KURS

Technologia GSM

w elektronice (14)

Obstuga modutu GPS

za pomocg Open AT

Poprzednio zaprezentowano rozwiqzanie z modulem GPS
zaproponowane przez Sierre Wireless. Wowczas podano ogdlny opis

i zagadnienia zwiqzane ze stronq sprzetowq. W tym odcinku opiszemy
jak obstugiwa¢ modul XM0110 we wiasnej aplikacji Open AT

Poprzedni odcinek naszego kursu byt tro-
che odejéciem od wyznaczonego sobie celu,
ktérym jest skupienie sie na zagadnieniach
zwigzanych z programowaniem moduléw
GSM Sierra Wireless. Byl on jednak swojego
rodzaju wstepem, poniewaz trudno byloby
porusza¢ zagadnienia dotyczace samego pro-
gramowania, nie opisujac uprzednio sprzetu,
jego mozliwosci i parametréw. Podczas te-
stéw bedziemy uzywali opisany w poprzed-
nim odcinku zestaw startowy z modulem
SL6087 oraz XM0110, w ktérym do pola-
czenia modulu programowalnego z odbior-
nikiem GPS wykorzystano interfejs UART2.
Oczywiscie, nic nie stoi na przeszkodzie, aby
testowac jakie§ wlasne konstrukcje.

Instalacja Plug-inu oraz
aktualizacja firmware

Zanim jednak zaczniemy tworzenie pro-
gramu obstugujacego modut XM0110 nale-
zy upewni¢ sig, czy $rodowisko Developer
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Studio ma zainstalowany pakiet SDK2.35,
poniewaz dopiero ta wersja ma Location Plu-
g-in Package niezbedny do obstugi modulu
XMO0110. Jesli kto§ posiadal starsza wersje
srodowiska, to powinna ona automatycznie
zaktualizowa¢ sig. Jesli tak sig nie stalo, to
w menu gléwnym nalezy wybra¢ Help a na-
stepnie Check for Updates.

Jesli juz mamy najnowsze biblioteki,
nalezy zaktualizowaé¢ firmware w module
GSM. Mozna to zrobi¢ z poziomu Develo-
per Studio. W tym celu nalezy przejs¢ do
zaktadki
polaczy¢ sie z modulem wybierajac odpo-

Target Management, nastepnie
wiedni port COM. Teraz otwieramy zaklad-
ke Status. Powinni$my zobaczy¢ ekran jak
na rysunku 1.

Zaznaczono na nim przyciski stuzace do
aktualizacji firmware w module. W pierw-
szym kroku aktualizujemy bootloader, a na-
stepnie firmware, w obu przypadkach wy-
bierajac opcje R7.45. Po udanej aktualizacji

| ThOeug 7 00enAT | Tarpet Manag »

) 2
O AT Emeided Saftmsre e 2
Pemary Fackage

s AT 0 Package

Comporerta:

Infermaton sncarnng gets g frmaary

Intrmgon concEReg GRS g bastoad
ormon
e
Bk dae:

B cormsie 3 ) =

DaCorsclefooM1]

“BWL=, “WeHD11=, =, “Blarra Wirsless",05236,"133310 151357, "efai0O4" , “00010060"

“FM" . “PW_SRC_743_17.Q268TRDG" , “RT. 43. 5. 301109330653 . GI6RTRD" , “SiarTa Wireless®,II0G556, 7032311 0651l

“GAT=, "=, *=, 7= GR440, 7052511 13:34", "THASOLES® . 00240000 o

] | o
o 3 |l B 5o commurs|

Rysunek 1. Widok otwartej zaktadki Status z zaznaczonymi przyciskami aktualizacji

firmware
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Dodatkowe materiaty
P

na CD/FTI

Dodatkowe materiaty na CD/FTP:
ftp://ep.com.pl, user: 12040, pass: 15735862
* poprzednie czesci kursu

mozemy sprawdzi¢ wersje firmware wydajac
komende ATI3.

Przykladowa aplikacja
obslugujaca modutl Sierra Wireless
XMo0110

Po wykonaniu aktualizacji mozemy
przej$¢ do tworzenia wlasnej aplikacji ob-
slugujacej modul XM0110. Podczas jej ge-
nerowania za pomoca kreatora zaznaczamy
Location Plug-in Package (rysunek 2).

