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Do czego to stuzy?

W ostatnim czasie enkodery impulsowe
wraz z potencjometrami elektronicznymi
wyparly klasyczne potencjometry. Istot-
na zaleta takiego rozwigzania jest ich
dluga zywotnos$¢ i brak trzaskow podczas
regulacji. Pewien problem stanowi ste-
rowanie potencjometru elektronicznego
enkoderem — pokrettem. Bezposrednie
podiaczenie jest w zasadzie niemozliwe.
Zauwazyla to firma ELM Electronics,
udostgpniajagc uktad ELM402. Niestety
jest on malo popularny w naszym kraju,
a przez to drogi. Przedstawione w pro-
jekcie rozwigzanie oparte na popularnym
i tanim mikrokontrolerze, oferuje wigk-
sze mozliwosci 1 to za niewielka czes$é
ceny pierwowzoru.

Aby w petlni wykorzysta¢ mozliwo-
Sci uktadu, zaprojektowano uniwersalng
ptytke, w ktorej mozna umiesci¢ rézne
typy potencjometréw cyfrowych. W do-
celowym rozwigzaniu mozna uzy¢ mi-
krokontrolera w obudowie SMD.

Jak to dziata?

Budowa uktadu, ktérego schemat po-
kazany jest na rysunku 1, jest banalnie
prosta. Zasilanie zapewnia port USB.
P3 to enkoder — elektroniczne pokretto.
Kondensatory C1 i C2 wraz z wewngtrz-
nymi rezystorami podciaggajacymi tworza
filtr RC eliminujacy zaktocenia, spowo-
dowane drzeniem stykéw. W przerwaniu
wywotanym przez jedno z wyprowadzen
enkodera sprawdzany jest stan drugiego
wyprowadzenia. Zaleznie od tego, w ja-
kim stanie logicznym jest linia B enko-
dera w chwili opadajacego zbocza linii
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A, mozna sprawdzi¢ kierunek obrotu |EZIESA

oski enkodera. Z rysunku 2 latwo
wywnioskowaé, ze nie jest wazne,
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Sposéb sterowania znaczono impulsy, ktére
Tryb pracy Strob cs/ S%l‘:al Uwagi majg czas trwania 3ms
UP |DOWN Tabela 1 (2,963 ms).
STB |#DOWN : _ ' ' Timer  odliczajacy
dodatni| dodatni Pracuje podobnie jak ELM4.102 (1mpu1§y 2us.a nie 3ms), tlmeou.t 10 sekund jest
MAXS128 2us 2us dodatkowo generuje sekwencje¢ zapisu obstugiwany w przerwa-
pozycji potencjometru w jego pamigci EEPROM niach. Pomiedzy prze-
MCP4011 + + EEPROM w CPU rwaniami mikrokontro-
DS1804 wemny + Niezweryfikowane z rzeczywistym uktadem ler jest wProwadzany
.4us w tryb obnizonego po-
U/#D & #STB wemny) -y Jak MCP4011, 256 krokéw, EEPROM w CPU boru mocy. Tu widac
4us . zalete¢ obstugi enkode-
UMD & STB dodatni Jak wyzej ra w przerwaniu INT.
: : 4us Dzigki niemu mikrokon-
UP & DOwN | dodatni| dodatni Jak tryb ,MAX5128”, 256 krokéw, EEPROM w CPU | troler jest wybudzany
_2us _2us Z przerwania 1 program
#UP & ujemny | ujemny 256 krokéw, EEPROM w CPU gléwny nie ma prob}e-
#DOWN 2us | 2us mu z obslugg potencjo-
ELM402 dodatni | dodatni Funkcjonalna emulacja uktadu ELM402 metru. Mozna by jesz-
3ms 3ms Jak ,,MAXS 128”, lmpulsy 3ms, bez Zapisu do EEPROM cze bardziej Oszczgdzaé
ujemny | ujemny . . energie.
ELM402# Jak wyzej, ujemne impulsy UP/DOWN
3ms | 3ms yzel dl puisy Ciqg dalszy
Niektore ey na stronie 70
. 04 UM#DIUP X € % »
maja wbudo- | ...
wang pamig¢ 05 DWW |INC o X
EEPROM, | Rys. 4
gdzie moz-

na trwale zapisac ,,stan suwaka” potencjometru, czyli warto§é
nastawionej rezystancji lub wspotczynnik podziatu dzielni-
ka potencjometru. Inne scalone potencjometry nie majg pa-
mieci 1 po wylaczeniu zasilania suwak zostaje ustawiony
w potozeniu ,,spoczynkowym”.

W omawianym uktadzie zmiana pozycji pokretla enkodera
P3 powoduje wygenerowanie odpowiedniego impulsu (zestawu
impulséw) zmieniajacego stan dotaczonego scalonego elektro-
nicznego potencjometru. W tym celu przewidziano trzy ,,wyj-
$cia impulsowe” oznaczone /CS (Chip Select), U/D (Up/Down)
oraz DW. Zaleznie od typu wspotpracujacego uktadu potencjo-
metru wytwarzana jest potrzebna sekwencja, zwykle na dwoch
liniach. Rysunek 3 pokazuje przyktadowe przebiegi zmieniajg-
ce stan potencjometru MAX5128.

Po wykryciu ruchu pokretla uruchomiany jest takze timer
odliczajacy czas: 10 sekund. Jesli w tym czasie nie bedzie zmia- |4 T
ny potozenia enkodera, wtedy pozycja ,,$lizgacza” zostanie za- |
pamigtania w wewngtrznej pamigci potencjometru — rysunek 4
pokazuje sekwencj¢ zapisu stanu kostki MAX5128.

Jesli dotaczony potencjometr nie ma pamigci EEPROM, in- |mws o=
formacja o pozycji jego suwaka zostanie zapisana W pamieci |u weoir s x
mikrokontrolera i odtworzona po jego zresetowaniu (ostatnie |

Al - A2 | = 29628125 ms

¥ Timing Marke: Pair

]_l _-_,r |_i— | Bl - B2 | = 29608125 ms

.. . L . o owinie & x| = ¥ Decoded Pratocols
ustawienie potencjometru z pamigcia EEPROM jest odtwarza- |- I Rys. 5 | =
ne przez niego po wilaczeniu zasilania). Poniewaz po resecie |q » oo ’|
mikrokontrolera nie jest znane potozenie ,,08ki” potencjometru | s =
(potencjometry po wigczeniu zasilania przyjmuja 1/2 wartosci |+ N 5 T N

rezystancji lub pozycje zero), program najpierw generuje 256 £ % Sk

impulséw DOWN, po czym tyle impulséw UP, ile bylo zapa- |os wsoiue B %
migtane w EEPROM. Dla niektérych potencjometrow liczba im- |4 oyrme i B T
pulséw DOWN moze by¢ mniejsza (128, 100 lub 64). Aktualne | IS i,
oprogramowanie obstuguje tryby pracy s
(potencjometry) opisane w tabeli 1.
Dziatanie w dwdch ostatnich wy-
mienionych w tabeli trybach emulacji
EMLA402 pokazane sa na rysunku 5.
W gérnej czesei rysunku kursorami za-
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