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Sterownik rolet
okiennych

Zima to odpowiedni czas do majsterkowania. W dlugie, zimowe
wieczory mozna usiq$¢ spokojnie z lutownicq w reku i zbudowac
cos, co poprawi komfort zycia domownikéw. Nasz projekt jest
wlasnie tego rodzaju. To sterownik rolet okiennych, kitéry mozna
zbudowa¢ juz teraz, a doskonale spelni on swoje zadanie latem.
Tym bardziej ze moze by¢ uzupelnieniem instalacji inteligentnego
budynku, dzialajqcej w znacznie szerszym zakresie niz zwykle
zaslanianie okien.

Rekomendacje: domatorzy z zacieciem majsterkowicza

tychze podzespotéw, predestynujacy je do za-
stosowan, w ktérych do niedawna zdawaly sie
by¢ rozwigzaniem mato ekonomicznym. Inte-

Dzi§, w dobie wszechobecnej techniki
cyfrowej, nawet proste czynnosci moga by¢
usprawnione poprzez zastosowanie specjali-
ligentny dom, to co jeszcze do niedawna mogto
wydawac sie szalonym snem niepoprawnych
wizjoner6w, jest coraz blizej nas, a liczba ele-

zowanych sterownikéw zbudowanych z uzy-
ciem mikrokontroleréw. Za stosowaniem tych
ostatnich przemawia wszakze fakt niskich cen
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AVT B
52258

Dodatkowe materiaty
na CD i FTP

AVT-5225 w ofercie AVT:
AVT-5225A — ptytka drukowana
AVT-5225B — ptytka drukowana + elementy

Podstawowe informacje:
* Napiecie zasilania: 8,5...12 VAC
*Prad spoczynkowy: 25 mA
* Maksymalny prad serwomechanizmu: 2 ADC
e Zakres pradowy zabezpieczenia
przecigzeniowego: 18...500 mA
e Liczba obstugiwanych rozkazéw RC5
i RS485: 5
e Liczba adreséw sprzetowych RS485: 32

Dodatkowe materiaty na CD i FTP:
ftp://ep.com.pl, user: 13835, pass: 4j4sfv4t
ewzory plytek PCB
ekarty katalogowe i noty aplikacyjne
elementéw oznaczonych na Wykazie
elementéw kolorem czerwonym

Projekty pokrewne na CD i FTP:
(wymienione artykuty sa w catosci dostepne na CD)
AVT-594 Zdalne sterowanie silnika DC
(EP 10/2004)
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Sterownik rolet okiennych

Fot. 1. Wyglad typowego serwomechani-
zmu przed wykonaniem modyfikacji

Fot. 2. Wyglad ptytki sterownika serwo-
mechanizmu po zdjeciu pokrywy goérnej

mentéw, jakie moga by¢ jego czescig sktado-
wa, stale roénie. Czyz mozna w takim razie
elementem takiego systemu uczyni¢ zwykle
rolety wnetrzowe? Oczywiscie, czego mam na-
dzieje dowiedzie niniejszy artykut.

Prezentowane urzadzenie jest tym cie-
kawsze, ze zbudowano je, wykorzystujac po-
pularny i tani naped modelarski, nazywany
serwomechanizmem. Sterownik ten prze-
znaczony jest do automatycznego lub zdal-
nego sterowania pracg rolety wnetrzowej
(systemu Besta, B19 lub podobnego). Moze
by¢ sterowany z uzyciem interfejséow pod-
czerwonego (standard RC5) i szeregowego
RS485. Roleta moze tez by¢ sterowana auto-
matycznie na podstawie informacji z czujni-
ka o$wietlenia.

Modyfikacja serwomechanizmu

Zanim przejdziemy do schematu same-
go urzadzenia, warto przyblizy¢ nieco temat
serwomechanizméw modelarskich. Typowy
naped tego rodzaju sklada sig z niewielkie-
go silnika pradu stalego, przekladni zbudo-
wanej z uzyciem kilku malych zebatek za-
mknietych w szczelnej komorze, sprzegnie-
tego z nig potencjometru sluzacego odwzo-
rowaniu pozycji oraz prostego sterownika
zbudowanego zazwyczaj z wykorzystaniem
specjalizowanego uktadu scalonego. Taki
serwomechanizm wyposazony jest w 3-zylo-
wy kabel przylaczeniowy, z czego zyla czar-
na i czerwona stanowig zasilanie urzadzenia,
za$ zyla zélta stuzy do odbierania sygnalow
sterujgcych.
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Fot. 3. Serwomechanizm po usunieciu
ptytki sterownika i potencjometru

