Univerzalni mikroprocesorovy mixer

Ing. Michal Cerny

Mixovéni dvou, pripadné i vi-
ce kanali patfi dnes ke stan-
dardnim funkcim pocitacovych
RC souprav. Pouziva se nejcas-
téji k ovladani samokridel, mo-
deld s motylkovymi ocasnimi
plochami nebo delt. To ale zda-
leka neni vSe. Mixéry slouzi i na-
piiklad v modelech s dvéma po-
honnymi jednotkami, jako jsou
tanky nebo dvoumotorové cluny.

Ne kazdy ma pocitacovou RC
soupravu, a tak prichazeji ke slo-
vu rizné elektronické dopliky
do vysilacti, mechanické mixéry
v modelech atp. Mikroproceso-
rovy mixér, jehoz popis nésledu-
je, je v podstaté univerzalnim za-
fizenim, které se viazuje mezi
prijima¢ aserva a je pouzitelné
s libovolnou modelafskou RC
soupravou. Jde o modul, jehoz
moznosti jsou omezeny pouze
dvéma vstupy (kanaly z pfijima-
¢e) a dvéma vystupy (na serva).
Cinnost modulu je urcena pro-
gramem v procesoru, ktery miize
byt vyménny, a tak miZeme stej-
ny modul pouzit i ke zcela jiné-
mu ucelu.

Zéklad zapojeni tvoii jedno-
¢ipovy mikroprocesor Atmel
89C2051-24 aknému pfidana
sériova paméf 93C46, slouzici
k uloZeni nastavenych paramet-
ri. Kondenzator C3 spolu s re-
zistorem R1 vytvafteji signal RE-
SET pro procesor. Casovani
procesoru zajistuji dva bézné ke-
ramické kondenzatory C1 a C2
spolu s miniaturnim krystalem
24.000 MHz. Krystal musi kmi-
tat na svém zakladnim kmitoctu.
Tranzistory T1, T2 a rezistor R11
vytvareji logickou funkci OR
a ze dvou vstupnich signald ge-
neruji preruSeni pro procesor.
Tlacitko TL, propojkové pole
K1 3x4 pind se dvéma propojka-
mi a signalizacni LED slouzi pfi
nastavovani parametrd mixéru.
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Z hlediska zapojeni je mixér jed-
noduchy a prihledny, nic neni
tfeba nastavovat nebo slozité
ozivovat.

Modul je kvili miniaturizaci
postaven na oboustranné desce
s ploSnymi spoji, kterd ma pro-
kovené otvory a z obou stran ne-
pajivou masku. Rozméry desky
jsou 36x23 mm, zjedné strany
se osazuji soucastky SMD, z dru-
hé soucastky klasické. Tuto des-
ku profesionalni kvality rozhod-
né nedoporucuji nahrazovat
deskou bez prokovli a nepdji-
vych masek.

Nejprve osazujeme vSechny
soucastky SMD, ato proto, zZe
pred osazenim soucastek klasic-
kych mizeme nechat desku lezet
na podlozce a neni nutné ji upinat
pfi praci do drzaku. Diky masce
je prace relativné snadnd a moz-
nosti chyb se omezuji prakticky
jen na zdménu soucastek. Je tieba
si dat pozor na orientaci paméti
EEPROM a tantalového konden-
zatoru. Kurs ruéni prace s SMD
soucastkami vysel v casopise RCm
9/98 az 2/99 nebo jej mizeme na-
1€zt na www.volny.cz/michal.cerny.

Jesté pred zacatkem osazova-
ni klasickych soucastek je tieba
se rozhodnout, zda pfi konstruk-
ci jde predevsim o malé rozme-
ry, spolehlivost a hmotnost za
cenu nevyménného procesoru
(vyska modulu 9 mm), nebo
o univerzalnost dosazenou moz-
nosti vymény procesoru za cenu
zvySeni 0 4 mm a sniZeni spoleh-
livosti — osazena patice je riziko-
vym prvkem. Podle vysledku pak
budeme i ostatni soucastky di-
sledné sniZovat na maximalni
vySku 5 mm nad deskou nebo ne.

