Manipulator electronic cu microcontroler
PIC12C509A
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Un microcontroler este un "calculator pe un chip".
Cuvantul  "micro" sugereaza marimea redusa a
dispozitivului iar "controler" ne spune ca dispozitivul poate fi
folosit pentru a controla obicte, procese sau evenimente.

Microcontrolerele pot fi gasite in componenta oricarui tip de
aparat. Orice aparat care masoara, stocheaza date,
comanda, calculeazéd sau afiseaza informatii este o
potentiald gazda pentru un microcontroler. Din aceasta

cauza chiar si un manipulator morse poate fi construit cu
ajutorul unui microcontroler.

Urmatorul proiect poate fi interesant pentru cei
pasionati de lucrul in modul CW, fiind vorba de un
manipulator electronic cu microcontroler, cu facilitati
multiple. Schema principala este atat de simpla, ncat
oricine poate sa-l construiasca in cateva ore. Marimea
cablajului nu depaseste marimea unei cutii de chibrite.
Necesarul de piese este minim, in varianta cea mai simpla
a montajului avem nevoie doar de un tranzistor, 3
rezistente, 3 condensatori, un push button si un buzzer.
Bineinteles avem nevoie si de un microcontroler PIC
fabricat de Microchip. In acest montaj am folosit
microcontrolerul PIC12C509A, obtindnd asa un proiect
simplu si ieftin, dar cu performante deosebite. (Pentru cei
care nu sunt familiarizati in lucrul cu microcontrolere,
autorul ofera PIC12C509A programat, eventual si cablaj
imprimat sau intregul proiect in forma de kit.)
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- 41 octeti RAM de date

- oscilator intern de 4MHz reglabil din program

- 5pini I/O cu control individual al directiei

- mod SLEEP de economisire a energiei

O diagrama bloc simplificatd si configuratia pinilor
PIC12C509A este prezentat alaturi:

Pin Diagram - PIC12C508A/509A,
PIC12CE518/519
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PIC12C509A este un tip de procesor de cost redus

si Tnaltda performanta, CMOS, pe 8 biti, OTP (One Time

Programmable). Caracteristicile acestui microcontroler sunt
urmatoarele:

numai 33 instructiuni de un singur cuvant

toate instructiunile se executa Tintr-un singur ciclu
masina

viteza de operare: DC - 4MHz - frecventa de tact

DC - 1us/ciclu de instructie
cuvantul instructiune de 12 biti

1024 locatii pentru memoria de program
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Manipulatorul este capabil sa manipuleze un transceiver cu
tensiune de manipulare pozitiva. In cazul in care avem

nevoie de manipularea unei tensiuni negative, putem folosi
urmatoarea schema:
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In cazul in care tensiunea de manipulare este mai
mare decat -30V/20mA putem folosi urmatoarea schema
cu un tranzistor power FET care daca este excitat in Gate
conduce indiferent de felul tensiunii (pozitiv sau negativ) de
pe borna de manipulare al emitatoarelor. In felul acesta se
poate manipula atat transceivere cu tensiune de
manipulare negativa cat si cu tensiune de manipulare
pozitiva.
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in practica ins&, dupa mai multe teste efectuate cu
acest manipulator electronic, am observat, ca la puteri mai
mari, (peste 30-40W output) pe tensiunea de manipulare
poate sa apara o radiofrecventa cu peste 8Vpp. Din
aceasta cauza este indicat folosirea unui releu, ca element

de manipulare.
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Push button-ul are doua functii separate: la o
scurtd apasare porneste unul dintre 5 mesaje
preprogramate in PIC, iar la o apasare mai indelungata
(cca. 3 s) se intra in meniul programului.

Cele 5 mesaje partial in PIC sunt

urmatoarele:

preprogramate

e CQ CQ CAQ DE (indicativ) (indicativ) AR K

e CQ CQ CQ DE (indicativ) (indicativ) CQ CQ CQ DE
(indicativ) (indicativ) AR K

e CQ CQ CQ DX DE (indicativ) (indicativ) DX AR K

e (Mesaj din memorie) DE (indicativ) (indicativ) AR K

e (Mesaj din memorie)

Configurarea programului si a memoriilor

Dupa alimentarea  montajului  manipulatorul
transmite un R (Roger), semn ca totul este in regula,
programul ruleaza normal, si manipulatorul este gata de a fi
folosit.

Tindnd apasat cca 3s push button-ul intrdm in
meniul programului. Dupa aceasta manipulatorul transmite
un R, semn ca a intrat in meniu si asteaptda comenzile
noastre. Daca timp de cca 5s nu am introdus nici o
comanda sau am introdus o comanda gresita manipulatorul
raspunde cu semnul intrebarii si revine in mod de lucru
normal. (Cand suntem in modul meniu, nu se manipuleaza

transceiverul, ci numai tonul de control al manipulatorului
se aude.)

