyezett, vagy sem. 
Analóg mennyiségek mérése: [Pl.: ellenállás, feszültség, fényerősség, hőmérséklet, időtartam, változás vagy elmozdulás]
Ellenállás-mérés: 


a.) mennyi adott ellenállásnak az Ohm-értéke? 

b.) visszavezethető az impulzus-mérésre


c.) Kondenzátor mennyi idő alatt töltődik fel? -> így mérjük az ellenállást

Hőmérséklet: Képes bizonyos értékkel való összehasonlításra.

Megvalósítás lehetőségei: 

Hő » hő-érzékelő chip (termosztát)
Fény, mozgás: fototranzisztor (fénnyel szabályozza az áramot a kollektor és az emitter között.)

Impulzus: esemény, számlálás időegység alatt -> áramlásmérő, tüdő térfogat-mérés.



(logikai állapotú input láb)
3. A beavatkozás fajtái és a megvalósítás lehetőségei mikrovezérlővel:

Beavatkozás: Érzékelek valamit, ebből kikövetkeztetem, hogy mit kell tennem, s ezt végrehajtom (azaz beavatkozok) [Pl.: Érzékelem az alkatrész hőmérsékletét, ha túl magas, leállítom a működését, hogy ne melegedjen túl.] 
Fajtái: a.) kapcsoló ki/ bekapcsolása (pl.: tekercsnél, áramnál) RELAY

             b.) Szelep ki/ bekapcsolása (pl.: mosógép, benzin) 

             c.) motor adott sebességű vagy irányú hajtás  

PWM -> ő állítja be a sebességet (egyen-áramú motor, pl.: vasút-modell, elemes fogkefe)

             d.) pozícionálás (CNC, gépelemek, kvarcóra): bizonyos pozíciót kell másolni

-- Pulsout -> a megadott lábon kiad egy impulzust


-- késleltető ciklusokat kell beépíteni a programba, mert az impulzusok között 


    megfelelő időnek kell eltelnie

             e.) parancstovábbítás beavatkozó szerveknél  

(pl.: shiftout, serout, xout -> kommunikációs port, nem igazán használom)

             f.) KEVERÉK előírt adagolása (pl.: több szelep esetén; festék)

Megvalósítás: programban paraméterek használata

[PL.: fényújságnál ->> ciklikusan görgeti a szöveget

	DATA ”Fonyód 98 …”




I 
VAR
WORD


B
VAR 
BYTE


M 
VAR 
BYTE

DIRS= $FFF:OUTC=3

M=0 
	MAIN:

          GOSUB PRINT 

          M=M+1

                     PAUSE 2000

GOTO MAIN


Beavatkozásként: léptetőmotor-vezérlésekor az irány megváltoztatása 
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ÉRZÉKELÉS III.

•

Analóg mennyiségek mérése

• Ellenállás 

(pl. benzintank úszójának potmétere)

• Feszűltség

(pl. akkumulátor töltöttségi foka)

• Fényerősség 

(pl. fényképezőgép fénymérője)

• Hőmérséklet

(pl. pálinkalepárló zagy-hőfoka)

• Időtartam 

(pl. vonalkód csíkhosszúsága)

[image: image17.emf]39
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A PWM motor működéséhez nagy áramú átvitel szükséges. Nagyobb tápfeszültségre van szükség. A motornak két tápegysége van (a vezérlőn, teljesítmény elektronika).
A PWM modulátor működési elve és felhasználási lehetőségei: 

A PWM modulátor segítségével impulzusszélesség-modulációt tudunk létrehozni. Ez azt jelenti, hogy állandó T periódusidő mellett a bekapcsolás W idejét változtatva, a kimenő jel közértékét tudjuk változtatni. Ha a kapcsolgatott feszültségszint Ub, akkor a PWM modulátor kimenetén a feszültség középértéke: Uk = Ub * W/T. Mivel ez a négyszögjel az Uk középértékű DC jel és szinusz-hullámok összegére bontható, ezért megfelelő alul-áteresztő szűrővel kiszűrhetjük a DC komponenst a váltakozó áramú szinuszos összetevőktől. Az aluláteresztő szűrő egy RC tag. A PWM jelet két adat jellemzi: a frekvencia és a kitöltési tényező. Lényegében a PWM modulátor egy 1 bitet felhasználó digitál-analóg átalakító.     
4. A mikro-vezérlővel megvalósított folyamatirányítás tervezésének lépései
1.) Mit akarok vizsgálni, érzékelni? --» Ezt hogyan tudom?

2.) Kiértékelés megtervezése.

3.) Beavatkozás megtervezése (pl.: áramkörépítéshez kérdés lehet: „Programozási, vagy huzalozási szempontból legyen előnyös?”)

Hogy a mikrokontroller működjön, ahhoz szükséges: 

· PIC16F876

· Működéséhez elég +5V

· Ellenállással fel kell húzni a tápra az egyik lábat (ez ezért lehet fontos, hogy a Reset gomb megnyomása esetén bármikor lehessen resetelni)

· A tápfeszültség-portot be kell kötni. (+5V)

· Kell egy kvarcot tartalmazó eszköz (pl.: amikor az órajel frekvenciát határoz meg).
5. Az A/D konverzió. A konverter felépítés és működése

Analóg adat --» digitális adat  (főleg méréseknél)
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A.) Parallel kvantálású átalakító:

Az n db lépcsőből kiválasztja, hogy a feszültség melyikbe passzol bele

Ablak-komparátor: Előnye: az átalakítás egy lépésben történik



      Hátránya: sok elemet tartalmaz --» bonyolult és drága

B.) Iteratív kvantálásúak: 


Kiválasztja, hova esik a jel, majd egy „n” lépcsőből álló rendszerből jön az eredmény.
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+5V

-

POZICIONÁLÁS 0

Unipoláris

Léptető

motor

S VAR WORD

J VAR WORD

I VAR NIB

P VAR NIB

DIRA = 15

FOR  J = 1  TO  S

I = I + 1 :   I = I & 3

LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

OUTA = P :      PAUSE 20

NEXT

ULN2003

Meghajtó

áramkör

Unipoláris azt jelenti, hogy a négy tekercs egyik vége közösitve kerül pozitiv feszültségre, míg a másik 

végek egyike egymásután kerül földelésre. Bipoláris léptető motorok esetén csak két tekercs van,

meghajtásához  H-híd kell, amely az áramirányt tudja változtatni pl. L293 vagy TCA3727  IC segitségével.


Hátránya: kicsit lassú.
 
C.) Számláló kvantálásúak:

Valamilyen órajelre működnek.

Feszültség-frekvencia átalakító:

(Az AD átalakító egyik fajtája.)

Frekvenciamérés ->> 

1 mp alatt hány óraimpulzus jön?

Az átalakítása hasonló a számláló

kvantálásúhoz, mert az „U” és az 

„f” összehasonlításából adódik.

DA átalakító használata AD átalakításához:
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	Ha a komparátorban megegyezik a DA-ból érkező feszültség, az Ube-vel, akkor megy tovább a számlálóra. Ekkor a számlálóban lévő digitális szám megfelel az Ube feszültségnek. Ezt kell kijelezni. 




6. A D/A konverzió, Az R-2R létra, A konverter felépítése és működése
Digitális adat -->> analóg adat (áramerősség)





YA = S*XD
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Párhuzamos kapcsolás: 
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Soros Kapcsolás: R er = R1 + R2
I=
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Gyakorlatban: műveleti erősítőt használunk. Az áramok itt nem hatnak egymásra vissza. Könnyebb a megvalósítása, mert 2-féle ellenállást tartalmaz.
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Lehet kapni kész létrát, ami egy közös tápra csatlakozik felül, alul pedig a kapcsolókhoz tudok csatlakozni igény szerint (ez azonban drágább)

Csomóponti függvény-> azonos ellenállás <-> azonos áram

Az eredő ellenállás ugyanaz marad.

R er = R + R= 2R
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A D/A-átalakítók olyan funkcionális egységek, amelyek a bemeneteikre érkező kódolt számmal arányos feszültséget állítanak elő a kimeneteiken.
A gyakorlatban műveleti erősítőt kell hozzá kapcsolni ( feszültség a kimeneten

I= b1 * 
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7. Az MPLAB fejlesztőkörnyezet: (Ez egy Assemblerre épülő nyelv.)
Mikrokontroller működése: vannak regiszterei, a megfelelő regiszterek letöltésénél működtetni lehet, a mikrokontrollert. Dibager-program(szimulálja a processzort a regisztereivel és a portjaival (soros) együtt.
Letöltés: Megjelenik a megfelelő ablak (magyar nyelvű szöveg).

	File Register
	Forrás kód

	Program Memory
	


Típus beállítása: Select Device(adott típusú kontroller használata

Lefordítás: ALT+F10(megjelenik az OUTPUT ablak
Dibager- funkció(Select Tool(választási lehetőség

Adott beépített harware környezetben a kontrollerrel lehet kommunikálni

és meg lehet jeleníttetni.

Processzor-panel: (Lábak miatt) ( A PC kivezetés soros vagy USB kábel

A belső kontrollert folyamatosan lehet dibaggolni. A RESET gomb megnyomása után leállítódik a rendszer.

