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BASEO

Wykiad 5

Serdecznie witam Studentéw i Sympatykéw
BASCOM College na kolejnym wyktadzie,
ktéry zmuszony jestem rozpoczaé od przepro-
sin. Jak zapowiadalem, wyktad ten mial by¢
poswiecony tematowi obstugi magistrali I’C,
na ktéry z pewnoscig wszyscy czekacie z nie-
cierpliwoscig. Niestety, z rozmaitych powo-
déw zmuszony jestem przelozy¢ ten temat na
nastgpny miesigc, a dzisiaj zajmiemy si¢ kil-
koma innymi, réwnie waznymi sprawami.
Temat gltéwny naszego wykladu bedzie
nieco nietypowy. Prawde méwiac, lekcja ta
jest bardziej rozszerzonym dzialem “Z ostat-
niej chwili”, niz typowym wyktadem. Mamy
bowiem bardzo ciekawe sprawy do omdwie-
nia, ktére pojawily si¢ w “rozkladzie zajec”
dopiero w dniu dzisiejszym. Zanim jednak
przejdziemy do omawiania dzisiejszego te-
matu, jak zwykle kilka spraw porzagdkowych,
gléwnie zwigzanych z nadchodzaca od Was
korespondencja. Otrzymalem sporg ilos¢ li-
stow, gtéwnie zawierajacych pytania i prosby
o dodatkowe informacje i rozwigzanie dre-
czacych Was probleméw. Chceialbym jeszcze
raz podkresli¢, e KAZDY list e-mail, ktéry
otrzymuje, jest przeze mnie czytany i anali-
zowany. Jednak niejednokrotnie nie jestem
w stanie na wszystkie listy odpowiedzieé,
poniewaz prawdopodobnie nie moégtbym
woéwczas robi¢ juz nic innego. Mam do Was
jeszcze jedng prosbe: starajcie si¢ precyzyj-
nie formutowaé Wasze pytania. Podam Wam
przyktad dwoéch listéw, oczywiscie bez wy-
mieniania nazwisk Autoréw:
“Nie moge uruchomic klawiatury szesna-
stkowej KIT 2503. Nie dziatajq SDA i SCL.
Gdzie jest "pies pogrzebany" ?”
“Szanowny Panie. Emulator, ptytka testo-
wa, programator zmontowane Z zeStawow.
Symulacja sprzetowa nie dziata. Emulator te-
stowany z wyswietl. 7-segm. I programem te-
stujgcym z 3/00 EdAW. Bez efektu. Symulacja
programowa (na monitorze) funkcjonuje po-
prawnie. Proba z ptytkq testuj. i klawiaturg
szesnastk. takze nieudana. PCF typu

8574P (?). Wymienitem PCF-y z klawiatury
do emulatora. Test jw. Bez efektu. Catym
czasem wyswietlacz 7-segm. dotqczony do
emulatora minimalnie swieci (widzialne
praktycznie tylko w ciemnosci). Port drukar-
ki sprawny - drukarka dziata normalnie.
Wszystko wskazuje na brak komunikacji
z komputerem. Program instalowany dwu-
krotnie - to samo. Skonfigurowany zgodnie
z 4/00 EAW. Programator jeszcze nie testo-
wany. Prosze o pomoc. Dzigkuje.” /pisownia
i sktadnia jak w oryginale listéw/

Moi Drodzy, co ja mam z takimi fantami
robi¢? Nie jestem jasnowidzem i na podsta-
wie takich dostarczonych mi danych moge
jedynie stwierdzié, ze obaj Koledzy popetni-
li jakies bledy w montazu uktadéw albo
w konfiguracji oprogramowania. Podobnych
listéw, nie zawierajacych zadnych konkret-
nych informacji otrzymatem wigcej. Pamig-
tajcie, ze chyba najwazniejszg cechg progra-
misty jest umiejetnos¢é precyzyjnego wyraza-
nia swoich mysli i dostarczania “do obrébki”
WSZYSTKICH potrzebnych danych!

Powiedzcie mi takze, co mam zrobié¢
z nadsylanymi mi, dlugimi nieraz na kilka
stron listingami, w dodatku nie opatrzonymi
komentarzami? Otrzymatem kilka takich
“wypracowan” i nawet ... ich nie przejrza-
tem, poniewaz przeanalizowanie dlugiego li-
stingu, napisanego przez kogos, wymaga
znacznie wigcej pracy, niz samodzielne napi-
sanie calego programu od poczatku.

