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ВВЕДЕНИЕ 
Сегодня автоматизированные контрольно - измерительные стенды приобретают всё 

большую популярность. Причиной тому является развитие относительно нового 

направления в электронике – программируемых микроконтроллеров. Каждая микросхема 

контроллера представляет  законченную ЭВМ, для работы которой требуется только 

подать питание. Особо заметный рывок вперёд в микроконтроллерной технике был сделан 

совсем недавно – около трёх лет назад, когда серийные мощные контроллеры стали 

производится с перезаписываемой Flash- памятью. До этого память программ 

подавляющего числа микросхем программировалась однократно, а контроллеры с 

перезаписываемой памятью стоили значительно дороже. Поэтому контроллеры 

практически не применялись для мелкосерийных и несерийных стендов, так как отладка 

каждого стенда требует поменять память программ порядка сорока раз, что означало 

испортить сорок контроллеров. Следующим заманчивым достоинством доступных 

крупносерийных контроллеров стало интегрирование в них АЦП и UART – терминала. 

Благодаря этому на одной микросхеме теперь можно сделать полноценный 

измерительный комплекс. Фактически разработке модуля контроллера такого комплекса и 

посвящён этот проект. В этом измерительном комплексе почти все датчики находятся 

внутри одного контроллера, остальная схема представляет собой преобразователи- 

формирователи к виду, в котором контроллер может измерить нужные величины. 

Разрабатываемый модуль будет «сердцем» системы измерения диаграммы 

направленности антенн.  

Необходимость в автоматизации измерения диаграммы направленности антенны 

вытекает из значительной длительности и значительного числа отсчётов, получаемых в 

результате эксперимента, особенно если диаграмму направленности надо измерить не в 

одной плоскости, а в секторе, да ещё на нескольких частотах. Поэтому сегодня в 

комплексах данного вида применяются методы, позволяющие значительно сократить 

время измерения при снятии диаграмм в широкой полосе частот, в частности 

исследование антенн при подаче сверхкоротких электромагнитных импульсов позволяет 

строить диаграмму сразу во всей полосе частот. Однако такие комплексы требуют 

дорогостоящей аппаратуры высокого класса, что не всегда оправдано. Разрабатываемый 

комплекс использует более традиционные, а значит и более дешёвые методы. Кроме того, 

используемые методы , в силу своей древности, хорошо согласуются со стандартами 

измерений подавляющего количества стран. 

 Итак, разрабатываемый комплекс должен уметь : снять диаграмму направленности 

антенны в заданном секторе при любом виде поляризации волны, в заданном диапазоне 
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частот. Из этого следует, что комплекс должен обладать набором электронно-

коммутируемых облучателей, автоматическим поворотным устройством, набором 

датчиков положения антенны и уровня сигнала, персональным компьютером для 

обработки данных, связанных по шине с комплексом и модулем управления комплексом. 

Теперь можно сформулировать цель данной работы – проектирование модуля 

микроконтроллера, обеспечивающего преобразование сигнала с датчика положения в 

цифровую величину, преобразование сигнала с датчика уровня принимаемого сигнала в 

цифровую величину, обеспечение надёжной связи с компьютером. Дополнительным 

требованием является достижение универсальности комплекса в плане количества 

устройств, входящих в комплекс. Так комплекс должен работать с любым генератором, с 

любым типом облучателя, любым персональным компьютером.              
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1. АНАЛИЗ СОВРЕМЕННОГО СОСТОЯНИЯ РАЗРАБОТОК 
ПО КОМПЛЕКСАМ ИЗМЕРЕНИЯ ДИАГРАММ 

НАПРАВЛЕННОСТЕЙ АНТЕНН 
Приведём несколько примеров выдающихся аналогичных комплексов [1]. Прежде 

всего, хотелось бы отметить комплекс НТП «Тензор». Измеряемая антенна А2 

расположена на поворотном устройстве управляемом ПЭВМ. Сигнал для стабилизации 

временного положения с разветвителя подается на первый канал стробоскопического 

преобразователя. Структурная схема измерителя ДН антенн приведена на рисунке 1. 

 
Рисунок 1 – Структурная схема измерителя ДН антенн НТП «Тензор». 

 
Особенности метода: 

• возможность работы в обычных помещениях с динамическим диапазоном 40 дБ;  
• измерения в ближней и дальней зоне;  
• высокая производительность;  
• сверхширокий частотный диапазон работы: от 100МГц до 37 ГГц.  
• измерения диаграмм направленности, коэффициентов усиления и КСВН  

Исследование антенных систем традиционно проводится в частотной области с 

использованием гармонического сигнала. Это требует значительных затрат времени и 

большого количества измерительного оборудования, особенно при исследовании 

широкополосных и сверхширокополосных антенн. В настоящее время развитие техники 

пикосекундных импульсов позволяет реализовать схему измерения параметров антенн во 

временной области в диапазоне частот до 18 ГГц. 

