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Kameleon - to okreslenie
najlepiej oddaje filozofie karty
APCI-1710 produkowanej przez
niemieckq firme Addi-Data.
Raz zainstalowana

w komputerze, moze zmieniaé
funkcje zaleznie od biezqcych
potrzeb uzytkownika. Moze
odczytywaé stany enkoderéw,
zliczaé sygnaly impulsowe,
mierzyé¢ czestotliwo$¢ impulsow
lub komunikowaé sie z innym
komputerem. Funkcje karty nie
sq zdeterminowane sprzetowo,
lecz przez uzytkownika, ktéry
decyduje o tym, jak karta ma
pracowa¢ w okreslonej
aplikacji.
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Wielofunkcyjna programowalna
karta licznikowa APCI-1710

Karta APCI-1710 sktada sie z czte-
rech programowalnych licznikowych
moduléw funkcyjnych, ktérych pra-
ca zarzadza program SET1710 (rys.
1). Dzieki temu oprogramowaniu
uzytkownik jednym pociagnieciem
myszki moze zaladowaé¢ wybrane
przez siebie funkcje do moduléw
karty. Kazdy z 4 moduléw karty
mozna skonfigurowac jako:

- licznik/uklad czasowy,

- 32- lub 2x 16-bitowy licznik en-
kodera przyrostowego,

- interfejsy enkoderéw bezwzgled-
nych/SSI,

- miernik czestotliwosci,

- generator sygnaléw PWM,

- miernik czasu trwania impulsu,

- 8 we/we cyfrowych, 24V, TTL,
RS422.

Karte mozna zaprogramowac
jednoczesnie dowolna kombinacja
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czterech funkcji. Mozna tez jedna
funkcja zaprogramowaé¢ wszystkie
4 moduty.

Jednym z mozliwych zastoso-
wan karty APCI-1710 jest odczyt
enkoderdéw przyrostowych lub
bezwzglednych (SSI). Enkodery
SSI zamieniaja informacje o poto-
zeniu na dane szeregowe i przesy-
taja je za pomoca interfejsu syn-
chronicznego do odbiornika. En-
kodery przyrostowe generuja z ko-
lei pewna liczbe impulséw na ob-
rot. Dwa sygnaly wyjSciowe, prze-
suniete w fazie o 90 stopni, daja
informacje o szybkosci i kierunku
obrotéw. Oba typy enkoderé6w mo-
ga by¢ obstugiwane przez APCI-
1710, przy réznych podlaczeniach
sygnaléw, zaprogramowanych od-
powiednio dla wybranej funkcji
modutu. Kazdy z 4 moduléw ma
12 izolowanych optycznie linii
sygnalowych, wyprowadzonych na
zlacze D-SUB50. Do obslugi enko-
dera przyrostowego w trybie licz-
nika 32-bitowego jest wykorzysty-
wane 8 sygnaléw (w tym sygnatl
indeksu i bledu). Alternatywa jest
podlaczenie dwoéch enkoderéw do
modulu w trybie dwéch licznikéw
16-bitowych, jednak bez sygnatu
indeksu i btedu. Dla enkodera SSI
potrzebne sa tylko 2 sygnaly. Do
jednego modulu mozna wiec pod-

taczy¢ jednoczes$nie 3 takie enko-
dery. W przypadku pracy z dwo-
ma enkoderami podlaczonymi do
modulu w trybie licznikéw 16-bi-
towych, prowadzona jest analiza
zboczy dla sygnaléw A i B oraz
CiD. Te cztery sygnaly sa odczy-
tywane w takt wspélnego zegara
CLKX i buforowane. Czestotliwo$¢
zegara musi by¢ co najmniej czte-
rokrotnie wyzsza od czestotliwos-
ci sygnaléw A, B, CiD. Kierunek
obrotu poszczegdélnych osi jest
okreslany przez ukltad analizy
zboczy na podstawie przesuniec
w fazie sygnatéw A i B oraz CiD.

Karta APCI-1710 jest dostarcza-
na ze sterownikami czasu rzeczy-
wistego dla Windows NT oraz
standardowymi dla Windows 95/
98 i LabVIEW, a takze z przykla-
dami programowania w C, C++,
Visual Basic, Delphi. Karta do-
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stepna jest tez w wersji dla magis-
trali CompactPCI - CPCI-1710.