Aplikacja zamieszczona na listingu 1
to uproszczona wersja SimpleSample tj.
przykladu, ktéry jest dostepny razem ze
srodowiskiem. W poréwnaniu z oryginatem
pominalem fragmenty sprawdzajace warto-
§ci zwracane przez funkcje oraz wszelkiego
rodzaju mechanizmy kontrolne, co znacznie
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Rysunek 2. Tworzenie aplikacji
z wykorzystaniem Location Plug-in
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Listing 1. Przyktad uzycia modutu GSM w Open AT
#include “adl global.h”

#include “gps serv.h”

#include “math.h”

// GPS library tasks must be declared in the Task table definition
extern void Task GPS COM( void );

extern void Task GPS CORE( void );

extern void Task_GPS_AIDING_AEE( void );

void gps_simpleStart( void );
void user task( void );

void adl_task( void );

/* GPS stack sizes */

#define GPS_COM STACK SIZE (7%1024)
#define GPS_CORE_STACK SIZE (15*%1024)
#define GPS_CORE_AIDING AEE STACK SIZE (7%1024)
const u32 wm_apmIRQLowLevelStackSize = 1024*1;
const u32 wm_apmIRQHighLevelStackSize = 1024*1;

static s32 s32VsHandle;
gps_1oConfigXM0110_ t ioConfigXM0110 = {
GPS_BUS UART, // interfejs :UART
GPS_BUS_NUM_2, // UART2
22, // ON/OFF line -> GPIO22
23, // Reset Line -> GPIO23
GPS_GPIO NOT MANAGED, // warto$¢ domy$lna
GPS_GPIO NOT MANAGED, // warto$¢ domys$lna
GPS_32K_INTERNAL, //sygnal 32 KHz z modutu
Yi

const adl InitTasks_t adl InitTasks [] =

adl task, (4*1024) ,”ADL TASK” ,6 }, // ID =0
Task GPS COM, GPS COM STACK SIZE, “Gpsl”, 5}, // ID =
Task_GPS_CORE, GPS_CORE_STACK SIZE, “GPS0”, 4}, // ID
gps_simpleStart, (4*1024), “GPS_SIMPLE” ,3 }, // ID =
user task, (4*1024), “USER TASK”, 2 }, // ID = 4

/* Aiding mode Task */ N

{ Task GPS AIDING AEE, GPS CORE AIDING AEE STACK SIZE, “AEE”, 1 }, // ID =5
{0, 0, 0,0}

}i

w Il =
N}

void adl_task( void )
{

}

TRACE (( 1 ,”adl task is started, task : %d”, adl ctxGetID() ));

void user_task( void

{
}

TRACE (( 1 ,”adl task is started, task : %d”, adl ctxGetID() ));

static void gps_simplePvtHandler (gps_pvtInfo_t * pPvtInfo)
{

ascii PvtStr([250];

// GPSPVT: 0

ulé latDeg, latMin;

double latSec;

ul6 longDeg, longMin;

double longSec;

double dummyValue;

/* Convert Latitude to 1111.11 format -> degrees|minutes.decimal */
latDeg = (ul6)pPvtInfo->tPositionInfo.latitude;

dummyValue = fabs( (pPvtInfo->tPositionInfo.latitude - latDeg) * 60.0 );
latMin = (ul6)dummyValue;

latSec = fabs( (dummyValue - latMin) * 60.0 );
/* Convert Longitude to yyyyy.yy format -> degrees|minutes.decimal */

longDeg = (ul6)pPvtInfo->tPositionInfo.longitude;
dummyValue = fabs( (pPvtInfo->tPositionInfo.longitude - longDeg) * 60.0 );
longMin = (ul6) dummyValue;

longSec = fabs( (dummyValue - longMin) * 60.0 );
snprintf ( PvtStr, sizeof (PvtStr)
// +GPSPVT: 0,08:17:32 ,27/04/2010 ,3D FIX, N 48°34'52.90"" ,E 02°21758.65"" ,+0010m
, “\r\n+GPSPVT: 0,%02d:%02d:%02d,%02d/%02d/%04d, $s,%c %$02d%c%02d’%05.21£\"”,%c %$02d%c%02d’%05.21£\"”,%c%04.0fm\r\n”
, pPvtInfo->tTimeDateInfo.hours
, pPvtInfo->tTimeDateInfo.minutes
, pPvtInfo->tTimeDateInfo.seconds
, pPvtInfo->tTimeDateInfo.day
, pPvtInfo->tTimeDateInfo.month
, pPvtInfo->tTimeDateInfo.year