Данный способ измерений основан на использовании зондирующего 

видеоимпульса длительностью несколько десятков пикосекунд для получения отклика 

исследуемой антенны во временной области. Частотная характеристика отклика 

рассчитывается с помощью алгоритмов БПФ, затем полученный спектр нормируется на 

спектр сигнала от эталонной антенны с известной зависимостью коэффициента усиления 

от частоты. Вращая антенну в различных плоскостях, получают амплитудную и фазовую 

диаграммы направленности антенны. 

 



6 

 

 
 

Рисунок 2 - Измеряемая рупорная антенна, ее импульсный отклик и диаграммы 
направленности на частотах 2 и 15 ГГц. 

 
Достоинством метода является возможность одновременного измерения 

параметров антенн во всем диапазоне частот и временная селекция сигналов, 

позволяющая обходиться без дорогостоящих безэховых камер. Регистрация данных 

проводится в промежутке времени (временном окне) между появлением сигнала, 

распространяющегося по прямой, соединяющей антенны, и появлением отраженных 

сигналов. 

Выбор расстояния между антеннами и расположения отражающих поверхностей 

относительно излучающей и приемной антенн определяется частотным диапазоном 

испытуемой антенны fl <или = f <или = fh , размером апертуры D и фазовой 

характеристикой φ (ω) тракта приемопередачи. Разность хода прямого и отраженного 

лучей 
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где R – расстояние между антеннами; H – высота расположения антенн над отражающей 

поверхностью. 

Безэховый временной интервал 

 
 

где c – скорость света 

В случае линейности фазовой характеристики φ (ω)=ω τ , фазовое «расплывание» 

импульса отсутствует и время релаксации импульса на выходе антенны 

 
τ r = max{1/fl , 1/(fh - fl)}, 

 
Необходимое условие однозначности измерений 

 
T ≥ τ r . 

 
Для измерений в дальней зоне  

 
R ≥ 2 D2 fh / c . 

 
Тогда минимальное удаление антенны от отражающих плоскостей 

 
Таким образом, вид импульсной характеристики антенны, ее размеры и диапазон 

рабочих частот накладывают определенные ограничения на возможность безэхового 

измерения ее характеристик, однако в этом случае возможно проведение измерений в 

безэховой камере с сохранением других преимуществ метода – дешевизны 

измерительного оборудования и оперативности измерений. Так, на снятие диаграммы 

направленности сверхширокополосной антенны в диапазоне частот 1 – 18 ГГц требуется 

около10мин.  

Пример.Время распространения импульса в широкополосной рупорной антенне с 

полосой частот 1-18 GHz tr =1,5 ns, размер апертуры антенны D=0,24 м. Для этих 

значений можно получить для частоты f=18 GHz Hmin=1,27 м. при расстоянии между 

антеннами R=6,9 м. 

Таким образом, измерения могут быть выполнены в обычной комнате. Длительный 

импульсный отклик антенны и узкий диапазон ее рабочих частот могут ограничить 

возможность проведения измерений в обычной комнате. Однако, измерения в безэховой 

комнате сохраняют другие преимущества метода - низкую цену оборудования, 
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чрезвычайно низкую среднюю мощность излучения и высокую скорость измерений. Так, 

измерение диаграммы направленности рупора во всем диапазоне частот требует 

приблизительно 10 мин времени. Несколько диаграмм рупорной антенны приведены на 

рисунке 3. 

 
Рисунок 3 – Диаграммы направленности антенн на различных частотах. 

 
В состав измерительной установки входят: 

• генератор видеоимпульсов;  
• регистратор сигналов;  
• стробоскопический преобразователь;  
• излучающая антенна;  
• эталонная антенна;  
• треноги;  
• координатно-поворотное устройство;  
• персональный компьютер;  
• специализированное программное обеспечение. 

Генератор обеспечивает формирование видеоимпульсов длительностью около 250 пс. 

Импульс генератора обрабатывается формирователем для получения импульса 

длительностью около 30 пс и эффективной шириной спектра 0 – 18ГГц. 
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В качестве регистратора используется стробоскопический осциллограф, управляемый от 

компьютера. 

Основные характеристики установки:  

• Диапазон частот измерения эффективной поверхности и коэффициента 

усиления антенн от 0,2 до 18ГГц. 

•  Диапазон измерения коэффициента усиления относительно коэффициента 

усиления эталонной антенны не менее 30дБ. 

• Пределы измерения ослабления тракта приемо-передачи в диапазоне частот 

от 1 до 18 ГГц от 0 до 40дБ. 

• Предел основной погрешности измерения коэффициента усиления и 

эффективной поверхности антенн ±1 дБ 

• Динамический диапазон измерения диаграммы направленности и 

поляризации 40дБ. 

