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Zdalnie sterowany modut
1/0 z programowanym
kodem dostepu

AVT-878

Jest to urzqdzenie bardzo
uniwersalne, a przy tym
niezwykle uzyteczne. Dzieki
o$miu kanalom, niezaleznie
sterowanym za pomocq
podczerwieni, oraz mozliwosci
zabezpieczenia dostepu do
nich haslem, sterownik mozna
dostosowaé¢ nawet do
najbardziej specjalistycznych
zastosowan.
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W jednym =z poprzednich nu-
meréw Elektroniki Praktycznej po-
zwolilem sobie zaprezentowac
Czytelnikom opis budowy uniwer-
salnego pilota, ktéry moze wspél-
pracowaé z dowolnym odbiorni-
kiem kodu RC5. Wspomnialem
przy tym, ze opisywany uklad
moze okaza¢ sie uzyteczny nie
tylko do sterowania praca fabrycz-
nego sprzetu RTV, ale takze do
wspdlpracy =z najrézniejszymi
ukladami domowej automatyki,
ktére w najblizszym czasie skon-
struujemy. Najwyzsza wiec pora
na dotrzymanie obietnicy i opisa-
nie Czytelnikom jednego z ukta-
déw sterowanych kodem RC5,
ktéry moze znalezé zastosowanie
jako uniwersalny sterownik prak-
tycznie dowolnych urzadzeh za-
silanych energia elektryczna.

Proponowany uklad nie jest
zwiazany z jakimkolwiek konkret-
nym pilotem imoze wspolpraco-
waé z dowolnym nadajnikiem kodu
RC5, wtym oczywiScie z pilotem
AVT-849. Po drugie, nie ma naj-
mniejszego znaczenia, jakie komen-
dy wykorzystamy do sterowania
naszym ukladem. Moga to byé
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dowolne polecenia z 64 komend,
ktére zawiera standard RC5. Nasz
uktad musi zostaé ,nauczony“ pod-
czas pierwszego uruchomienia, ja-
kie komendy bedziemy wykorzys-
tywaé ipod jaki adres beda one
wysylane. Zapamietane informacje
przechowywane sa w pamieci EEP-
ROM i moga by¢ stamtad usuniete
lub zmienione jedynie w wyniku
naszego celowego dzialania. To
jednak nie wszystkie cechy odré6z-
niajace proponowany uktad od in-
nych, o podobnym dziataniu.
Nie zawsze jesteSmy zadowo-
leni z faktu, ze do urzadzen ste-
rowanych za pomoca kodu RC-5
moze mie¢ dostep praktycznie
kazdy, kto tylko posiada odpo-
wiedni nadajnik, ktérym najczes-
ciej jest standardowy pilot od
sprzetu RTV. Nie tylko mate
dzieci potrafia narobi¢ w domu
niezlego balaganu, ale i w wielu
firmach jest pozadane, aby do
pewnych urzadzen miaty dostep
tylko uprawnione osoby. Dostep
do sterowanych urzadzen mozemy
zablokowaé¢ =za pomoca szyfru
o praktycznie dowolnej liczbie
cyfr (do 210), a tym samym cal-
kowicie uniemozliwi¢ korzystanie
z niego przez dzieci czy tez pra-
cownikéw ,nizszego szczebla“.
Oczywiscie, kod dostepu moze
by¢ w kazdej chwili zmieniony,
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a blokowanie nim dostepu do
ukladu jest opcja, ktéra mozemy
wykorzystywaé lub nie.