, pPvtInfo->tPositionInfo.eFixState == GPS FIX NO POS ? "“NO FIX”:pPvtInfo->tPositionInfo.eFixState == GPS FIX 2D ?
“2D FIX” : pPvtInfo->tPositionInfo.eFixState == GPS_FIX DIFF 2D ? “2D FIX”: pPvtInfo->tPositionInfo.eFixState == GPS_
FIX 3D ? “3D FIX”: pPvtInfo->tPositionInfo.eFixState == GPS_FIX DIFF 3D ? “3D FIX” : pPvtInfo->tPositionInfo.eFixState
== GPS_FIX ESTIMATED ? “ES FIX” : “UN FIX”

, pPvtInfo->tPositionInfo.latitude >= 0.0 ? ‘N’ : ‘S’

, latDeg

v 1

, latMin

, latSec

, pPvtInfo->tPositionInfo.longitude < 0.0 ? ‘W’ : ‘E’

, longDeg

, \ \ // A

, longMin

, longSec

, pPvtInfo->tPositionInfo.altitudeMsl >= 0 2 ‘+/ : ‘-’

’

fabs (pPvtInfo->tPositionInfo.altitudeMsl)) ;

// Send PVT sentences

adl_ atSendResponsePort ( ADL AT UNS , ADL PORT NONE, (ascii*)PvtStr);
}

static void gps_simpleBoostModeHandler (bool bBoostMode)
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Listing 1. c.d.
{

s32 1 s32 retStatus = OK;
TRACE (( 2 ,”[GPS_SIMPLE] gps_simpleBoostModeHandler %d”, bBoostMode)) ;
// Update the CPU clock mode
if (bBoostMode == TRUE)
{

1 _s32_retStatus =
}
else
{

1 _s32_retStatus =
}

adl_vsSetClockMode ( s32VsHandle, ADL_VS_MODE_BOOST ) ;

adl _vsSetClockMode ( s32VsHandle, ADL_VS_MODE_STANDARD ) ;

if(1_s32_retStatus < 0)

TRACE (( 2 ,”[gps_simpleBoostModeHandler] Error
}

return;

from adl_vsSetClockMode [%d]”,

}

static void gps_simpleInfoHandler ( gps_infoEvent t
{
u32 ttff = 0;
switch ( pPosEvent->eEventType
{
case GPS_POS_FIX LOST_EVENT:

* pPosEvent )

TRACE (( 1 ,”[GPS_SIMPLE] gps_simpleInfoHandler: GPS POS FIX LOST EVENT”));
break;

case GPS_POS FIX 2D EVENT:

TRACE (( 1 ,”[GPS_SIMPLE] gps_simpleInfoHandler: GPS POS FIX 2D EVENT”));
break;

case GPS_POS FIX 3D EVENT:

gps_1infoGetTTFF (&ttff);

TRACE (( 1 ,”[GPS_SIMPLE] gps_simpleInfoHandler: GPS_POS_FIX_ 3D_EVENT”));
TRACE (( 1 ,”[GPS_SIMPLE] TTFF = %d”, (tt££/1000)));

case GPS_POS_FIX INVALID EVENT:
TRACE (( 1 ,”[GPS_SIMPLE] gps_simpleInfoHandler:
break;

default:

TRACE(( 1 ,”[GPS_SIMPLE]
break;

}

GPS_POS_FIX INVALID EVENT”)) ;

gps_simpleInfoHandler: Internal Error!”));

}

static void gps_simpleEventHandler ( gps_event e eEvent, void* pEventData
{
gps_status_e status;
if ( eEvent == GPS_INIT EVENT)
{
TRACE(( 1 ,”[GPS_SIMPLE] event: GPS_INIT_ EVENT”));
gps pvtSetOpts( GPS OPT PVT HANDLER, gps simplePvtHandler
, GPS_OPT_PVT RATE, 1000, GPS_OPT END);
gps_infoSetOpts( GPS OPT INFO HANDLER, gps_simpleInfoHandler
, GPS_OPT _END);
gps coreSetOpts( GPS OPT CORE LNA EXT
, GPS_LNA EXTERNAL, GPS OPT END );
gps_coreSetOpts ( GPS_OPT_CORE_BOOST_ MODE_HANDLER
, gps_simpleBoostModeHandler, GPS_OPT_END );
gps_coreSetOpts (GPS_OPT CORE AIDING MODE, GPS AIDING AEE,GPS OPT END);
status = gps_start (GPS_HOT_ START) ;
TRACE ( (1,”Start Status = %d”,status));
}
Else TRACE((1l,”[GPS_SIMPLE]
}