•  Диапазон измерения диаграммы направленности по азимуту ± 180оС. 

•  Диапазон рабочих температур +10 - +40°С.  

 
Опорно - поворотное устройство (ОПУ) с диэлектрическим столом для 

измеренияпараметров антенн, изображённое на рисунках 4,5 , имеет следующие 

технические характеристики: 

• Диапазон углов поворота в азимутальной плоскости: +- 200 о  

• Погрешность установки угла: 0,2 о  

• Грузоподьемность: 50 кг  

• Высота мачты: до 3,5 м  

• Масса 90 кг 
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Рисунок 4 - Габаритный чертеж ОПУ с мачтой.  

 
Рисунок 5 - Внешний вид ОПУ. 

Следующий достойный рассмотрения метод предложил Эл Брай. Устройство 

включает в себя вспомогательную антенну, которая выносится на определенное 

расстояние, диодный детектор и соединительную линию, ведущую к регулируемому 

индикатору, который находится на рабочем месте оператора. Точность измерений зависит 

от достоверного определения выходной мощности и стабильной работы устройства, что 

вполне достижимо . Этот метод предполагает наличие регулировки и измерения выходной 

мощности передатчика и вращающейся антенны с калиброванным индикатором 

направления излучения. Вспомогательная антенна представляет собой полуволновой 

диполь для диапазона на котором проводятся измерения. Лучше всего применять диполь в 

форме INV.VEE, в этом случае достаточной одной опоры, чтобы поднять антенну на 

достаточную высоту. Устройство показало хорошие результаты на диапазонах 28, 21, 14 и 

7 мегагерц, когда расстояние до испытуемой антенны составляло приблизительно 3 длины 
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волны. Диполь должен быть повернут (перпендикулярен) по направлению к основной 

антенне. Испытуемая антенна направляется на дополнительную антенну и затем 

постепенно увеличивается мощность передатчика, на приборе появятся определенные 

показания . Затем, исходя из показаний прибора Ml, антенну направляют точно на 

дополнительную антенну. У автора этой разработки направление определилось в 105 

градусов. Затем прибор настраивается таким образом, чтобы при выходной мощности 

менее чем 25 Вт прибор Ml давал максимальные показания. 

  Запаса регулировки чувствительности должно хватать для максимальных 

показаний Ml при максимальной мощности (у автора — более 500 Ватт). Необходимо 

заметить, что передатчик должен включаться на время, необходимое для измерений и, 

конечно же на свободной частоте. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Рисунок 6 – Корреляционная кривая. 
 

Для того чтобы избежать неточностей в измерениях, вызванных нелинейностью диода и 

другими дефектами системы, применяется способ, который называется системой 

характеризации.  

Для этого составляется таблица и используется корреляционная кривая (  рисунок 6 

) для компенсации нелинейности системы. Таблица имеет три вертикальных колонки где 

отмечается мощность (ВТ), показания прибора Ml и нормализованные показания. 

Когда антенна направлена на дополнительную антенну и мощность передатчика 

максимальна (у автора 500 Вт) потенциометр Р1 устанавливается так, чтобы на приборе 

были максимальные показания (в случае автора, его 50 мА прибор имел шкалу 1—100 т. е. 

прибор показывал — 100).  

Затем мощность передатчика уменьшается на определенную величину  и во вторую 

колонку заносятся показания прибора, соответствующие выходной мощности 

передатчика.  
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Последнее измерение должно быть проделано на максимально возможном уровне 

мощности, который бы соответствовал показанию прибора близкому к нулю.  

Направление антенны все это время остается неизменным. После заполнения первых двух 

колонок приступают к вычислению нормализованных показаний. Вычисления 

производятся при помощи следующей формулы: 

 
 

Где НП — нормализованные показания; 

100 — максимальные показания прибора; 

500 — максимальная мощность; 

Р — мощность, используемая для соответствующего показания прибора 

Затем готовят график, где показано соотношение между показаниями в колонке 2 и 

нормализованными показаниями в колонке 3. График поможет избежать дополнительных 

пересчетов для дальнейших испытаний. 

  Перед тем, как произвести измерение диаграммы направленности антенны 

рекомендуется подготовить вторую таблицу для внесения данных измерений.  

В таблице должно быть шесть колонок. Первая колонка предназначена для 

нормализованной схемы диаграммы направленности, которая начинается с 0/360 градусов 

с интервалами 15 градусов, а вторая колонка для фактического направления антенны, 

которая начинается (как у автора) со 105 градусов на вершине схемы.  

Каждая дополнительная пара колонок используется для записи измерений.  

Затем начинаются сами измерения. Перед каждым измерением должна проверяться 

выходная мощность, которая должна оставаться неизменной в течение всех испытаний.  