Opis dzialania ukladu

Na rys. 1 znajduje sie schemat
elektryczny proponowanego ukla-
du sterownika. Uklad jest wyjat-
kowo prosty: poza procesorem
89C2051 i pamiecia AT24C04
uktad sktada sie z odmiu przekaz-
nikéw wykonawczych, odbiornika
kodu RC5 - TFMS5360 i garstki
elementéw dyskretnych. Procesor
89C2051 posiada liczne zalety, ale
takze ijedna wade: nie jest wy-
posazony w wewnetrzna nieulotna
pamie¢ danych, co spowodowato

g koniecznosé¢ zastosowania dodat-
°%ﬂ§§] kowego ukltadu przechowujacego
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informacje o kodach poszczeg6l-
nych komend sterujacych praca
urzadzenia i ewentualnie szyfru
blokujacego do niego dostep.
Sposéb polaczenia procesora
z biernymi elementami uktadu naj-
lepiej przesledzi¢ na podstawie
fragmentu programu, w ktérym za
pomoca arcywygodnego polecenia
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ALIAS nadano wyprowadzeniom
procesora nazwy zgodne z pelnio-
. nymi przez nie funkcjami. Dodat-
g2 kowo w systemie utworzono ma-
gistrale I*C, ktéra stuzy obstudze
zewnetrznej pamieci danych - IC2.

gEg‘ﬁ Relayl Alias P1.7

Lo v% Relay2 Alias P1.6

20— ©8 Relay3 Alias P1.5

Relay4 Alias P1.4

Relayb Alias P3.5

A e 2 SR 8 98 N A Relay6 Alias P3.7

Siitiiic DEPERES Relay7 Alias P1.2

SDEEE; Relay8 Alias P1.3

§§ - Ledgreen Alias P1.0

e _ _ §§ Ledred Alias P1.1

g g g 8 g < Jumperl Alias P3.3

- o S S Jumper2 Alias P3.4

» Config Sda = P3.1

52 3% config Scl = P3.0
I Omoéwienie dzialania ukladu
35 s s przeprowadzimy w oparciu o frag-
ggg menty programu uruchamianego
T T w momencie wilgczenia zasilania
urzadzenia. Pierwsza czynno$cia,
jaka procesor wykonuje po inicja-
= lizacji i konfiguracji systemu, jest
g sprawdzenie stanu dwoéch jumpe-
g 8 row: JP1 iJP2. Od wyniku tego
50 [ badania zaleze¢ bedzie dalszy bieg

E i wypadkow.
~ E BEF§ Set Jumperl : Set Jumper?2
DN/WH If Jumperl = 0 Then
If Jumper2 = 1 Then
Rys. 1. Schemat elektryczny pilota. Call Warning
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Call Commands_registration

End If
End If
If Jumperl = 0 Then
If Jumper2 = 0 Then

Call Warning
Call Code_registration

End If
End If
If Jumperl = 1 Then
If Jumper2 = 0 Then
Call Waitingforcode
End If
End If
If Jumperl = 1 Then
If Jumper2 = 1 Then
Call Waitingforcommand
End If
End If

Z analizy powyzszego listingu
wynika, ze stan jumpera JP1
decyduje o tym, czy program ma
przystapi¢ do rejestrowania wyda-
wanych =z pilota polecen (JP1
zwarty), czy tez od razu przejsé
do wykonywania wyznaczonych
mu za pomoca jumpera JP2 za-
dan. Cztery mozliwe sytuacje po-
kazane sa w tab. 1.

Przypadek 1

Poleceniem CALL WARNING
zostaje wywolany podprogram ge-
nerujacy sygnal ostrzegawczy - 10
blyskéw czerwonej diody LED,
informujacy o przystapieniu do
programowania komend steruja-
cych. Nastepnie rozpoczyna sie
realizacja podprogramu rejestruja-
cego polecenia wysylane z pilota
i zapisujacego je w pamieci EEP-
ROM. Pojedynczy blysk zielonej
diody jest sygnalem =zachety do
podania z pilota komendy steru-
jacej pierwszym urzadzeniem -
przekaznikiem RL1.
Sub Commands_registration
New = 0
Licznik =1
Call Ledgreenshort