Osazeni modulu neni sloZité,
je ale narocné na presnou a Cis-
tou praci. Pouzivame zisadné
kvalitn{ trubickovou péjku v ma-
Iém mnozstvi, spoje dikladné

prohrivame. Jakdkoliv nedisled-
nost se pozdéji vymsti. Hotovy
modul omyjeme v izopropylalko-
holu nebo opatrné ocistime to-
luenem ze strany SMD. Toluen
by se nemé¢l dostat na druhou
stranu desky, zejména ne do pati-
ce, kam by zanesl zbytky tavidla.

Nakonec pfipojime do otvord
v desce dva servokabliky pro pfi-
pojeni k pfijimaci. Protoze pfi
opakované manipulaci s modu-
lem hrozi ¢asem prelomeni kab-
likG v misté jejich styku s des-
kou, jevelmi vhodné je tésné
u desky zafixovat malou kapkou
tavného lepidla nebo pruznym
silikonovym tmelem.

Konektory serv, ktera jsou
modulem ovladéna, se nasouvaji
pifimo na konektor ze zlacenych
zahnutych $pi¢ek —zem (Cerny
nebo hnédy vodi¢ kabelu) patii
k okraji desky. Vyrobci zajistuji
jednoznacnou polohu konektort
v pfijimacich nélitky nebo zkose-
nymi hranami konektord a vyfe-
zy vkrytech pfijimacid. Tato
ochrana je zde nefunkcni a pri
zasunovani musime davat pozor
na spravnou orientaci, ikdyz
otoceni konektoru serva obvykle
nevede k poskozeni ani modulu,
ani serva.

Po vyzkouSeni modulu a na-
staveni parametrd v modelu na-
vlékneme namodul kousek
smr$fovaci hadicky a horkym
vzduchem ji zatdhneme. Celé za-
fizeni pak tvori kompaktni blok
dobfte odolny viici narazu. Hmot-
nost modulu se pohybuje kolem
6,5 g, napéji se kablikem z priji-
mace napétim 4-6V, vlastni
spotfeba je asi 15 az 20 mA.

Pro mechanické ulozeni mo-
dulu plati stejné zasady jako pro
prijimace. Pokud to prostor
v modelu dovoli, neumistujeme
modul v té€sné blizkosti pfijima-
¢e, mohla by se snizit jeho citli-
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vost. V tésné blizkosti také radc-
ji nevedeme anténu, zejména
anténu kolem modulu neomoté-
vame!

Mikroprocesorové  zafizeni
je z principu vzdy zdrojem ruSe-
ni. Ani to, Ze modul spliiuje s re-
zervou limity pro vyzarovani ru-
Sivych signald, neni stoprocentn{
zarukou, Zze se ruSeni v provozu
nijak neprojevi. Proto je tfeba
pred prvnim pouzitim v letu pro-
vést zkousky, které by ostatné
m¢ély byt samoziejmosti u kazdé-
ho nové nasazeného zafizeni.

Zapojime pfijimac s modulem
aservy. Pri vypnutém vysilaci
nesm¢éji sebou serva vyrazné sku-
bat, slabé vrceni nebo obcasny
drobny pohyb neni na zavadu.
Porovname dosah vysilace se sta-
Zenou anténou jen se servy bez
modulu a se zapojenym modu-
lem a servy — dosah se nesmi sni-
zit o vice nez 10 %. Pokud se ru-
Seni projevuje, vprvni fadé
vyzkousime utlumit kabliky mezi
modulem a prijimacem navlece-
nim malych feritovych toroi-
dd - staci o vnéjSim priméru ko-
lem 10 mm — a vytvofenim jedno-
ho azdvou zavitd servokabelu
v nich.

V ojedinélych pripadech, kdy
se ruseni projevuje inadale,
je mozné vymeénit krystal v mo-
dulu zajiny sniz§i frekvenci
(23 MHz, ptipadné az 20 MHz).
Jestlize ani to nepomtze, je jiz
vada v nizké odolnosti pfijimace
vici rusivym signalim v okoli.

Obecné je zakladni chovéni
uréeno naprogramovanim pro-
cesoru a prizpisobeni konkrét-
nimu modelu a pozadavkim pi-
lota se nastavuje pomoci fady
parametru.

Program  se spousti  sdm
po zapnuti napajeni. Pfi spravné
¢innosti LED na modulu kratce
blikne a zdstane zhasnuta. Po-
kud tomu tak neni, byla auto-
diagnostikou zjiSténa chyba ob-

(Pokracovani na strané 18)
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(Pokracovani ze strany 17)

sahu vnitini paméti. K nastaveni
rezimu slouzi propojkové pole,
dvé propojky a tlacitko.

