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Dodatkowe materiaty
do artykutu
publikujemy na CD-EP

4-kanatowe radiowe

"

W handlu istnieje wiele tanich
jedno— i dwukanatowych moduléw
zdalnego sterowania produkcji
dalekowschodniej. Ich stosowanie
jest rozwiqzaniem zadowalajqcym

i najtaniszym w duzej czesci
zastosowan, jednak gdy zachodzi
potrzeba sterowania wiekszq liczbq
kanaféw, i to z uzyciem komputera,
konieczne jest samodzielne
stworzenie odpowiedniego sterownika.
Rekomendacje:

urzqdzenie dedykujemy elektronikom
budujqcym systemy zdalnego
sterowania dajqce sie tatwo
przystosowaé do wlasnych wymagan.

W ofercie AVT jest dostepna:
- — [AVT-5143A] - piytka drukowana

PODSTAWOWE PARAMETRY

* Plytka 0 wymiarach 89x84 mm (sterownik), 70x32 mm (pilot)
« Zasilanie sterownika RFM1: sieciowe 230 V/6 VA

Idea budowy ukladu radiowego
zdalnego sterowania opisywanego
w tym artykule powstala podczas
realizacji projektu ,inteligentnego
budynku”, gdy stalo sie konieczne

« Zasilanie pilota zdalnego sterowania: 4,5 V (3 baterie AG13) zdalne sterowanie o$wietleniem te-
e Liczba kanatdéw: 4 niezalezne z wyj$ciami przekaznikowymi . . .
« Obciazalnosc pradowa wyjsé przekaznikowych: 3 A . Tenu posesj oraz 0tW1eI_‘ame bramy
- Corololwabt pragy Tor Tadiowens: 433 Mg - (1 Kazdeqo. kanal) wjazdowej za pomocg pilota. Innym
* Zabezpieczenie transmisji przed nieautoryzowanym dostgpem: transmisja radiowa ze zmiennym kodem urzadzeniem, ktére stanowilo inspi-
:Ig;}g:fg{est'rthSrgl?ssmggjriOt;rgz l\g(%zgéjS)raumrEgzlgwgb%q% Jsterowame wyjéciami za pomoca komputera nadrzednego rach do napisania tego artykuiu byl
 Parametry transmisji: 1200, 8,e,1 prototyp sterownika RFM1 pozba-
wiony modutu transmisji z kompute-
> |PROJEKTY POKREWNE wmiriore ryiay a w o osio ra G rem, kidry znalazi zastosowanie do
Tyt artykuty Nr EP/EQW Kit zdalnego sterowan%a :starego rzutnika
Radiowy pilot zdalnego sterowania EP 12/1993 | AVT-501 do przezroczy. Dzigki zastosowanym
Odbiornik 430 MHz EP 1/1994 | AVT-502 w RFM1 przekaznikowym ukladom
Zdalne sterowanie rygla EP 1/1994 | AVT-503 wykonawczym o obcigzalnosci pra-
Odbiornik DTMF — zdaine sterowanie przez telefon EP 3-4/1997 | AVT-251 dowej do 3 A mamy mozliwos¢
Pilot radiowy EdW 11/1998 | AVT 2298/99 sterowania czterema urzgdzeniami
Radiowy pilot do sterowania 15 urzadzeniami EdW 2/1999 | AVT-2328 dotgczonymi bezposrednio do sieci
Nietypowe zdalne sterowanie EdW12/1999 | AVT-2400 elektroenergetycznej. Kazdy z kana-
Czterokanatowe zdalne sterowanie EdW 4/2001 | AVT2482 16w moze byé skonfigurowany nie-
Zdalny sterownik 4 urzadzen EP 7/2001 | AVT-1308 zaleznie. W trybie bistabilnym kazde
Modut zdalnego sterowania PC EP 7-8/2001 | AVT-5031 wcisniecie klawisza pilota powoduje
Klaskacz — akustyczne zdalne sterowanie EdW 5/2004 | AVT-721 zmiane stanu przekaznika danego
8-kanafowy przetacznik RC5/SIRC EP 4/2005 | AVT-390 kanatlu na przeciwny, w trybie mo-
Zdalne sterowanie przez telefon EdW 1/2007 | AVT-2809 nostabi]nym natomiast styki sg za-
Dwukanafowe zdalne sterowanie EP 3/2007 AVT-972 lqczone tylko w Czasie naciskania
Zdalne sterowanie ,pilotowe” EdW 4/2007 | AVT-757 klawisza na pilocie. Do transmisji
Zdalne sterowanie (nie tylko) RC5 EdW 1/2008 | AVT-2851 radiowe]' pomidey pilotem a sterow-
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Zdalne sterowanie RFM1 z MODBUS
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Rys. 1. Schemat elektryczny pilota