A tápfeszültségbe alapértékkel feltöltődnek a regiszterek. (pl.: betöltődik a státuszregiszter)

F9(futtatás (töréspontok, lépésenkénti futtatás)

1F00 –tól kezdődik az értelmes program(programszámláló regiszter
Ehhez kell feltételvizsgálat; Beállítások(pl.: az órajel frekvenciájának beállítása, értékadás a lábnak
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8. A PICBASIC PRO utasításkészlete és a fordító használata: 
· INCLUDE „config.inc”
· CIMKE: 

Ciklus mag


GOTO CÍMKE
· HIGH N(1-re állítja a BN-es lábon a kimenetet; 

LOW N(0-ra állítja a BN-es lábon a kimenetet

· PAUSE 500(5 sec várakozás
· V VAR WORD(V egy word típusú változó

· LCDOUT $FE, 1 „ .. C=    ”, #C  ( kiírja az LCD-re a C értékét 
%: bináris érték; $: hexadecimális érték; $FE: vezérlő utasítás

Szorosan kapcsolódik a hardware összeállításhoz.

Megadja a port számát (hova van bekötve), az értékét, az első utasítás törli a DISPLAY-t, a második utasítás visszamegy a sor elejére törlés nélkül 

· DEBUG, DECY C, „   ”, BINIG C, 13 ( elküldöm a soros portra az értéket

Előre beállított paraméterekkel lehet adatot fogadni a PC felől
· IF…THEN …ELSE…ENDIF

· COUNT 5, 1000, C 
C: eredmény a C változóba; 5: 5-ös lábra (B port B.5)

1000: másodpercben az idő, hogy meddig számoljon

COUNT: számlálás; Melyik port, mennyi ideig, eredmény hova?

· USB port kezelés is van már bennük 
DOS- fordítóprogram:

a.) szövegszerkesztőben elkészítjük a programot

b.) .bas kiterjesztéssel mentjük el

c.) pbp filenév.bas ( paranccsal készítjük el a .hex kiterjesztésű fájlt

d.) nyomva tartva a MONITOR gombot, egy pillanatra nyomjuk meg a RESET gombot

e.) A LED két felvillanással jelzi, hogy a monitor program fut a mikrokontrolleren.

f.) letolt filenév.hex( paranccsal tölthetjük le a fájlokat a mikrokontrollerbe

g.) a LED három felvillanással jelzi, hogy a file letöltése befejeződött

h.) nyomjuk meg a RESET gombot( fut a program

/ Monitor-program: a felső címeken helyezkedik el; az új program betöltésére használják;

B7-es láb( új program betöltése vagy már a betöltött program használata

0- a következő utasításra ugrik, meghívja a MONITOR programot; 1- átugorja a következő utasítást /

A Reset feladata és működése a PIC-nél: A tápfeszültség bekapcsolásakor a mikrovezérlő belső áramköreit, regisztereit a megfelelő működés miatt jól meghatározott alaphelyzetbe kell állítani. Ez a RESET folyamat. Ehhez a belső órajel stabil működése szükséges. Bekapcsoláskor elindul egy független belső RC oszcillátorról működő 10 bites számláló. Ennek szerepe az esetleges lassú tápfeszültség növekedésének a kompenzálása. Amikor ez túlcsordul, elindul egy, az oszcillátor esetleges lassú berezgése miatt hibás működé kivédését célzó, második késleltetést biztosító számláló.
9. A PIC16F876-os mikrovezérlő (továbbiakban a PIC) felépítése
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RESET’

gombot.

A  

LED 

két  felvillanással  jelzi,

hogy a  Monitor program fut a uC-n.

Ezután a  

dwnldr.exe

tölthet le 

*.hex

fájlokat az F876 mikrokontrollerbe.

4K7

MONITOR’

PC Soros Port-

hoz

dwnldr.exe (9600,N,8,1)

5    4    3    2

LED

BC547

2K2

Ez az LDRKEY áramköre.

(Kónya L. és Küllős M.)

Hogy a véges méretű

PROTOBOARD-on

ne foglaljon mindig

helyet ez az áramkör,

ezt külön szerelvény

formájában fogjuk majd

használni a PIC16 F87X

mikrokontrollerek

programmozásához.

RESET’

A program memóriát a PIC címzi meg. A PC által megcímzett memória helyről kiolvassuk az aktuális utasítás szót az utasítás regiszterbe. Onnan ez a tartalom az utasítás dekódolóba kerül. Ott megtörténik az utasítás dekódolása, majd a dekódolás alapján a végrehajtás. Ha az aktuális utasítás közvetlen ugrás, akkor a közvetlen címet (cím ahonnan folytatni kell a programot) az ugró utasítás végrehajtásakor beírjuk a PC-be, átírva a PC tartalmát. Aritmetikai, logikai utasításoknál az egyik utasítás a w regiszterben van. Ha a művelethez szükség van egy másik operandusra, akkor annak címét az utasítás operandus mezője tartalmazza. Az utasítás dekódolásakor az általános célú regiszter tömböt fogja megcímezni ez a mezőtartalom, onnan az adatbuszon keresztül a megcímzett fájl regiszter tartalma az ALU-ba kerül. Majd megtörténik a művelet végrehajtása. Az eredmény vagy a w regiszterben marad, vagy visszaíródik a megcímzett regiszterbe.

A PIC mikrovezérlők lábkivezetései: Perifériaként az RA0-RA3, valamint az RB0-RB7 jelű portkivezetések szolgálnak. A port bitjeinek irányát (Hogy melyik bemeneten melyik kimenet, a TRISA és a TRISB jelű regiszterekbe írt 0-k --vagyis kimenetek-- és 1-ek --vagyis bemenetek--határozzák meg.) Önálló periféria még az RTCC jelű 8 bites számláló. Ennek léptetőjét vagy a tokot működtető órajel leosztott jele, vagy egy külső impulzus (a tok RTCC kivezetésein keresztül) szolgáltatja.  (A többi pl.: WATCHDIG, oszcillátor, EPROM.) A tok működéséhez mindössze csak 5 kivezetés ,a tápfeszültség két pontja, és a tok belső regisztereit alaphelyzetbe hozó MCLR (Master Clear) pont és két oszcillátor kivezetés szükséges. A tok többi kivezetése már az I/O funkciókat valósítja meg.
10. A PIC működéséhez szükséges hardware követelmény
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Kell: 


· Kapcsoló

· Kerámia rezonátor (3 lábú), 4 MHz-s kvarc

· Az 1-es lábra kapcsoló+ ellenállás, amit lekötünk a +5V-ra

· 8-as láb a földre

· 20-as láb a tápra

· 9, 10-es lábra rezonátor

11. Az LDRkey programozó felépítése és használata
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IF TRIAL > = 1 THEN  GOTO LOOP        
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A PIC működése: 
	Program memória

	

	Betöltött program

	monitor


 Ha történik gombnyomás, a program memória eldönti, hogy mit indítson: a betöltött vagy a monitor programot (monitor+ reset; reset). A betöltött program helyére kell betölteni a ténylegesen futó programot. A monitor-> a soros portról rekordonként letölti az adatokat, és betölti programként.

Programozó funkció: 
a.) vezérlési funkció: meg akarom mondani a kontrollernek, hogy betölteni vagy futtatni akarom a programot (monitor)
b.) visszajelző funkció: jelezni akarom, hogy a monitor program fut, illetve sikeres volt az áttöltés (LED)

c.) adatforgalom kijelzése (dióda)
Működés: 
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Irjuk meg a következő programot:

‘CountLCD. bas

Esemény számlálás

INCLUDE  ”Config . inc”  ‘

Paraméterek

C VAR WORD

UJRA:

COUNT  5, 1000, C

LCDOUT  $FE,1, ”     C =  ”, #C

DEBUG  DEC4  C,”  ”,  BIN16  C,  13

GOTO UJRA
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LDRKEY ÁRAMLÁSMÉRŐ

LCD  Display-hez

(SC 2004 ASLB)
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PC Soros Porthoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    CoutLCD. bas

[Fordit és létrehozza a  CountLCD. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   CountLCD.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

RS RW  E         +    - 7    6    5    4
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Irjuk meg a következő programot:

‘ADC. bas ‘

Feszültséget mér AN2 ponton

INCLUDE  ”Config . Inc” ‘

Paraméterek

V VAR WORD

UJRA:

ADCON1=$80:ADCON0=$D1:PAUSEUS 50

ADCON0.2=1:  PAUSEUS 50

V=(ADRESH*256)+ADRESL: LCDOUT #V

DEBUG  DEC4  V,  BIN16  V, 13

GOTO  UJRA
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LCD  Display

-hez

(SC 2004 ASLB)

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    ADC.bas

[Fordit és létrehozza az  ADC. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   ADC.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’
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TCST2000

TAKARÁS
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1.) a kapcsolósoron beállítok egy adatot
2.) megnyomom a Clk gombot, hogy a D táraknak órajelet adjak

3.) megnyomom az OE gombot

A kapcsolósoron beállított érték megjelenik a LED soron (alap: nem világít egyik sem az OE kikapcsolt állapota miatt).

12. Digitális I/O megvalósítása PIC-kel
Külső eszközről gépbe ( 4-féle port van erre ( 4 bittel kell gazdálkodni

Kimenet(több lehetőség

Feladat: printer porton 4 (értékes) bit van, a bemeneten pedig, 8 bit van

2 probléma(    1.) Hogyan lehet 8 bitből 4 bites adatot készíteni?


             2.) Hogyan lehet a buszon az engedélyezést szimulálni?