Do

If New = 1 Then
Disable Into0
New = 0

Call Write_eeprom(licznik,
Command)
Call Write_eeprom(10,
Subaddress)
Incr Licznik
If Licznik = 9 Then
Disable Into0
Call Write_eeprom(255,133)
Reset Ledgreen
Wait 3
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Set Ledgreen

Exit Do
Call Waitingforcommand
End If
For R = 1 To Licznik
Call Ledgreenshort
Next R
Enable IntO0
End If
Loop
End Sub

Powyzszy podprogram pracuje
caly czas w petli, oczekujac na
wyslanie z pilota kolejnej komen-
dy. Znacznikiem $§wiadczacym o jej
odebraniu jest zmienna NEW, ktéra
moze przyja¢ stan 1 podczas reali-
zacji podprogramu wywolywanego
wystapieniem przerwania na wej-
sciu INTO. Wladnie do tego wejscia
dotaczone jest wyjscie odbiornika
kodu RC5 - IC4. Warto zwrécié
uwage na umieszczona na samym
poczatku programu gléwnego dy-
rektywe obstugi przerwania:

On Int0 Receiverc5

Enable Interrupts

Enable IntoO

powodujaca, ze w przypadku wy-
stapienia przerwania, czyli ode-
brania transmisji w podczerwieni,
wykonywany jest nastepujacy pod-
program:

Receiverch:

Getrc5 (subaddress,

New = 1
Return

Polecenie GETRC5 jest jednym
z licznych ,fajerwerk6w“ BAS-
COM-a, a w wyniku jego dziatania
otrzymujemy liczbowe wartosci
odebranej komendy RC5 i adresu,
pod jaki zostala wyslana.

Obie te wartosci zapisywane sa
w zewnetrznej pamieci EEPROM,
za pomoca wywolywanego pole-
ceniem CALL WRITE_EEPROM
podprogramu:
Sub Write_eeprom
Value As Byte)

I2cstart

I2cwbyte 160

I2cwbyte Adres

I2cwbyte Value

I2cstop

Waitms 10
End Sub
z tym, ze dla uproszczenia pro-
gramu warto$¢, oznaczajaca adres
wysylany przez pilota, zapisywa-
na jest zawsze wtym samym
miejscu w pamieci.

Kazdy kolejny prawidlowy za-
jest potwierdzany btyskami

Command)

(adres As Byte,

pis

Tah. 1. Mozliwe konfiguracje

jumperdw i zwiazane z nimi funkcje.
Case JP1 JP2 | Dziatanie programu
1 0 1

Przejscie do
rejestrowania tylko
polecen sterujgcych
Przejscie do
rejestrowania kodu
dostepu

Przej$cie w tryb pracy
bez zabezpieczenia
uktadu szyfrem
Przej$cie w tryb pracy
z blokadg dostepu za
pomocg szyfru

zielonej diody LED. Liczba tych
btyskéw sygnalizuje, ktéra z kolei
komende mamy teraz zarejestro-
wadé. Zarejestrowanie wszystkich
komend, czyli osiagniecie przez
zmienna LICZNIK wartosci 8, po-
twierdzane jest wlaczeniem na
okres 3 sekund (WAIT 3) zielonej
diody, po czym program przecho-
dzi w stan oczekiwania na ode-
branie polecen sterujacych prze-
kaznikami.

Uwaga: opisane wyzej proce-
dury rejestracji polecenn zostana
przeprowadzone nie tylko w przy-
padku wykrycia podanej kombina-
cji stanéw wejs¢ Jumperl i Jum-
per2, ale takze po pierwszym
uruchomieniu uktadu, w ktérym
znajduje sie niezaprogramowana
jeszcze pamie¢ EEPROM.