A zatem, reasumujac: bardzo Was prosze:
piszcie operujac konkretami, a nie enigma-
tycznymi sformutowaniami typu “nie dziata”
i przysylajcie tylko “podejrzane” fragmenty
listing6w.

Nowa wersja BASCOM 8051
DEMO “Special Edition

for Elektronika Praktyczna”
Zaledwie tydzien temu ujrzata swiatto dzien-
ne nowa edycja profesjonalnej wersji BA-
SCOMa 8051, a juz mamy, przeznaczong

specjalnie dla Czytelnikéw EP i EAW, wersje
DEMO! Podobnie jak poprzednia edycja
BASCOMBS8051 SEfEP, z ktérej korzystali-
Scie do tej pory, wersja ta nie rézni si¢ ni-
czym od komercyjnego BASCOM-a. Jedy-
nym ograniczeniem jest dtugos¢ kodu wyni-
kowego, wynoszaca 2kB. A zatem, w przy-
padku stosowania procesoréw ‘2051 nie ist-
nieja w tym programie zadne ograniczenia!

Najnowsza wersja naszego oprogramowa-
nia dostgpna jest juz pod adresem:

www.ep.com.pl/ftp

Jest to jedyne miejsce, z ktérego mozna
Sciagna¢ ten program. Powszechnie dostgpna
wersja Demo ma ograniczenie kodu wyniko-
wego do 1kB, co uniemozliwia pelne wykorzy-
stanie obszaru pamigci ROM procesora 2051.

Drugg nowoscig, jaka otrzymaliSmy od
MCS Electronics, jest program do automa-
tycznego upgrade’owania BASCOM-a 8051
i AVR. Niestety, z oczywistych wzgledow
ten bardzo wygodny w uzyciu (rysunek 1)
program obstuguje jedynie wersje komercyj-
ng BASCOM’a. Mozna go sciggnac¢ spod na-
stepujacego adresu:

Rys. 1
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http://www.mcselec.com/download/
bascom-8051/autoupd.zip
Oméwmy teraz w najwigkszym skrdcie
nowosci, jakie stworzyl dla nas pan Mark Al-
berts z MCS Electronics. Pierwsze z nich
widoczne jest juz po uruchomieniu programu.
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Ponizej paska narzgdziowego umieszczone
zostatlo nowe okienko, w ktérym mozna wy-
Swietli¢ spis wszystkich etykiet i podprogra-
méw wywolywanych przez przerwania ze-
wngtrzne i pochodzace z timeréw (rysunek
2). Jest to kolejne utatwienie, znacznie przy-
spieszajace pisanie dhlugich, skomplikowa-
nych programéw. Kliknigcie na jedng z wy-
Swietlonych w okienku etykiet powoduje na-
tychmiastowe przejscie do interesujgcego nas
fragmentu programu.

Rys. 2
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Na pasku narzgdziowym pojawit si¢ nowy
przycisk: “SAVE DESKTOP” (rys. 3). Po je-
go nacis$nieciu program zapamigtuje aktual-
nie otwarte okna, tak ze po ponownym uru-
chomieniu BASCOM-a znajdziemy si¢ od
razu w takim srodowisku, jakie opusciliSmy
robigc sobie przerwe w pracy. Funkcja bar-
dzo uzyteczna, szczegdlnie podczas opraco-
wywania kilku programéw naraz i przy kom-
pilacji jednego programu z kilku Zrédel.

Rys. 3
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W okienku wysSwietlania informacji
o skompilowanym programie (PROGRAM
\ SHOW RESULT) dodany zostat takze no-
wy przycisk: “COPY”. Jego kliknigcie po-
woduje przeniesienie calej zawartosci pli-
ku informacyjnego do schowka i jego
péZniejszg edycj¢ za pomoca dowolnego
edytora tekstowego. Posiadacze drukarek
barwnych moga mie¢ takze powdd do za-
dowolenia: w najnowszej wersji BA-
SCOM-a mozliwe jest drukowanie listin-
géw i informacji o pracy kompilatora
w kolorze.