nikiem RFM1 wykorzystano ogélno-
dostepne pasmo 433 MHz z ramka
ze zmiennym kodem. Zabezpiecza to
uklad przed przejeciem kontroli nad
sterowanymi urzadzeniami przez nie-
powolanego uzytkownika. Do stero-
wania przekaznikami wykonawczymi
od strony komputera wykorzystano
protokét MODBUS, warstwe trans-
portowa stanowi interfejs RS485.
Dane sg przesylane z predkoscig
9600 bps z 8 bitami danych oraz 1
bitem stopu. Dzieki temu urzadzenie
moze by¢ umieszczone w dowolnym
pomieszczeniu znacznie oddalonym
od komputera sterujacego.

Budowa urzadzenia

Opis urzadzenia zaczniemy
od pilota (rys. 1). Zastosowano
w nim nie$miertelny mikrokontroler
ATmega8L (U1) posiadajacy 8 kB
pamieci Flash oraz 1 kB pamigci
RAM. Zasoby sprzetowe mikrokon-
trolera znacznie przekraczajg po-
trzeby tego projektu, jednak zdecy-
dowano sig¢ na niego z uwagi na
ceng poréwnywalng z mniejszymi
mikrokontrolerami AVR (ATtiny).
Mikrokontroler jest zasilany bezpo-
$rednio z baterii BT1 (4,5 V), kto-
rg stanowig 3 bardzo tanie ogniwa
pastylkowe AG13 o napieciu 1,5 V.
Do linii PCO0...PC3 dolaczono pro-
sta klawiature 4-przyciskowa. Kazda
z linii klawiatury jest doprowadzo-
na za pomoca 4-wejSciowej bramki
AND zrealizowanej na diodach D2...
D5 i rezystora R1 do linii PD2, kté-
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ra stanowi takze wejScie przerwania
INTO mikrokontrolera. Dzieki takie-
mu rozwigzaniu mikrokontroler pozo-
stajac w spoczynku moze znajdowac
sie w stanie Power Down, pobiera-
jac z baterii prad o natezeniu okoto
0,1 pA. Wcisniecie dowolnego klawi-
sza powoduje podanie stanu niskie-
go na wejScie przerywajace INTO,
w efekcie czego mikrokontroler zo-
stanie wybudzony i rozpocznie na-
dawanie kodu wecisnietego klawisza.
Do linii PC4 za pomocag rezystora
ograniczajacego R2 dolaczono diode
LED (D1) sygnalizujgca stan pracy
nadajnika. Do transmisji radiowej
wykorzystano zintegrowany nadaj-
nik radiowy Telecontroli RT11 (U2)
pracujacy w pasmie 433 MHz z mo-
dulacjg ASK. Zwalnia nas to z ko-
niecznosci projektowania toru w.cz.
Ze wzgledu na niewielki pobér pra-
du przez nadajnik (kilkanascie mA),
jest on zasilany bezposrednio z pi-
nu PC5 mikrokontrolera, umozliwia-
jac w ten sposéb jego bezposrednie
sterowanie przez mikrokontroler. Do
modulacji nadajnika wykorzystano
sprzetowy interfejs RS232 mikrokon-
trolera, ktérego linia TXD (PD1) jest
dotaczona do wejscia modulacyjnego
(IN) nadajnika (U2). Nalezy jednak
podkreslié, ze do portu RS232 nie
sq bezposrednio przekazywane dane
ramki, ale sa one wcze$niej zamie-
niane na kod Manchester eliminuja-
cy sktadowsq stala, ktérej tor radio-
wy nie przenosi. Na zlacze J2 zo-
stalo wyprowadzone zlacze SPI oraz