Fot. 4. Przektadnia serwomechanizmu
przed wykonaniem modyfikacji

Sygnal sterujacy decyduje o wychyleniu
osi serwomechanizmu. Jest to zwykle sygnat
z modulacja dlugosci impulséw (nazywany
tutaj Pulse Position Modulation), ktéry porow-
nywany jest w uktadzie scalonego sterownika
silnika z biezgcym polozeniem (odwzorowa-
nym przez wspomniany wcze$niej potencjo-
metr), powodujac odpowiednie jej wychylenie
proporcjonalne do wypelnienia impulséw
sterujacych. Zakres dopuszczalnych wychy-
lenh mozliwych do osiggniecia przez o$ ser-
womechanizmu zalezy od jego konstrukeji
mechanicznej oraz od konfiguracji samego
sterownika, lecz zwykle nie przekracza 120°.
Z tej wlasciwosci wynika fakt nieprzydatno-
$ci takiego mechanizmu dla naszego projektu
bez poddania go pewnym, drobnym modyft
kacjom, zar6wno w cze$ci mechanicznej, jak
i elektrycznej. Modyfikacja mechaniczna po-
lega na usunieciu blokady ogranicznika kata
wychylenia osi serwomechanizmu, a spro-
wadza sie¢ do usuniecia (za pomocg ostrego
nozyka) matego wystepu na jednej z zebatek
przekladni oraz wyjecia niepotrzebnego juz
potencjometru. Modyfikacja elektryczna pole-
ga na usunigciu niewykorzystywanego w na-
szym ukladzie sterownika i przylutowaniu
przewodéw polaczeniowych serwomechani-
zmu (czarnego i czerwonego) bezposrednio
do zaciskow silnika pradu stalego. Proces mo-
dyfikacji przykladowego serwomechanizmu
modelarskiego przedstawiono na fotografiach
1...5. W ten prosty sposéb otrzymujemy ide-
alny element napedowy dysponujacy catkiem
sporym momentem napedowym.

Fot. 5. Przektadnia serwomechanizmu po
usunieciu wystepu blokady maksymalne-
go wychylenia osi

Niezmiernie wazng sprawg podczas de-
montazu serwomechanizmu jest — co nalezy
podkresli¢ — konieczno$¢ zapamietania wza-
jemnego polozenia poszczegblnych zebatek
przektadni, co uchroni nas od niepotrzebne;j
famigléwki podczas ponownego skrecania
tego elementu.

Budowa sterownika

Po krotkim opisie procesu modyfikacji
naszego napedu warto przejs¢ do samego
sterownika. Schemat urzadzenia przed-
stawiono na rysunku rys. 6. Jest to system
mikroprocesorowy, ktérego sercem jest mi-
krokontroler ATmega8. Elementami umoz-
liwiajacymi komunikacje z otoczeniem sa:
uklad MAX485 (U2) bedacy scalonym kon-
werterem RS485 oraz scalony odbiornik pod-
czerwieni SFH5110-36 (IR), za$ elementami
wykonawczymi sg: tranzystor sterujacy prze-
kaznikiem odpowiedzialnym za kierunek ob-
rotéw silnika DC (T1, zmieniajacy polaryza-
cje zaciskéw MOTOR) oraz tranzystor mocy
MOSFET z kanalem N (T2) typu BUZ11,
odpowiedzialny za sterowanie pracg wspo-
mnianego silnika. Sterowanie to realizowane
jest z uzyciem modulacji PWM, dostepne;j
dzieki wykorzystaniu uktadu czasowo-licz-
nikowego Timer1 mikrokontrolera pracujace-
go w trybie generatora PWM (wyjécie OC1A
mikrokontrolera). Technika PWM jest w tym
przypadku wykorzystywana w celu zapew-
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nienia ,miekkiego” rozruchu silnika wyko-
nawczego. Rozruch taki nastepuje poprzez
zmiane wypelnienia impulséw sterujacych
bramkg tranzystora T2, w zakresie 0...100%
w czasie 1 sekundy. Uwazny
Czytelnik zapewne zastanowi
sie, w jaki sposéb sterownik
wykrywa fakt catkowitego
zastoniecia lub odstoniecia
rolety. Wykorzystany  me-
chanizm jest chyba jednym
z najprostszych, a podstawg
jego dzialania jest zdolno$c
do wykrywania przecigzen
na wale silnika napedowego
(zabezpieczenie przecigzenio-
we). W tym momencie nalezy
zaznaczy¢, ze aby wykorzy-
sta¢ ten mechanizm, na lince
stuzacej manualnej obstudze
rolety musza znajdowac sie