Jak dotad oméwiliSmy jedynie nowe do-
datkowe “fajerwerki” BASCOM-a, niesty-
chanie ulatwiajgce i uprzyjemniajgce prace,
ale nie niezb¢dne do napisania poprawnego
programu. Mysle wigc, ze jestescie ciekawi,
jakie nowe polecenia zostaty dodane do naj-
nowszej wersji naszego programu.
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Nowych polecerl i najrézniejszych dodat-
kéw do juz istniejacych komend jest sporo i nie
spos6b omoéwié¢ je podczas jednej, nieco
skréconej lekcji. Chcialbym wigc bardziej
szczegbtowo zajaé si¢ poleceniem, ktdre
wprawdzie istniato juz w poprzedniej wersji,
ale jego sposéb dziatania pozostawial jeszcze
wiele do zyczenia. Obecnie wszystkie “plu-
skwy” zostaly usuni¢te i mozemy przystgpi¢
do poznawania polecenia, ktérego z pewnoscia
nie znajdziecie w zadnym innym jezyku pro-
gramowania. Mam tu na mysli bezposrednig
obstuge serwomechanizméw modelarskich.
serwome-
chanizmach pi-
salem juz wielo-
krotnie, pozwoli-
fem sobie takze
zaprezentowad
kilka projektéw
wykorzystuja-
cych te urzadze-
nia, bedace zna-
komitym “prze-
tozeniem” pomigdzy elektromkq i mechanika.
Przypomnijmy wiec w najwigkszym skrdcie,
ze serwomechanizm sterowany jest impulsami
prostokatnymi o czasie trwania typowo od 1 do
2 ms. Czestotliwos¢ powtarzania impulséw nie
jest krytyczna i powinna wynosi¢ okoto S0Hz.
W zaleznosci od szerokosci impulséw podawa-
nych na wejscie, wat serwa ustawia si¢ pod ka-
tem proporcjonalnym do ich dtugosci.

Kat obrotu watu serwa wynosi typowo
90°, ale praktyka wykazata, ze stosujac im-
pulsy o niestandardowej dtugosci (od 0,5 do
3 ms.) mozna go zwigkszy¢ do 180°. Pomi-
mo malych wymiar6w moment napgdowy
serwomechanizmu jest bardzo duzy i wynosi
w przypadku serwa standardowego az
3,5kg/cm, a w przypadku serw wyczyno-
wych moze by¢ o rzad wielkosci wigkszy.

Wszystkie te cechy serwomechanizméw
sprawiaja, ze s3 one wrecz niezastapione
w konstrukcjach amatorskich. Wszedzie tam,
gdzie trzeba poruszy¢ jaki§ przedmiot ze
znaczng silg czy obrdcié jakis element o Sciste
okreslony kat, samodzielna budowa uktadu
elektromechanicznego traci jakikolwiek sens.
Najprostszy przyktad: budowa czgsci elektro-
nicznej zamka szyfrowego przy obecnym sta-
nie elektroniki nie przedstawia najmniejszych
trudnosci. Jako element mechaniczny stoso-
wane sg zwykle tzw. rygle elektromagnetycz-
ne, ktére mozna otworzy¢ jednym kopnie-
ciem. Natomiast sterowane z procesora serwo
moze bez najmniejszych probleméw poru-
sza¢ nawet bardzo cigezkg i solidng zasuwe.

Sterowanie serwomechanizmami
z poziomu jezyka IVICS BASIC

Do wyjs¢ procesora moze by¢ dotaczonych
maksymalnie 16 serwomechanizméw. W na-
szym przypadku jest to liczba gwarantowana
niejako “na zapas”, poniewaz stosowane

przez nas procesory ‘X051 posiadaja jedynie
15 aktywnych wyprowadzen. Jednak kiedy
“przesigdziemy si¢” na wigksze procesory, ta
liczba serwomechanizméw moze okazaé si¢
przydatna, np. do budowy robota czy skom-
plikowanego modelu.

Pierwsza czynnoscia, jaka musimy uczy-
nié, jest poinformowanie kompilatora o licz-
bie serw, jakich zamierzamy uzywadé, kacie,
0 jaki majg obracacé si¢ waly serw przy zmia-
nie wartosci przypisanej kazdemu serwome-
chanizmowi zmiennej, o 1 i do ktérych pi-
néw procesora majg zosta¢ dolgczone po-
szczegblne serwomechanizmy. Czynimy to
za pomocg ciggu dyrektyw:

CONFIG SERVOS = [liczba zastosowanych
serw], RELOAD [wartos¢ okreslajaca skok
watu serwa], SERVOL1 = [pin portu], SERVO2
= [pin portu] ....... , SERVO16=[pin portu]