Zwr6émy uwage na polecenie
Call Write_eeprom(255, 133), wy-
konywane przed wyjsciem z pod-
programu rejestracji komend. Za-
pisuje ono w wolnej komérce pa-
mieci, pod adresem 255, umowna
warto§¢ 133, ktérej obecno$é¢ pod
tym adresem $wiadczy teraz
o uprzednim zaprogramowaniu ko-
mend. Na poczatku dziatania pro-
gram sprawdza zawartod¢ tej ko-
moérki pamieci ijezeli odnajduje
w niej warto§¢ inna, niz podana,
to automatycznie przechodzi do
opisanego wyzej podprogramu re-
jestracji komend.

Przypadek 2

Wykrycie przez program sta-
néw niskich na wejsciach Jum-
perl i Jumper2 procesora (pamie-
tajmy o poleceniach ALIAS) po-
woduje rozpoczecie przez proce-
sor rejestrowania kodu dostepu
do sterowanych przez uklad urza-
dzen. Nalezy zauwazy¢, ze kod
dostepu mozemy wprowadzi¢ za-
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szej przyszlosci nie mamy @
zamiaru z niego korzystaé. | (—
W kazdym bowiem przypad-
ku o sposobie dziatania pro-
gramu decydowaé¢ bedzie
pdZniejsze ustawienie jum-
peréw i jezeli zostana one
ustawione w pozycji Jumperl
= 11iJumper2 = 1, to pro-
gram nie bedzie zadal poda-
nia kodu dostepu.
Podobnie jak w przypad- | j

D3
. : = 5= D6—F D7+ D8 — D6+ DI D+ D9 —F
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go tu szczegbélowo opisywac.
Jedyna istotna rb6znica jest
to, ze wprowadzi¢ mozemy
do 210 cyfr (lub innych komend
wysylanych z pilota, bedacych
sktadnikami kodu). Rejestracja ko-
du dostepu moze zosta¢ zakon-
czona na dwa sposoby:

1. Po przekroczeniu maksy-
malnej liczby skladnikéw kodu
program automatycznie konczy re-
jestracje i zawiadamia o tym fak-
cie wlaczeniem zielonej diody
LED na okres 3 sekund.

2. Podczas rejestrowania ko-
du dostepu program ustawicznie
sprawdza stan wejécia Jumperl.
W przypadku wykrycia na nim
stanu wysokiego, czyli faktu usu-
niecia zworki, konczy rejestracje.
Umozliwia to wprowadzenie
mniejszej niz maksymalna liczba
sktadnikéw kodu.

Nalezy tu wspomnieé jeszcze
o jednej sprawie: opisujac rejest-
racje kodu uzywatem okreslenia
,sktadniki kodu“, anie ,cyfry
kodu“. Wynika to z faktu, ze jako
elementy kodu dostepu moga byé
uzyte wszystkie polecenia wysy-
lane z dowolnego pilota RCS5,
a nie tylko cyfry z klawiatury nu-
meryczne;j.

Przed wyjsciem z podprogramu
rejestracji kodu dostepu spraw-
dzany jest jeszcze stan wejscia
Jumper2, decydujacego o trybie
pracy: z kodem dostepu lub bez.
Wykrycie na tym wejSciu stanu
niskiego powoduje przejscie do
oczekiwania na podanie wtasci-
wego kodu. Stan wysoki na tym
wejsciu  spowoduje, ze pomimo
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zaprogramowania kodu dostepu,
program nie bedzie zadal jego
podawania i od razu przejdzie do
oczekiwania na odebranie komen-
dy sterujace;j.

Przypadek 3
Wykrycie stanéw wysokich na
wejsciach Jumperl i Jumper2 pro-
cesora powoduje wywotanie pod-
programu oczekiwania na podanie
z pilota komendy sterujacej praca
przekaznikow:
Sub Waitingforcommand
Count = 0
Enable Into0
New = 0
Do
If New = 1 Then
Disable Int0
Call Reading
New = 0
Enable IntO
End If
Incr Count
If Count = 100 Then
If Flag2 = 1 Then
Call Waitingforcode
End If
End If
Reset Ledgreen
Waitms 10
Set Ledgreen
Wait 1
Loop
End Sub
Po ustawieniu warto$ci zmien-
nej NEW na 0 program wchodzi
w petle, w ktérej oczekuje na ode-
branie transmisji kodu RC5. Jezeli

