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Seriel NUL-modem kabel
Ved asynkron seriel kommunikation mellem 2 PC'ere over kortere afstande anvendes ofte ikke modem, istedet anvendes et såkaldt NUL-modem kabel. Der findes flere måder at forbinde signalere​ne på, der afhænger af hvorvidt man vil gøre brug af handshake signalerne.

Kablet anvendes i en del af øvelserne, dels til egentlig seriel kommunikation, dels i forbindelse med brugen af modem-signalerne som 2-bit inputport og 2-bit outputport.

Kablet der anvendes er krydsforbundet i begge retninger på følgende måde (25-pols stik):

ben  2 (TD  transmit data)
   til
ben  3 (RD  receive da​ta)

ben  4 (RTS ready to send)
   til
ben  5 (CTS clear to send)






   &

ben  8 (CD  carrier detect)

ben 20 (DTR terminal ready)
   til
ben  6 (DSR dataset ready)






   &

ben 22 (RI  ring indikatator)

ben  7 (SG  signal Ground)
   til
ben  7 (SG  signal ground)

Ved brug af 9-pols stik svarer benene til følgende:

9-pol  25-pol

9-pol  25-pol

9-pol  25-pol

  1  CD   8

  4  DTR 20

  7  RTS  4

  2  RD   3

  5  SG   7

  8  CTS  5

  3  TD   2

  6  DSR  6

  9  RI  22

Parallel link-kabel  (5-bit krydskabel)
Kabeltypen anvendes af flere programmer til kommunikation over parallelporten f.eks med INTERLNK fra dos, LAN​TASTIZ og LYNX (fastwire).

Kablet anvendes i en del af øvelserne, dels til forbindelse af noget specielt hardware, dels mellem 2 PC'ere i forbindelse med f.eks. simulering.

Kablet er krydsforbundet i begge retninger på følgende måde:


ben  2 (Data 0)

til

ben 15 (Error)


ben  3 (Data 1)

til

ben 13 (Select)


ben  4 (Data 2)

til

ben 12 (Paper end)


ben  5 (Data 3)

til

ben 10 (- Acknowlege)


ben  6 (Data 4)

til

ben 11 (Busy)


ben 18 (ground)

til

ben 18 (ground)

Idet acknowlege og busy signalerne også negeres fra input​linien og til registeret, bliver slutresultatet at databit 0-3 overføres til statusbit 3-6 uændret og databit 4 overføres negeret til statusbit 7. Hvis signalet skal regeneres, kan dette gøres udfra status​registret, ved at vende bit 7 og herefter shifte 3 bit til højre.

Transportbåndsanlæg-simuleringsprogram.
┌────────────────────┐ Kontrolsignaler ┌───────────────────​──┐
│ PC med program til ╞════════════════>╡ PC med              │
│ overvågning/styring│ Power & båndarm │ simulering af       │
│ af transportanlæg  │ Fotoceller      │ transportbåndsanæg  │
│                    ╞<════════════════╡    PRANLAG1.EXE     │
└────────────────────┘ Statussignaler  └───────────────────​──┘
Processanlæget kører på en PC og dataopsamling / styringen kan fortages fra en anden PC over den serielle port via et NULL-MODEM kabel.

Styringssignaler TIL processanlæg:


CTS:

Styrer om anlæg må køre (0=STOP, 1=KØR).




Bemærk: Der skal desuden være POWER på anlæg, hvilket styres fra processanlægets tastatur.


DSR:

Styrer båndskifter (0=Bånd1, 1=Bånd2).




Bemærk: Hvis der skiftes for tæt på en pakke vil denne blive ødelagt.

Styringssignaler FRA processanlæg:


DTR:

Fotocelle for pakke (1 når pakke passerer)


RTS:

Fotocelle for store pakker (1 når pakke pas​serer).




Bemærk: Store pakker tænder begge.

Signalerne er set fra processanlæget.
Ved brug af NULL-MODEM vil signalerne blive krydset, så der skal an​vendes andre på den anden maskine.

Følgende signaler krydeses:


DSR forbindes med modpartens DTR.


CTS forbindes med modpartens RTS.

Simuleringsprogrammet kan opsættes til at køre med såvel fast som variabel hastighed, ligesom det er muligt at bestemme om pakkerne skal komme med faste intervaller eller med variable intervaller.

LEGO-port/styrebox.
┌─────────────────┐       ┌─────────┐<------   lego-fotosensor

│                 │ lego  │         │<------   2 indgange

│ PC med speciel  │ flad- │         │
│ lego parallel-  ╞═══════╡ LEGOBOX │------->  motor, lys m.m.