event: %d”, eEvent));

void gps simpleStart( void )
{

TRACE (( 1 ,”[gps_simplestart]”));
s32VsHandle = adl vsSubscribe();
gps_init (GPS_HWTYPE XMO0110

, gps_simpleEventHandler

, &ioConfigXM0110) ;

}

break;

case GPS_POS_FIX ESTIMATED EVENT:

TRACE (( 1 ,”[GPS_SIMPLE] gps_simpleInfoHandler: GPS_POS_FIX ESTIMATED EVENT”));
break;

1 s32_retStatus));

zmniejszylo rozmiar kodu, ale przy zachowa-
niu jego pelnej funkcjonalnosci.

Pierwsze, na co nalezy zwr6ci¢ uwage
analizujgc program z list. 1, to fakt, ze apli-
kacja sklada sig z kilku watkéw. Dwa z nich
Task_GPS_COM oraz Task_ GPS_CORE to
watki nalezace do biblioteki Location Plug-
in Package i odpowiedzialne sg za popraw-
ng obstluge modulu XMO0110. Majg one,
poza watkiem adl_task, najwyzszy priorytet
w systemie i ich wywolanie jest konieczne
do obstugi modulu XM0110. Watek adl_task,
o ile nie wystapi taka potrzeba powinien
pozosta¢ pusty. Kod uzytkownika najlepiej
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umiesci¢ w watku o priorytecie nizszym niz
watki do obstugi GPS, czyli w naszym przy-
ktadzie jest to user_task.

Watkiem o najnizszym priorytecie jest
Task_GPS_AIDING_AEE, ktéry odpowiedzial-
ny jest za liczenie danych wspomagajacych,
ktére przyspiesza synchronizacjg GPS pod-
czas nastepnych startéw. Opisem funkcji
wspomagajacej zajmiemy sie¢ w dalszej cze-
$ci artykutu.

Wlasciwa inicjalizacja GPS nastepuje
natomiast w watku gps_simpleStart. Tu na-
stepuje subskrypcja do serwisu varispeed
(wykorzystywanego pdzniej) oraz wywolanie

funkcji gps_init(). Argumentami wywolania
tej funkcji sa: typ modulu (obecnie obstu-
giwany jedynie XM0110), funkcja zdarzen,
a takze struktura inicjalizujgca. Struktura ta
opisuje konfiguracje sprzetows polaczenia
pomiedzy modulami (mozliwe sposoby po-
Iaczenia przedstawione zostaly w poprzed-
nim odcinku). Zawiera ona informacje o wy-
branym interfejsie komunikacyjnym, wyko-
rzystywanym do polaczenia modulu GSM
z modulem XM0110; numery linii GPIO wy-
korzystane jako linia ON/OFF i reset dla mo-
dutu XM0110, a takze skad pochodzi zr6dio
sygnatu 32 kHz dla modulu GPS.

ELEKTRONIKA PRAKTYCZNA 8/2011
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Tabela 1. Poréwnanie czasow synchronizacji GPS

TTF (50%, —130 dBm)

Z liczeniem AEE

Bez liczenia AEE

Cold Start (commanded) <20 s

<35s

Warm Start (commanded) <10 s

<35s

Tabela 2. Pobér energii w trybie Low Power Navigation Mode

Doktadnos¢ usta-
dEzeem e PR
(50%)
Full Power navigation Continuous 32 mA <15 m
1 Hz Medium Power navigation |600 ms 16 mA <2 m
1 Hz Low Power navigation 200 ms 11 mA <5 m
1 Hz Very Low Power navigation | 100 ms 7 mA <7 m

ienie trybéw oszczedzania energii dla modutu XM0110

Prad Sredni (LNA | Prad sredni (LNA
Tryh/ pracy wewnetrzny) zewnetrzny) Jednostka
GPS Off <5 wA
Push to Fix GPS Hibernate 26 pA
GPS Idle 11 1,0 mA
Ver){ Loyv Power 8 7 mA
Navigation
;c;\t/\i/o:ower Navi- 12 1 mA
1 Hz Navigation -
Medium Power
L 18 16 mA
Navigation
FuII. Power Navi- 36 32 mA
gation
Acquisition 45 41 mA