Направление антенны остается неизменным (т. е. 105 градусов, как у автора) и прибор 

выставлен на максимальные показания т. е. 100.  

Затем антенна меняет свое направление по кругу, через каждые 15 градусов, как 

указано в колонке 2 и соответствующие показания записываются в колонке 3.  

После проведения всех 24 измерений можно записать в следующей колонке 

нормализованные данные в колонку 4, используя график на рисунке 6. Две оставшиеся 

колонки можно использовать для измерения диаграммы направленности на другой 

частоте, скажем в SSB-участке, если первые измерения проводились на нижнем конце 

диапазона. После этого можно составить действительную диаграмму направленности 

антенны. 
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В этой главе были приведены наиболее интересные методы измерения диаграммы 

направленности антенн, первый из них максимально экономит время и средства, второй – 

даёт максимальную точность измерения. Применительно к имеющимся средствам можно 

отметить, что первый метод технически почти неосуществим, а вот применение второго 

метода возможно, но только с помощью специального СВЧ генератора, уровень мощности 

на выходе которого контролируется с компьютера. Поэтому для расширения 

универсальности модуля необходимо иметь возможность снимать диаграмму 

направленности при постоянном уровне мощности генератора. Следовательно 

разрабатываемый модуль будет нацелен на снятие ДН антенны классическим методом 

вращающейся исследуемой антенны при неподвижной эталонной передающей антенне с 

постоянным уровнем мощности излучения. При этом модуль будет полностью совместим 

с методом вращающейся исследуемой антенны при неподвижной эталонной передающей 

антенне с переменным уровнем мощности излучения.   
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2. ВЫБОР И ОБОСНОВАНИЕ МОДЕЛИ УСТРОЙСТВА 

 Требования к устройству. 
Здесь надо заметить, что автор данной работы не является разработчиком всего 

комплекса в целом. Целью работы является не выбор принципов функционирования всего 

устройства, а использование имеющихся ресурсов с максимальной эффективностью. 

Приступаем к проектированию структурной схемы модуля контроллера, уточним задачу. 

Микроконтроллерный блок Антенного измерительного комплекса должен обеспечивать:  

• связь с персональным компьютером, 

• управление генератором СВЧ, 

• управление двумя шаговыми двигателями (далее ШД) комплекса, 

• управление поляризацией ЭМВ, 

• преобразование цифрового сигнала с датчиков угла и азимута в число, 

соответствующее углу поворота, 

• преобразование аналогового уровня напряжения с детекторного 

избирательного усилителя в число.  

В соответствии с этим блок должен иметь следующие аппаратные средства: 

• мост коммуникационных интерфейсов RS232-UART, 

• « ретранслятор » цифрового кода на генератор СВЧ, 

• формирователь последовательности напряжений на ШД, 

• мощные цифровые ключи для коммутации ШД, 

• формирователь и счётчик для измерения положения, 

• возможно нелинейный усилитель – преобразователь уровня для расширения           

диапазона детектора, 

• АЦП. 

Эти функции в значительной части реализуются на контроллере ATmega8535, который 

имеет  своём составе следующую используемую периферию: 

• UART терминал, 

• 4 8-битных порта, 

• 2 аппаратных счётчика, 

• АЦП. 

Мост интерфейсов можно выполнить на ИМС MAX232, которая является 

специализированным мостом интерфейсов с минимальным числом внешних компонентов. 

Усилитель на ключи можно выполнить на микросхеме- буфере 74HC245, которая кроме 

функции усиления-развязки нагрузки и контроллера производит защиту от 
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одновременного включения обоих двигателей, чтобы не перегрузить блок питания. 

Структурная схема комплекса приведена на рисунке 7. 

 
 

Рисунок 7- Структурная схема комплекса и модуля контроллера. 
 
Pin- диодный мост позволяет управлять поляризацией ЭМВ: диоды коммутируют 

напряжение генератора или на антенну горизонтальной поляризации,   или на антенну 

вертикальной поляризации (эти антенны неподвижны). Принятый исследуемой антенной 

сигнал детектируется СВЧ детектором, фильтруется и оцифровывается. 
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 Выбор элементной базы модуля контроллера. 
Для реализации поставленных задач выбираем современный контроллер 

ATmega8535 корпорации ATMEL [2]. Он имеет полный набор необходимой периферии. 