1.) megoldása: 

input: 8 bites kapcsolóregiszter
output: 4 bites LED sor

Programozási szempontból egyszerűbb, ha a 8 bitet 4 alsó és 4 felső bitre osztjuk ketté. (huzalozási szempontból ptl-ps kettéosztás az ajánlott).
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Irjuk meg a következő programot:

‘stepULN. bas ‘Léptető motor vezérlése

DEFINE  LDRKEY_USED 1  ‘

Igy ORG=3

S VAR WORD

I VAR WORD

L VAR BYTE

TRISB=%00100000:  TRISC=0

SERIN2 PORTB.5,16468,[DEC S]

FOR I=1 TO S:       PORTC=1<<L

L=(L+1)&3:   PAUSE 20:   NEXT

1 28

15 14

B3

B2

B1

B0

B7

B6

B5

B4

A2

A3

A4

A5

-

A0

A1

____

MCL

PIC16 F876

C6

C5

C4

+

-

C7

C1

C2

C3

O1

O2

C0

+5V

4K7

LDRKEY

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

22K

5    4    3    2

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    stepULN.bas

[Fordit és létrehozza a  stepULN. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   stepULN.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

ULN2003
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PIC16 F876

00100000

STEPPER

Gamma   

Gl 5055

1K


Integrált áramkör lábkiosztása ehhez a kapcsoláshoz:  (
(74LS157)

2.) megoldása
TRI STATE BUFFER(meghatározott órajel meghatá-rozott élére íródik be egy regiszter tartalma az IC-be. Egy általam kreált buszt használnak, amire több eszköz közül csak egy adott eszköz tud bemenetet küldeni.
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++V  (< 35V )

In0 In1           In2          

In3           In4           In5           In6 GND

I = I + 1 :   I = I & %0011

LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

PORTC = P

ULN 2003

From PortC.0 --.3


3.) állapot: a busz állapota határozza meg a kimenet
állapotát (nem engedélyezem)

2-féle vezérlés kell: A Buffert kell vezérelni; 
A TRI-STATE-t külön kell vezérelni (mikor
engedélyezem a beolvasást).

Vezérlési diagramot tudok készíteni arról, hogy az adat, hogyan kerül rá az általam kiválasztott adatbuszra.
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N súlymérés kettőhatványú súlyokkal(összehasonlítom a mérendő értéket a „súlysorozattal” analóg komparátor segítségével. 
1.) egyik analóg érték: amit mérni tudok
2.) másik analóg érték: amit a D/A konverterrel állítok elő

A legnagyobb helyiértéktől kezdek összehasonlítani. Ha 1.) < 2.), akkor nem veszem bele, különben igen.

Pl.: 100-t mérek(Minden nulla (8 lépésből 8 bites konverzió)

DAC: 128-at ”billentek”;
A komparátor 1-et ad(8. bitet 0-ra állítom DAC-cel;

DAC: 64-et ”billentek”;

A komparátor 0-et ad(7. bitet 1-en hagyom;
  DAC: 32-őt ”billentek”; 

  A komparátor 0-at ad(6. bitet 1-en hagyom; 

  DAC: 16-ot „billentek”; 

  A komparátor 1-et ad(5. bitet 0-ra állítom; 

A Pic I/O portok működése: A leggyakrabban használt perifériaelemek az I/O portok. Lényegében a kollektor kivezetéseinek állapotát tudjuk a programba beolvasni, illetve a programból a 0 és 1 állapotnak megfelelően, a lábak feszültségét befolyásolni. A portokhoz rendelt I/O regisztereket pontosan úgy kezeljük, mint az egyéb fájlregisztereket, és helyileg is azok között helyezkednek el. A portok beolvasásakor mindig a láb állapotának beolvasás történik meg, függetlenül attól, hogy a bemenetnek vagy a kimenetnek van konfigurálva. A portok írása ténylegesen egy D tárolóba történő írást jelent. A RESET hatására minden port bemenet lesz, és a TRIS regiszter tartalmával tudjuk a port irányát beállítani. Ez a porthoz tartozó I/O vezérlő latch írását jelenti.
13. Analóg feszültség mérése PIC-kel
DA konvertert kell építeni(digitalizálás
ADC0804: ez egy 8 bites konverter.(speciálisan erre kidolgozott áramkör). Mikroprocesszorhoz, számítógéphez könnyen lehet illeszteni.

Műveletek: 

· LED sorra vezetjük rá az eredményt (indikátor) ; 8 db LED van rajta

· Digitális gép alapfeltételei: legyen órajel, ami egyenletes négyszög jelet tud adni (küldő ellenállás, kondenzátor meghatározza az órajel frekvenciáját)

· Meg kell mondani, hogy analógban mennyi a teljes skála (pl.: 100 0C ~ 1V ~ 255) 

(potenciométer: végkitérés beállítása

Vezérlés:

· El kell indítanom a mérést(egyszerű indítási üzemmód nyomógombbal

· Honnan tudom, hogy mikor van kész a konverzió, mikor van érvényes adat az adatbuszon?

1.) A.) elindítom a mérést (indító jel) 

     B.) várok (többet, mint amennyit a használati utasítás ír; pl.: 20µs helyett 40µs-t)

     C.) kiolvasom

2.) egy kimenet interrapttal jelzi, hogy készen van konverzió


· Mi a helyzet, ha folyamatosan akarok mérni? ( Összekötöm az indító jelet azzal, ami azt jelzi, hogy kész van. ( Amikor jelzi, hogy kész van, rögtön elindítja magát. ( végtelen ciklus

· Hogyan küldöm bele a ciklusba? ( külső jel kell; összekötöm a két lábat, és egy pillanatra lekötöm a földre (kapcsoló, vagy drót segítségével)
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CS-re akkor van szükségem, ha egy panelon több olyan DA konverter van, amiket ki/be akarok kapcsolni

14. Impulzus-számlálás és frekvencia-mérés PIC-kel

Pl.: egy program impulzus-számlálásra
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[image: image35.emf]SZERVO  MOTOR

Q

Q

C 

C 

C 

Q 

C 

Q 

C<Q

C>Q

DC

MOTOR

C<Q C>Q

C R

One

Shot

n-csatornás MOS

p-csatornás MOS

H-bridge

Élvezérlésű

Potméter

a  DC motor hajtja

(áttétel  200 : 1)

NE 544

C

vezérlő impulzus


Órajel generálása PIC-kel: A PIC kontrollerek áramköreinek működését ütemező órajel előállítására több lehetőségünk van, amelyek közül a pontosság és az ár alapján választhatunk:
LP: alacsony frekvenciájú kristály (kis fogyasztású)

XT: Kristály vagy kerámia rezonátor

HS: nagyfrekvenciás kristály

RC: külső ellenállás-kondenzátor oszcillátor áramkör CLKOUT kimenettel. 

A CLKOUT kimenetein megjelenik egy TTL szintű, a belső órajelből származtatott órajel, amely a tok áramköri környezetében felhasználható.
15. LCD panel illesztése PIC-hez
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Az LCD egy folyadékkristályos kijelző (ilyen volt a régi mobiltelefonok kijelzője)

· 16 karakter * 2sor folyadékkristályos kijelző

· 5*7-es pontmátrix(Minden karakterhez hozzá kell kapcsolni egy mátrixot.

A folyadékkristályos kijelző-sorba bele van építve speciálisan ilyen LCD sorok vezérlésére kifejlesztett mikrovezérlő. Minden pozícióhoz tartozik egy regiszter, amibe a megjeleníteni kívánt karakter ASCI kódját tölthetjük bele. A cél, hogy minél kevesebb portot foglaljon le a vezérlőkontroll, ezért használunk 8, illetve 4 bites adatbuszokat. Ezek lábai közül az egyik nem karaktereket, hanem vezérlő utasításokat küld a kijelzőre. Konfigurációs file-ba paraméterként beírható, hogy a szabad lábak közül hova kötöm a kijelzőt. (2 soros kijelző, 4 bites adatbusz(Adatregiszter hol van, hány bites, hol kezdődik? )

A számlálóval az időben történt változásokat észleljük.
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___

EN       OUT M4         M3        M2        M1 +Vmot GND          

+5V   IN DIR  +5V     STEP ST. EN     

0 / 1

+5V

Ahány impulzus,

annyi lépés

Pl.: COUNT 5, 1000, C 
5(B5-ös portra;

1000(ms-ben, hogy meddig számoljon

C(eredményt a C változóba írja

Pl.:

INCLUDE „config.inc”

C VAR WORD

UJRA:

    COUNT 5,1000,C

    LCDOUT $FE,1”  C”, #C

    DEBUG DBC4 C,”  ”, BN16C,13

GOTO UJRA
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Vaslemezből  stancolva, majd összehajtva

Olyan kicsik lesznek a lépések, amilyen sűrű fogazatot stancolunk

16. Soros kommunikáció a PC és PIC között
· ADCON0: analóg-digitál konverter kontroll regisztere

Kezdeti értékek:

ADCON0:= $D1

ADCON0:=$80


Konverzió indítása: ADCON0.2=1


ADRESH/ADRESL(Ez az AD konverzió eredményé-nek magas/alacsony regisztere


A külső referencia feszültséghez (be kell állítani) képest is tud digitalizálni. [VRef+ ; VRef-]
· DEFING LCD (szorosan kapcsolódik a hardware összeállításhoz); portot és értéket is megadhatunk vele

· [image: image39.emf]19

IMPULZUS - SZÁMLÁLÁS

+5V

-

C VAR WORD

COUNT  8, 1000,  C

DEBUG  DEC C

SEROUT 16, 32, [C]

Impulzus

forrás

Sugárzásmérő

Áramlásmérő

Sebességmérő

Szélerősség

stb.