Je-li tfeba zménit nastaveni
parametri modulu, umistime
nejdfive propojky do odpovidaji-
ci polohy na kolicich. Pak stisk-
neme tladitko, LED se rozsviti
a ob¢ serva pripojend na vystupy
zaujmou predvolené polohy. Na-
stavime hodnotu prvniho para-
metru, po jeho volbé stiskneme
opét tlacitko. Pokud mad nasle-
dovat bezprostfedné dalSi para-
metr, LED zhasne a op¢t se roz-
sviti. Po poslednim parametru
LED nc¢kolikrat blikne, pak
zhasne a obnovi se letovy rezim.

K ulozeni hodnot do paméti
dochézi po poslednim stisku tla-
¢itka apred zablikdnim LED.
Chceme-li zrusit nov€ zaddvané
hodnoty a neulozit je, mizeme
vypnutim napéjeni vkladani pa-
rametrd zastavit. Nakonec neza-
pomeneme premistit propojky
do letové polohy (C1-C2, C3-
C4), aby nahodny stisk tlacitka
za letu nevyradil mixér z provo-
zu. Pfi zaddvani parametrd
je modul pfipojen k pfijimaci,
vysila¢ zapnut ajeho ovladaci
parametry zadavame. Je vyhod-
né pred zadanim nastavit vSech-
ny trimry ovladaci na stred.

gramovanému procesoru. Proto
se v dal$im popisu omezime jen
na zakladni funkci a vycet nasta-
vovanych parametru.

Mixer V3

pro samokiidla, delty nebo mo-
dely s motylkovymi ocasnimi
plochami. Vyuzivd dva vstupni
kanaly (smcr, vyska) a generuje
signaly pro dvé serva. Realizuje
nejjednodussi funkci mixaze
X=A+B, Y=A-B. Lze nastavit:
» rozsah vstupniho signilu od-
délené pro vstup sméru a vys-
ky —stfed ovladace a krajni
polohy

povoleni/zdkaz mixadze umoz-
nuje nasadit mixér ido kla-
sického modelu a vyuzit jeho
dopliikovych funkef (,,S“ pri-
béh, fail safe, dprava rozsahu
signalu pro serva)

nastaveni rozsahu pohybu serv
oddélené pro pravou a levou
,»V“ plochu nebo spole¢né¢ —
—stfed, maximalni vychylka
nahoru a dold

plynulé nastaveni ,,S* charak-
teristiky oddélené¢ pro vstup
sméru avySky nebo pro oba
vstupy soucasné¢ - od vysoké
citlivosti v okrajich pohybu
ovladace pres linearni pribéh
az po vysokou citlivost kolem
stfedni polohy

» nastaveni nouzové polohy od-
délené pro obé serva nebo
spolecné (fail safe). Pokud
dojde k preruseni signélu, né-
kolik desetin sekundy mixér
podrzi na vystupech posledni
platnou vychylku. Potom se
obé serva presunou do stfedni
(neutraln{) polohy. Jestlize tr-
va vypadek fizeni déle nez

Ssekund, prejedou serva
do nastavené nouzové polohy.
Uzivatel tak ma sim moznost
zvolit, zda v pfipadé€ ztraty sig-
nilu ma model pokracovat
v letu, nebo nucené pristat na-
priklad pritaZzenim vySkovky.
nastaveni poméru mixaze ply-
nule od 200:1 pres 1:1 az po
1:200
obnoveni prednastavenych
hodnot (RESET) neni vlastné
parametr, ale volba, kterd vy-
maze vSechny uzivatelem na-
stavené parametry a obnovi
vychozi stav.