aNo

dwa ograniczniki polozenia
(plastikowe elementy) usta-
lajace krancowe polozenia
rolety (zapobiegajace niepo-
trzebnemu zwinigciu rolety
do bebna i nadmiernemu jej
rozwinieciu).

Typowy serwomecha-
nizm w trakcje pracy pobiera
prad rzedu 80 mA (przy na-
pieciu zasilajgcym 5 V), ktory
na rezystorze pomiarowym
R1 (1 Q) wpietym w obwdéd
zrodla tranzystora sterujace-
go T2 powoduje spadek na-
piecia rzedu 80 mV. W przy-
padku blokady serwomecha-
nizmu (dojécia rolety do po-

aNo

tozenia krancowego) prad ten
osigga warto§¢ w granicach
250 mA (zaleznie od modelu
serwomechanizmu), powo-
dujac tym samym odpowied-
ni spadek napiecia rzedu
250 mV. Napiecie to, poprzez
prosty filtr dolnoprzepusto-
wy R5-C13, jest podawane na
wejécie nieodwracajgce AINO
komparatora wbudowanego
w mikrokontroler, ktéry po-
réwnujac je z progowa war-
toécig wzorcowsa, ustawiong
na dzielniku rezystancyjnym
R2/P1+R3, a mierzong na
wejsciu odwracajacym AIN1,
powoduje odpowiednie dzia-
fanie automatyki. Dzialanie
to sprowadza si¢ do bezwa-
runkowego wylaczenia na-
pedu, jesli spadek napiecia
na rezystorze pomiarowym
R1 jest wiekszy niz spadek
napiecia na rezystorze R2,

ka napigcia decydujacego o progu dziata-
nia zabezpieczenia. Zakres pradow silnika
napedowego, dla ktérych nastepuje dziata-
nie powyzszego zabezpieczenia, miesci sig

w granicach 18...500 mA i moze by¢ w ra-
zie potrzeby zmieniony przez zmiane war-
tosci elementéw dzielnika napiecia i/lub
rezystora pomiarowego, przy czym nalezy
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Sterownik rolet okiennych

Tab. 1. Lista obstugiwanych rozkazéw standardu RC5 wraz z opisem ich znaczenia

Przycisk . .
Nr na pilocie Funkcja Uwagi
1 | Volume + | Krok w kierunku odstoniecia rolety Czas trwania: rozruch (1's) + 1's
2 | Volume — Krok w kierunku zastoniecia rolety Czas trwania: rozruch (1 s) + 1 s
Do czasu zadziatania zabezpieczenia prze-
3 P+ Catkowite odsfoniecie rolety cigzeniowego lub uptyniecia maksymalnego
czasu 30 s (dodatkowo rozruch 1 s)
Do czasu zadziatania zabezpieczenia prze-
4 P— Catkowite zastoniecie rolety cigzeniowego lub uptyniecia maksymalnego
czasu 30 s (dodatkowo rozruch 1s)
5 Mute Bezwarunkowe zatrzymanie rolety

. 2. Lista obstugiwanych rozkazow interfejsu RS485 wraz z opisem ich znacze-

Wartos¢
Nr | bajta rozkazu Funkcja Uwagi
sterujacego
1 0x81 Krok w kierunku odstoniecia rolety Czas trwania: rozruch (1 s) + 1 s
2 0x82 Krok w kierunku zastoniecia rolety Czas trwania: rozruch (1 s) + 1 s
Do czasu zadziatania zabezpieczenia prze-
3 0x83 Catkowite odsfoniecie rolety cigzeniowego lub uptyniecia maksymalnego
czasu 30 s (dodatkowo rozruch 1 s)
Do czasu zadziatania zabezpieczenia prze-
4 0x84 Catkowite zastoniecie rolety cigzeniowego lub uptyniecia maksymalnego
czasu 30 s (dodatkowo rozruch 1 s)
5 0x80 Bezwarunkowe zatrzymanie rolety