Rys. 2. Rozmieszczenie elementdw na plytce drukowanej dekodera.

sygnal taki zostanie wykryty przez
odbiornik, to zmienna NEW przyj-
muje wartod¢ 1 (patrz podprogram
RECEIVERG5) i program przyste-
puje do analizy odebranego syg-
natu, przeprowadzanej w podpro-

gramie READING:
Sub Reading

Flagl = 0

Call Read_eeprom (10 , Value)
Adres2 = Value

For Licznik = 1 To 8

Call Read_eeprom(licznik,
Value)

If Adres2 = Subaddress Then

If Value = Command Then
Flagl =1
Call Ledgreenshort
Count = 0
Call Switch
End If
End If

Next Licznik

If Flagl = 0 Then
Call Ledredshort

End If

End Sub

Pierwsza czynnoscia wykony-
wana przez ten podprogram jest
odczytanie =z pamieci EEPROM
(spod adresu 10) informacji o ad-
resie, pod jaki powinny byé¢ wy-
sylane polecenia nadawane z pi-
lota (warto$¢ tego adresu zostala
uprzednio zapisana w pamieci
podczas rejestracji komend). Od
tego momentu warto$¢ ta bedzie
poréwnywana z adresem aktualnie
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odebranego polecenia RC5. Na-
stepnie podprogram READING od-
czytuje, pracujac w petli FOR ...
NEXT =ze =zmienng LICZNIK,
wszystkie zapisane w pamieci
EEPROM komendy. Po wykryciu
zgodnoS$ci jednej z nich z odebra-
nym poleceniem, generowany jest
krotki btysk zielonej diody LED,
a nastepnie wykonywany jest pod-
program SWITCH, sterujacy juz
bezposrednio przekaznikami.

Sub Switch

Select Case Licznik

Case 1 : Relayl = Not Relayl
Case 2 : Relay2 = Not Relay?2
Case 3 : Relay3 = Not Relay3
Case 4 : Relay4 = Not Relay4
Case 5 : Relay5 = Not Relayb
Case 6 : Relay6 = Not Relayb
Case 7 : Relay7 = Not Relay7
Case 8 : Relay8 = Not Relay8

End Select

End Sub

Kazdorazowe odebranie =zare-
jestrowanego polecenia powoduje
wiec zmiane stanu odpowiadaja-
cego mu wyjécia na przeciwny,
a tym samym naprzemienne wla-
czanie i wylaczanie dolaczonego
do niego przekaznika.

Przypadek 4
Wykrycie stanu niskiego na
wejSciu Jumper2, a wysokiego na
wejéciu Jumperl procesora §wiad-
czy o tym, ze zamierzamy zabez-
pieczy¢ dostep do sterownika za
pomoca ustawionego wcze$niej ko-
du i program rozpoczyna wykony-
wanie podprogramu WAITING-
FORCODE.
Sub Waitingforcode
Do
Licznik = 20
Call Warning
Reset Ledred
Call Read_eeprom (251
Licznik2 =
Enable IntoO
Count = 0
Do
If New =
New = 0
Call Ledgreenshort

QLD

OF20

Rys. 3. Rozmieszczenie elementow
na ptytce drukowanej odbiornika
sygnatu podczerwieni.

