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Możliwe jest jednoczesne używa-
nie zasobów oferowanych przez sieć 
GSM i podsieć GPRS, ale nie każ-
de urządzenie ma takie właściwości. 
Klasa, do jakiej należy stacja rucho-
ma, określa możliwości korzystania 
z sieci GSM i GPRS:

klasa A – urządzenie może jedno-
cześnie (równolegle) korzystać z usług 
GSM i GPRS,

klasa B – urządzenie może być 
zarejestrowane w sieci do korzystania 
z usług GSM i GPRS, ale nie może 
jednocześnie z nich korzystać,

klasa C – urządzenie może być 
zarejestrowane w sieci do korzystania 
albo z usług GSM, albo GPRS; chcąc 
zmienić rodzaj używanych usług 
musi się ponownie zarejestrować.

Z naszego – inżynierów – punktu 
widzenia oczywiście najatrakcyjniejsze 
są moduły klasy A. Niestety za ta-
kie możliwości trzeba słono zapłacić 
(wysoka cena jest m.in. wynikiem 
konieczności zastosowania dwóch 

Operatorzy telefonii komórkowej 
oferują w swoich sieciach 

szereg serwisów. Jest to m.in.: 
transmisja głosu, przesyłanie 

wiadomości tekstowych SMS, czy 
transmisja danych (komutowana 
– CSD lub pakietowa – GPRS). 

Stacje ruchome MS (telefony 
komórkowe, moduły GSM/GPRS) 
mogą w różny sposób korzystać 

z dostępnych serwisów. 

układów transmisyjnych wewnątrz 
modułu). Z tego powodu, a także 
dlatego, iż w praktyce nie za-
wsze wymagane jest równoległe 
korzystanie z serwisów GSM 
i GPRS, rynek został zdomi-
nowany przez tańsze stacje 
ruchome klasy B. Artykuł 
ten dotyczy właśnie takich 
modułów, a dokładniej ma na celu 
przybliżenie sposobów maksymalnego 
wykorzystania możliwości, jakie one 
oferują.

W wielu aplikacjach pojawia się 
konieczność wykorzystania wymie-
nionych wcześniej serwisów GSM 
i GPRS. Co wtedy? Otóż zakładając, 
iż dysponujemy modułem klasy B, 
np. popularną Motorolą G24, mogą 
wystąpić, z grubsza rzecz biorąc, dwa 
przypadki. Pierwszy z nich jest prost-
szy w implementacji i dotyczy sytu-
acji, w której mamy zrealizować apli-
kację, która co prawda musi wyko-
rzystywać serwisy GSM jak i GPRS, 
ale nie musi robić tego równolegle. 
Może to być np. system teleme-
tryczny, w którym czujnik zbierający 
dane przesyła je na centralny serwer 
za pomocą GPRS, a gdy serwis ten 
jest z jakiegoś powodu niedostępny, 
to transmisja odbywa się z wykorzy-
staniem CSD. Jak widać natura tego 
systemu sprawia, iż do jego realizacji 
idealnie nadaje się moduł klasy B.

Drugi przypadek dotyczy sytuacji, 
w której w zasadzie konieczne jest 
jednoczesne korzystanie z serwisów 
GSM i GPRS. Przyglądając się po-
szczególnym klasom stacji ruchomych 

najlepszym (jedynym?) 
wyjściem byłby moduł 
klasy A. Co jednak, gdy 
mamy tylko, tak jak za-
łożyliśmy, moduł klasy 
B? Otóż wbrew pozorom 
wcale nie jesteśmy bez-
radni. Jest pewne roz-
wiązanie, zresztą bardzo 
często wykorzystywane 
w praktyce (zanim jed-
nak zostanie ono zaim-
plementowane, obowiąz-
kiem projektanta jest 
rozważenie, czy nie bę-

d z i e 
o n o 

m i a ł o 
żadnych 

e f e k t ó w 
ubocznych, 

które w efek-
c i e  m o g ł y b y 

doprowadzić do 
wadl iwej  pracy 

sys temu) .  Wyko -
rzystuje się fakt, iż 

dopuszczalne jest w systemie chwi-
lowe zawieszenie wykorzystania jed-
nego serwisu (np. transmisji GPRS) 
i w tym czasie skorzystanie z innego 
(np. obsługa przychodzącego połą-
czenia głosowego). Oczywiście musi 
istnieć możliwość wykrycia przy-
chodzącego połączenia (zmiana sta-
nu linii RI), zawieszenia transmisji 
GPRS (obniżenie stanu linii DTR) na 
czas obsługi połączenia telefoniczne-
go oraz wznowienia transmisji GPRS 
(komenda ATO). W przedstawionym 
scenariuszu to po stronie oprogramo-
wania procesora musi istnieć obsługa 
przełączania pomiędzy serwisami, tak 
aby w danej chwili nadajnik mode-
mu zajmował się obsługą tylko jed-
nego rodzaju transmisji.