pamigta¢ o nieprzekraczaniu maksymal-
nego pradu stabilizatora napiecia zasilania
silnika napedowego (U4), wynoszgcego 2 A,
i 0 odpowiednim odprowadzeniu ciepla wy-
dzielanego na tym elemencie w przypadku
granicznych wartosci tychze pradéw. Po-
nadto, nalezy doda¢, ze zabezpieczenie to
aktywowane jest dopiero w polowie czasu
miegkkiego rozruchu silnika (przy wypelnie-
niu napiecia sterujgcego rzedu 50%), a ma
to na celu zapobiezenie niepotrzebnym jego
zadzialaniom, ktére moglyby sie zdarzy¢ na
poczatku procesu rozruchu, jako ze prad
poczatkowy jest zdecydowanie wiekszy niz
normalny prad pracy serwomechanizmu.

Zgodnie z tym co napisano wcze$niej,
powyzszy sterownik ma dwa interfejsy
zdalnej kontroli: podczerwieni standardu
RC5 i szeregowy RS485. Pierwszy z nich
zbudowano z wykorzystaniem scalone-
go odbiornika podczerwieni SFH5110-36
pracujacego z czestotliwoscig fali nosnej
36 kHz oraz programowego dekodowania
przesylanych sygnaléw sterujacych. Uktad
obstuguje 5 rozkazéw (polecen sterujacych)
standardu RC5, ktérych zestawienie wraz
z opisem znaczenia dla pracy rolety przed-
stawiono w tab. 1.

Nalezy podkresli¢, ze procedura obstu-
gi interfejsu podczerwieni zostala napisana
w taki sposéb, aby uwzglednia¢ kazdora-
zowo biezacy stan pracy sterownika. Dla
przyktadu: jesli zostanie wystany rozkaz nr
1 (krok w kierunku odstoniecia rolety), lecz
uktad wykonuje wlasnie rozkaz o tym nume-
1rZe, to czas jego dzialania zostanie wydluzo-
ny o kolejng sekunde bez, co oczywiste, wy-
konywania ponownego migkkiego rozruchu
silnika. Jesli natomiast uklad w tym czasie
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wykonuje rozkaz nr 2 lub 4 (czyli wykonuje
ruch w przeciwnym kierunku), silnik zosta-
nie zatrzymany, a nastepnie wykonany zo-
stanie migkki rozruch napedu i ruch w zada-
nym kierunku (przez 1 s). Analogicznie, jesli
uktad jest w trakcie wykonywania rozkazu
catkowitego zastoniecia/odslonigcia rolety,
a tymczasem zostanie wyslany rozkaz chwi-
lowego ich podsuniecia (1 lub 3), to realizo-
wany proces zostanie skrécony do 1 s lub
(jesli silnik poruszal sie w przeciwnym kie-
runku) silnik zostanie zatrzymany, nastepnie
zostanie wykonany miegkki rozruch nape-
du i ruch w zgdanym kierunku (przez 1 s).
Oczywiscie, w kazdym takim przypadku,
jest aktywne wspomniane wcze$niej zabez-
pieczenie przecigzeniowe. Rozkaz nr 5 prze-
rywa bezwarunkowo aktualnie wykonywang
operacje bez wzgledu na jej zaawansowanie.
Drugim z interfejséw pozwalajacych na
zdalne sterowanie jest szeregowy interfejs
RS485. Zostal on wybrany nie bez powodu.
Jest to jeden z najbardziej odpornych na za-
kiécenia interfejsow komunikacyjnych, mo-
gacy pracowaé w sieciach o dtugosci potaczen
do 1200 m, pozwalajacy dodatkowo na duza
dowolnos¢ wyboru protokolu komunikacyj-
nego. W zwiazku z tym, w naszym projekcie
zastosowano szereg dodatkowych zabezpie-
czen dotyczacych obstugi ramki transmisji
i jej konstrukcji, a wszystkie one majg na
celu minimalizacje ryzyka blednej interpre-
tacji sygnaléw sterujacych. Przede wszystkim
wprowadzono prosty podzial na bajty steru-
jace transmisja i bajty danych: bajt sterujacy
musi mie¢ wyzerowany najstarszy bit (zakres
0x7E...0x00), za$ bajt danych musi mie¢ ten
bit ustawiony (zakres 0xFFE...0x80). Parametry
transmisji powinny by¢ nastepujace:

Wykaz elementéw
Rezystory: (SMD, 1206)
R1: 1 /0,25 W (montaz tradycyjny)
R2, R6: 1 kQ
R3, R5: 10 kQ
R4: 5,1 kQ
R7,R8: 100 O
R9: 160 O
R10: 120 Q
P1: 47 kQ montazowy (raster 5 mm)
Kondensatory: (SMD 1206, jesli nie
zaznaczono inaczej)
C1, C13: 330 nF
C2...C6, C11, C12: 100 nF
C7,C8: 22 pF
C9, C10: elektrolityczny 100 pF/25 V
(obudowa ,,D")
Pétprzewodniki:
D1: TN4148
T1: BC547 (TO-92)
T2: BUZ11 (TO-220)
IR: odbiornik podczerwieni SFH5110-36
LED1: dioda LED dwubarwna ¢3 mm typu
L-115WEGW (wspdlna katoda)
LED2: niebieska dioda LED $3 mm
B1: mostek prostowniczy 1 A/50 V (raster
5 mm)
U1: ATmega8 (TQFP32)
U2: MAX485 (SO-8)
U3: 78L05 (TO-92)
U4: 78505 (TO-220)
Inne:
AC-IN, MOTOR - ztacze Srubowe AK500/2
Q1: kwarc 8 MHz (HC49S)
L1, L2: dtawik 10 pH
ADDRESS: listwa goldpin 5x2
TERM, FOTO: listwa goldpin 1x2
RS485: gniazdo meskie katowe 2pin (NSL25-
2W)
SET: microswitch z oskg 17 mm
PK: przekaznik JRC-27F/05S
PH: fotorezystor FR12/100K

predkos¢ transmisji 9600 bits/s,
— 1 bit startu, 1 bit stopu, 8 bitéw danych,
bez bitu kontroli parzystosci,

— bez sterowania przeptywem (tzw. hand-
shake).

Dodatkowo, procedura obstugi przerwa-
nia USARTA - URXC zostala napisana w taki
sposéb, ze odebrany rozkaz zostanie wyko-
nany wylacznie wtedy, gdy przestana ramka
transmisji spelnia scisle okreslone zalozenia
projektowe. Ramka taka powinna wygladac
nastepujaco:

Na CD: karty katalogowe i noty aplikacyjne elementéw oznaczonych na wykazie elementéw kolorem czerwonym
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Check_rs485:
Rs485 = UDR

Select Case Rs485

,Odebrano dane ramki

Incr Rs_nr

List. 1. Skrécony listing programu obstugi przerwania uktadu USART
,Procedura obstugi przerwania USART-a - URXC
,Ramka danych powinna wyglada¢ nastepujaco:

Start (0l1h), Adres

,Pobieramy jeden bajt z bufora wejsciowego USART-a

Case 1:
,Ustawiamy flage, zZe odebrano bajt sygnalizujacy poczatek ramki
If Started = 0 And Rs_nr = 0 And Stopped = 0 Then
Set Started
Else
‘Biad ramki - resetujemy zmienne ramki transmisji
Call Reset rx data
End If
Case 4:
‘Ustawiamy flage, ze odebrano bajt sygnalizujacy koniec ramki pod warunkiem,
If Rs_nr = 2 Then
Set Stopped
Else
‘Biad ramki - resetujemy zmienne ramki transmisji
Call Reset rx data
End If
Case Is > 127:

If Started = 1 And Rs_nr < 2 Then

‘Btad ramki, bo przesyitana jest juz trzecia dana, a powinien by¢ przestany znacznik konca ramki lub tez

Rs_datas (Rs_nr) = Rsd485
Else
‘przestano dana, a jeszcze nie bylo znacznika poczatku ramki - zerujemy ramke
Call Reset rx data
End If
Case Else:
‘Dana spoza zakresu - zerujemy ramke
Call Reset rx data
End Select
Return