TX      19200 Baud

LCDOUT $FE, 1(kontroll karakterek 

A $ jelzi, hogy vezérlő utasításról van szó.

· DEBUG(A számítógép felől tud üzeneteket fogadni a PIC, de előre beállított paraméterekkel lehet adatot fogadni a PC felől is (Pl.: DEBUG DBC5 C13 ) 
(kiküldöm a soros portra)

· SEROUT2(a számítógépeknél használatos serout-okkal egyenértékű. Ezzel egy vonalon küldünk adatot a PC felől. 
· [image: image40.emf]4M

Hz

SZERVO  KORMÁNY

-

+5V

4 MHz

+5V

4K7

Irjuk meg a következő programot :

‘servo. bas

‘Szervo-kormány

DEFINE  LDRKEY_USED  1      ‘

ORG=3

T VAR WORD 

LOW  5

UJRA:

HIGH 4:  PAUSE 10:  RCTIME 4 ,1 T

T=2*T:  T=T+100:      PULSOUT  5 , T

DEBUG  DEC4  T, 13:  PAUSE 20

GOTO UJRA
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B1

B0
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B4

A2

A3

A4

A5

-
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A1

____

MCL

PIC16 F876

C6

C5

C4

+

-

C7

C1

C2

C3

O1

O2

C0

+5V

PIC16 F876

4K7

LDRKEY

5    4    3    2

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

1 K

10R

1 K

1uF

Potmeter

SERVO

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    servo.bas

[Fordit és létrehozza a  servo. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   servo.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

4 sor és 20 megjeleníthető karakter van egy sorban az LCD-n. 8 bitesre is lehet használni. Az adatot, amelyet mértünk, megjelenítheti az LCD, vagy a számítógépre küldjük. 
LCD és soros port kimenet esetén:

0-2 láb ( tápfeszültség, föld
3. láb ( potenciométert kell rákapcsolni kívülről ( a kontraszt-állítást be lehet kapcsolni; pl.: PC-knél a monitorvezérlő kártya)

4. láb ( regiszterszelekciót kell megadni az egyik vonalon
5. láb ( az adatbusz irányát meg kell változtatni.

6. láb (ENABLE bemenet(engedélyezi az LCD működését

A 4 bites módot választva a felső 4 biten jelenik meg az adat.

[image: image41.emf]4M
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CNC  MOTOR  VEZÉRLÉS

-

+5V

+5V

X     Y     Z

Irjuk meg a következő programot:

‘stepTCA. bas ‘Léptető motor vezérlése

INCLUDE  ”config.inc”    ‘then define S,L,P

ADCON1=7                       ‘PortA digital

TRISB=%00100000:  TRISA=0

SERIN2 PORTB.5,16468,[DEC S]

FOR I=1 TO S

L=(L+1)&3:   LOOKUP L,[0,1,3,2],P

PORTA=P:  PAUSE 10   

NEXT
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+

-

C7

C1

C2

C3

O1

O2

C0
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LDRKEY

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

22k

5    4    3    2

STEPPER X

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe stepTCA.bas

[Fordit és létrehozza a  stepTCA. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe stepTCA.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

4 MHz

PIC16 F876

00100000

TCA 3727

2.2nF 1k 1

1

BIPOLÁRIS LÉPTETŐ MOTOROK:

X     Y     Z

LCD

17. Léptetőmotorok működése
pl.: az újabb órákban ahány mutató, annyi léptető motor

webkamerák, robotok mozgatása
(teljesen olyan, mintha analóg lenne a mutató)
léptetés: a teljes 3600  -os fordulatot hány részre osztja => szomszédos tekercsváltásoknál mennyit fordul a mágnes.
2 nagy csoportja van:
· unipoláris: 4 tekercse van, melyek azonos polaritásúak; a tekercsben nem kell megváltoztatni a polaritást, csak ki/ bekapcsolgatni
· bipoláris: 2 tekercse van; váltogatni kell a polaritást a tekercsekben, azonban az áramirány megváltoztatásához speciális vezérlésre van szükség (két kivezetése van, tehát a pólusváltást kell alkalmazni(ez jobban elterjedt)
A léptetőmotornak több tekercse van. Valamilyen szekvenciával kell az áramot rákapcsolni, hogy a motor forogjon. 
[image: image42.emf]CNC   
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STEPPER Z

2   3  4   5
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PIC16 F876

PortA.

MOVEX:

XD=+1

IF DX>32767  THEN

X=ABS(X):  XD=-1

ENDIF

FOR I=1 TO DX

LX=(LX+XD)&3

MX=MX+XD

GOSUB  STEPPER

NEXT

STEPPER:

LOOKUP LX,[0,1,3,2],XX

LOOKUP LY,[0,1,3,2],YY

LOOKUP LZ,[0,1,3,2],ZZ

PORTA=(((ZZ<<2)+YY)<<2)+XX

PAUSE 10

RETURN

MOVEY:

YD=+1

IF DY>32767  THEN

Y=ABS(Y):  YD=-1

ENDIF

FOR I=1 TO DY

LY=(LY+YD)&3

MY=MY+YD

GOSUB  STEPPER

NEXT

MOVEZ:

ZD=+1

IF DZ>32767  THEN

Z=ABS(Z):  ZD=-1

ENDIF

FOR I=1 TO DZ

LZ=(LZ+ZD)&3

MZ=MZ+ZD

GOSUB  STEPPER

NEXT

J=J+3

READ J+0,X:  DX=X-MX

READ J+1,Y:  DY=Y-MY

READ J+2,Z:  DZ=Z-MZ

Y

Z


Léptetőmotor-szerkezet: vaslemezekből stancolva van összehajtva. Olyan kicsik lesznek a lépések, amilyen sűrűn stancolunk.

A lemezeket korszerűen összehajtjuk(több rétegből lágy, vas tekercset készítenek. Gyűrűt hozunk létre (amelyek elektromágnes gyűrűként működnek.). Kialakul az észak-dél pólus, beáll adott fix irányba. 
[image: image43.emf]CNC assembled

Z

X

Y

Tool


Ezt el kell mozdítani elemi lépésekkel. Nem fog működni, ha mellérakunk egy másik ugyanolyan északi pólust.

<= fésűs-elrendezés(lényege, hogy sűrű legyen a fogazat (mindig van a tekercshez legközelebb levő ellenkező pólus)
Megszűntet(bekapcsol (a 4. fázis az első lenne? ); A gyűrűben felváltva használjuk a pólusokat.

A forgómozgást át lehet alakítani akár függőleges, akár vízszintes mozgássá. A fenti kép alsó részén patkó mágnest használtunk, azonban a valóságban mandarinszerű mágnes-gerezdekből álló motorról van szó. Léptetőmotor esetén két-két vezetéket (tekercset) magába foglaló fogazott vasszelvényről van szó. Különös vezérlőre nincs szükség, csak kis árammal rendelkező logikai kimenet kell. Hátránya(hogy kis nyomatékkal rendelkezik, és hogy korlátozott a mozgás-sebessége (a pólusváltás miatt).

[image: image44.emf]IMPULZUS-SZÁMOK  

REGISZTRÁLÁSA

C VAR BYTE

I VAR BYTE

MAIN:

FOR  I = 1  TO  50

COUNT  4, 1000, C

WRITE  I, C

IF  IN7 = 0  THEN  TRANSMIT

NEXT

GOTO  MAIN

TRANSMIT: WRITE 0, I

FOR  I = 0  TO  50

READ  I, C

SEROUT2  10, 16468,  [C]

NEXT:    GOTO  MAIN


[image: image45.emf]IMPULZUSHOSSZ MÉRÉS
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LED FOTODETEKTOR

FEKETE CSÍK

T VAR BYTE

I VAR BYTE

LOOP:

PULSIN  4, 0, T

WRITE  I, T

PULSIN  4, 1, T

IMPULZUS JELADÓ

4 MHz

PIC16F84

4K7


18. Unipoláris léptetőmotor vezérlése PIC-kel:
Unipoláris-léptetőmotor: 4 tekercse van, melyek azonos polaritásúak; a tekercsben nem kell megváltoztatni a polaritást, csak ki/ bekapcsolgatni
Szükség van Darlington kapcsolókra, mert ezek biztosítják a szükséges feszültséget a tekercsek számára. Az unipoláris léptetőmotor 7 db Darlington kapcsolót tartalmaz, amelyek működő feszültsége akár 35V is lehet, a vezérlő feszültség azonban 5V.

[image: image46.png]


[TRISC=0(az egész port legyen output]
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PWM  MOTOR-MEGHAJTÁS

+5V

-

ULN2003

_

+

6

-

12

V

DC

MOTOR

PWM

Pulse Width Modulation

OUT8 = 0

LOOP:

PULSOUT  8, 50

PAUSE  10

GOTO  LOOP

0.1 ms

10 ms

POWER SUPPLY

for the  MOTOR


7 db kapcsolóelem van(emiatt egyszerű a bekötése.
A vezérlése alul történik.  
[image: image49.emf]24

ÉRZÉKELÉS III.