W „przyrodzie” występują jednak 
moduły, które zwalniają programi-
stę z obowiązku implementacji takie-
go mechanizmu, dostarczając gotowe 
rozwiązania. Pierwsze z nich opiera 
się o istnienie dwóch łączy fizycz-
nych pomiędzy aplikacją a modułem 
klasy B. W drugim natomiast, zamiast 
dwóch łączy fizycznych mamy dwa 
łącza logiczne na jednym kanale fi-

Moduły GSM/GPRS 
klasy B

Rys. 1. Architektura systemu bez protokołu MUX
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zycznym. W obu wypadkach progra-
mista dostaje dwa niezależne łącza, 
które może używać do korzystania 
z różnych serwisów, a multipleksowa-
niem dostępu do nadajnika zajmuje 
się już sam moduł. Oba rozwiązania 
dostępne są w modemie G24 firmy
Motorola i w oparciu o ten modem 
mechanizmy te zostaną omówione.

Moduł Motorola G24 jest wypo-
sażony w trzy interfejsy komunika-
cyjne: USB, UART1, UART2. Jako 
niezależne fizyczne kanały komuni-
kacyjne mogą być wykorzystane dwa 
UART-y (kombinacje USB – UARTx 
nie są dozwolone). Domyślnie drugi 

UART jest wyłączony. Do jego ak-
tywacji służy komenda AT+MPSU. 
Z dokumentacji technicznej modułu 
można się dowiedzieć, iż każdy z in-
terfejsów szeregowych obsługuje peł-
ną funkcjonalność (FAX, CSD, GPRS, 
SMS, TCP/IP). Podane są jednak 
pewne reguły, dotyczące jednocze-
snego korzystania z tych interfejsów, 
które zawężają nieco wspomnianą 
funkcjonalność. Nie przestrzeganie 
tych reguł może doprowadzić do 
wadliwego działania modemu. Nie-
mniej projektant otrzymuje bardzo 
użyteczny mechanizm, który po-
zwala m.in. na transmisję GPRS na 

Rys. 2. Architektura systemu z protokołem MUX

pierwszym UARC-ie (do wykorzy-
stania zewnętrzny, albo wbudowany 
stos TCP/IP), a w tym samym czasie 
na drugim UARC-ie można korzystać 
z serwisów GSM. Możliwe jest np. 
wysyłanie i odbieranie wiadomości 
SMS, czy obsługa połączeń głoso-
wych! Oczywiście w czasie, gdy ak-
tywne jest takie połączenie, modem 
automatycznie wstrzymuje transmisję 
GPRS na pierwszym UARC-ie, usta-
wiając w stan nieaktywny linię CTS 
(musi więc być zaimplementowane 
sprzętowe sterowanie przepływem).

Oprócz niewątpliwych zalet, po-
wyższe rozwiązanie ma też pewną 
wadę. Otóż do komunikacji z mo-
demem konieczny jest dodatko-
wy UART. Takiego wymagania po-
zbawione jest drugie rozwiązanie. 
Modem G24 został wyposażony 
w stos zgodny ze standardem GSM 
7.10 w wersji 3G TS27.010 v.3.3.0 
zwany po prostu multiplexerem 
(MUX). Nazwa jest bardzo intuicyj-
na. Protokół ten bowiem działa tak, 
jak zwykły multiplexer przełączając 
się pomiędzy strumieniami danych 
(maksymalnie do 4) przesyłany-
mi między aplikacją a modemem. 
W ten sposób można niezależnie 
korzystać z serwisów GSM, GPRS, 
czy wysyłać do modemu komendy 
AT. Niestety MUX nie pozwala na 
wykorzystanie wbudowanego stosu 
TCP/IP modemu. Rys. 1 i 2 przed-
stawiają odpowiednio archiekturę 
systemu, w którym nie jest, i jest 
wykorzystywany MUX.

Oczywiście protokół ten musi 
być zaimplementowany zarówno 
na modemie (o to zadbał jego pro-
ducent), jak i po stronie aplikacji. 
Nie trzeba nikogo przekonywać, że 
samodzielna implementacja takiego 
protokołu jest kłopotliwa ze wzglę-
du na jego złożoność. Na szczęście 
firma Motorola wykonała za nas
tę niewdzięczną pracę. Przygotowa-
ła własną implementację w postaci 
kodu źródłowego w języku C++, 
którą udostępnia swoim klien-
tom (do pobrania ze strony www.
m2 mgsm.com).

Jak widać, oba rozwiązania mają 
oczywiste zalety, ale i pewne ogra-
niczenia, o których należy pamiętać 
decydując się na wykorzystanie da-
nego mechanizmu. Dzięki nim jed-
nak jesteśmy w stanie do maksimum 
wykorzystać możliwości, jakie oferu-
ją współczesne moduły klasy B.
Michał Lech
Elproma