(>7Fh), Rozkaz (>7Fh),

Stop (04h)

ze mamy komplet danych

Bajt startowy (0x01) — Sprzetowy ad-
res sterownika (>0x7F) — Rozkaz sterujqcy
(>0x7F) — Bajt korica ramki (0x04). Sprze-
towy adres uktadu ustawiany jest za pomo-
ca odpowiednich zworek (listwa jumperéw
oznaczona ADDRESS), a jego specyfikacja
wyglada nastepujaco:

bit 7 |bit 6|bit 5|bit 4|bit 3[bit 2|bit 1|bit 0
1 0 0 [AMM A3 | A2 | AT ]| A0

T znacznik bajta danych

Wspomniany, sprzetowy adres ukla-
du sprawdzany jest wylacznie przy wia-
czaniu urzadzenia. Tak jak w przypadku
procedury obslugi standardu RC5, tak
i powyzsza procedura obstugi interfejsu
RS485
stan pracy sterownika i w razie potrzeby

sprawdza kazdorazowo biezacy

odpowiednio modyfikuje sygnaty steruja-
ce. W tab. 2 przedstawiono dopuszczalne
warto$ci rozkazow sterujacych wraz z opi-
sem ich znaczenia dla pracy ukladu. Kazda
niepelna lub niepoprawna ramka danych
sterujacych, niedozwolony numer rozkazu
tez ramka danych ze zlym adresem sprze-
towym urzadzenia zostanie przez sterow-
nik zignorowana. Skrécony listing progra-
mu obstugi przerwania ukladu USART-a
przedstawiono w tab. 3.

Zworka na plytce urzadzenia ozna-
czona jako TERM stuzy do zboczniko-
wania zaciskéw A i B magistrali RS485
rezystorem dopasowujgcym R10 (120 )
i jest niezbedna w przypadku, gdy nasz
jest
(w sensie elektrycznym) przytagczonym do

sterownik ostatnim urzadzeniem

magistrali danych. Nalezy zauwazy¢, ze
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pomimo zastosowania dwukierunkowego
konwertera RS485, w tym rozwigzaniu
jest on ustawiony wylgcznie na odbiér da-
nych (wejscia/RE i DE zwarte na state do
masy), co jest w zupelnosci wystarczajace.
Dioda LED2 (niebieska) stuzy do sygnali-
zacji odebrania kompletnej i waznej ramki
danych sterujacych, zas dwubarwna dioda
LED1 (czerwono-zielona) sygnalizuje kie-
runek obrotéw silnika serwomechanizmu.

Ostatnim elementem automatyki za-
stosowanym w niniejszym urzadzeniu jest
czujnik o§wietlenia zewnetrznego wykona-
ny przy uzyciu fotorezystora PH pracuja-
cego w ukladzie dzielnika napiecia R4/PH
oraz przetwornika ADC mikrokontrolera
(wejscie ADCS6). Automatyka ta powoduje
catkowite zastoniecie rolety, jesli mierzo-
ny poziom o$wietlenia jest mniejszy niz
zapamigtany wcze$niej poziom progowy,
oraz calkowite odstoniecie rolety, jesli po-
ziom o$wietlenia przekroczy drugi poziom
progowy, z uwzglednieniem odpowiedniej
histerezy regulacji. Automatyka ta zostaje
aktywowana po zalozeniu zworki ozna-
czonej jako FOTO, za$ progi

ke od chwilowych zmian os$wietlenie ze-
wnegtrznego, wprowadzono zwloke czaso-
wa w jej dzialaniu. Powyzsze oznacza, ze
do zadziatania automatyki o$wietleniowej
potrzebne jest okolo 10-sekundowe spel-
oddziel-

nie dla zastoniecia i odstoniecia rolety.

nienie warunkéw progowych,

Procedura obslugi tych zdarzen ustawia
w tym celu odpowiednie flagi programo-
we (zastoniecia/odstoniecia), co oznacza,
ze w przypadku, gdy zadziala automatyka
powodujac zastoniecie rolety, ponowne jej
zadzialanie w tym trybie bedzie mozliwe
dopiero po odstonieciu rolety spowodo-
wanym dzialaniem tejze funkcji (zostang
ustawione odpowiednie flagi). Wspomnia-
ne flagi kasowane sg kazdorazowo po wia-
czeniu zasilania urzadzenia. Dodatkowo,
aby zapewni¢ maksymalng elastyczno$c
wspomnianej procedury, konieczne jest
ustawienie dwo6ch warto$ci progowych:
progu os$wietlenia, dla ktérego automaty-
ka o$wietleniowa powinna zastoni¢ rolete
oraz progu o$wietlenia, dla ktérego roleta
powinna zosta¢ automatycznie odstonie-
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Sterownik rolet okiennych