•

Analóg mennyiségek mérése

• Ellenállás 

(pl. benzintank úszójának potmétere)

• Feszűltség

(pl. akkumulátor töltöttségi foka)

• Fényerősség 

(pl. fényképezőgép fénymérője)

• Hőmérséklet

(pl. pálinkalepárló zagy-hőfoka)

• Időtartam 

(pl. vonalkód csíkhosszúsága)


Pl.: 3-mal összefésülés(i=0, 1, 2, 3
[1, 2, 4, 8(bipoláris; 0, 1, 2, 3(decimális]

I:=I+1 i=i&%0011


Lookup i, (1,2,4,8),P

[a lookup annyiadik elemet veszi, amire az i mutat]



Portc=P

Ha mindent összedugunk, és nem forog a motor, akkor rosszat ad ki, ekkor tesztelhetem úgy, hogy LED-et kötök[image: image50.png]mérends
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 rá.
19. Bipoláris léptetőmotor vezérlése PIC-kel
[image: image51.emf]43

+5V

-

POZICIONÁLÁS 0

Unipoláris

Léptető

motor

S VAR WORD

J VAR WORD

I VAR NIB

P VAR NIB

DIRA = 15

FOR  J = 1  TO  S

I = I + 1 :   I = I & 3

LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

OUTA = P :      PAUSE 20

NEXT

ULN2003

Meghajtó

áramkör

Unipoláris azt jelenti, hogy a négy tekercs egyik vége közösitve kerül pozitiv feszültségre, míg a másik 

végek egyike egymásután kerül földelésre. Bipoláris léptető motorok esetén csak két tekercs van,

meghajtásához  H-híd kell, amely az áramirányt tudja változtatni pl. L293 vagy TCA3727  IC segitségével.

Bipoláris-léptetőmotor: 2 tekercse van; váltogatni kell a polaritást a tekercsekben, azonban az áramirány megváltoztatásához speciális vezérlésre van szükség (két kivezetése van, tehát a pólusváltást kell alkalmazni(ez jobban elterjedt).
Mindkét tekercsben tudom az irányt változtatni. Mind a két végpontot „fel kell emelni”, megcserélni a váltáshoz. Bonyolultabb, mint az unipoláris-léptetőmotor, de gyártása egyszerűbb és kisebb méretű.
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Nagy nyomatékú rendszer elindításához nagy áram kell(utána visszavesszük.
Pl.: DEFINE LDRKEY_USED 1 (Hányat lépjen a motor?)


S VAR WORD


I  VAR WORD 


L VAR BYTE 


     TRISB=%00100000   TRISC=0

      SERIN2  PORTB=5, 16468, (DEC5)


FOR I=1 TO S: PORTC=1<<L


L=(L+1)&3  PAUSE 20 NEXT

20. Szervomotorok működése és vezérlése a PIC-kel

Egyenáramú motor. Feladata: bizonyos pozíció másolása. 

Pl.: kameramozgatás ( szervomotor

[image: image54.emf]PicBasic Pro (PBP) Utasításkészlete
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ASM...ENDASM

BRANCH

CALL

CLEAR

DATA

DEBUG

DISABLE

ENABLE

END

FOR…NEXT

GOSUB

GOTO

IF..THEN..ELSE.

LOOKDOW

LOOKUP

ON INTERRUPT

RESET’

PEEK

POKE

RANDOM

READ

RESUME

RETURN

STOP

SWAP

WHILE..WEND

WRITE

BUTTON             

COUNT

DTMFOUT

FREQOUT

HIGH

HSERIN

HSEROUT

I2CREAD

I2CWRITE

INPUT

LCDOUT

LOW

NAP

OUTPUT

PAUSE

PAUSEUS

POT                   

PULSIN

PULSOUT

PWM

RCTIME

REVERSE

SERIN2

SEROUT2

SHIFTIN

SHIFTOUT

SLEEP

SOUND

TOGGLE

XIN

XOUT

STANDARD  UTASÍTÁSOK 

MÉRŐ,  VEZÉRLŐ  UTASÍTÁSOK 
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-

C7

C1

C2

C3
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O2

C0

+5V

PIC16 F876

4K7

RESET’

BELÉPÉS A  

PIC16  F 876

MONITOR  PROGRAM

JÁBA:

(Ez az utolsó 256 byte-ban kell legyen

)

Nyomva tartva a 

MONITOR’

gombot,  egy pillanatra nyomjuk

meg a  

RESET’

gombot.

A  

LED 

két  felvillanással  jelzi,

hogy a  Monitor program fut a uC-n.

Ezután a  

dwnldr.exe

tölthet le 

*.hex

fájlokat az F876 mikrokontrollerbe.

4K7

MONITOR’

PC Soros Port-

hoz

dwnldr.exe (9600,N,8,1)

5    4    3    2

LED

BC547

2K2

Ez az LDRKEY áramköre.

(Kónya L. és Küllős M.)

Hogy a véges méretű

PROTOBOARD-on

ne foglaljon mindig

helyet ez az áramkör,

ezt külön szerelvény

formájában fogjuk majd

használni a PIC16 F87X

mikrokontrollerek

programmozásához.

RESET’
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RESET’

Adott modulációnak egy-egy impulzus szélesség felel meg. A vezérlő impulzusokat elő kell tudnom állítani. Mikor a DC motor adott sebességgel el kezd mozogni, akkor beáll egy adott portra.
A szervomotor nagy nyomatékot tud leadni, távirányított. 

A szervo kormány jelet ad a motornak, hogy a tengely merre forogjon.   
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2 motort vezérelünk. 
Pl.: INCLUDE „config.inc”



S



L



P


ADCONT=7


TRISB=%00100000  TRISA=0 …..

Így nagyon hosszú lesz a program.
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CD (írható CD, és újraírható CD)
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A CD préselési technikával gyártott lemez. 
1.) A benyomódások megjelennek az alap-felületen. Egy benyomódás: 0.1µ. (A por óriási kárt tehet a lemezben.) 
2.) A leolvasási felületen fémgőzölési eljárásokkal alumíniumos réteget párologtatunk rá. Ekkor egy fényvisszaverő (tükör) réteg keletkezik. Műgyanta anyaggal van lefedve. A CD feliratos oldalát kell védeni. 
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TODAC = 0:    TRIAL   = 2^7

LOOP:

TODAC = TODAC + TRIAL

OUT DAC, TODAC

IF IN_COMP > 0 THEN  TODAC = TODAC - TRIAL

TRIAL = TRIAL / 2

IF TRIAL > = 1 THEN  GOTO LOOP        

COMPARÁTOR

TRI-STATE BUFFER

___

EN

C
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R

-koncentrikus köröket írunk

-belülről kifelé olvasunk (Léptető motorral oldja meg a sávváltást az író.)

-változó fordulatszám ( belül: 500, kívül:200
-az átmérő egyszer 1 mm, máskor 1µ 

Ezt optikával fókuszálva, gyűjtőlencse segítségével lehet 

megvalósítani.
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Irjuk meg a következő programot:

‘CountLCD. bas

Esemény számlálás

INCLUDE  ”Config . inc”  ‘

Paraméterek

C VAR WORD

UJRA:

COUNT  5, 1000, C

LCDOUT  $FE,1, ”     C =  ”, #C

DEBUG  DEC4  C,”  ”,  BIN16  C,  13

GOTO UJRA
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C7

C1

C2

C3

O1
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C0

+5V

PIC16 F876

4K7

LDRKEY ÁRAMLÁSMÉRŐ

LCD  Display-hez

(SC 2004 ASLB)

1K

5    4    3    2

PC Soros Porthoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    CoutLCD. bas

[Fordit és létrehozza a  CountLCD. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   CountLCD.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

RS RW  E         +    - 7    6    5    4


Elhelyezhetünk detektorokat is: ami azért jó, mert nem takarja ki a sugárforrást.
Ilyenkor lesz egy félig áteresztő tükör, és ennek segítségével nem esik karcolás a fény útjába.

A sugárátmérő: 1.6-os törésmutató mellett 0.8-1 mm lehet. 
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Miért használunk lézert? Mert a hullámhossza fis értékű (szabványban rögzített: 760nm). A CD-író a felületre merőleges lézernyomással dolgozik. A beeső és a visszavert fény szinte ugyanaz, erősítik egymást, de ugyanakkor ki oltják egymást. A felületi bemélyedések (vagyis a pici~ és a nagyjel közötti különbségek:    /4 ).

A törésmutató = (optikailag sűrűbb közeg/ törésmutató). 
Írható CD:
[image: image65.emf]4M
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ADC;  LCD és SOROS DISPLAY

-

+5V

4 MHz

+5V

4K7

Irjuk meg a következő programot:

‘ADC. bas ‘

Feszültséget mér AN2 ponton

INCLUDE  ”Config . Inc” ‘

Paraméterek

V VAR WORD

UJRA:

ADCON1=$80:ADCON0=$D1:PAUSEUS 50

ADCON0.2=1:  PAUSEUS 50

V=(ADRESH*256)+ADRESL: LCDOUT #V

DEBUG  DEC4  V,  BIN16  V, 13

GOTO  UJRA
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LDRKEY POTMÉTER

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

1K

5    4    3    2

LCD  Display

-hez

(SC 2004 ASLB)

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    ADC.bas

[Fordit és létrehozza az  ADC. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   ADC.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

RS RW  E         +    - 7    6    5    4

E+

+D

OptoCoupler

TCST2000

TAKARÁS

K22

10K

ÍRÓ: megfelelően fókuszált lézer, ami megvilágítja a szerves festéket, és ezzel pici lyukakat éget bele. Ahol megégett a festék ott látszik a tükröződő felület.

