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Uklad sterownika serwomechanizmow

obslugiwany mysza PS/2, ktéry moze

unowocze$ni¢ prace nauczycieli, wykla-
dowcow i nie tylko.

Do czego to stuzy?

Wiele sterownikow serwomechanizmoéow byto
juz publikowanych w EdW. Byly to zarowno
sterowniki analogowe, jak tez oparte o mikro-
kontrolery. Prezentowany tu uktad tez bazuje
na mikrokontrolerze, i to na bardzo popu-
larnym ATMEGAS, ale... sterowany jest za
pomocq myszy PS/2. Dzigki temu obstuga
ruchu (2 osie) i kilku innych funkcji nie
wymaga zadnych dodatkowych przyciskow.
Wykorzystane sa duze mozliwosci, jakie daje
najzwyklejsza mysz komputerowa (a mamy
do dyspozycji 2 kierunki ruchu i przynajmniej
3 przyciski). Mozna to wszystko wykorzystac
do celu, do jakiego nawiazuje tytul artykutu,
ale nie tylko. A moze zamiast lasera podia-
czy¢ kamerg 1 uzyska¢ dzigki temu sterow-
nik kamery? A moze wykorzysta¢ w robo-
tyce? Mozliwo$ci zastosowania sterownika
zaleza wylacznie od Twojej inwencji, drogi
Czytelniku.

i

Jak to dziata?

Patrzac na schemat z rysunku 1 nietrud-
no zauwazy¢ prostote uktadu. Ot, tradycyj-
ne zasilacze liniowe na uktadach LM7805
z elementami wspolpracujacymi, a do tego
mikrokontroler ATMEGAS i trochg innych
elementow. Zastosowano dwa oddzielne tory
zasilania (osobny dla toru z mikrokontrolerem
i osobny dla serwomechanizmow) ze wzgledu
na eliminacjg zaklocen z serwomechanizmow,
ktore moglyby negatywnie wptyna¢ na prace
mikrokontrolera.

LM7805
D1

Jak to zwykle bywa w uktadach z mikro-
kontrolerem, cata logika tkwi w programie
sterujacym, ktorego pelny kod zrodlowy jest
zamieszczony w Elportalu wsréd materia-
tow dodatkowych do tego numeru EdW.
Zostal on napisany w srodowisku BASCOM
AVR. Zawarta jest w nim obstuga dwoch
kanatow PWM (do obstugi dwoch serwome-
chanizmow) oraz obstluga myszy PS/2. Do
obstugi PWM nie wykorzystano jednak goto-
wego polecenia BASCOM, ale konfiguracje
przeprowadzono bezposrednio na rejestrach
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mikrokontrolera. Po szczegdlty odsylam do
kodu zrodlowego.

Dioda LED D3 odgrywa w ukladzie
podwdjna rolg. Podczas ustawiania czuto-
$ci uktadu (skalowanie), wraz z diodami
D4 i D5 sygnalizuje wartos¢ wspotczynnika
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skalowania. Natomiast podczas pracy

jej zaswiecenie sygnalizuje wiaczenic Rys. 3

lasera.

Poniewaz na famach EdW nie natkna-
fem si¢ na opis standardu PS/2, podam
trochg informacji o nim. Mysz zasilana
jest napigciem S5V. Zardwno podczas
wysytania, jak i odbierania danych, urza-
dzeniem nadrzednym jest... mysz. To z niej
mikrokontroler otrzymuje sygnal zegarowy,
wzgledem ktorego sa przesytane dane i wyko-
rzystywane sa te same linie (zegara i danych).
Mikrokontroler moze zainicjowaé transmisjg,
ale to mysz pozniej przejmuje pateczke.

Stan jedynki logicznej na linii zegara, od
strony mikrokontrolera, odpowiada podcia-
gnigciu do + zasilania. Nie moze to by¢ stan
wymuszony ,,na sztywno” ze wzgledu na to, ze
to mysz jest nadajnikiem sygnatu zegarowego.

Rysunek 2 przedstawia ramke¢ podczas
wysytania danych z myszy do mikrokon-
trolera. Mikrokontroler odczytuje dane, gdy
linia zegara ma poziom niski. W pierwszej
kolejnosci wysylany jest bit Start (0 logicz-
ne — S), nastepnie 8 bitéw danych (Dane),
rozpoczynajac od bitu najmniej znaczacego,
bit parzystosci (P) 1 bit Stop (1 logiczna — St).
Jak mozna zauwazy¢, jedna paczka danych to
w sumie 11 bitow.

Rysunek 3 pokazuje ramke podczas
wysytania danych w kierunku do myszy.
Transmisja w tym wypadku wyglada nieco
inaczej. Na samym poczatku mikrokontroler
wysyla zadanie wyslania danych (oznaczmy
ten stan T), czyli ustawia lini¢ zegara w stan
niski na przynajmniej 100 us, nastgpnie linig
danych w stan niski (bit startu — S) i linig
zegara w stan 1. Potem odczekuje na stan
niski linii zegara (przypomnijmy, ze to mysz
generuje sygnal zegarowy) i ustawia pierwszy
bit danych (najmtodszy), ktore chce wystac.
Bity wysytane sa od najmtodszego do najstar-
szego. Mysz odczytuje dane, gdy linia zegara
ma stan wysoki.