ta. Pierwszy prég ustawiany jest poprzez
wspomniane weci$niecie przycisku SET
przy zalozonej zworce FOTO, za$ drugi
prog ustawiany jest w ten sam sposéb, lecz
przy zworce FOTO usunietej, przy czym
kazdorazowo sprawdzane sg wzajemne
relacje dotyczace obu progow uwzgled-
niajagce odpowiednig histereze regulacji.
Oznacza to dla przykladu, ze niemozliwe
jest ustawienie poziomu o$wietlenia dla
odstoniecia rolety mniejszego niz poziom
odpowiedzialny za jej zastonigcie. Po-
prawno$¢ definicji poszczegélnych pro-
géw (i ich zapamigtanie) sygnalizowana
jest mignieciem niebieskiej diody LED
(dla pierwszego progu) lub podwéjnym
mignieciem dla progu drugiego. Na plytce
sterownika zbudowano, co warto podkre-
§li¢, kompletny uklad zasilania oddzielnie
dla napiecia zasilajacego naped (U4) i sam
sterownik (U3).

Montaz

Majac juz za soba lekture czesci do-
tyczacej konstrukcji i sposobu dzialania
naszego uktadu, mozemy przystapi¢ do
czeSci montazowej projektu. Schemat
montazowy ukladu przedstawiono na ry-
sunku rys. 7.

W projekcie zastosowano mikrokon-

troler ATmega8 w obudowie TQFP32,

Ustawienia Fuse-bitow
(wazniejszych):
CKSEL3...0: 1111
SUT1...0: 11
JTAGEN: 1
BODEN: 1

ktéry charakteryzuje sie niewielkimi wy-
miarami zewnetrznymi, ale tez do$¢ du-
zym zageszczeniem wyprowadzen. Mon-
taz tego typu ukladéw mozemy wykonac
na co najmniej dwa sposoby, zaleznie od
sprzetu lutowniczego, jakim dysponuje-
my. Spos6b pierwszy to uzycie specjal-
nej stacji lutowniczej (typu Hot Air) oraz
odpowiednich, przeznaczonych do tego
celu, topnikéw. Sposéb drugi to montaz
przy uzyciu typowej stacji lutowniczej,
dobrej jakosci cyny z odpowiednia iloScig
topnika oraz plecionki rozlutowniczej,
ktéra umozliwi usuniecie nadmiaru cyny
spomiedzy wyprowadzen ukladéw. Nale-
zy przy tym uwazac, by nie uszkodzi¢ ter-
micznie uktadu. Po przylutowaniu mikro-
kontrolera montujemy pozostate elementy
typu SMD (w tym rezystory i kondensato-
ry), nastepnie elementy przeznaczone do
montazu tradycyjnego, a na koncu diody
LED i fotorezystor (w odpowiedniej dtugo-
$ci plastikowych tulejach dystansowych).
Nalezy zwrdci¢ szczegdlng uwage na fakt,
ze elementy T2, U4 i C4 przewidziano do

montazu po stronie wyprowadzen (BOT-
TOM).

Poprawnie zmontowany uklad nie wy-
maga specjalnego uruchamiania i powi-
nien dziata¢ bezposrednio po wlaczeniu
zasilania. Polaczenie mechaniczne watu
napedowego serwomechanizmu z wal-
kiem rolety nalezy wykona¢ we wlasnym
zakresie, majac na uwadze dokladnosc
montazu, efekt wizualny i koniecznos$é¢
zachowania poosiowo$ci. Sprzeg ten naj-
lepiej wykona¢ po przeciwnej stronie,
niz znajduje sig linka manualnej obstugi
rolety. Oczywiscie, nalezy dobra¢ serwo-
mechanizm o odpowiednim momencie
napedowym, aby zapewnié¢ poprawng
prace ukladu. Warto tez zdemontowac
mechanizm hamulcowy znajdujacy sie
we wnetrzu watka napedowego rolety (po
stronie linki manualnej obslugi), a spro-
wadzajacy sie zazwyczaj do malej spre-
zyny o odpowiedniej konstrukcji. Mecha-
nizm ten, w normalnym, manualnym try-
bie pracy rolety, zapobiega rozwijaniu sig
materialu pod wplywem jego ciezaru, lecz
w naszym przypadku stanowi dodatkowe,
niepotrzebne obcigzenie silnika serwome-
chanizmu.

Robert Wotgajew, EP
robert.wolgajew@ep.com.p
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