│ port            │ kabel │         │------->  

│                 │       │         │------->  6 udgange

└─────────────────┘       └─────────┘------->  + jord (nul)

Fra manualen til LEGO-PORT/STYREBOX'en fås, at styringen sker over en enkelt portadresse (925 decimalt).

Bemærk at porten IKKE er forbundet til interruptsystemet.

Bit 0-5 anvendes til output og giver mulighed for 6 individ-uelle digitale udgange.

Signalerne kan sammen med 0 anvendes enkeltvis til styring af motor i een retning, eller der kan anvendes 2 signaler, hvor​ved motoren kan styres i begge retninger.

Bit 6-7 anvendes til LEGO-OPTOSENSOR, der kan bruges sammen med optiske skiver (TÆLLESKIVER) til omgangstællere.

De optiske skiver giver mulighed for bestemmelse af relativ position. Den ene side giver en grov opdeling og den anden en lidt finere inddeling.

Ved gearing er det muligt at ændre på nøjagtigheden, ligesom det er muligt ved brug af flere fotoceller og skiver at lave såvel absolut positionsbestemmelse som relativ bestemmelse med mulighed for at bestemme retning.

METEX multimeter.
Multimeter og METEX-multimeter-simuleringsprogram.
MULTIMETERET anvendes til dataopsamling over den serielle port.

Af manualen fremgår følgende:

Der anvendes RS232 interface, hvor styresignaler dog anvendes specielt.

Der samples 1-2 gange i sekundet.

Måleværdi sendes som 14 ascii-tegn afsluttet med CR.

Der anvendes 1200 BPS, 7 databit, 2 stopbit og ingen paritet.

For at kommunikere med MULTIMETERET skal DTR være sat.

Der kan kommunikeres med MULTIMETERET på 2 måder.


1.
Der kan tændes på COMM knappen på multimeteret, hvorved der automatisk sendes måleresul​ta​ter.



Ved brug af DTR signa​let, kan man fra PC'en styre, hvor​når over​førsel af en måling ønskes.


2.
Der kan sendes en kommando til multimeteret (COMM skal være off).




"D" = Transmit data from METER




"C" = Clear memory on METER




"M" = Transmit memory from METER

Simuleringsprogrammet METERSIM.EXE kan anvendes som testpro​gram istedet for det rigtige multimeter.

Simuleringsprogrammet køres på en selvstændig PC, der for​bindes til opsamlings PC'en med et serielt NUL-modem kabel.

JBBOX.
Box til styring af en motor og multiplexet input fra f.eks fotoceller.
JBBOXE kobles til parallel​porten.

[image: image1.wmf]
Figur 1.
Principskitse for motor​styring.

[image: image2.wmf]
Figur 2.
Principskitse for styrin​gen af foto​celler.


Bemærk at der er forskel på de forskellige udgaver med hensyn til antal fotoceller. Det er desuden ikke alle fotoceller, der kan give ACK signal og dermed interrupt.


Den ene opstilling har kun er een fotocelle, men til gengæld lysdioder for alle udgange på dataporten. Den kan således anvendes til at teste datasignaler fra parallel​porten.

Dataoverførsel over parallelporten med link-ka​bel.
Til dataoverførslen anvendes et kabel, der er krydsforbundet med 5-bit data til 5-bit kontrol. Kabelet er beskrevet nærmere andetsteds.

Idet acknowlege og busy signalerne også negeres fra input​linien og til registeret, bliver slutresultatet at databit 0-3 overføres til statusbit 3-6 uændret og databit 4 overføres til statusbit 7. Hvis signalet skal regeneres kan dette gøres udfra status​registret ved at vende bit 7 og herefter shifte 3 bit til højre.

En simpel måde at overføre 8 bit på er, at bruge den "yderste" bit som clock-signal, der kan angive om de øvrige indeholde databit 0-3 eller 4-7. Da busy-signalet er den "yderste" bit, og dette signal ikke kan give anledning til interrupt, skal der anvends program​drevet I/O (busy-wait) til denne metode.

Det er kun acknowlege-sinalet, der kan give interrupt og kun på den ene kant. Hvis man ønsker interrupt-drevet I/O bliver opdelingen og samlingen af data lidt mere kompleks, men det kan give en række andre fordele.

Timingdiagram til sykronisering af 2 * 4-bit signal over parallel​porten med brug af databit-5/busy som clock-signal.