sygnal RESET mikrokontrolera, ktére
stuzy do programowania mikrokon-
trolera w systemie (ISP). Mikrokon-
troler nie posiada dolaczonego rezo-
natora kwarcowego, a sygnal taktuja-
cy jest wytwarzany w wewnetrznym
generatorze RC, ktéry zostal skon-
figurowany za pomoca fuse bitéw
tak, aby wytwarzal czestotliwo$¢ ok.
1 MHz. Nalezy podkresli¢, Ze nie
jest wymagana wysoka stabilnos¢
czestotliwosci generatora taktujacego
mikrokontroler w pilocie, poniewaz
aktualna predkos¢ ramki jest auto-
matycznie wyznaczana w odbiorniku
na podstawie preambuly, o czym
bedzie mowa w dalszej czesci arty-
kutu.

Schemat elektryczny sterowni-
ka RFM1 przedstawiono na rys. 2.
Podobnie jak w nadajniku uzyto tu
mikrokontrolera ATmega8, ktéry tym
razem pracuje w swojej klasycznej
aplikacji z wykorzystaniem rezonato-
ra kwarcowego 4 MHz (X1). W tym
przypadku wymagany jest stabilny
sygnal z generatora zegarowego do
transmisji szeregowej RS485. Zasi-
lacz sterownika zostal zrealizowany
w spos6b klasyczny z wykorzysta-
niem transformatora TS6/63 (TR1)
oraz stabilizatora liniowego 7805
(U3) stuzacego do =zasilania czeSci
cyfrowej ukladu. Cewki przekaZni-
kéw wykonawczych, sg zasilane bez-
posrednio niestabilizowanym napie-
ciem 12 V z mostka B1000C1500R
(M1) tak, aby nie wydziela¢ dodat-
kowej mocy strat na stabilizatorze
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liniowym U3. Do linii portéw
PC0...PC3 podlaczone sg za po-
srednictwem rezystoréw ograni-

R2

natéw wyjsciowych. W obwodzie
kolektoréw tranzystoréw (T1...
T4) znajdujg sie cewki przekazni-
kéw wykonawczych zabezpieczo-
ne przed przepieciami za pomoca
diod LL4148 (D1...D4). Do linii
RXD i TXD portu szeregowego
mikrokontrolera dotgczono uktad
75LBC176D (U4) pelnigcy role
interfejsu posredniczacego pomie-

czajacych (R7..R10) bazy tranzy- % ;é ~
stor6w BC817 (T1...T4) oraz za g =8 o
poérednictwem (R2, R5, R6, R4) 13
diody LED (D6...D9) sygnalizujace
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stepujacymi na magistrali RS485 E 3 28 g
a poziomami napie¢ wystepujacy- 9 T3 - 'wla 13
mi na liniach I0 mikrokontrolera. £3 2= 2

Do linii PD3...PD6 dotaczono pro-
sty 4-pozycyjny przelacznik DIP- E
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SWITCH stuzacy do konfiguracji m:p——}l—@
poszczegblnych wyjé¢ sterownika o 5 N °
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nych. Podobnie jak w nadajniku, o cg!m!wq!-— ° alsleleNe
w torze odbiornika zastosowano £ 58812 3503388
gotowy modul odbiornika superre- | 223%° SR e
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(D5), ktéra jest wykorzystywana ~ °§ 190N aNOf o 5
do sygnalizacji odebrania prawid- 8 z A 8%35 % NEPe %
towego sygnatu z pilota. Do zia- I oMz o o N
cza J2 zostal podlaczony interfejs 5& o 8
SPI mikrokontrolera oraz sygnat >¢ <
RESET, co umozliwia programo- ~ OTS
wanie mikroprocesora w systemie Z = ¢
(ISP). Jako uklad wykonawczy ste- g - =
rujacy urzagdzeniami zastosowano o%
przekazniki AXICOM D2N12-960 ST

posiadajace cewki dostosowane do
napiecia 12 V oraz styki o wydaj-
nosci pragdowej 3 A.

Lucjan Bryndza, EP
lucjan.bryndza@ep.com.pl
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Rys. 2. Schemat elektryczny sterownika
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