PROJEKTY

DMX-owy sterownik

AVT
5462

serwomechanizmow

Projekt jest kontynuacjq

urzqdzen z interfejsem DMX
przeznaczonych dla scenografow,
0s6b zajmujqcych sie oprawq
imprez, muzykéw itp. Nasz
sterownik potrafi kontrolowac
cztery serwomechanizmy,

za pomocq kiérych mozna

na przykiad sterowaé oswietleniem
Iub animowanymi elementami
scenografii. Po zaniku transmisji
serwomechanizmy mogq zostac¢

w ostatnim stanie lub przyjqc
wczesniej zaprogramowang
pozycje domysing.
Rekomendacje: serownik przyda
sie¢ do poruszania obiektéw

na scenie, przelqczania filtréw
Iub przeston w reflektorach,
kierowania nimi lub sterowaniem

zaworami.
Schemat ideowy sterownika serwome-
chanizméw z interfejsem DMX pokazano
na rysunku 1. Napiecie sieciowe jest ob-
nizane w transformatorze, nastepnie pro-
stowane za pomocg mostka prostownicze-
go. Na potrzeby zasilania ukladéw scalo-
nych zastosowano stabilizator U1 dajacy
na wyjsciu napigcie +5 V. Moze on réw-
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niez zasila¢ serwomechanizmy (zalozona
zwora JP5), ale trzeba mie¢ §wiadomo$c¢,
ze zaleznie od typu i obcigzenia, serwo-
mechanizmy moga pobiera¢ prad wiek-
szy niz 1 A. W takiej sytuacji nalezy podac
odpowiednie napiecie zasilajace, na przy-
kiad z zakresu 4...6 V, o odpowiedniej wy-
dajnosci pradowej do zlacza J8 oraz zdjac

Tabela 1. Funkcje diod LED

Oznaczenie | Oznaczenie Funkcja
elementu
D7 POW Stabym $wieceniem sygnalizuje obecnos¢ napiecia zasilajacego.
Rozbtyska jasno po co drugim odebranym BREAK i SC
Miga wolno po zapisie ustawien serw w eeprom
D3 DMX Swieci jesli poprawne zdekodowanie DMX (wykryto BREAK i SC)
dbeéild e ore 0 0
Oznaczenie Funkcja
JP1 Adresy od 1 do 512 (512-brak zworek)
(ADRES)
P4 Brak zworki: przy braku transmisji serwomechanizmy pamietaja ostatni stan
(Memory) | Zworka zatozona: przy braku transmisji serwomechanizmy zostang ustawione zgodnie

z danymi zapamietanymi w EEPROM

(Double)

JP3 Brak zworki: dwie identyczne transmisje wywotujg zmiane (wieksza odpornos¢ na bfe-
dy, ale wolniejsza reakcja na zmiany)

Zworka zatozona: pojedyncza transmisja jest akceptowana (mniejsza odpornosé

na bfedy, ale szybsza reakcja na zmiany)

(Save)

JP7 Zatozenie zworki zapisuje aktualne ustawienie serwomechanizméw do EEPROM. Pod-
czas zapisu EEPROM serwomechanizm nie s obstugiwane.

Po zaniku transmisji, gdy zwora JP4 (Memory) jest zafozona, ustawienia serwomecha-
nizméw zostana odtworzone z EEPROM.
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Podstawowe informacje:

 Napiecie zasilajace: 230 V AC/10 VA.

* Mozliwos$¢ zasilenia serwomechanizmow
z zewnetrznego zrédta napiecia zasilajgcego
lub z wbudowanego stabilizatora +5 V.

* Mozliwos$¢ kontrolowania 4 serwomechani-
zmoéw.

* Potozenie serwomechanizméw w wypadku
zaniku transmisji: domysine lub ostatnio
ustawione (konfigurowane).

* Interfejs DMX, adres konfigurowany za
pomocy zworek.

* Mikrokontroler ATmega168.