Po wystaniu 8 bitow danych (Dane),
mikrokontroler wysyla bit parzystosci (P)
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i ustawia lini¢ danych w stan 1 (teraz jako
podciagnieta do + zasilania). Na stanie
wysokim zegara mysz odczytuje to jako
sygnat Stop (St), a nastgpnie wystawia na
linii danych stan 0, ktére na niskim stanie
linii zegara mikrokontroler odczytuje jako
bit potwierdzenia (Ack).

Teraz trochg¢ informacji o rodzajach
komend. Otéz po wiaczeniu zasilania, mysz
wykonuje self-test, po ktoérego pozytywnym
zakonczeniu wysyta bajt 0OXAA i bajt iden-
tyfikacji 0x00. W uktadzie przedstawionym
w artykule wykorzystywany jest tryb wysy-
fania danych z myszy na zadanie mikrokon-
trolera. Aby wilaczy¢ ten tryb, mikrokontro-
ler wysyta bajt 0xFO0.

Poza tym mysz pracuje tu w standardowej
konfiguracji (czyli jako mysz z 3 przyciskami).
Aby odczyta¢ dane, mikrokontroler wysyta
bajt 0XEB. W odpowiedzi mysz wysyla bajt
potwierdzenia i 3 bajty danych: bajt z danymi
m.in. o stanie przyciskow myszy oraz kierun-
ku ruchu myszy, nastgpnie bajt z informacja
0 przemieszczeniu w osi X 1 bajt z informacja
0 przemieszczeniu w osi Y.
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Moze teraz troch¢ o znaczeniu
bitow: Bajt 1: bit 7 to przepekienie
licznika z informacja o ruchu w kie-
y runku Y, bit 6 — tak samo, ale doty-
A czy kierunku X, bit 5 to informacja
o kierunku (gora/dot) w osi Y, bit 4
i — w kierunku (lewo/prawo) X, bit 3 to
zawsze 1 logiczna, bity 2—0 to infor-
macje o stanach przyciskow: srodkowego,
prawego i lewego.

Zawarto$¢ bajtow 2 i 3 to polozenie myszy
odpowiednio w osi X 1Y.

Po wystaniu przez mysz wszystkich
danych, bajty 2 i 3 sa resetowane.

Przedstawitem tu niepelne, jedynie pod-
stawowe informacje dotyczace komunikacji
mysz-urzadzenie nadrzedne. Wigcej szcze-
g6téw mozna znalez¢ na przyktad na stronie
internetowej Www.computer-engineering.org.

Montaz i uruchomienie
Plytka drukowana sterownika pokazana jest
na rysunku 4. Montaz uktadu jest typowy,
nalezy jednak pamigta¢ o dwoch zworach,
oznaczonych literka Z, ktore nalezy wykonaé
od strony druku za pomoca dwoch odcinkoéw
przewodu w izolacji.

Uktady Ul i U2 nalezy zamontowac
w pozycji lezacej, pamigtajac, aby uktad
U2 przykreei¢ do niewielkiego radiatora,
naktadajac uprzednio cienka warstwe pasty
silikonowej. Pomoca moga by¢ fotografie
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modelu — tu wprawne oko dostrzeze

Ztacze PS/2 moze by¢ fragmen-

niewielkie réznice migdzy modelem 60 |:| QO5\ tem przedluzacza PS/2 (fragment
a finalna ptytka, ale sa to zmiany z gniazdem).
kosmetyczne. 4 130 Po wlaczeniu zasilania, urza-

Co do lasera — w ukladzie zastoso-
wano gotowy modul, zasilany napig-
ciem 3V, stad obecno$¢ diod D6-DS,
ktore obnizaja napigcie zasilania do

Strona zenska
ztacza PS/2

O dzenie uruchamia test: zaSwieca
LED-y (uwaga, nie jest wtedy
wlaczany laser — dla bezpieczen-
stwa) i wykonuje ruch serwami

wymaganego poziomu. W przypadku 1 Data (najpierw w osi poziomej, nastgp-
zastosowania modutu na inne napigcie, 3 Ground nie w pionowej). W nastgpnej
nalezy odpowiednio skorygowaé licz- 4 Vcc kolejnosci ustawia laser w pozy-
be diod (pamigtajac, ze na jedna diode 5 Clock cji srodkowej i wylacza LED-y
przypada okoto 0,7V spadku napigcia). Rys. 5 (oprocz oczywiscie diody sygna-

Maksymalne napigcie zasilania modutu
laserowego wynosi ok. 5V (po zastapie-
niu wszystkich diod zworami).