A régebbi CD-lejátszók azért nem tudják olvasni az írt CD-t, mert a kis szintkülönbséget nem érzékelik. 

Újraírható CD:
A lézer lokálisan megmelegíti az anyagot. Utána egy külső mágneses téren rendezzük a mágnesezett aktív részecskéket. ( Ez a polarizáció síkját elfordítja. Az olvasókban a detektor előtt van egy polarizációs prizma, aminek hatására a detektoron az eredmény fényinterferenciához hasonló. 
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I VAR BYTE

TRISC = 0:  I = 0

LOOP:

PORTC = DCD I  ‘ 2^I

I = I + 1:   I = I & 3

PAUSE 20

GOTO  LOOP

Tekercsek

Permanens mágnes

tengelyezve

MOS vagy

DARLINGTON

kapcsoló 
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(SIEMENS)

BIPOLÁRIS LÉPTETŐ MOTOR VEZÉRLŐ

TCA 3727

I10   I11 P1  OSC     GND    GND    Q11  R1      +VM    Q12

I20    I21 P2   EN     GND    GND   Q21  R2     +5V      Q22

MOTOR TEKERCSEK

0    1    1

1/3  0         1

2/3   1         0
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0 / 1

2.2 nF

P1 P2

0  0

0  1

1  1

1  0

1 Ohm

Ix1  Ix0   I

0      0    1

0      1   2/3

1      0   1/3

1      1    0

1 Ohm

VM=5 V

[image: image70.png]faziseltolassal egy masikat is tesziink oda

- _E

= om]

Y

o forgoresz,
beall valami

fix pozicioha



[image: image71.emf]4M

Hz

LÉPTETŐ MOTOR  VEZÉRLÉS

-

+5V

+5V

4K7

Irjuk meg a következő programot:

‘stepULN. bas ‘Léptető motor vezérlése

DEFINE  LDRKEY_USED 1  ‘

Igy ORG=3

S VAR WORD

I VAR WORD

L VAR BYTE

TRISB=%00100000:  TRISC=0

SERIN2 PORTB.5,16468,[DEC S]

FOR I=1 TO S:       PORTC=1<<L

L=(L+1)&3:   PAUSE 20:   NEXT

1 28

15 14

B3

B2

B1

B0

B7

B6

B5

B4

A2

A3

A4

A5

-

A0

A1

____

MCL

PIC16 F876

C6

C5

C4

+

-

C7

C1

C2

C3

O1

O2

C0
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LDRKEY

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

22K

5    4    3    2

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    stepULN.bas

[Fordit és létrehozza a  stepULN. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   stepULN.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

ULN2003

4 MHz

PIC16 F876

00100000

STEPPER

Gamma   

Gl 5055

1K

[image: image72.emf]ULN 2003  DARLINGTON ARRAY

Out0         Out1       Out2       Out3        Out4        Out5  Out6

++V

ULN 2003

++V  (< 35V )

In0 In1           In2          

In3           In4           In5           In6 GND

I = I + 1 :   I = I & %0011

LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

PORTC = P

ULN 2003

From PortC.0 --.3
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Out0         Out1       Out2       Out3

Out4        Out5       Out6

++V

ULN 2003

++V  (< 35V )

GND   In0 In1           In2          In3

In4           In5           In6

ULN 2003

I = I + 1 :   I = I & %0011

LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

PORTB = P
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TCA 3727

_
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V

Y  X

0  0

0  1

1  1

1  0

I VAR WORD

S  VAR WORD

J VAR BYTE

P VAR BYTE

TRISB = 0            ‘B is OUT

FOR  I = 1  TO  S

LOOKUP  J, [0, 1, 3, 2], P

PORTB = P : PAUSE 20

J = J + 1 :  J = J &  %0011

NEXT

X Y

X

1 Ohm

222 nF

4 MHz

PIC16F84

X

Y

Y

BIPOLÁRIS  STEPPER
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LÉPTETŐ MOTOR  SZERKEZET 2
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+

+

+

Itt patkó mágnes, a valóságban mandarinszerű mágnes-gerizdekből álló rotor

A két-két vezetéket (tekercset) magába foglaló fogazott vas-szelvény toroidszerűen körbehajtva
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Potméter

a  DC motor hajtja

(áttétel  200 : 1)
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C
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T    VAR    WORD ‘10us

LOW 5

LOOP:

HIGH 4: PAUSE 10

RCTIME 4,1,T

T=2*T: T=T+100

PULSOUT  5, T

PAUSE  20

GOTO LOOP

SERVO

MOTOR

PWM

1 - 3 ms

R=1k

KORMÁNY

KERÉKMŰ

T =

1,1 . R.C =

=1,1 . 10 ^-3 s =

= 110
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4K7

PIC16 F876
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1uF
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20 ms
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UCN 4202 A 

(SPRAGUE)

UNIPOLÁRIS LÉPTETŐMOTOR VEZÉRLŐ

UCN4202

___

EN       OUT M4         M3        M2        M1 +Vmot GND          

+5V   IN DIR  +5V     STEP ST. EN     

0 / 1

+5V

Ahány impulzus,

annyi lépés

[image: image82.emf]41

LÉPTETŐ MOTOR  SZERKEZET 1

Vaslemezből  stancolva, majd összehajtva

Olyan kicsik lesznek a lépések, amilyen sűrű fogazatot stancolunk
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Irjuk meg a következő programot :

‘servo. bas

‘Szervo-kormány

DEFINE  LDRKEY_USED  1      ‘

ORG=3

T VAR WORD 

LOW  5

UJRA:

HIGH 4:  PAUSE 10:  RCTIME 4 ,1 T

T=2*T:  T=T+100:      PULSOUT  5 , T

DEBUG  DEC4  T, 13:  PAUSE 20

GOTO UJRA
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LDRKEY

5    4    3    2

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

1 K

10R

1 K

1uF

Potmeter

SERVO

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe    servo.bas

[Fordit és létrehozza a  servo. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe   servo.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’
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IMPULZUS - SZÁMLÁLÁS

+5V

-

C VAR WORD

COUNT  8, 1000,  C

DEBUG  DEC C

SEROUT 16, 32, [C]

Impulzus

forrás

Sugárzásmérő

Áramlásmérő

Sebességmérő

Szélerősség

stb.

TX      19200 Baud
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[image: image86.emf]CNC   

az  Y  és  Z  TENGELY HAJTÁSA

STEPPER Y

TCA 3727

2.2nF 1

1

TCA 3727

2.2nF 1

1

STEPPER Z

2   3  4   5

from

PIC16 F876

PortA.

MOVEX:

XD=+1

IF DX>32767  THEN

X=ABS(X):  XD=-1

ENDIF

FOR I=1 TO DX

LX=(LX+XD)&3

MX=MX+XD

GOSUB  STEPPER

NEXT

STEPPER:

LOOKUP LX,[0,1,3,2],XX

LOOKUP LY,[0,1,3,2],YY

LOOKUP LZ,[0,1,3,2],ZZ

PORTA=(((ZZ<<2)+YY)<<2)+XX

PAUSE 10

RETURN

MOVEY:

YD=+1

IF DY>32767  THEN

Y=ABS(Y):  YD=-1

ENDIF

FOR I=1 TO DY

LY=(LY+YD)&3

MY=MY+YD

GOSUB  STEPPER

NEXT

MOVEZ:

ZD=+1

IF DZ>32767  THEN

Z=ABS(Z):  ZD=-1

ENDIF

FOR I=1 TO DZ

LZ=(LZ+ZD)&3

MZ=MZ+ZD

GOSUB  STEPPER

NEXT

J=J+3

READ J+0,X:  DX=X-MX

READ J+1,Y:  DY=Y-MY

READ J+2,Z:  DZ=Z-MZ

Y

Z
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CNC  MOTOR  VEZÉRLÉS

-

+5V

+5V

X     Y     Z

Irjuk meg a következő programot:

‘stepTCA. bas ‘Léptető motor vezérlése

INCLUDE  ”config.inc”    ‘then define S,L,P

ADCON1=7                       ‘PortA digital

TRISB=%00100000:  TRISA=0

SERIN2 PORTB.5,16468,[DEC S]

FOR I=1 TO S

L=(L+1)&3:   LOOKUP L,[0,1,3,2],P

PORTA=P:  PAUSE 10   

NEXT
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LDRKEY

PC Soros Port-

hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

22k

5    4    3    2

STEPPER X

Hogy programmozzuk a 876-ot ?

pbp.exe stepTCA.bas

[Fordit és létrehozza a  stepTCA. hex fájlt

LDRKEY

-vel inditsuk a  

MONITOR 

-t, majd

dwnldr. exe stepTCA.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

4 MHz

PIC16 F876

00100000

TCA 3727

2.2nF 1k 1

1

BIPOLÁRIS LÉPTETŐ MOTOROK:

X     Y     Z

LCD
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LED FOTODETEKTOR
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T VAR BYTE

I VAR BYTE

LOOP:

PULSIN  4, 0, T

WRITE  I, T

PULSIN  4, 1, T

IMPULZUS JELADÓ

4 MHz

PIC16F84

4K7

[image: image95.emf]IMPULZUS-SZÁMOK  

REGISZTRÁLÁSA

C VAR BYTE

I VAR BYTE

MAIN:

FOR  I = 1  TO  50

COUNT  4, 1000, C

WRITE  I, C

IF  IN7 = 0  THEN  TRANSMIT

NEXT

GOTO  MAIN

TRANSMIT: WRITE 0, I

FOR  I = 0  TO  50

READ  I, C

SEROUT2  10, 16468,  [C]

NEXT:    GOTO  MAIN
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ADC;  LCD és SOROS DISPLAY

+5V

4K7

  Irjuk meg a következő programot:

‘ADC. bas        ‘Feszültséget mér AN2 ponton



INCLUDE  ”Config . Inc”    ‘Paraméterek

V	VAR	WORD

UJRA:

   ADCON1=$80:ADCON0=$D1:PAUSEUS 50

   	    ADCON0.2=1:  PAUSEUS 50

   V=(ADRESH*256)+ADRESL: LCDOUT #V

   DEBUG  DEC4  V,  BIN16  V, 13

GOTO  UJRA



+5V

4K7

LDRKEY

POTMÉTER

       PC Soros Port-hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

1K

   

5    4    3    2

LCD  Display-hez

 (SC 2004 ASLB)

Hogy programmozzuk a 876-ot ?



pbp.exe    ADC.bas

[Fordit és létrehozza az  ADC. hex fájlt





LDRKEY-vel inditsuk a  MONITOR -t, majd

dwnldr. exe   ADC.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

 RS RW  E         +    -    7    6    5    4

OptoCoupler

TCST2000

TAKARÁS

K22

10K
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SZERVO  MOTOR

C 

C 

C 

Q 

C 

Q 

C<Q

C>Q

DC

MOTOR

C<Q

C>Q

C

R

One

Shot

n-csatornás MOS

p-csatornás MOS

H-bridge

Élvezérlésű

Potméter

a  DC motor hajtja

  (áttétel  200 : 1)

NE 544

C vezérlő impulzus
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IMPULZUS - SZÁMLÁLÁS

C	VAR	WORD



COUNT  8, 1000,  C

   DEBUG  DEC C

SEROUT 16, 32, [C]

Impulzus

forrás

Sugárzásmérő

Áramlásmérő

Sebességmérő

Szélerősség

stb.

TX      19200 Baud
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CNC   az  Y  és  Z  TENGELY HAJTÁSA

   

STEPPER Y

2.2nF

1

1

2.2nF

1

1

STEPPER Z

2   3  4   5

     from

PIC16 F876

    PortA.

MOVEX:

   XD=+1

   IF DX>32767  THEN

        X=ABS(X):  XD=-1

   ENDIF

FOR I=1 TO DX

        LX=(LX+XD)&3

        MX=MX+XD

        GOSUB  STEPPER

NEXT

STEPPER:

              LOOKUP LX,[0,1,3,2],XX

              LOOKUP LY,[0,1,3,2],YY

              LOOKUP LZ,[0,1,3,2],ZZ

  PORTA=(((ZZ<<2)+YY)<<2)+XX

             PAUSE 10

RETURN

MOVEY:

   YD=+1

   IF DY>32767  THEN

        Y=ABS(Y):  YD=-1

   ENDIF

FOR I=1 TO DY

        LY=(LY+YD)&3

        MY=MY+YD

        GOSUB  STEPPER

NEXT

MOVEZ:

   ZD=+1

   IF DZ>32767  THEN

        Z=ABS(Z):  ZD=-1

   ENDIF

FOR I=1 TO DZ

        LZ=(LZ+ZD)&3

        MZ=MZ+ZD

        GOSUB  STEPPER

NEXT

J=J+3

READ J+0,X:  DX=X-MX

READ J+1,Y:  DY=Y-MY

READ J+2,Z:  DZ=Z-MZ

Y

Z
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_1149323258.ppt


CNC  MOTOR  VEZÉRLÉS

-

+5V

+5V

X     Y     Z

  Irjuk meg a következő programot:

‘stepTCA. bas   ‘Léptető motor vezérlése

INCLUDE  ”config.inc”    ‘then define S,L,P

ADCON1=7                       ‘PortA digital

TRISB=%00100000:  TRISA=0

SERIN2 PORTB.5,16468,[DEC S]

    FOR I=1 TO S

      L=(L+1)&3:   LOOKUP L,[0,1,3,2],P

      PORTA=P:  PAUSE 10   

   NEXT



+5V

4K7

LDRKEY

      PC Soros Port-hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

22k

   

5    4    3    2

STEPPER X

Hogy programmozzuk a 876-ot ?



pbp.exe    stepTCA.bas

[Fordit és létrehozza a  stepTCA. hex fájlt





LDRKEY-vel inditsuk a  MONITOR -t, majd

dwnldr. exe   stepTCA.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

00100000

2.2nF

1k

1

1

BIPOLÁRIS LÉPTETŐ MOTOROK:

X     Y     Z

LCD







4M

Hz
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_1149335141.ppt


IMPULZUS-SZÁMOK  REGISZTRÁLÁSA

C	VAR		BYTE

I	VAR		BYTE

MAIN:

  FOR  I = 1  TO  50

	COUNT  4, 1000, C

	WRITE  I, C

		IF  IN7 = 0  THEN  TRANSMIT

  NEXT

GOTO  MAIN



     TRANSMIT:	WRITE 0, I

		FOR  I = 0  TO  50

			READ  I, C

			SEROUT2  10, 16468,  [C]

		NEXT:    GOTO  MAIN














_1149336798.ppt


IMPULZUSHOSSZ MÉRÉS

+5V

-

T	VAR	BYTE

 I	VAR	BYTE

LOOP:

	PULSIN  4, 0, T

	WRITE  I, T

	PULSIN  4, 1, T

IMPULZUS JELADÓ

































































































































LED

FOTODETEKTOR

FEKETE CSÍK
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PIC16F84

4K7
























_1149321008.ppt


CNC  assembled

Z

X

Y

Tool
















_1149281967.ppt


SZERVO  KORMÁNY

+5V

4K7

 Irjuk meg a következő programot :

‘servo. bas        ‘Szervo-kormány

DEFINE  LDRKEY_USED  1      ‘ORG=3

T	VAR	WORD 

 LOW  5

UJRA:

   HIGH 4:  PAUSE 10:  RCTIME 4 ,1 T

   T=2*T:  T=T+100:      PULSOUT  5 , T

   DEBUG  DEC4  T, 13:  PAUSE 20

 GOTO UJRA



+5V

4K7

LDRKEY

   

1 K

10R

1 K

Potmeter

Hogy programmozzuk a 876-ot ?



pbp.exe    servo.bas

[Fordit és létrehozza a  servo. hex fájlt





LDRKEY-vel inditsuk a  MONITOR -t, majd

dwnldr. exe   servo.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’







4M

Hz
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4 MHz
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5    4    3    2

       PC Soros Port-hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)





1uF













SERVO














_1148486587.ppt


UCN 4202 A (SPRAGUE)

UNIPOLÁRIS LÉPTETŐMOTOR VEZÉRLŐ

___

EN       OUT       M4         M3        M2        M1      +Vmot   GND          

+5V       IN                                 DIR      +5V     STEP   ST. EN     

0 / 1

+5V

Ahány impulzus,

annyi lépés









































UCN4202




















_1148486719.ppt


LÉPTETŐ MOTOR  SZERKEZET 1

Vaslemezből  stancolva, majd összehajtva

Olyan kicsik lesznek a lépések, amilyen sűrű fogazatot stancolunk
























































































































































_1148485731.ppt


SZERVO  VEZÉRLÉS

T    VAR    WORD ‘10us



LOW 5



LOOP:

    HIGH 4: PAUSE 10

 RCTIME 4,1,T

     T=2*T: T=T+100

 PULSOUT  5, T

     PAUSE  20

GOTO LOOP

SERVO

MOTOR

R=1k

KORMÁNY

KERÉKMŰ

T  = 1,1 . R.C =

=1,1 . 10 ^-3 s =

= 110  . 10  us

4K7

   

10R

1uF

20 ms

























PWM

1 - 3 ms
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_1148481927.ppt


ULN 2003  DARLINGTON ARRAY

Out0         Out1       Out2       Out3        Out4        Out5       Out6

++V

ULN 2003

++V  (< 35V )

GND        In0           In1           In2          In3           In4           In5           In6

ULN 2003

I = I + 1 :   I = I & %0011

  LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

  PORTB = P




































































































_1148483439.ppt


BIPOLÁRIS STEPPER

+5V

-

I	VAR	WORD

S 	VAR	WORD

J	VAR	BYTE

P	VAR	BYTE

TRISB = 0            ‘B is OUT

FOR  I = 1  TO  S

  LOOKUP  J, [0, 1, 3, 2], P

  PORTB = P :     PAUSE 20

  J = J + 1 :  J = J &  %0011

NEXT

X

Y

X

1 Ohm

222 nF

BIPOLÁRIS  STEPPER



















































































































































































TCA 3727
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6-12

V

Y  X

0  0

0  1

1  1

1  0
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_1148485517.ppt


LÉPTETŐ MOTOR  SZERKEZET 2



































+ 

+

+

+

Itt patkó mágnes, a valóságban mandarinszerű mágnes-gerizdekből álló rotor

A két-két vezetéket (tekercset) magába foglaló fogazott vas-szelvény toroidszerűen körbehajtva


































































































































































































_1148482030.ppt


ULN 2003  DARLINGTON ARRAY

Out0         Out1       Out2       Out3        Out4        Out5       Out6

In0           In1           In2          In3           In4           In5           In6