Prednastaveni parametrd mi-
xéru umoznuje jeho vyzkouSeni
anckdy iprovoz, jeale presto
nezbytné nutné nastavit vSechny
parametry podle modelu a poza-
davkd uzivatele. Mixer neznd
zadné otaceni smyslu vychylek
serv nebo cokoliv podobného,
dela pouze to, co uzivatel nasta-
vil pomoci parametrd.

se projevi na servech vzdy stejné
anastavuje se obdobné jako
umixéru V3. U ovladace vztla-
kovych klapek definujeme dvé
krajni polohy amez prepnuti.
Pokud je potom ovlada¢ klapek
mezi mezi pfepnuti a jednim kra-
jem, fidi plynule a citlivé polohu
vztlakovych klapek, kterd ma ale
proti kfidélkim mensi vychylky.
Pri prekroceni nastavené meze
prejedou obé serva skokem
a velkou vychylkou klapek inten-
zivné brzdi. Samoziejmé,
ze v brzdné poloze jsou pak jiz
kfidélka aerodynamicky neucin-
na. Jako brzdna poloha mtize byt
vyuzita jak vychylka klapek na-
horu, tak dolt. Nastavuje se:

» rozsah vstupniho signdlu od-
délené pro kridélka a vztlako-
vé klapky — stfed, min., max.
rozsah pohybu serv oddé€lené
pro pravou a levou klapku nebo
spole¢né — stied, nahoru, dold
rozsah pohybu kridélek (sou-
¢asné) — stfed, nahoru, dold
rozsah pohybu klapek (soucas-
n¢) — nahoru, dold, brzdna po-
loha

plynulé nastaveni miry ,,S“
charakteristiky pro vstup kfi-
délek

nouzova poloha oddélené pro
ob¢ serva nebo spolecné (fail
safe)

Jak uZbylo uvedeno, funkce e nastaveni rezimu mixaze — ply- Mixér K3 propojkové sBodrn koneldor  praya "\ plocha
modulu je uréena programem, nulé volba velikosti koeficien- je uréen ke slouceni
a tedy je mozné prizpisobit ten- tu ,k“ v mixazni funkci funkce ktidélek/vztla- 000 @ o0 o
to modul zcela odlisnym tcelim. X=kA+kB, Y=kKA-kB. Proje- kovych  klapek/brzd coo oo L
Popsat podrobné vSechny va- vi se predev§im natom, jak pfiosazeniserv do kii- g g g oo
rianty, které jsou vyvinuty, velkou vychylkou servo zare- dla afizeni pouhych 066000000 ol wm o
je z prostorovych dévodfi ne-  aguje na plnou vychylku pouze dvou pohyblivych kla- 04 | saa  sméfoua
mozné. Navod s popisem kon- jednoho ovladace a zda pfitom  pek. Zakladni myslen- 9 0O | zmy w2
krétniho  postupu nastaveni  bude je$té reagovat na pohyb ku Ize popsat takto: 94090009’ O] ko
je prilozen ke kazdému napro- druhym ovladacem. Ovladéni ktidélek
48V Oznaceni pozic propojek
A1l B1 (@]
R9 R10 A2 B2 C2
KL U1K , A3 B3 c3
+48V 448V VYSTUP 1 A4 B4 c4
2 | 2 A 20 4l C3 L, Piehled soucastek
ﬂ = A T 10u YR o (SMD rezistory a kondenzatory
K1 8% [.-J_SXTAU ve velikosti 0805)
= 120 5 101 AT 89C2051-24PC
= 7 ORI 102 93C46 SMD
e Bles & paz T1,T2  BC846B SMD
Blors & ras X1 krystal 24 MHz mini,
I s 2 o zékladni kmitodet
R1[ 2] 3] 4] 4xtsKc 71 S ) R1azR4 15k SMD
-'1:0_ Uee R5 100k SMD
- R6 220 SMD
+48v R7,R8  2k2 SMD
R9 az R11 1k SMD
44,8V C1,€2  33pSMD
1 Ve 8 L Ch c3 10M az 100M/6 V tantal,
Ao 2 ool » LED 22En +4,8V velikost A (1)
3 [3) 6 c4 100n SMD
. oI D oRe . §6 %- #ED plrﬁmkér g,[sr;);%ylna'
DO GND 20s tlacitko P-
]— 8y propojkové pole
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» obnoveni prednastavenych
hodnot (RESET)

Mixér Q

slouzi ke kompenzaci reakce

modelu na vychylku vztlakovych
klapek vyskovkou. Realizuje te-
dy jen ,jednosmérnou“ funkci
mixaze X=kA+B, Y=A tj. vy-
chylka ovladace vySkovky klapky
neovlivni, ale vychylka klapek
se na vySkovce projevi. Signal
pro servo klapek tedy nemusi
nutné mixérem ani prochazet

(Ize ptipojit jen servo vySkovky),

ale pokud jej projit mixerem ne-

chame, bude mit doplikové
funkce (napf. fail safe, ,,S“ cha-
rakteristika). Nastavuje se:

» rozsah vstupniho signdlu od-
délené pro vztlakové klapky
a vyskovku — stfed, min., max.