Diagrammet viser signalerne fra modtageren, hvor de 5 status​bit er pladseret i bit 3-7.

Clock  (status bit 7)

───────────────┐       ┌─────────────────────┐       ┌────​───
               └───────┘                     └───────┘       

Data   (status bit 3-6)
Ustabil       ┌─┐     ┌─┐                   ┌─┐     ┌─┐      

datasignal    └─┘     └─┘                   └─┘     └─┘      

Stabilt datasignal

──────────────┐ ┌─────┐ ┌───────────────────┐ ┌─────┐ ┌───​───
──────────────┘ └─────┘ └───────────────────┘ └─────┘ └───​───
    Hn-1            Ln           Hn               Ln+1    Ln+1 

                <      Data - Byte n        >
                < 0-3           4-7         >
Det fremgår af timing-diagrammet, at datasignalerne ikke er helt stabile lige på kanten af clock-skiftet. Hvis der læses en ekstra gang umiddelbart efter skiftet, vil signalet være stabilt.

Det fremgår af diagrammet, at en 8-bits værdi afsendes som 2 gange 4 bit, idet først bit 0-3 afsendes og herefter bit 4-7.

Plottersimulator.
Plottersimulatoren består af følgende:
a)
1 pen til at tegne med og som kan hæves og sænkes.


Pennen styres af et 1-bit signal, der gives på den serielle ports modemkontrol-signal (RTS).

b)
2 analoge DC motorer, der anvendes til positionering af pennen i hen​holdsvis X- og Y- retningen.


Motorernes hastighed styres med hver et 5-bit signal, der gives på hver sin parallelport (data bit 0-4). Signalerne giver mulighed for styring både frem og tilbage i såvel X- som Y-retningen, idet styringen ved følgende beregning:



Styring = Signal - 16


Styringen bliver herved værdier i intervallet fra -16 til +15.


X og Y hastigheden aflæses umiddelbart efter hinanden.

c)
2 positions-måleenheder, der kan bestemme positionen for pennen i henholdsvis X og Y retning med en opløsning på 8 bit, svarende til positionsnumre fra 0 til 255.


Positionen for X- og Y-retningen modtages på hver sin paral​lelport, idet 8-bit signalerne opdeles i 2*4 og ledsages af et clock-signal (se timing-diagram næste side).

d)
1 ekstern power-signal, der kan anvendes til at sætte power ON/OFF på plottersimulatoren.


Signalet gives på den serielle ports modemkontrol-signal (DTR).

For at opnå acceptabel analog virkning af plottersimulatoren skal styreenheden arbejde med en samplingstid, der er mindst 10 gange plottersimulatoren (10 gange langsommere).

Der skal til plotteren anvendes 2 stk. parallel kabler, der er krydsforbundet i begge retninger (som LANTASTIZ, LYNX m.fl). Disse er beskrevet andetsteds.

Der skal desuden anvendes et serielt (nul-modem) kabel, der lige​ledes er beskrevet andetsteds.

Principskitse for brug af plottersimulator (minimumskonfiguration).
┌───────────────────┐      X-hastighed        ┌───────────────────┐

│                   ╞════════════════════════>╡                   │

│  PC med           ╞<════════════════════════╡     PC med        │

│  plotter          │      X-position         │                   │

│  styreprogram     │                         │     Plotter       │

│                   │      Y-hastighed        │     simulator     │

│                   ╞════════════════════════>╡                   │

│                   ╞<════════════════════════╡                   │

│                   │      Y-position         │     visuel på     │

│                   │                         │     skærm         │

│                   │      Power ON/OFF       │                   │

│                   ├────────────────────────>┤                   │

│                   ├────────────────────────>┤                   │

└───────────────────┘      Pen   OP/NED       └───────────────────┘

Timingdiagram til sykronisering af signaler fra plottersimulator.
Diagrammet viser signalerne fra modtageren, hvor de 5 statusbit er pladseret i bit 3-7.