Value)
Value

1 Then
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Waitms 250
Disable Into0
Call Read_eeprom(licznik,
Value)
Incr Licznik
End If

If Value<>Command Then

Flagl = 0
Else
Count = 0
End If
If Flagl = 1 Then

If Licznik = Licznik2 Then
Reset Ledgreen

Set Ledred
Wait 2
Set Ledgreen
Flag2 = 1
Call Waitingforcommand
End If
End If

Enable IntoO
Incr Count
If Count =
Exit Do
End If
Loop
Loop
End Sub
Wejscie do podprogramu ana-
lizy podawanego =z pilota kodu
dostepu do sterownika sygnalizo-
wane jest dziesieciokrotnym btys-
kiem czerwonej diody LED, po
czym dioda ta zostaje wlaczona
na state. Nastepnie program od-
czytuje z pamieci EEPROM zapi-
sana tam podczas rejestracji kodu
liczbe elementéw wystepujacych
w kodzie (Call Read_eeprom(251 ,
Value)) i po ustawieniu wartosci
zmiennych pomocniczych wcho-
dzi w kolejna petle, w ktérej ocze-
kuje na wprowadzenie szyfru.
Odebranie kodu RC5 nadanego
z pilota potwierdzone zostaje krot-
kim wtlaczeniem =zielonej diody
LED, a nastepnie program odczy-
tuje warto$¢ pierwszego elementu
kodu zapisana w pamieci EEP-
ROM i poréwnuje ja z odebrana
wartoscia. Jezeli wynik poréwna-
nia jest negatywny, to zmienna
FLAG1 przyjmuje warto$¢ 0. Lat-
wo zauwazyé, ze juz w tym mo-
mencie uzyskanie dostepu do ste-
rownika stalo sie niemozliwe, na-
wet jezeli dalsze elementy kodu
zostana poprawnie podane. Wa-
runkiem ,otworzenia zamka“ jest
bowiem to, aby wszystkie elemen-

60000 Then

ty kodu zostaly podane popra-
wnie, we wlaéciwej kolejnosci
i aby liczba wystanych z pilota
sygnatéow $cisle odpowiadata licz-
bie elementéw kodu.

Jednak zawsze istnieje mozli-
wo$¢ pomytki i blednego wprowa-
dzenia kodu, nawet przez znaja-
cego go, uprawnionego uzytkow-
nika. Zwr6émy teraz uwage na
zmienna COUNT, ktérej wartosé
jest zwiekszana o 1 przy kazdo-
razowym wykonaniu wewnetrznej
petli programu 1ijest zerowana
podczas odebrania kodu RC5 na-
danego przez pilota. Po wprowa-
dzeniu bltednego kodu program
nadal pracuje w petli wewnetrz-
nej i jezeli nie bedziemy teraz juz
wiecej naciska¢ przyciskéw pilo-
ta, to po pewnym czasie zmienna
COUNT osiagnie warto§¢ 60000,
co spowoduje wyj$cie programu
z petli wewnetrznej i ponowne
przygotowanie zmiennych pomoc-
niczych do analizowania wprowa-
dzanego kodu. Ponowne blyski
czerwonej diody =zasygnalizuja
nam, ze mozemy dokonaé kolejnej
préby podania kodu dostepu do
sterownika.

Jezeli jednak wprowadzony
przez nas kod byl prawidlowy, to
wywolany zostanie opisany juz
wyzej podprogram WAITINGFOR-
COMMAND, dajacy nam mozli-
wo$¢ sterowania dotaczonymi do
uktadu urzadzeniami. Tu jednak
pojawia sie pewien problem: wy-
braliSmy prawidtowy kod doste-
pu, dokonalismy potrzebnych ope-
racji wlaczajac lub wylaczajac
odpowiednie urzadzenia ico da-
lej? Przeciez nie mozemy pozosta-
wié sterownika nie zabezpieczo-
nego, dostepnego dla kazdego po-
siadacza pilota RC5! Na szczescie
ten problem =zostal rozwiazany
stosunkowo prosto, metodami pro-
gramowymi. Zauwazmy, Ze W mo-
mencie prawidlowego podania ko-
du dostepu, zmienna pomocnicza
FLAG2 przyjela wartoé¢ 1. Wré¢-
my jeszcze na chwile do podpro-
gramu WAITINGFORCOMMAND.
Zauwazmy, ze 1itam wystepuje
zmienna pomocnicza COUNT ze-
rowana w momencie wejScia do
podprogramu i zwiekszajaca swoja
warto§¢ przy kazdym przejsciu
przez petle programowa. W mo-
mencie kiedy zmienna ta osiagnie
warto$¢ 100 (czyli po ok. 100
sekundach, ze wzgledu na zasto-
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WYKAZ ELEMENTOW