Выбираем тактовую частоту 4 МГц поскольку это позволит производить пошивку МК, не 

доставая с платы. Корпус выбираем типа DIP – с ним удобнее работать. Такая  

конфигурация потенциально позволит производить: 

• оценку положения подвижной части комплекса с точностью  

dFi = Fd/Ft =400 /4 000 000 = 0.01 %, 

где Fd = 400 Гц-частота на датчиках  , 

    Ft = 4 000 000 Гц – тактовая частота контроллера; 

• измерение напряжения с датчика мощности сигнала с точностью 

dU = 1/R = 1/1024 = 0.1 %, 

где R- разрядность АЦП; 

• производить обмен данными с ПК на скорости до 19200 Бод, 

поскольку при больших скоростях вероятность ошибки становится больше 1%; 

• производить on-board обработку до 4 млн. ассемблерных команд в сек; 

• хранить переменные в 512 байтах ОЗУ; 

• хранить до 256 байт в ПЗУ данных; 

• производить загрузку до 8 кБ кода команд. 

Кроме контроллера на модуль установим ИМС трёх типов: буфер 74нс245, «мост 

интерфейсов RS232-UART» MAX232, прецизионный стабилизатор MAX 195 для 

стабилизации опорного напряжения АЦП. Все микросхемы включим по схемам, 

рекомендованным производителем. Теперь рассмотрим элементы, требующие особого 

внимания: ключи, формирователи с датчика положения и с датчика уровня сигнала. 

  

 Выбор метода управления шаговыми двигателями. 
Задача следующая: обеспечить работу в ключевом режиме при работе на индуктивную 

нагрузку, ограничивать ток не требуется, реактивная энергия во время выключения 

рассеивается на сопротивлении мотора. Напряжение 25 В, ток  4 А. Потребление от 

контроллера – не более 5 мА. Продолжительность импульса – 80 мс, скважность – 4. Такая 

продолжительность импульсов была выбрана экспериментально, так как меньшая 

продолжительность импульсов вызывает резонансные явления в конструкции устройства. 

Решение : поскольку катушки мотора имеют значительную индуктивность и  

сопротивление порядка 10 Ом, необходимо защитить ключи. Это лучше всего 
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осуществить с помощью диодов, включённых параллельно двигателям. Электрический 

расчет схемы приведён в третьем разделе.  

 
 

 Выбор схемы формирователя для счётчика. 
Это устройство особо ответственное – сигнал на выходе формирователя должен будет 

измеряться с точностью 0,05%. Поэтому возьмём обычную схему усилителя – 

ограничителя на операционном усилителе и добавим к ней фильтры. Лучше всего в такой 

схеме работают ОУ с полевыми транзисторами на входе, такие как MCP 601 [2] 

Принципиальная схема приведена на рисунке 8. 

 
Рисунок 8 – Формирователь датчика положения антенны. 

 

Расчет параметров фильтра RфСф этого усилителя в MathCad приведён в 

приложении В. Конденсаторы Cф1 – Cф3 должны быть высокостабильные, например с 

полиэтилен- сульфидной изоляцией. Зависимость отклонения ёмкости от температуры 

и частоты представлены на рисунках 9 и 10. Такие конденсаторы выпускает фирма 

«Evox» [3]. 
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Рисунок 9 - Отклонения ёмкости от температуры. 

 
Рисунок 10 - Отклонения ёмкости от частоты. 

 

Конденсаторы С1-С3 – керамические, 1 мкФ ( в соответствии с рекомендацией 

производителя операционных усилителей), микросхема DD1 – CD4070 – четыре 

логических элемента «исключающее или». Операционные усилители MCP601 – с 

полевыми транзисторами на входе и возможностью работы при отрицательных 

входных напряжениях.  

Выбор такого датчика обусловлен высокой линейностью получаемых результатов. 

экспериментальная зависимость количества отсчётов датчика от угла поворота 

платформы представлен на рисунке 11. 
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Рисунок 11 – Экспериментальная зависимость количества отсчётов датчика от угла 

поворота платформы . 

В соответствии с представленным графиком, для определения положения 

требуется произвести поворот на несколько шагов и сравнить показания с 

начальными. Не очень удобно, но допустимо. 

 Выбор схемы нелинейного усилителя. 
Усилитель должен обеспечивать согласование выхода детектора с АЦП. Модуль 

детектора имеет диапазон выходных напряжений 0,1-14 В, диапазон входного напряжения 

АЦП - 0-5 В. Кроме того, необходима нелинейная характеристика для частичной 

компенсации нелинейности диодного детектора, характеристика которого приведена на 

рисунке 12. 

 

 
Рисунок 12 – Зависимость нормированного выходного напряжения модуля детектора от 

относительного уровня мощности входного сигнала (красная сплошная линия) и 
идеальная зависимость ( обозначена синими точками). 

 
 
Передаточная характеристика идеального корректирующего усилителя изображена на 

рисунке 13. 
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Рисунок 13 – зависимость требуемого нормированного выходного напряжения 

корректирующего усилителя от нормированного входного напряжения. 

 

Как видно из этого рисунка, характеристика корректирующего усилителя должна 

иметь характер, близкий к логарифмическому.  