Realizacja obstugi serwomechanizméw
przez typowe procesory rodziny ’51 nie jest
zadaniem prostym. Powdd jest oczywisty:
wigkszos¢ tych uktadéw jest po prostu zbyt
wolna, aby precyzyjnie odmierza¢ czas
z zakresu 0,5 ... 3 ms. Dlatego tez wat ser-
womechanizmu nigdy nie be¢dzie poruszat
si¢ idealnie ptynnie, ale zawsze mniejszymi
lub wigkszymi (skokami), ktérych liczba,
przypadajaca na pelny obrét watu napedo-
wego serwa zalezna jest wtasnie od czgsto-
tliwosci zegara procesora. Nie ma naj-
mniejszego sensu wdawaé si¢ w tym miej-
scu w skomplikowane obliczenia. Podczas
testowania na prosbe Marka poleceri zwig-
zanych z obslugg serwomechanizméw wy-
konalem seri¢ préb, z ktérych wynikty na-
stepujace wnioski:

Minimalna wartos¢ parametru RELOAD
dla procesora ‘2051 z rezonatorem kwarco-
wym 11059200 Hz wynosi 30. Z kolei ma-
ksymalna wartos¢ zmiennej okreslajacej po-
tozenie walu serwa moze wynosi¢ 70, a mi-
nimalna 15. Wynika z tego, ze przy wyko-
rzystywaniu petnego kata obrotu watu ser-
womechanizmu skok bedzie wynosit dokta-
dnie 3,2 stopnia. Nie jest to by¢ moze naj-
wigksza precyzja, ale nic wigcej z typowym
kwarcem nie osiggniemy. Przeprowadzilem
takze proby z rezonatorami kwarcowymi
o wigkszej czgstotliwosci. Przy czestotliwo-
$ci oscylatora réwnej 24MHz osiagnatem,
zgodnie z przewidywaniami, ponad dwu-
krotnie wigkszg precyzj¢ poruszen watu ser-
womechanizmu, czyli skok wynoszacy oko-
o 1,5 stopnia.

Warto teraz sprawdzi¢ dziatanie obstugi
serwomechanizmu w praktyce. Niestety, na
naszej ptytce testowej AVT-2500 nie przewi-
dzialem specjalnego ziacza do dotgczenia
serwa. Powdd tego “zaniedbania” byt prosty:
kiedy projektowatem te plytke, nikomu
nawet nie $nilo si¢ o wbudowanych w
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BASCOM-a poleceniach obstugi serwome-
chanizméw!

A zatem bedziemy musieli dotaczy¢ ser-
wo do istniejacych juz na ptytce wyprowa-
dzeri. Kabelek dotaczony do serwa ma trzy
przewody: przewdd czarny dotgczamy do
masy, czerwony do plusa zasilania (+5VDC),
a 76ty do dowolnego wyjscia procesora,
z wyjatkiem pinéw OPEN COLLECTOR
(P1.01P1.1), np. do pinu P1.7.

Musimy teraz napisa¢ sobie kréciutki pro-
gramik testowy i po skompilowaniu zapro-
gramowa¢ nim procesor. Niestety, jakiekol-
wiek proby testowania tego programu na
emulatorze sprzetowym skazane sa, Z oczy-
wistych przyczyn, na niepowodzenie.

$crystal = 11059200
Config Servos = 1, Reload = 30, Servo1 = P1.7
Dim R As Byte

Do
For R =15 To 70
Servol =R
Waitms 2
Next R
For R = 70 Downto 15
Servol =R
Waitms 2
Next R
Loop

Po uruchomieniu programu wat napedo-
wy serwomechanizmu powinien poruszaé
sie, wykonujac obroty o 180°.

Tak napisany program stuzy jedynie celom
poznawczym i nie posiada wigkszych warto-
Sci uzytkowych. Aby do korica przekonaé Stu-
dentéw BASCOM College o uzytecznosci
serwomechanizméw, podam Wam tylko jeden
przyktad. WyobraZmy sobie, ze konstruujemy
uktad zamka elektronicznego, np. otwierane-
go za pomocg “magicznych” tabletek DAL-
LAS, z ktérymi zapoznamy si¢ w najblizszej
przyszilosci. Hardware i program sg sprawg
prosta, ale jak wykona¢ solidne zamknigcie do
drzwi domu? Przy zastosowaniu serw stero-
wanych z mikroprocesora zaprogramowanego
z wykorzystaniem BASCOM-a sprawa jest
banalnie prosta: wat napgdowy serwa wyko-
rzystujemy jak mimosréd, taczac go za pomo-
cg sztywnego stalowego drutu z dowolnie
cigzka zasuwag. Natomiast w programie,
w momencie, kiedy chcemy, aby zamek si¢
otworzyl, piszemy po prostu:

SERVO1 =15
Natomiast polecenie:
SERVO1 =70

spowoduje obrét watu serwa o 180° i za-
mkniecie zamka. Przebiegi na wyjsciu proce-
sora, do ktérego dotgczone powinno by¢ wej-
Scie serwomechanizmu, zostaly pokazane na
rysunku 4. Proste i uzyteczne, nieprawdaz?

Frasgispl

[BIP] = J[er]

przerwan zosta-
nie zawieszona
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wania sygnalu
akustycznego.
Parametr  ten
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doktadnej anali-

Rys. 4

Polecenia zwigzane z obstugg serwome-
chanizméw nie sg jedynymi dodanymi do no-
wej wersji BASCOM-a. Jak dotad nie oma-
wialiSmy jeszcze bardzo uzytecznego polece-
nia SOUND, gléwnie dlatego, ze napotkalem
na problemy z jego wykonywaniem w pro-
gramach wykorzystujacych przerwania. Ge-
nerowany dZzwigk byt znieksztalcony, przery-
wany i wolalem zaczeka¢ na rozwigzanie
przez Marka tego problemu. Obecnie ktopo-
ty z generowaniem sygnaléw akustycznych
zostaly usunigte i mozemy juz zapoznaé si¢
z poleceniem:

SOUND pin, czas trwania, czestotli-
wos¢ [[NOINT]

Zanim jednak przejdziemy do szczegéto-
wego opisu polecenia SOUND, musimy wy-
jasni¢ sobie pewng sprawe. Polecenie to
w zadnym wypadku nie moze stuzy¢ do ge-
nerowania sygnaléw o precy-

zie celu stoso-
wania przerwain w pisanym programie. Jest
oczywiste, ze jezeli przerwania stosowane
sg np. do generacji impulséw sekundowych
W zegarze czasu rzeczywistego, to o jakim-
kolwiek zawieszaniu ich obstugi nie moze
by¢é mowy, pomimo ze po zakoriczeniu ge-
neracji dZzwigku obstuga przerwarn jest na-
tychmiast przywracana.

Przyktadowo, polecenie SOUND moze
mie¢ postac:

SOUND P1.1, 10000, 10 [NOINT]

Nalezy pamigtaé, ze po zakoriczeniu gene-
racji sygnalu akustycznego wyjscie uzytego
do tego celu portu pozostaje w stanie niskim!

Jako przetwornika elektroakustycznego
mozna uzy¢ “blaszki” piezo, najlepiej
w obudowie wzmacniajacej sit¢ generowane-
go dZwigku. Na rysunku 5 pokazany jest
prosty schemat takiego uktadu. Mozliwe jest
tez zastosowanie miniaturowego glosniczka
(dotaczonego tylko do pinéw portu P1!)

.. . . . VCC
zyjnie okreslonej czestotliwo-
$ci, czy tez, tym bardziej, do
tworzenia “kompozycji mu-
zycznych”. Jego przeznacze- 89C2051 ok. 10k :(
niem jest tworzenie “some noi- 5 2
se”, jak napisal Mark w helpie, s +_|:|;‘.||'_9| 3 -l-
czyli generowania prostych sy- P1.2 4 PIEZO
gnaléw akustycznych, o z grub- 4 P1.3 2

. . R XTAL2 P1.4 2

sza okreslonej czgstotliwosci 1 P1.5 /
i czasie trwania. RESET P1.6 5

Wydajac polecenie SOUND P1.7
musimy okresli¢, do jakiego RXD/P3.0 %
wyprowadzenia procesora do- 20 vee TIXD/P3.1 |
taczony bedzie przetwornik INTO/P3.2 [
f.:lel;troaklustyczny,. ktérim;) mo- "\E%EEE 9
ze by¢ element piezo lub mi- 10 1 S I
niaturowy glosniczek. Nastep- ShD P3.7

nie okreslamy liczb¢ impulséw, z ktérych
ma si¢ sktada¢ generowany dZwigk. Liczbe
impulséw, czyli warto$¢ wplywajaca na czas
trwania dZwigku, moze by¢ liczbg z zakresu,
od 1 (troche bez sensu) do 326768. Ostat-
nim parametrem potrzebnym do wygenero-
wania dZwigku jest jego, z grubsza okreslo-
na czgstotliwosé, czyli informacja o tym, co
ile mikrosekund stan na wyjsciu wybranego
pinu ma zmienia¢ si¢ na przeciwny.
Parametrem opcjonalnym jest nowo do-
dane polecenie NOINT. Dotaczenie go do
polecenia SOUND spowoduje, ze obstuga