Lista comenzilor acceptat de manipulator:

A - activeazd sau deactiveaza tonul control al
manipulatorului (in mod implicit tonul control este activ);

C - Memoria de indicativ propriu. In aceasta
sectiune se introduce indicativul propriu. Dupa comanda
“C” manipulatorul raspunde cu un singur bip, dupa care se
introduce prima litera din indicativ. Se asteapta urmatorul
bip, dupa care se introduce a doua litera, s.a.m.d. panala 8
litere. Dacéa nu aveti 8 caractere Tn indicativ, nu se introduce
nimic dupa ultima litera. Dupa 8 bip-uri manipulatorul
transmite un K, semn cd am terminat cu introducerea
indicativului si revine automat in modul normal de lucru;

D - Se verifica continutul memoriei de mesaje. Vezi
meniul "L";

F - Spatiu intre caractere in puncte. Dupa
introducerea comenzii manipulatorul asteapta o valoare
intre 0 si 9. Valoarea implicita este 0;

| - Cheie de manipulare iambic A sau B. Dupa
introducerea comenzii manipulatorul raspunde cu litera A
sau B.

K - Dupa introducerea acestui comenzi, programul
face posibil folosirea unei cheie de manipulator mecanic ca
element de comanda. Cheia se monteaza intre masa si
linie. Tnc-odata introdus comanda “K” se revine la cheie
iambica.

L - Memoria de mesaje. Se poate introduce un
mesaj de max 15 caractere (inclusiv spatii intre cuvinte).
Acest mesaj se introduce asemanator cu memoria de
indicativ ("C")

M - Memoria de mesaje partial preprogramate,
care se activeaza la o singura si scurtda apasare a push
button-ului. Configurarea mesajelor se face astfel: dupa
introducerea comenzii "M" manipulatorul reda urmatoarele
prescurtari: CQ, CQL, DX, CQC, MSG.

Configuratia mesajelor:

¢ CQ = CQCAQ CAQ DE (indicativ) (indicativ) AR K

¢ CQL = CQ CQ CQ DE (indicativ) (indicativ) CQ CQ CQ
DE (indicativ) (indicativ) AR K

e DX =CQ CQ CQ DX DE (indicativ) (indicativ) DX AR
K

e CQC = (Indicativ din memorie) DE (indicativ) (indicativ)
AR K

e MSG = (Mesaj din memorie)

Dupa redarea prescurtarii memoriei preferate se apasa
repede spre oricare directie manipulatorul propriu zis, ca sa
fie selectat mesajul. Aceasta operatiune ca si la celelalte
meniuri este confirmat cu o litera K.

P - Practica. Programul reda litere, cifre si semne
pana la o prima apasare a manipulatorului.

S - Viteza de manipulare. Viteza de manipulare
poate fi intre 5 si 49 de litere pe minut (WPM). Dupa
introducerea comenzii programul asteaptd doud cifre. (In
loc de 5 se introduce 05!). In caz c& am introdus un numar
gresit sau necorespunzator programul raspunde cu semnul
intrebarii si revine in mod de lucru normal. Cifrele se
introduc asemanator cu mesajul de memorie ("C"), cu un
bip intre ele.



T - Tune. Dupa introducerea comenzii
manipulatorul comuta transceiverul pe emisie pentru a fi
posibil acordul statiei. Revine la orice apasare a
manipulatorului.

U - Raport automat de spatiu intre litere. Se poate
folosi impreuna cu meniul "F"

W - Viteza de manipulare. La introducerea
comenzii, programul raspunde cu viteza actuala a
manipulatorului.

X - Schimba pozitia liniei si punctului (pentru
stangaci)

Z - Modul "DE" . Dupa activarea aceastei optiuni
apasand manipulatorul iambic pe ambele parti, programul
transmite "DE" urmat de indicativul memorat ("F").

Microcontrolerul utilizeaza automat functia SLEEP
pentru a economisi energie. in aceastd stare controlerul
consuma cca 1uA, iar in timpul manipularii cca. 10mA. La
apasarea push button-ului sau a manipulatorului,
controlerul revine din SLEEP.

Si in final, cateva date generale si tehnice:
- viteza de manipulare: 5-49 WPM
- 5 memorii partial preprogramate
- 1 indicativ memorat (max 8 caractere)
- 1 memorie volatila (max 15 caractere)
- tensiune de alimentare: +5V
- consum: 10mA, 1uA in SLEEP
- ton control: 800Hz, semnal TTL dreptunghiular
- iesire de manipulare PIC: TTL, activ pozitiv

Existd mai multe optiuni pentru scrierea
programului de control al aplicatiei si anume cod magina,
limbaj de asamblare, sau limbaj de nivel inalt, in functie de
viteza de executie doritd, lungimea programului, buget
diponibil etc. Forma de program fundamentala este codul
masgina, adica instructiuni binare care determind CPU sa
execute operatiile dorite de utilizator.

Microcontrolerul PIC12C509A gata programat,
cablajul imprimat, carcasa plastic 50x30x85, sau tot
proiectul in forma de kit sau gata asamblat puteti comanda
de la autor. Alte informatii primiti la nr de telefon: 0723-
458724, mail: yo5ofth@hotmail.com sau la adresa de web:

M.gsl.net/xeSoﬂﬂgrojects/bug]



http://www.qsl.net/yo5ofh/projects/bug