0V / 5V

++V

ULN 2003

++V  (< 35V )

Ezt pl. P4 tudja ide produkálni, mint a következő ábrán

Pl.DC Motor

0 A / 0.3 A

++V  (< 35V )

0V / 5V

Pl. Tekercs

0 A / 0.3 A




















































_1148480764.ppt


LÉPTETŐ MOTOR  VEZÉRLÉS

-

+5V

+5V

4K7

  Irjuk meg a következő programot:

‘stepULN. bas   ‘Léptető motor vezérlése

DEFINE  LDRKEY_USED 1  ‘Igy ORG=3

S	VAR	WORD

I	VAR	WORD

L	VAR	BYTE

TRISB=%00100000:  TRISC=0

SERIN2 PORTB.5,16468,[DEC S]

    FOR I=1 TO S:       PORTC=1<<L

    L=(L+1)&3:   PAUSE 20:   NEXT



+5V

4K7

LDRKEY

      PC Soros Port-hoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

22K

   

5    4    3    2

Hogy programmozzuk a 876-ot ?



pbp.exe    stepULN.bas

[Fordit és létrehozza a  stepULN. hex fájlt





LDRKEY-vel inditsuk a  MONITOR -t, majd

dwnldr. exe   stepULN.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

00100000

STEPPER          Gamma   Gl 5055

1K







4M

Hz





























































































































B3

B2

B1

B0

B7

B6

B5

B4

A2

A3

A4

A5

  -

 



A0

A1

____

MCL





























































PIC16 F876

C6

C5

C4

 +

 -

C7



C1

C2

C3

O1

O2

C0

1

28

15

14























































ULN2003



















4 MHz



















































































PIC16 F876






































_1148481849.ppt


ULN 2003  DARLINGTON ARRAY

Out0         Out1       Out2       Out3        Out4        Out5       Out6

++V

ULN 2003

++V  (< 35V )

In0           In1           In2          In3           In4           In5           In6         GND

I = I + 1 :   I = I & %0011

  LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

  PORTC = P

From PortC.0 --.3





















































ULN 2003




































_1148477608.ppt


LÉPTETŐ MOTOR

0        0          0         1

0        0          1         0

I	VAR	BYTE



TRISC = 0:  I = 0



LOOP:

PORTC = DCD I     ‘ 2^I

     I = I + 1:   I = I & 3

	PAUSE 20

GOTO  LOOP

Tekercsek

Permanens mágnes

tengelyezve

MOS vagy

DARLINGTON

kapcsoló 
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-

12 V
























_1148383802.unknown

_1148391603.ppt


PIC16  F87x   PROGRAMMOZÓ

+5V

4K7



+5V

4K7

RESET’

BELÉPÉS A  PIC16  F 876

MONITOR  PROGRAMJÁBA:

  (Ez az utolsó 256 byte-ban kell legyen)

Nyomva tartva a MONITOR’

gombot,  egy  pillanatra  nyomjuk

meg a  RESET’  gombot.

A  LED  két  felvillanással  jelzi,

hogy a  Monitor program fut a uC-n.

Ezután a  dwnldr.exe tölthet le *.hex

fájlokat az F876 mikrokontrollerbe.

4K7

MONITOR’

      PC Soros Port-hoz

dwnldr.exe (9600,N,8,1)

5    4    3    2

LED

BC547

2K2

Ez az LDRKEY áramköre.

(Kónya L. és Küllős M.)

Hogy a véges méretű

PROTOBOARD-on

ne foglaljon mindig

helyet ez az áramkör,

ezt külön szerelvény

formájában fogjuk majd

használni a PIC16 F87X

mikrokontrollerek

programmozásához.

RESET’







4M

Hz
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_1148414815.ppt


A SZUKCESSZIV APPROXIMÁCIÓ

LATCH

DAC

D0

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

IN

OUT

Vin

-   +

TODAC = 0:    TRIAL   = 2^7

LOOP:

  TODAC = TODAC + TRIAL

  OUT DAC, TODAC

  IF IN_COMP > 0 THEN  TODAC = TODAC - TRIAL

  TRIAL = TRIAL / 2

IF TRIAL > = 1 THEN  GOTO LOOP        

COMPARÁTOR

TRI-STATE BUFFER

___

EN

C



O



M



P



U



T



E



R












_1148461055.ppt


SZÁMLÁLÁS;   LCD  DISPLAY

+5V

4K7

Irjuk meg a következő programot:

‘CountLCD. bas       Esemény számlálás



INCLUDE  ”Config . inc”  ‘Paraméterek 

C	VAR	WORD

UJRA:

   COUNT  5, 1000, C

   LCDOUT  $FE,1, ”     C =  ”, #C

   DEBUG  DEC4  C,”  ”,  BIN16  C,  13

GOTO UJRA



+5V

4K7

LDRKEY

ÁRAMLÁSMÉRŐ

LCD  Display-hez

(SC 2004 ASLB)

1K

   

5    4    3    2

      PC Soros Porthoz

(Hyperterminal 9600,N,8,1)

Hogy programmozzuk a 876-ot ?



pbp.exe    CoutLCD. bas

[Fordit és létrehozza a  CountLCD. hex fájlt





LDRKEY-vel inditsuk a  MONITOR -t, majd

dwnldr. exe   CountLCD.hex

Ez beégeti a programot, s RESET’-el inditható.

RESET’

 RS RW  E         +    -    7    6    5    4
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_1148393397.ppt


PIC16  F876   ÜZEMBEÁLLÍTÁSA

+5V

4K7



+5V

4K7

RESET’
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_1148383872.unknown

_1148386750.ppt


PicBasic Pro (PBP) Utasításkészlete

@

ASM...ENDASM

BRANCH

CALL

CLEAR

DATA

DEBUG

DISABLE

ENABLE

END

FOR…NEXT

GOSUB

GOTO

IF..THEN..ELSE.





LOOKDOW

LOOKUP

ON INTERRUPT

RESET’

PEEK

POKE

RANDOM

READ

RESUME

RETURN

STOP

SWAP

WHILE..WEND

WRITE



BUTTON             

COUNT

DTMFOUT

FREQOUT

HIGH

HSERIN

HSEROUT

I2CREAD

I2CWRITE

INPUT

LCDOUT

LOW

NAP

OUTPUT

PAUSE

PAUSEUS

POT                   

PULSIN

PULSOUT

PWM

RCTIME

REVERSE

SERIN2

SEROUT2

SHIFTIN

SHIFTOUT

SLEEP

SOUND

TOGGLE

XIN

XOUT

STANDARD  UTASÍTÁSOK 

MÉRŐ,  VEZÉRLŐ  UTASÍTÁSOK 












_1148383831.unknown

_1148382859.unknown

_1148383308.unknown

_1148383338.unknown

_1148383023.ppt


R-2R   LÉTRA

2R

2R

2R

i = V/R 

V

i/2

i/2

i/2

i/2

i/2

i/4

i/4

i/4

i/2

i/4

i/8

i/8

i/8

.   .   .   .   .
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_1148383049.ppt


DIGITAL  ANALOG  CONVERTER



2R

R

2R

R

2R

i/2

i/4

i/8

i/8

i/8

.   .   .   .   .

V

i

DIGITAL

ANALOG

1       0

1       0

1       0









2R




































_1148382883.unknown

_1148326904.unknown

_1148327576.unknown

_1148382599.ppt


ELLENÁLLÁS  LÉTRA

V    = +5V

ref

R

2R

4R

8R

i =  

( b   1/2 + b   1/4 + b   1/8 + ...    )

R

2

-1

-2

-3

5K

b

b

b

b

-1

-2

-3

-4

.  .  .  .

























ref

V

i =

(1 + 1/2 + 1/4 + 1/8 +     )



R

ref

V












_1148324184.ppt


PWM  MOTOR-MEGHAJTÁS

DC

MOTOR

PWM

Pulse Width Modulation

OUT8 = 0

LOOP:

  PULSOUT  8, 50

  PAUSE  10

GOTO  LOOP

0.1 ms

10 ms

POWER SUPPLY

for the  MOTOR
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_1148326652

_1148324240.ppt


POZICIONÁLÁS 0

+5V

-

Unipoláris

Léptető

motor

S	VAR	WORD

J	VAR	WORD

I	VAR	NIB

P	VAR	NIB

DIRA = 15

FOR  J = 1  TO  S

  I = I + 1 :   I = I & 3

  LOOKUP  I, [ 1, 2, 4, 8 ], P

  OUTA = P :      PAUSE 20

NEXT

Meghajtó

áramkör

Unipoláris azt jelenti, hogy a négy tekercs egyik vége közösitve kerül pozitiv feszültségre, míg a másik 

végek egyike egymásután kerül földelésre. Bipoláris léptető motorok esetén csak két tekercs van,

meghajtásához  H-híd kell, amely az áramirányt tudja változtatni pl. L293 vagy TCA3727  IC segitségével.
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_1148323664.ppt


ÉRZÉKELÉS III.

		Analóg mennyiségek mérése



		Ellenállás (pl. benzintank úszójának potmétere)

		Feszűltség (pl. akkumulátor töltöttségi foka)

		Fényerősség (pl. fényképezőgép fénymérője)

		Hőmérséklet (pl. pálinkalepárló zagy-hőfoka)

		Időtartam (pl. vonalkód csíkhosszúsága)

		


