Rys. 5

To wszystko na dzisiaj. Zapraszam Was
teraz do przerobienia materialu zawartego
w ¢wiczeniu, a nast¢pnie na otwarcie nowe-
go dziatlu ,,uProjekty - 3000%, ktdéry z calg
pewnoscig spotka si¢ z Waszym zaintereso-
waniem.

Zbigniew Raabe
e-mail: zbigniew.raabe @edw.com.pl
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Witam Panie Zbigniewie.

Zainspirowany pomystem kolegi Artura
Krajewskiego postanowitem podzieli¢ sig
swoim spostrzezeniem. Sprawa dotyczy - oczy-
wiscie wyswietlacza LCD.

"Programik ujawniajacy btad
"funkcji LOCATE

‘Na P3.5 zapieta LED -sygnalizacja pracy
$sim

$noinit

Dim A As Byte

Dim X As Byte

Dim Korekta As Byte
Config Lcd = 16 * 1a
Cursor Off

Cls

For X =1 To 80

Set P3.5

Cls

Locate 1, X

Led X

For A =1 To 30
Next A

Reset P3.5

For A=1To 30
Next A

Next X

" Program wys$wietlajacy na LCD 1*16

" numer pozycji znaku.

" zmienna KOREKTA - dodanie offsetu o 8 pozycji
"UWAGA - funkcja LOCATE na pozycji Y
‘dla’Y =1 Locate dziata do 9 znaku

‘dla Y=2 Locate dziata od 9 do 16 znaku
$sim

$noinit

Dim A As Byte

Dim X As Byte

Dim Korekta As Byte

Config Lcd = 16 * 1a

Cursor Off

Cls
ForX=1To 8
Cls

Locate 1, X
Led X

For A=1To 30
Next A

Next X
ForX=1To 8
Cls

Korekta = X + 8
Locate 2, X
Lcd Korekta
For A=1To 30
Next A

Next X

Sprawa ujawnita sie, kiedy chciatem
zapisac funkcjqg LOCATE zmienng na pozy-
¢ji 10. Nic sig nie pojawito (Zrédlo nizej):

"Bawigc si¢" parametrami LOCATE,
wydaje mi sie, ze znalaztem na to "tate”
podobng do "taty" kol. Krajewskiego.

Krotko méwigc, pierwsze 8 znakow wystaw-
iam przez LOCATE 1, X, gdzie x od 1 do 8; drugie
8, czyli znaki od 9 do 16 pozycji, wystawiam przez
LOCATE 2, X gdzie x od 1 do 8 (w programiku
Korekta czyli X zwigkszona o 8 powoduje, ze na
LCD pojawia sig faktyczna pozycja znaku - cyfra
pierwsza z lewej dla numeracji od 10 do 16).
Dziatanie "taty" przedstawia programik obok.
PS.

1. Moze pan Mark powinien napisac osob-
ne funkcje dla wyswietlaczy 1*16.

2. Coraz bardziej widze koniecznos¢
powstania listy dyskusyjnej, jednak nie chce
zeby Koledzy nie majgcy dostepu do
Internetu czuli si¢ dyskryminowani.

pozostaje z szacunkiem
Krzysztof Pokorski
krzysztof _pokorski@elb2.pl

Wejherowo, 9.07.2000

Szanowny Panie Zbigniewie!