» rozsah pohybu serv oddélené
pro pravou a levou klapku ne-
bo spole¢né -stfed, nahoru,
dolt

e rozsah pohybu vySkovky —
— stfed, nahoru, dold

» rozsah pohybu klapek — naho-
ru, dold, brzdna poloha

e plynulé nastaveni miry ,,S“
charakteristiky pro vstup vys-
kovky

» nouzova poloha oddélen¢ pro
obé¢ serva nebo spolecné (fail
safe)

» pomér mixaze plynule
od 200:1 pres 1:1 az po 1:200
» obnoveni prednastavenych
hodnot (RESET)

Fail safe pro dva kanaly
slouzi k nastaveni predvolenych
vychylek naservech pfi ztraté
signdlu. Svou koncepci predsta-
vuje asi jedno z nejdokonalejSich
dostupnych zafizeni. Po vypadku
fidictho  signdlu  nahrazuje
modul nastavitelnou dobu signal
poslednim platnym. Poté pieje-
dou serva doprvni nouzové
polohy, ktera by méla umoznit
srovnani letu. Neni-li spojeni
obnoveno, po uplynuti druhé
prednastavené doby prejedou
serva do druhé nouzové polohy.

Jeji ulohou je zabranit ulétnuti

modelu. Prvnich pét parametrd

se nastavuje oddélené pro jeden
adruhy vstup nebo spole¢né,
ostatni jsou vzdy spolecné:

e rozsah vstupniho signalu —
— stfed, min., max.

» rozsah pohybu serva - stred,
min., max.

« prvni nouzova poloha

« druhé nouzova poloha

e maximalni rychlost
serva

» doba aktivace prvni a druhé nou-
zové polohy (0 az5sa0az 50 s)

« koeficient primérovani — sou-
visi s ucinnostf filtrace zaruse-
ného signédlu

« RESET

pohybu

Expandér X

je zcela jinou moznou aplikace
popsaného modulu. Ma pouze
jeden vstup a ridi dvé bézna ser-
va. Jedno z nich je vstupnim sig-
nalem ovladano plynule v nasta-
venych mezich, druhé servo
pomocné funkce umi pouze pre-
jizdét mezi dvéma predvolenymi
polohami. Pouziva se napriklad
k ovladani plynu a podvozku ne-
bo plynu a sytice jednim kana-
lem. Rychlost a pribéh pohybu po-
mocného serva miize byt na prani
ovlivnén mikroprocesorem, takze
Ize nasimulovat tfeba pomalé zata-

Deska plosného spoje ze strany SMD 2:1
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hovdani  podvozku s rychlej$im

»doklapnutim“ v koncové poloze

atp. Pomocné servo se ovlada

stazenim trimu pfi soucasném
chodu na volnobéh nebo prekro-
¢enim nastavenych mezi vstupni-
ho signdlu (min. - trim a max.

+ trim). Lze nastavit:

« rozsah vstupniho signdlu — min
+ trim, max + trim, min —
— trim

erozsah pohybu hlavniho
i pomocného serva oddélene —
— min, max

e poloha pomocného serva po
zapnuti

* RESET

ELEKTRONI‘

Dalsi fada aplikaci tohoto
modulu byla pfipravena presné
podle pozadavkd konkrétnich
modelari a jejich modeld. I kdyz
je jisté, ze s postupné rostoucim
podilem pocitacovych souprav
mezi naSimi modelafi se prostor
pro nasazeni tohoto modulu
zmenSuje, stdle ma v blizké bu-
doucnosti dostatek moznosti
se uplatnit. Nebo snad nékdo
zna RC vysila¢, ktery by dovolil
na jedno cvaknuti prepinace za-
sunout ¢i vytdhnout podvozek
ovladany dvéma servy s casovym
posunem — modelovou rychlosti
a s fizenym pribéhem?

Deska plo$ného spoje ze strany klasickych soucastek 2:1

Deska plo$sného spoje ze strany klasickych soucastek,

poklad’ak 2:1

e
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Deska plo$ného spoje ze strany SMD, poklad'ak 2:1
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