Do zlacza oznaczonego PS/2 nalezy pod-
taczy¢ gniazdo PS/2 — C to linia zegara, D to
linia danych, + i 0 to zasilanie. Moze tu by¢
pomocny rysunek 5.

Ztacze ISP to oczywiscie ztacze programo-
wania mikrokontrolera. Przy programowaniu
ustawiamy fusebity na pracg z wewngtrznym
oscylatorem 2MHz (w programie BASCOM
fusebit KLA987 ustawitem na warto$¢
1000010).

Trochg pracy zapewne bedzie wyma-
ga¢ wykonanie samej glowicy z laserem.
W uktadzie modelowym obudowa taka zosta-
ta wykonana jako przezroczysta koputka.
Wykorzystano tu fragment wykonanej z two-
rzywa... wyciskarki do cytrusow. W koputce
tej wycigto szczeling w miejscu wydostawa-
nia si¢ wiazki laserowej. Podstawe koputki
oraz element mocujacy jeden z serwomecha-
nizmoéw wykonano z laminatu.

Szczegoty przedstawione sa na fotogra-
fiach. Jesli chodzi o nietypowe obudowy, to
obudowa elektroniki sterownika wykonana
jest z... opakowania po rybach :-)

lizujacej obecnos$¢ napigcia zasi-

lania — ona nie jest sterowana
z mikrokontrolera). Od tej chwili uktad jest
gotowy do pracy.

Teraz troch¢ o obstudze. Po podiacze-
niu myszy i wlaczeniu zasilania, uktad jest
gotowy do pracy (nazwijmy ten tryb trybem
ruchu). W tym trybie ruch myszy jest odwzo-
rowywany ruchem lasera/kamery/itd. Lewy
przycisk myszy wlacza/wytacza laser (lub
inny element wykonawczy np. pod$wietlenie
IRED do kamery czy zapis danych z kamery).
Po nacis$nigciu $srodkowego przycisku myszy
uktad przechodzi do trybu, ktéry mozna
nazwac trybem skalowania. Naciskajac teraz
lewy przycisk myszy, zmieniamy warto$¢
wspotczynnika skalowania, ktory w postaci
binarnej wyswietlany jest za pomoca 3 diod
LED (wszystkie diody wytaczone — uklad
najbardziej czuly, wszystkie diody zaswieco-
ne — ukfad najmniej czuly). Po naci$nigciu
prawego przycisku myszy wspotczynnik ska-
lowania jest zapamigtywany i uktad wraca do
trybu ruchu.

Uktad elektroniczny (schemat, ptytka)
zostal zaprojektowany w programie KiCad
2012-01-19 BZR 3256. Program dla mikro-

Wykaz elementow

R1. 510Q
R2. 10Q
R3. 3,3k
RA-R6 ... 510Q
Gl 220uF/25V
€2, C3, C5, C6, C8-C10 100nF
C4,C7. . 100uF/25V
UL U2, 7805
U3 ATMEGA8
T BC557
Dl............. .. dioda prostownicza np. 1N4007
D2, LED zielona
D3 LED czerwona
DAD5.... LED zotte
D6-D8...... . 1N4148
/tacza na ptytce - goldpin

Podstawka DIL28

Radiator (patrz tekst)

*Zfacze zasilania przykrecane do obudowy

*tacze PS/2 montowane do obudowy

*2 serwomechanizmy modelarskie

*Gotowy modut laserowy np. HLDPM10-650-3
*Obudowa (wedle uznania)

* - nie wehodzi w skiad zestawu

Komp
w sieci handlowej AVT jako kit

kontrolera zostal napisany w pelnej wersji
BASCOM AVR 1.12.0.0

Wybor serwomechanizmow zalezy od
zastosowania. Do wersji z laserem wystarcza
modele z malym momentem napgdowym,
natomiast do sterowania kamery moze byc¢
potrzebny wigkszy moment. Sterowanie ser-
womechanizmami jest bardzo doktadne (500
Iub 1000 krokow, zaleznie od osi), natomiast
juz od samego napgdu moze zaleze¢ ostatecz-
na doktadno$¢ ruchu.

Jarostaw Tarnawa
jtar@poczta.pl

Zrodta:
Wwww.computer-engineering.org/ps2mouse/
autor: Adam Chapweske, 04/01/03
WWW.computer-engineering.org/ps2protocol/
autor: Adam Chapweske, 05/09/03
www.networktechinc.com/ps2-prots.html
Nota katalogowa ATMEGAS
Chociaz nie jest tu skopiowany artykut, lecz
tylko niektére informacje, niemniej zgod-
nie z zyczeniem autora, Adama Chapweske,
podaje zrodlo:  www.computer-engine-
ering.org, autor: Adam Chapweske Legal
Information:
All information within this article is provided
,,as is” and without any express or implied
warranties, including, without limitation, the
implied warranties of merchantibility and
fitness for a particular purpose.
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