Pisz¢ do Pana ten list z dwdch powodow.
Po pierwsze, tak jak kiedys obiecatem, prze-
sylam program sterujgcy pojazdem nape-
dzanym dwoma silnikami krokowymi (cos na
wzor AVT-2059) W obecnej wersji tor ruchu
pojazdu nie jest zbyt skomplikowany - odci-
nek do przodu (tytu), obrét w prawo, do
przodu, obrot w lewo, do przodu, zatrzyma-
nie si¢ i przejscie do stanu uspienia. Pro-
gram umozliwia (za pomocq przyciskow do-
tqgczonych do wejs¢ INTO i INTI) wybor kie-
runku ruchu, w ktorym pojazd zaczyna sig
przemieszczac na samym poczqtku. Schemat
potqczen jest bardzo prosty. Port Pl steruje
silnikami  krokowymi  poprzez driver
ULN2803. Wyjscie P3.7 jest polgczone
z wejsciami licznikow TO i T1. Wejscia INTO
oraz INT1 mogq byc zwierane poprzez przy-
ciski do masy. Linie P1.0 - P1.3 prowadzq do
nozek 12, 11, 10, 9 ULN2803, a linie P1.4 -
P1.7 do pinéw 7, 6,5, 4 (w tej kolejnosci).
Do wyjsc¢ 15 - 18 drivera podpigtem lewy sil-
nik, a 11 - 14 - prawy.

Troche o programie. Poczqtki siegajq ma-
Jja 2000, gdy napisatem program sterujgcy
pracq silnika krokowego jako zadanie domo-
we z Bascomu. Wiasciwe prace rozpoczety
si¢ w czerwcu, gdy poznatem obstuge prze-
rwan i timerow. Mam zamiar dalej rozwijac
program, lecz wykorzystujgc inng platforme

pojazdu i naped. Silniki krokowe okazaly si¢
niedoktadne (cho¢ pochodzq z tego samego
modelu stacji dyskow, to pracujg nierowno),
a ich mata predkosc¢ obrotowa nie pozwala
na stosowanie jakiegos sprzgzenia zwrotnego
umozliwiajgcego korekte obrotow. Postano-
witem stworzy¢ cos na wzor robota kolegi
Marka Lewandowskiego. Jego artykuty
w EdW bardzo sobie cenig.

Druga sprawa to pomyst stworzenia plo-
tera 7 EAW 7/00. Na taki sam pomyst wpa-
dtem na poczqtku roku, z tym, ze miat by¢
sterowany przez port rownolegty i stuzyé
bardziej do rysowania grafiki, a nie ptytek
drukowanych. Jesli chodzi o opisywany
przez Pana ploter, to zauwazytem dwa pro-
blemy. Primo: konwersjq plikow HPGL na
postac przyswajalng dla sterownika plotera
powinni si¢ zajgc¢ programisci znajgcy do-
brze jezyki programowania na Peceta, mniej
Bascom (moze czytelnicy EAW lub EP?). Se-
cundo: jak dtugo czytam Pariskie artykuty,
tak pamietam, ze zawsze byt Pan stanow-
czym przeciwnikiem wszelkich prac mecha-
nicznych, a z tego, co mi si¢ wydaje, to wy-
konanie w warunkach amatorskich takiej
konstrukcji, ktéra by zapewniata wystarcza-
Jacq doktadnos¢ do frezowania ptytki druko-
wanej nie jest wcale takie proste.

Z powazaniem
Adam Robaczewski
badworm@poczta.fin

' (r) 20-06-2000 Bad Worm

" File : robot.bas
! program sterujacy pojazdem
napedzanym silnikami krokowymi

4-fazowymi
'$sim

Dim Krok(16) As Byte 'deklaracja tablicy
Dim X As Byte 'deklaracja zmiennej
pomocniczej X (opdZnienie)

Dim R As Byte 'deklaracja zmiennej
pomocniczej R (gtéwny licznik)

Dim A As Byte 'deklaracja zmiennej
warunku ruchu Forward

Dim C As Byte 'deklaracja zmiennej
dolnej granicy krokéw

Dim D As Byte ‘deklaracja zmiennej
goérnej granicy krokéow

Dim E As Byte 'deklaracja zmiennej
warunku obrotu Wprawo

Dim F As Byte ‘deklaracja zmiennej

warunku wytaczenia Power
Config TimerO = Counter, Gate = Internal , Mode
=2 'konfiguracja timeraO
Config Timer1 = Counter , Gate = Internal , Mode

=2 'konfiguracja timera1l
"fadowanie krokéw do tablicy
Krok (1) =129 "fadowanie do tablicy
kodu kroku 1
Krok (2) = 66 "tadowanie do tablicy
kodu kroku 2
Krok (3) = 36 "tadowanie do tablicy

kodu kroku 3

Caly listing programu Adama oraz wszy-
stkie ciekawe propozycje przychodzace do Re-
dakcji znajdziecie na stronie internetowej
Edw.

Elektronika dla Wszystkich

Sierpien 2000

25