Po wywolaniu funkcji gps init() ocze-
kujemy na pojawienie sig zdarzenia GPS_
INIT_EVENT. Po jego wystapieniu dokonu-
jemy ustawienia kilku dodatkowych para-
metréow. Na poczatku wskazujemy funkcje,
ktéra bedzie przechwytywala informacje
PVT (Possition, Velocity, Time) z okreslong
w milisekundach czestotliwoscig. Wskazany
handler (w naszym przypadku gps_simple-
PvtHandler) bedzie otrzymywat co okreslony
czas strukture (gps_pvtInfo t) zawierajaca
informacje o pozycji, predkosci, czasie, itd.
W funkcji handlera dane ze struktury sg for-
mowane w finalng ramke PVT.

Istnieje réwniez mozliwo$¢é generowania
ramek NMEA. Moze mie¢ to zastosowanie,
gdy informacje o pozycji potrzebujemy prze-
sta¢ do innego urzadzenia przyjmujacego
wlasnie ramki NMEA lub wizualizowaé in-
formacje o pozycji na PC za pomocsg aplikacji
czytajacej ramki NMEA. Aby generowa¢ ram-
ki NMEA nalezaloby skorzysta¢ z funkcji:
gps_nmeaGetOpts(gps_nmeaHandler,
GPS_NMEA GGA_EN | GPS_NMEA RMC_
EN,1000);

Kolejnym parametrem, ktéry podajemy to
funkcja zdarzen dla informacji o stanie syn-
chronizacji GPS. Po wystgpieniu zdarzenia
GPS_POS _FIX 3D EVENT liczony jest czas
TTFF (Time To First Fix) jaki mingt do osigg-
niecia pelnej synchronizacji. Tu réwniez moz-
na uzy¢ funkcji gps_infoGetDetailedPos(), kt6-
ra zwraca informacje o pozycji w strukturze
gps_pvtInfo_t. Korzystajac z tej funkcji otrzy-
mujemy informacje o pozycji na zadanie.
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Mozna wtedy zrezygnowac z funkcji zdarze-
niowej — gps_simplePvtHandler() — przesylaja-
cej dane o pozycji w regularnych odstgpach.

Ustawienie zewngtrznego lub wewnetrz-
nego wzmacniacza LNA konieczne jest do
skonfigurowania typu anteny GPS z jakiej
bedziemy korzysta¢. W naszym przypadku
ustawiamy zewnetrzny LNA, czyli antene
aktywna.

W funkcji gps_simpleStart() subskrybo-
wali$émy sie do serwisu VariSpeed. Teraz za
pomoca funkcji gps_coreSetOpts( GPS_OPT _
CORE_BOOST _MODE_HANDLER , gps_sim-
pleBoostModeHandler, GPS_OPT _END);
wskazujemy funkcje, ktéra w zaleznosci od
parametru typu bool zmienia czgstotliwo$é
taktowania procesora modemu GSM na
26 MHz lub 104 MHz.

Przedostatnim parametrem, ktéry usta-
wiamy jest wlaczenie funkcji wspomagajace;j
synchronizacje GPS. Nie jest to obowigzko-
we, ale w wiekszosci wypadkéw znacznie
przyspiesza czas synchronizacji GPS. Gene-
ralnie sposobéw wspomagania GPS, czyli
metod osiggania synchronizacji szybszej od
standardowej jest wiele. W obecnej wersji
Location Plugin jest dostepna tylko metoda
polegajaca na liczeniu Efemeryd Rozszerzo-
nych (Extended Ephemeris). W kolejnych
wersjach plugin'u jest planowana imple-
mentacja kolejnych metod wspomagania,
jak polegajace na podaniu poprawki czasu
oraz mozliwo$¢ pobrania danych dla Efeme-
ryd Rozszerzonych ze wskazanego serwera.
Wspomniany wcze$niej watek o najnizszym