 

 Выбор принципов связи с ПК. 
 Связь осуществляется через COM- port. Контроллер посылает ответ после приёма 

заданного количества  байт,  входящих в пакет, проверки и выполнения команд.Форма 

пакетов приведена в таблице 1 и 2. 

  Таблица 1 - Пакет от ПК: 

   
Байт 0 1 2 3 4 5 6 7 8 

Имя A K P_nomber Move_dir Number_of_steps Get_set Data_H Data_L Con_sum 

 
Байт 0,1: заголовок; 

Байт  2: номер пакета; 

Байт  3: направление движения комплекса(вверх/вниз,вправо/влево) (0 .. 4) 

Байт  4: число шагов (1..255) 

Байт  5:команда снять информацию с датчиков/ установить поляризацию/частоту 

Байт  6,7: информационные байты 

Байт  8: контрольная сумма байтов 0-7- они последовательно проходят через xor с 

переменной, начальное значение которой было 0xff. 
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Таблица 2 - Пакет от МК. 

Байт 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 

Имя A K P_nomber H1 L1 H2 L2 H3 L3 H4 L4 Err С_sum 

 

Байт 0,1: заголовок; 

Байт  2: номер пакета; 

Байт  3-10: старшие и младшие байты результата 

 - если используется усреднение X=(256*(H1+..+H4) + (L1+L2..+L4))/4  

  где Х- измеряемая   величина 

- если не используется усреднение Х=256*H1+L1, остальные H и L 

равны нулю.  

Байт  11: =Err =254 если обнаружена ошибка,OK = 0 

Байт  12: контрольная сумма пакета, аналогично принимаемому пакету. 

Такая система команд позволяет минимальное время занимать COM-port и при 

этом достаточно честно находить ошибки. Здесь используется проверка по 

контрольной сумме а не CRC для того, чтобы сэкономить память контроллера. 

Работает связь следующим образом:  

 

 А – инициализация: 

-посылается команда «проверка оборудования», компьютер ждёт 1 секунду. 

Если ответ не пришёл, выводится сообщение «комплекс не подключён», 

если приходит пакет с сообщением о неисправности, выводится сообщения 

об этих неисправностях. 

Б – работа: 

основной командой, используемой при работе является : повернуться до десяти 

шагов и измерить напряжение с датчика, которое выполняется за время, практически 

равное времени движения, поэтому таймаут устанавливается на время N*80 мс (N- число 

шагов) если ответ не пришёл, посылается ещё один (с тем же номером), после третьей 

попытки выдаётся сообщение о потере связи. Номер пакета нужен для того, чтобы ПК и 

МК  выявляли не принятые и потерянные пакеты ( в случае обнаружения ошибки в 

контрольной сумме производится повторный запрос (пакет с тем же номером от ПК- 

контроллер повторяет пакет, а при потере пакета производится повторная его отправка 

через время, равное таймауту).  
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В свою очередь контроллер производит следующую обработку пакета : во-

первых – поиск заголовка, с которого начинается запись пакета в ОЗУ. Во-вторых  -  

проверка контрольной суммы принятого пакета, если она не верна, то ответ не отсылается. 

После окончания принятия пакета начинается проверка его команд, после чего 

выполняются команды move_dir, после этого выполняются команды Get_Set, затем 

формируется пакет, считается контрольная сумма и отправляется. Следует отметить, что 

проверка номера пакета осуществляется не только ПК, но и контроллером, для того, 

чтобы выявлять повторные пакеты и не изменять положения комплекса при этом. 

 

 Требования к программному обеспечению ПК. 
  

В диалоговом окошке необходимо предусмотреть следующие меню(стандартные): 

• Файл: 

- новый 

- открыть 

- сохранить 

- печать  

• Сервис: 

  Сохранить график в формате BMP? 

• Помощь : (иметь возможность подключить текстовый файл). 

• Настройки соединения:  

COM x (1 по умолчанию) 

Скорость →19200 KBaud  по умолчанию 

 

В диалоговом окошке необходимо предусмотреть следующие меню(не стандартные): 

• настройки 

1,Частота x xxx ,x MHz (2 500, 0 MHz по умолчанию) 

2,Поляризация  

- вертикальная (по умолчанию) 

- горизонтальная 

3,Сектор :  измерения производить : 

   -только в горизонтальной плоскости (по умолчанию) 

угол по вертикали xx degrees(0 degrees по 

умолчанию) 

      диапазон по горизонтали xx .. xx degrees 
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       (-180  ..+180 по умолчанию) 

   - только в вертикальной  плоскости  

угол по горизонтали xx degrees(0 degrees по 

умолчанию) 

     диапазон по вертикали xx .. xx degrees 

       (-60  ..+90 по умолчанию) 

   - в секторе 

диапазон по горизонтали xx .. xx degrees(предел-180  ..+180 ) 

