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LABORATORIUM 


ELEKTRONICZNYCH SYSTEMÓW POMIAROWYCH





Temat:  Oprogramowanie systemu pomiarowego z interfejsem RS232C








Interfejs szeregowy RS-232C.





Linie danych - służą do przesyłania danych.


Linia TxD wykorzystywana jest przez DTE (tu: komputer) do nadawania. 


Lina RxD wykorzystywana jest przez DCE (tu: multimetr) do przesyłania danych.


Istnieją w standardzie również linie STxD i SRxD, które tworzą kanał powrotny (w odróżnieniu os podstawowego tworzonego przez TxD i RxD). Ale nie są one wykorzystywane przy bezpośredniej współpracy komputer-terminal.


Linie kontrolne – służą do przesyłania sygnałów sterujących.


W tej grupie linii najistotniejsze ze względu na połączenie komputer-terminal są 4 pierwsze linie.


RTS – ten sygnał oznacza, że DTE chce nadawać.


CTS – dzięki tej linii DCE zawiadamia DTE, że DTE może nadawać.


DSR – sygnał aktywny oznacza gotowość DCE.


DTE – sygnał aktywny oznacza gotowość DTE.


Linie zegarowe – są wykorzystywane przy transmisji synchronicznej.





Wartości napięcia i znaczenie sygnałów na liniach określone przez standard RS232C:


Na liniach danych obowiązuje logika ujemna tzn. “1” logiczna odpowiada przedział  wartości napięć pomiędzy –15V a –3V (tu: -11,35V), natomiast logicznemu “0” odpowiada przedział od 3V do 15V (tu: 11.55 V).


Natomiast na liniach sterujących stosuje się logikę dodatnią – przedziały napięć pozostają jak w przypadku linii danych, a odwraca się ich przyporządkowanie do “1” i “0” logicznego.


Ponadto przedział –3V do +3V jest interpretowany jako “0” logiczne dla sygnałów RTS, DSR i SRTS. Dla pozostałych przedział ten nie oznacza żadnej wartości.





Komunikacja komputer PC - multimetr METEX.





Do połączenia komputera z multimetrem wykorzystano złącze 9-stykowe, z czego wykorzystano tylko  następujące linie: TxD, RxD, DTR, RST oraz jedną linię masy. Aby przesyłanie danych zachodziło prawidłowo linia DTR musi być w stanie aktywnym a RTS musi być linią nieaktywną.


	Przesyłanie danych z multimetru do PC realizowane są w następujący sposób:


 komputer wysyła znak D, który jest sygnałem dla multimetru wysłania aktualnych danych. W odpowiedzi multimetr wysyła wynik pomiaru wysyła wynik pomiaru w postaci 14 znaków (bajtów).Transmisja taka jest transmisją asynchroniczną. Przesyłane znaki są w odpowiednim formacie. Format obejmuje: bit startu, bity danych, bit kontrolny (opcjonalnie), bit (lub bity) stopu. Szeregowe przesyłanie danych po linii transmisyjnej rozpoczyna się od wysyłania jednego bitu startu o wartości „0” (co odpowiada stanowi wysokiemu) przed właściwymi bitami danych. Bit ten pełni funkcje synchronizujące. W stanie spoczynkowym linia danych przyjmuje wartość „1” zatem bit startu jest łatwo rozpoznawany przez odbiorcę. Następnie wysyłane jest słowo danych . Jako pierwszy przesyłany jest bit najmniej znaczący (LSB), jako ostatni najbardziej znaczący (MSB). Słowo danych może mieć 5, 6, 7, 8 bitów. Najczęściej wykorzystywany jest 7-bitowy kod ASCII. W ramach jednostki informacyjnej bity przesyłane są synchronicznie, zgodnie z taktem nadajnika. Natomiast poszczególne jednostki są przesyłane asynchronicznie, tzn. Ich wysyłanie nie jest synchronizowane żadnym sygnałem, a odstęp czasowy między nimi może być dowolny. Na rysunku poniżej przedstawiono format jednostki informacyjnej.


 	�


Na rysunku nr 2 została pokazana płyta czołowa zaprojektowanego przyrządu wirtualnego. Przyrząd ten pozwala pozyskiwać wyniki pomiarów tych wielkości do mierzenia których przystosowany jest multimetr. Aby uzyskać wynik pomiaru należy wysłać znak D a następnie odebrać dane. Wynik pojawi się w polu odczytu.
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rys 2.





W trakcie ćwiczenia dokonano pomiaru wolnozmiennego napięcia piłokształtnego (rys3.). Zmierzono 206 próbek. 
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rys 3.





Następnie przebieg ten poddano trzykrotnemu przetworzeniu według wzoru : �EMBED Unknown���, gdzie Y1[n]-przebieg pierwotny, Y2[n]- przebieg wyjściowy.


Wzór przedstawiony powyżej opisuje cyfrowy filtr uśredniający. Sygnał po przejściu przez taki filtr jest krótszy od sygnału pierwotnego o jedną próbkę, a także jest przesunięty w fazie (jest opóźniony). Pokazano to rysunkach nr 4, 5, 6, 7. Na rys4 pokazano pierwsze próbki sygnału pierwotnego, rys5 - sygnał po pierwszym uśrednianiu, rys6 - po drugim, rys7 - po trzecim. Uśrednianie nie wpływa w zasadniczy sposób na zbocza sygnału piłokształtnego, wpływa natomiast na wierzchołki sygnału - są one wygładzane. Na rys8 przedstawiono fragment sygnału zmierzonego. Na rys9 pokazano ten sam fragment po pierwszym uśrednianiu, rys10 i 11 odpowiednio po drugim i trzecim, na rys12 został pokazany ten fragment po 10 uśrednianiu. Do sprawozdania dołączona jest tabela danych. Osie wykresów opisane są w ten sam sposób jak rys 3.


 


�	 �


		rys 4						         rys 5





�	�


   rys 6						      rys 7








�  rys 8





�   rys 9





�   rys10





�   rys11





�   rys12