APCI-1710 w praktyce

Mozliwoéci karty zilustrujemy
kilkoma przykladami. Jako pierw-
szy omoOwimy pomiar dlugodci
drogi (rys. 2) i wplyw przyjetej za-
sady pomiaru na jego dokladnosé.

W prostym trybie pomiarowym
mozna zmierzy¢ droge czterokrot-
nie dluzsza niz w trybie poczwér-
nym, przy takiej samej dlugosci
licznika. Dlatego tryb prosty jest
bardziej odpowiedni dla duzej
liczby obrotéw lub szczegélnie
diugich drég. W trybie poczwoér-
nym pozycje przy obrotach mozna
okresli¢ z czterokrotnie wyzsza do-
kladnoscia, dlatego ten tryb nadaje
sie bardziej do dokladnych pomia-
row. Tryb podwéjny jest rozwiaza-
niem kompromisowym. W ten spo-
s6b liczniki mozna dostosowaé do
réznych aplikacji w zaleznosci od
tego, czy wymagaja one maksymal-
nej dlugosci drogi, czy maksymal-
nej dokladnosci odczytu.

Innym przykltadem jest pomiar
predkosci (rys. 3). Programowalny
uklad czasowy (timer) z okre$lona
czestotliwoscia odniesienia wyzna-
cza czas, podczas ktérego enkoder
przyrostowy musi okresli¢ przeby-
ta droge. Gdy uklad czasowy star-
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tuje, licznik enkodera jest usta-
wiony na ,0“ Warto$é licznika
jest zapamietywana, gdy uktad
czasowy zostaje wyzerowany.
Predkos¢ obrotowa otrzymuje sie
przez podzielenie wartoéci liczni-
ka przez czestotliwo$¢. Karte moz-
na skonfigurowaé takze do jedno-
czesnego zliczania i rozpoznawa-
nia kierunku obrotéw. Tak dlugo,
jak enkoder obraca sie do przodu
(sygnal A , wyprzedza“ sygnal B),
licznik zlicza w gére. Gdy zmienia
kierunek obrotow, licznik zlicza
w do6t. Takie automatyczne roz-
poznawanie kierunku jest stoso-
wane w pozycjonowaniu, kiedy
trzeba okresla¢ zmiany kierunku -
np. przy ukladaniu elementéw
przez ramie robota.

W trybie bezposrednim licznik
mozna zaprogramowacé takze do
pracy jako przelacznik zegar/bram-
ka do pomiaréw czestotliwosci lub
okreséw (rys. 4). Sygnal na wej-
§ciu bramki uruchamia (zboczem
opadajacym) i zatrzymuje (zboczem
narastajacym) zliczania impulséw
na wejSciu zegara - sygnal bramki
decyduje o czasie zliczania. Pomiar
dlugosci impulsu lub czestotliwos-
ci jest mozliwy tylko wtedy, gdy
na wejscie bramki (pomiar dlugos-
ci impulsu) lub zegara (pomiar
czestotliwosci) podawany jest refe-
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rencyjny sygnal zegarowy ze zde-
finiowana i stabilna czestotliwo$-
cia. Jesli bramka otwarta jest przez
1 sekunde, liczba zliczonych im-
pulsé6w odpowiada zmierzonej
czestotliwosci. Przy pomiarze cza-
su trwania impulsu, bramka jest
otwierana i zamykana przez mie-
rzony sygnal, tak wiec okres moz-
na okresli¢ przez zliczone na wej-
Sciu zegarowym impulsy.

Za pomoca prezentowanej karty
mozna mierzy¢ takze dlugos$é im-
pulséw iich czestotliwoéé¢ (rys. 5).
Przed rozpoczeciem pomiaréw kie-
runek zliczania (w gére lub w dét)
mozna okredli¢ programowo. Akwi-
zycja i analiza dlugosci impulsu jest
uzywana zwlaszcza do pomiaréw
dlugosci elementéw metalowych za
pomoca indukcyjnych czujnikéw
zblizeniowych. Pomiar czestotliwo$-
ci jest odpowiedni dla pomiaréw
predkoéci za pomoca enkoderéw,
poniewaz sygnal indeksu generuje
typowo jeden impuls na obrét.
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Dodatkowe informacje

Opracowano na podstawie materiatéw firmy
Addi-Data. Dystybutorem tej firmy w Polsce jest
Egmont Instruments, tel. (22) 6686975,
8233017, fax: (22) 6592611, http://www.-
egmont.com.pl, addidata@egmont.com.pl.
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