   диапазон  по вертикали xx .. xx degrees 

       (-60  ..+90 default) 

4,Число повторения измерений: x(1- по умолчанию) 

5,Сетка: {установка шага сетки 

- по углу поворота,  x degrees( 0,4 degrees по умолчанию) 

- по уровню сигнала, y dB(5 dB  по умолчанию) 

     установка границ сетки 

- по углу : x .. y degrees(360 degrees по умолчанию) 

-по уровню : 0 ..  x dB(60 dB по умолчанию)} 

- нормировано /не нормировано к максимальному значению по 

уровню(нормировано  по умолчанию) 

6,Система координат:  

-декартовая(по умолчанию) 

-полярная 

7,Точность -низкая(по умолчанию) 

   -высокая(работа с усреднением) 

• Результаты: (то что не поместилось в окне) 

В диалоговом окошке необходимо поместить график с результатами 

измерения(зависимость напряжения с датчика от угла/азимута поворота): 

график должен быть максимальных размеров и строиться по ходу выполнения 

измерений; 

 на графике должны определятся точка максимума по уровню; точки, отстоящие по 

уровню от максимума на 3 dB: для этих точек должны выводится соответствующие им 

углы. 
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 Набор команд микроконтроллерного модуля.. 

В соответствии с п.4.2 команды делятся на команды движения комплекса(Move_dir) и 

команды считывания датчиков и установок (Get_set). 

комманды Move_dir: 

 знач. команда 

0- нет движения 

 1-  STEP_UP   

 2- STEP_DOWN  

 3- STEP_LEFT   

 4- STEP_RIGHT   

комманды Get_set:  

знач. команда 

0- нет команды 

1- GET_U1- снимается уровень сигнала(без усреднения) 

2- SET_FREC- установка частоты генератора F=( Data_L+256* Data_H)/10 

;MHz 

3- SET_VERT_POL -установка вертикальной поляризации волны 

генератора. 

4- SET_HOR_POL  -установка горизонтальной поляризации волны 

генератора. 

5- GET_UGOL  -опросить датчик угла(без усреднения) 

6- GET_AZIMUT - опросить датчик азимута(без усреднения) 

7- EQ_TEST  -проверить работоспособность датчиков азимута/угла 

(если не работают, Rpacket (ERR) = Err) 

8- SET_LEVEL- установка уровня мощности генератора, 

 в децибелах, LEVEL= - DATA_L, дБ.  

9- GET_U1_U- снимается уровень сигнала(c усреднением) 

10- GET_UGOL_U- опросить датчик угла(c усреднением) 

11- GET_AZIMUT_U- опросить датчик азимута(с усреднением) 

усреднение производится в течении 15 msec, снимается 4 отсчёта через каждые 5 

msec, таким образом исключается наводка 50Гц.  
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 Обоснование выбора типа операционной системы 
микроконтроллера. 

 
Операционная система контроллера является ОС типа Foreground/Background. Это 

означает, что контроллер находится в обработке вечного цикла кода (Background), 

который изредка прерывается прерываниями. Это было определено тем, что 

контроллер комплекса занят выполнением простейших функций, которые всегда 

успешно завершаются без зацикливания и всяких там «мёртвых хваток», контроллер 

общается исключительно с ПК, и никакой многозадачности от него не требуется. 

Поэтому такая ОС позволяет сэкономить время и память контроллера и значительно 

упростить систему, что немаловажно для её надёжной работы.  

Работает МК следующим образом :  по включению питания происходит 

инициализация – определяется адрес начала стека, далее идёт назначение портов на 

вход/выход, после чего инициализируется UART и АЦП. Далее начинается тот самый 

вечный цикл, естественно с команды «принять пакет», которая занимается вопросами 

приёма/обработки пакета от ПК. 

Далее принятый пакет обрабатывается – производится выполнение команд move_dir, 

после которой выполняется команда get_set. Стоит отметить, что в этих функциях 

также производится проверка принятого пакета на правильность, а функции работают 

напрямую с регистрами отправляемого пакета, записывая в него данные. После 

обработки принятого пакета вызывается функция передачи, которая считает 

контрольную сумму и отправляет пакет. Теперь цикл работы закончен – поэтому 

начинается следующий. Блок – схема алгоритма работы контроллера приведена на 

рисунке 14. Программа контроллера состоит из 3 частей – собственно программы 

контроллера ( в приложении А), макроопределений комплекса (приведены в 

приложении Б) и стандартных макроопределений ресурсов контроллера. 
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Рисунок 14 – блок – схема алгоритма работы контроллера. 

 

 Основные функции программы 
микроконтроллера. 