Rezystory
R1, R2, R7..R12: 1,2kQ
R3..R6, R13..R16: 10kQ

R17, R18: 560Q

R19: 220Q

R20: 300kQ

Kondensatory

C1, C2: 33pF

C3: TuF/16V

C4, C7: 100nF

C5, C8: 100uF/10V

C6: 1000uF/16V

Pétprzewodniki

BR1: mostek prostowniczy 1A
D1..D4, D10, D11, D14, D15:
1N4148

D5..D9, D12, D13, D16..D19: diody
LED

IC1: zaprogramowany procesor
AT89C2051

IC2: AT24C04 lub odpowiednik
IC3: 7805

IC4: TFMS5360

T1..18: BC548

Rézne

CONT..CON9: ARK2

JP1, JP2: dwa goldpiny + jumper
Q1l: rezonator kwarcowy
11,059MHz

RL1..RL8: RM96

* Diody Db5..D9, Di12, DI13, D16
nie wchodzq w sktad kitu

sowanie opéznienia WAIT 1) na-
stapi powr6t do podprogramu
WAITINGFORCODE, czyli do po-
nownego zablokowania uktadu
i oczekiwania na wprowadzenia
kodu dostepu. Stanie sie jednak
tak wtedy 1itylko wtedy, kiedy
zmienna pomocnicza FLAG2 ma
warto$¢ 1.

Montaz i uruchomienie
Na rys. 2 znajduje sie schemat
montazowy plytek drukowanych
wykonanych na laminacie jedno-
stronnym. Na wiekszej plytce
umieszczona zostala gléwna czesé
ukladu, =zawierajaca procesor,
przekazniki, zasilacz i diody syg-
nalizujace stan przekaznikéw. Na
mniejszej plytce znajduje sie tylko
odbiornik kodu RC5 i dwie diody
sygnalizacyjne. Takie rozmieszcze-
nie elementéw i podzial ukladu
na dwa moduly umozliwia za-
montowanie gléwnej czesci urza-
dzenia w obudowie, ktéra nieko-
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niecznie musi spelni¢ wysokie
wymagania estetyczne, i umiesz-
czenie calosci pod przystowiowa
szafa. Jedynie cze$¢ uktadu zawie-
rajaca odbiornik RC5 musi byé
zlokalizowana w widocznym miej-
scu, ale sadze, ze =z latwoscia
znajdziecie jaka$ estetyczna obu-
dowe dla tej malutkiej plytki.

Montaz ukladu wykonujemy ty-
powo, rozpoczynajac od wlutowa-
nia elementéw o najmniejszych ga-
barytach, a konczac na kondensa-
torach elektrolitycznych i przekaz-
nikach. Pod uklady scalone nale-
zy zastosowaé podstawki. Dysku-
syjna jest sprawa stosowania diod
LED sygnalizujacych wtlaczenie
poszczegblnych przekaznikéw. Na
etapie testowania ukladu moga
one okazaé sie uzyteczne, tak jak
uzyteczne byly podczas pisania
programu. Natomiast podczas eks-
ploatacji urzadzenia, po umiesz-
czeniu go w obudowie, diody te
przestana pelnié¢ jakakolwiek uzy-
teczna funkcje iich stosowanie
wydaje sie by¢ zbedne. Dlatego
tez te elementy nie wchodza
w sktad kitu.