czyli Task_GPS_AIDING_AEE

w chwilach bezczynnosci procesora dokonu-

priorytecie,

je obliczen Efemeryd Rozszerzonych dla po-
szczegblnych satelitow bedacych aktualnie
w polu widzenia. Dane te w odréznieniu od
zwyklych efemeryd sg wazne 3 dni, ale ich
wyliczenie wymaga zaangazowania mocy
obliczeniowej procesora. W trakcie tych ob-
liczen procesor jest przelaczany na czestotli-
wos$¢ taktowania wynoszacg 104 MHz. Wy-
liczone dane sg przechowywane w pamieci
nieulotnej i pomagaja uzyska¢ szybsza syn-
chronizacje GPS podczas nastepnego startu.
Dzieje sie tak dlatego, ze standardowo na
zdekodowanie danych dla Efemeryd z sygna-
Tu GPS potrzeba 24 sekundy czasu, a w przy-
padku uzycia AEE dane te sa dostgpne od
razu. Przykladowe réznice czasu synchroni-
zacji podano w tabeli 1.

Ostatnig funkcja, ktéra wywolujemy
pod zdarzeniem GPS_INIT _EVENT, jest gps_
start(). Powoduje ona uruchomienie wszyst-
kich blokéw ukladu XMO0110 i wlasciwe
rozpoczecie procesu uzyskiwania pozycji.
Po wywolaniu tej funkcji powinni$my ode-
bra¢ zgloszenie zdarzenia nr 2 (GPS_START_
EVENT) w funkcji gps_simpleEventHandler()
$wiadczace o poprawnym starcie modulu.
Funkcja gps_start() moze by¢ wywolywana
z nastgpujacymi parametrami:

* GPS HOT START - uruchomienie ze
wszystkimi danymi nawigacyjnymi zapi-
sanymi w pamieci. Poprzednie urucho-
mienie powinno sig zakonczy¢ funkcjg
gps_sleep().

* GPS_WARM_START - uruchomienie ze
wszystkimi danymi nawigacyjnymi poza
danymi efemeryd. Poprzednie urucho-
mienie powinno sie zakonczy¢ funkcjg
gps_sleep().

* GPS_COLD_START - uruchomienie bez
zapamietanych danych nawigacyjnych.
Wykorzystana jest jedynie zapamietana
poprawka czasu.

* GPS_FACTCOLD_START - start fabrycz-
ny (z danymi zapisanymi na etapie pro-
dukcji).

Po uruchomieniu aplikacji po 3...5 s po-
winny pojawi¢ sig ramki PVT. Poczatkowo
beda one zawieraly same zera. Nastepnie,
w miare dekodowania sygnatu GPS, beda
wypelniane pola z danymi czasu oraz daty,
az wreszcie otrzymamy réwniez dane z po-
zycja GPS (rysunek 3).

Podsumowujac opisang powyzej aplika-
cje trzeba réwniez wspomnie¢ o zasobach
zuzywanych przez biblioteke Location Plug-
in Package. Jesli chodzi o moc obliczeniowa
modutu to praca biblioteki pochlania:

* ok. 25% mocy obliczeniowej CPU jesli
wykorzystujemy do polaczenia interfejs
UART,

* ok. 30% mocy obliczeniowej CPU jesli
wykorzystujemy do polgczenia interfejs
I?C,
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* dodatkowo podczas obliczania Efemeryd
Rozszerzonych przez proces AEE wyko-
rzystywane jest do 85% mocy oblicze-
niowej CPU.

Natomiast zuzycie pamigci wyglada na-
stepujaco:

pamigé ROM:679 kB (rozmiar biblioteki
w skompilowanym pliku wynikowym),

pamieé RAM: 419 kB (z procesem AEE),

pamie¢ RAM: 326 kB (bez procesu AEE),

pamie¢ Flash: 106 kB ( z procesem AEE),

pamie¢ Flash: 20 kB (bez procesu AEE).