Dodatkowe materiaty na FTP:

ftp://fep.com.pl, user: 26526, pass: 841uhx54
* wzory ptytek PCB

Projekty pokrewne na FTP:
(wymienione artykuty sa w catosci dostepne na FTP)

AVT-5456 Miniaturowa konsola z interfejsem
DMX (EP 7/2014)
AVT-5435 Sterownik DMX-RGB (EP 2/2014)
AVT-5429 Transmisja DMX512 przez siec
Ethernet (EP 1/2014)
AVT-5400 DMX Dimmer & Relay (EP 6/2013)
AVT-930 Konwerter USB-DMX512
(EP 5-6/2006)

« Uwaga:

Zestawy AVT moga wystepowaé w nastepujacych wersjach:

AVT 00 UK to zaprogramowany ukiad. ko | wytacanie. Bez elementéw
dodatkowych.

AVT xox A plytka drukowana PCB {ub piytd drukowane, jesli w opisie

raznie

AVT o0 A+ p';lka uklad (czyli

wersji A i wersji UK) bez elementéw dodatkowych.

plytka drukowana (lub plytki) oraz komplet elementéw wymienio-

ny w zalaczniku_pdf

AVT x0x € to nic innego jak zmontowany zestaw B, czyli elementy wluto-
wane w PCB. Nalezy mie¢ na uwadze, ze o ile nie zaznaczono
wyraznie w_opisie, zestaw ten nie ma obudowy ani elementow
dodatkowych, ktére nie zostaly wymienione w zalaczniku pdf

AVT x0x CD (nieczesto Kana wersjo, lecz Jedi wystepuije,
to niezbedne oprogramowanie mozna Sciagnac, Cikajac w Ik
umieszczony w opisie kitu

Nie kazdy zestaw AVT wystepuje we wszystkich wersjach! Kazda wersja ma

zalaczony ten sam plik pdf!” Podczas skiadania zaméwienia upewnij sie, ktora

wersje zamawiasz! (UK, A, A+, B lub Q). http://sklep.avt.pl

AVT xxxx B
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DMX-owy sterownik serwomechanizméw
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Rysunek 1. Schemat ideowy sterownika serwomechanizmoéw z interfejsem DMX
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Rysunek 2. Schemat montazowy sterownika serwomechanizmo
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Wykaz elementéw
Rezystory:
R1...R5,R11:470 Q
R7,R8:120 Q
R10: 2,2 kQ
Kondensatory:
C1, C4: 470 pF/16 V (elektrolit.)
C2, C3, C8, C9: 100 nF (ceram.)
C6, C7: 22 pF (ceram.)
Potprzewodniki:
U1: 7805
U3: ATmega168PA-PU (DIP-28)
U4: MAX485 (DIP-8)
D3: dioda LED, zofta, 5 mm
D7: dioda LED, zielona, 5 mm
M1: B40D-DIO (mostek prostowniczy, DIP4)
Inne:
Q1: 16 MHz (kwarc, obudowa HC49/HC49S)
F1: bezpiecznik 630 mA z gniazdem
JP1: katowa listwa goldpin
JP2: goldpin prosty 2x3
JP3...JP5: goldpin prosty 1x2
JP6: goldpin katowy 1x2
J1...J3, J6: goldpin prosty 1x3
J4: gniazdo NS25 (3 piny), wiyk NS25 (3
piny), 3 szt. terminali do wtyku NS25, wtyk
XRL-3 do obudowy
J7: ztacze ARK3
18: ztacze ARK2
TR1: TZ10VA/9V (transformator zalewany
do druku 9 V/10 VA)
PPIN28: podstawka 28 pin, waska
PPIN8: podstawka 8 pin
KM-50: obudowa

AVR Dragon in ISP mode with ATmega88

Main | Program | Fuses | LockBits | Advanced | HW Settings | HW Info | Auto |
Fuse Value L}
BOOTRST
RSTDISBL

§
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|

§
00y OREO00

BODLEVEL rown-out detection at VCC=4.3V/ -
CKDIV8
cKouT L |
SUT_CKSEL Ext Crystal Osc. 3.0-8.0 MHz; Start-up time PWRDWN/RESET: 1K CK 1.y &
& 0 I} |3
EXTENDED 0xF3.
HIGH 0xCC
Low O:EC
[¥] Auto read
[7] Smart warnings
[] Veiify after programming i Progiam Veiiy Read
Entering programming mode.. OK! ~
Wiiting fuses address 0to 2.. 0+EC, 0xCC, 0xF9 .. OK! |
Reading fuses address 0to 2.. 0xEC, 0+CC, 0xF9 .. OKI e
Fuse bits verification.. 0K L)
Leaving programming mode.. OK! v

Rysunek 3. Ustawienie bitow
konfiguracyjnych

zwore JP5. Dane DMX sg konwertowane
do pozioméw TTL za pomocg ukladu U4.
Zwora JP6 umozliwia zalgczenie termina-
toréw linii.