Obie plytki nalezy polaczy¢ ze
soba za pomoca szeSciozylowego
kabla, najlepiej tzw. tasmowego.
Uklad prototypowy testowany byt
z kablem o dlugoéci 2,5 m i nie
stwierdzono jakichkolwiek zakté-
cen w przekazywaniu informacji
z odbiornika RC5 do procesora.

Obsluga
1.Programowanie komend obslu-
gujqcych osiem sterowanych
urzqdzen

Aby zaprogramowaé komendy,
nalezy wylaczy¢ zasilanie ukladu
i zewrze¢ jumper JP1. Jezeli pro-
gramowanie wykonujemy po raz
pierwszy, to zwieranie jumpera
nie jest konieczne, poniewaz pro-
cesor sprawdza zawarto$¢ pamieci
EEPROM i po stwierdzeniu, ze nie
byta zaprogramowana, automatycz-
nie przechodzi w tryb programo-
wania komend. Nastepnie ponow-
nie wlaczamy =zasilanie ukladu.

Bezposrednio po wlaczeniu za-
silania uklad zasygnalizuje dzie-
siecioma btyskami czerwonej dio-
dy koniecznos$¢ wystania z pilota
dziesieciu réznych komend, od-
powiednio dla kazdego ze stero-
wanych urzadzen. Nastepnie po-
jedynczy blysk diody =zielonej
stanie sie =zacheta do podania

pierwszej komendy. Po nacisnie-
ciu przycisku pilota, zarejestro-
wanie pierwszej komendy zosta-
nie potwierdzone dwoma btyska-
mi zielonej diody, co jednoczes-
nie jest zacheta do podania dru-
giej komendy, a nastepnie trze-
ciej (trzy blyski zielonej diody)
i tak dalej, az do zarejestrowania
wszystkich oémiu polecen. Jest
catkowicie obojetne, ktére klawi-
sze wykorzystamy do przesylania
polecen do sterownika, tak jak
obojetne jest, pod jaki adres beda
wysylane. Jednak adres ustawio-
ny w pilocie musi by¢ jednakowy
dla wszystkich komend, a takze
kolejnych elementéw kodu doste-
pu, o ile taki bedzie stosowany.

Zarejestrowanie wszystkich
oSmiu polecen zostanie przez
sterownik potwierdzone wtacze-
niem na 3 sekundy zielonej dio-
dy LED. Nastepnie uktad prze-
chodzi w stan oczekiwania na
polecenia, w ktérym pozostanie
(o ile nie stosujemy opcji z ko-
dem dostepu) az do ewentualne-
go wylaczenia zasilania. Po za-
programowaniu polecen nalezy
zawsze pamieta¢ o usunieciu
jumpera JP1, poniewaz w prze-
ciwnym przypadku uklad wcho-
dzitby w tryb programowania ko-
mend po kazdym wylaczeniu
zasilania (nawet przypadkowym).

2. Programowanie kodu dostepu
Aby zaprogramowac¢ kod doste-
pu, nalezy wylaczy¢ zasilanie
uktadu i zewrze¢ jumper JP1 i JP2.
Po zgloszeniu sie programu rejes-
trujacego kod (10 bityskéw czer-
wonej diody LED) wprowadzamy
kolejno skladniki kodu, czyli naj-
lepiej polecenia wysylane z kla-
wiatury numerycznej pilota. Po
wprowadzeniu kodu usuwamy
jumper JP1 lub, aby przej$¢ do
pracy bez blokowanie dostepu do
uktadu, obydwa jumpery i ponow-
nie wlaczamy =zasilanie uktadu.
Zbigniew Raabe, AVT
zbigniew.raabe@ep.com.pl

Wzory plytek drukowanych w for-
macie PDF sq dostepne w Internecie
pod adresem: http://[www.ep.com.pl/
pcb.htinl oraz na plycie CD-EP09/
2000 w katalogu PCB.

Pliki zrédlowe programu znajdu-

ja sie na plycie CD-EP09/2000 oraz
na naszej stronie www.
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