Tryby oszczedzania energii

Low Power Navigation Mode

Z punktu wykorzystania modutu
XM0110 w rozwigzaniach mobilnych dosé¢
istotng kwestig staje sie zuzycie energii
oraz tryby jej oszczedzania. Standardowo
modul pracuje w trybie nawigacji, gdzie
dane o pozycji sg aktualizowane z czesto-
tliwoscig 1 Hz. Podczas szukania satelitow
(acquisition) jest pobierany prad o natezeniu
ok. 41 mA, natomiast po uzyskaniu synchro-
nizacji ok. 32 mA. W celu zmniejszenia po-
boru pradu przez modut GPS mozna go prze-
laczy¢ w tryb Low Power Navigation Mode.
W tym trybie modul réwniez aktualizuje
dane o pozycji z czestotliwosciag 1 Hz, ale
zmniejszane jest okno czasowe, czyli czas,
w ktérym modutl odbiera sygnat z satelitow.
Dla tego trybu sa dostepne nastgpujace usta-
wienia: Medium Power, Low Power oraz Very
Low Power. Kazda z tych opcji charakteryzu-
je sig r6zng dlugoscia okna czasowego.

Sposéb wlgczenie trybu Low Power Navi-
gation Mode w Open AT wyglada nastepujaco:

gps_init(...)

gps_coreSetOpts(GPS_OPT_CORE_RUN-
NING_POWER_MODE, X, GPS_OPT_END);

gps_start(...)

X moze przyja¢ nastepujace wartosci:

0: Full power navigation mode

1: Medium power navigation mode

2: Low power navigation mode

3: Very low power navigation mode

Pobory pradéw dla trybu Low Power Na-
vigation Mode w zalezno$ci od warto$ci para-
metru X przedstawiono w tabeli 2.

Mozna zauwazyé, ze skrécenie okna
czasowego zmniejsza zuzycie energii przez
modul. Dzieje sig to kosztem zmniejszenia
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doktadnosci ustalanej pozycji, co réwniez
pokazano w tab. 2. Wprowadzenie modutu
w tryb Low Power Navigation Mode nie na-
stapi dopéty, dopoki modut nie uzyska 3D fix
lub sygnat z 4 najlepiej widocznych sateli-
tow bedzie zbyt staby.

W przyszlej wersji plugin'u zostanie za-
implementowany réwniez tryb pozwalajacy
na obnizenie czegstotliwosci wyliczania po-
zycji z 1 Hz do nizszych czestotliwosci w za-
kresie 0,5 Hz do 0,1 Hz. Pozwoli to na dalsze
obnizenie energii pobieranej przez modut.

Idle Mode, Hibernate Mode

Jes§li w danej chwili informacje o pozycji
nie sg nam potrzebne, to mozemy przelaczyc
modul GPS w tryb IDLE. W tym trybie in-
formacje o pozycji nie sg dostepne, a poziom
zuzywanej energii znacznie zmniejszony.
Modut zachowuje czesciowg funkcjonalnosé
automatycznie monitorujac widoczne sateli-
ty w pewnych odstepach czasowych, co daje
mozliwo$é osiggniecia mozliwie niskiego
czasu TTFF po ponownym wywotaniu funk-
cji gps_start().

Wejscie do trybu Idle Mode uzyskujemy
dzieki uruchomieniu funkcji gps_sleep(GPS_
IDLE_MODE);

Tryb Hibernate Mode zapewnia jeszcze
wieksza oszczedno$é energii. W tym try-
bie zachowane zostajg jedynie informacje
0 poprawce czasu, co nie gwarantuje juz tak
szybkiego czasu ponownej synchronizacji.
Wejscie do trybu Idle Mode nastepuje po wy-
wolaniu funkcji gps_sleep(GPS_HIBERNA-
TE_MODE);

Rozsadne stosowanie wymienionych po-
wyzej tryb6w pozwala na znaczne oszczed-
nosci zuzywanej przez modul energii. Zesta-
wienie opisanych trybéw wraz z warto$cia-
mi pradéw umieszczono w tabeli 3.

Aby przetestowa¢ dzialanie przedsta-
wionych trybé6w mozna w tatwy sposéb roz-
szerzy¢ program z list. 1 o kilka komend AT.
Zmodyfikowany program zostanie dolgczo-
ny wraz z dokumentacja software modulu
XMO0110 na ptycie dolagczanej do numeru.

Wiecej informacji na temat produktéw
Sierra Wireless mozna znalez¢ na stronach
producenta: www.sierrawireless.com lub
kontaktujac sie z firmg ACTE Sp. z o.o.,
ktéra jest oficjalnym dystrybutorem opisy-
wanych produktéw oraz zapewnia peine
wsparcie techniczne.

Adrian Chrzanowski
Acte Sp. z 0.0.

AVT1622

www.sklep.avt.pl

Minimodut z ATMEGAS

Wigcej informacii:
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