JP1 ustala adres DMX. Nalezy pamie-
ta¢, ze sterownik zajmuje cztery kolejne
adresy. U3 dekoduje dane DMX i generuje

Listing 1. Najbardziej istotny fragment procedury inicjujacej mikrokontroler

// Preskaler na 256, F =
TCCR1B = ( CNTl_PRESCALER_64 ) ;
TCNT1 = OxFFFF - 2;

PTIMSKL |= (1<<TOIEL);

16000000/64 =

// Zezwolenie na IRQ od przepelnienia timera

250kHz, t = 4us

Li ng 2.
i przerwe synchronizujaca

+
(1000us / 4 + 256 )
{

; break;
; SetS2(
; SetS3(
; SetS4();

)i
)i

20000 / 4);

s wN o

Ustawienie
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Rysunek 4. Ustawienie adresu sterownika
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impulsy dla serwomechanizméw. Impulsy
sg generowane w przerwaniach Timera 1.
Najistotniejszy fragment procedury inicja-
lizujacej pokazano na listingu 1. Na listin-
gu 2 zamieszczono procedure generujaca
impulsy dla serwomechanizméw i prze-
rwe synchronizujaca.

W programie, za pomocg Timera 0 zre-
alizowano liczenie przekroczenie czasu
(timeout) braku transmisji. Je§li komendy
nie docierajg przez ponad 1 sekunde, ser-
womechanizmy sg ustawiane w ostatniej
pozycji lub przyjma pozycje domyslna, za-
chowang w pamigci EEPROM.

/* Ustawiamy timer na czas w 4 * us, co da zakres: */

TCNT1 = OxFFFF - ( TabServ[servo] + (1000/4) );
switch( servo )
/* ( 1000us / 4 1,000ms, ( 1000us / 4 + 128 ) * 4 = 1,512ms,

// Ustawiamy Serwol
break;
break;
break;
// Kasujemy serwo

// ustawiamy Sync 20ms

mpulsy dla

// Ustawiamy Serwo2,
// Ustawiamy Serwo3,
// Ustawiamy Serwo4,

kasujemy 1
kasujemy 2
kasujemy 3

Montaz i uruchomienie
Montaz elementéw jest typowy i nie wy-
maga szczegélowego omawiania. Schemat
montazowy sterownika z serwomechani-
zmow z interfejsem DMX pokazano na ry-
sunku 2. Plytka jest 1-warstwowa, co spo-
wodowalo  konieczno§¢  zastosowania
dwoch zworek. Pod mikrokontroler warto
zastosowaé podstawke.

Uruchomienie rozpoczynamy
od sprawdzenia napigcia zasilajacego mi-
krokontroler. Gdy napiecie zasilajace jest
poprawne, umieszczamy mikrokontroler
w podstawce. Jesli nie jest on zaprogramo-
wany, mozemy to zrobi¢ za pomoca zlgcza
JP2. Ustawienie bitéw konfiguracyjnych
zaprezentowano na rysunku 3. W kolej-
nym kroku podigczamy urzadzenie do syg-
natu DMX. Moze to by¢ konsola DMX lub
np. modul AVTDMX512 (htip://goo.gl/
szSKZR) z odpowiednim oprogramowa-
niem sterujgcym. Zworkami na urzgadzeniu
ustawiamy adres zgodnie z rysunkiem 4.
Regulujac manipulatorami na konsoli lub
w programie na komputerze powodujemy
ruchy serwomechanizmu. Pierwszy adres
steruje serwomechanizmem numer 1, ko-
lejny numer 2 itd. W czasie pracy status
sterownika jest sygnalizowany za pomocg
diod LED - spos6b sygnalizacji opisano
w tabeli 1. Funkcje sterownika konfiguro-
wane ze pomoca zworek opisano w tabe-
li 2.

Plytke przystosowano do umieszcze-
nia w obudowie KM-50.

Stawomir Skrzynski, EP
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