Clock X  (status bit 7)

─────────────────┐       ┌─────────────────────┐       ┌───────

                 └───────┘                     └───────┘       

Data X   (status bit 3-6)
Ustabil         ┌─┐     ┌─┐                   ┌─┐     ┌─┐      

X-datasignal    └─┘     └─┘                   └─┘     └─┘      

────────────────┐ ┌─────┐ ┌───────────────────┐ ┌─────┐ ┌──────

────────────────┘ └─────┘ └───────────────────┘ └─────┘ └──────

    HXn-1           LXn          HXn             LXn+1    LXn+1

                  <      Data X - Byte n      >
                  < 0-3           4-7         >
Clock Y  (status bit 7)

──────────────────┐       ┌─────────────────────┐       ┌──────

                  └───────┘                     └───────┘      

Data Y   (status bit 3-6)
Ustabil          ┌─┐     ┌─┐                   ┌─┐     ┌─┐     

Y-datasignal     └─┘     └─┘                   └─┘     └─┘     

─────────────────┐ ┌─────┐ ┌───────────────────┐ ┌─────┐ ┌─────

─────────────────┘ └─────┘ └───────────────────┘ └─────┘ └─────

    HYn-1           LYn          HYn             LYn+1    LYn+1

                  <      Data Y - Byte n      >
                  < 0-3           4-7         >
Clock X  (status bit 7)

─────────────────┐       ┌─────────────────────┐       ┌───────

                 └───────┘                     └───────┘       

Clock Y  (status bit 7)

──────────────────┐       ┌─────────────────────┐       ┌──────

                  └───────┘                     └───────┘      

Det fremgår af timing-diagrammet, at datasignalerne ikke er helt stabile lige på kanten af clock-skiftet. Hvis der læses en ekstra gang umiddelbart efter skiftet, vil signalet være stabilt.

Det fremgår af diagrammet, at en 8-bits værdi afsendes som 2 gange 4 bit, idet først bit 0-3 afsendes og herefter bit 4-7.

Det fremgår af diagrammet, at værdier for X-akse og for Y-akse sendes så tidsmæssigt parallelt som det er muligt, idet Y-værdier er en anelse forskudt i forhold til X-værdier.

Når plottersimulatoren beregner vil der ikke ske ændringer i signa​lerne. Kloksignalerne har derfor ikke præsis samme periodelængde hver gang.
Simulator af processer, controlere og closed-loop.
Beskrivelse af simuleringsprogrammet:  REGULTPU.TPU og REGULSYS.EXE
                    Separeret output      Tilrettet

                    ┌──────> P            controler-

                    │┌─────> I            output

                    ││┌────> D            ┌─────────>           Faktisk

┌─────────┐      ┌──┴┴┴────┐  ┌─────────┐ │  ┌──────┐  ┌──────┐ proces-

│         │+┌─┐  │         │  │    2.   │ │  │      │  │      │ output

│Reference├>┤Σ├─>┤Controler├─>┤Controler├─█─>┼Dødtid├─>┤Proces├──>█───>

│input    │ └┬┘  │         │  │D/A-conv.│    │      │  │      │   │

└─────────┘  │-  └─────────┘  └─────────┘    └──────┘  └──────┘   │

             │                ┌─────────┐                         │

             │                │   2.    │                         │

             └─<─────────█─<──┤ Proces  ├─<───────────────────────┘

                         │    │A/D-conv.│                       

                         │    └─────────┘                       

                         └─────────────> Målt procesoutput

Referenceinput:
Der gives mulighed for step-, rampe-, puls- og sinus-input

Proces:
Der gives mulighed for 1.ordens system, integralsystem af 1., 2. og 3. orden samt nogle specielle systemer (kugle på gardinstang, DC-motor m.m).

Controler:
Controleren er sammensat af 8 adskilte controlere. Outputtet fra disse adderes til et samlet controleroutput.

De 8 controlere defineret med følgende diskrete funktioner:

P:
proportional

Kp





      1

I:
integral


KiT ──────






    1 - B






 Kd
D:
differential

─── (1-B)






 T






 Kx
X:
differential2

─── (1-B)2





 T2





 Ky
Y:
differential3

 (1-B)3





 T3





 KzT2    1+B

Z:
integral2


─────  ───────






  2     (1-B)2





 Kv (1 - EXP(-T/Kb))B

Vb:
1.orden


─────────────────────






   1 - EXP(-T/Kb)B






          en
Qa:
logaritmisk


mn = Ka ─────── LN ( ABS(Kqen)+1 )






        ABS(en)

Det fremgår af oversigten, at der til simulleringsprogrammet er tilføjet en række ekstra controlere ud over de traditionelle P-I-D controlere.           Den sidste controler kan ikke ummidelbart beskrives som overføringsfunktion mellem input og output, men lader sig dog nemt beskrive diskret og program​mere. Det samme gør sig gældende for D/A og A/D konverteringen.


PRSTUDS / Bjørk Boye Busch
26/1/1998