 Функция приёма пакета от ПК. 
Блок – схема алгоритма приведена на рисунке 15. В задачу функции входят всё, что 

связано с приёмом пакета : поиск заголовка, приём и сохранение данных в ОЗУ, проверка 

контрольной суммы. Если ПК посылает неправильный заголовок или контрольную сумму, 

работа функции не прекращается никогда, и узнать, подключён комплекс или нет не 

представляется возможным. 
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Рисунок 15 - блок – схема алгоритма функции приёма. 
 

  Функция передачи пакета на ПК. 
В задачу функции передачи данных на ПК входит : определение заголовка, расчет 

контрольной суммы, отправка пакета. Пакет формируется в ОЗУ во время выполнения 

команд снять данные/ установить режим. Блок – схема алгоритма приведена на  

рисунке 16. 
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Рисунок 16 - блок – схема алгоритма функции передачи. 

 
  Функция определения положения платформы. 
Задачей этой функции является определение положения платформы с высокой точностью. 

Основной проблемой, связанной с измерением является малая помехозащищённость 

формирователя, в результате чего на выходе формирователя появляется сигнал, похожий 

на дребезг контактов. Поэтому работа без программной фильтрации невозможна. блок – 

схема алгоритма функции определения положения приведена на рисунке 17. На выходе 

формирователя появляется сигнал с широтно - импульсной модуляцией, длительность 

сигнала линейно связана с углом поворота. В данной системе измеряется длительность 

сигнала логической «1», что и отражено на блок – схеме. 
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Рисунок 17 - блок – схема алгоритма функции определения положения. 

 

 

 

 Функция формирования последовательности на шаговые двигатели. 
Управление шаговыми двигателями осуществляется с помощью четырёх похожих 

функций: поворот вверх, вниз, вправо, влево. Функции отличаются друг от друга только 

порядком выдачи управляющей последовательности, поэтому рассмотрим одну из них – 

поворот вверх. В соответствии с приведённой блок – схемой на шаговые двигатели для 

поворота на один шаг подаётся последовательность из четырёх сигналов, длительность 

каждого из которых 20 мс. После окончания движения двигатели отключаются от блока 

питания поскольку потребляют значительную мощность – 80 Вт.  
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Рисунок 18 - блок – схема алгоритма функции поворота вверх. 

 

 

 

  Функция АЦП. 
В данном проекте АЦП производится по необычному принципу : во время работы АЦП 

процессорное ядро контроллера отключается, чем исключается его влияние на работу 

АЦП. После завершения работы АЦП контроллер просыпается по прерыванию. Блок – 

схема алгоритма функции АЦП приведена на рисунке 19. 
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Рисунок 19 - блок – схема алгоритма функции АЦП. 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



32 

3. РАСЧЕТ И ПРОВЕРКА ЭЛЕКТРИЧЕСКИХ СХЕМ 

 Расчёт ключей управляющих шаговыми двигателями. 

Далее рассчитываем ключи, модуль понижающего преобразователя в данной работе не 

рассчитывается. 

1.  определяем коэффициент усиления по току: 

 
где I2 = 4 А – ток ключа; 

        I1 = 0.005 А – ток управления. 
 

Получаем коэффициент усиления 800, которого нельзя достичь  на одинарном мощном 

биполярном транзисторе, поэтому поставим полевой транзистор. 

2.  Выбираем распространённый полевой транзистор IRLR024 [5], используемый в блоках 

питания. Его основные характеристики : 

максимально допустимое напряжение сток- исток – 55 В; 

максимально допустимый ток стока – 17 А; 

максимально допустимая рассеиваемая мощность – 45 Вт. 

3.  Определяем рассеиваемую мощность : по сток- затворной характеристике ( рисунок 9 ) 

находим напряжение на транзисторе при управляющем напряжении 4 В и токе в 4 А.  

 
Рисунок 20 – Сток – затворная характеристика транзистора IRLR024. 
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Напряжение в импульсе – 0,3 В. 

  Находим рассеиваемую на транзисторе мощность: 

 
где N = 4 – скважность, 

U = 0,3 В – напряжение во время импульса, В, 

I = 4 А - ток в импульсе. 

Получаем рассеиваемую мощность 0,3 Вт. 
 

 Расчёт схемы нелинейного усилителя. 

Усилитель должен обеспечивать согласование выхода детектора с АЦП. Модуль 

детектора имеет диапазон выходных напряжений 0,1-14 В, диапазон входного напряжения 

АЦП - 0-5 В. Кроме того, необходима нелинейная характеристика для частичной 

компенсации нелинейности диодного детектора, характеристика которого приведена на 

рисунке 21. 

 

 
Рисунок 21 – Зависимость нормированного выходного напряжения модуля детектора от 

относительного уровня мощности входного сигнала (красная сплошная линия) и 

идеальная зависимость ( обозначена синими точками). 

Передаточная характеристика корректирующего усилителя изображена на рисунке 22. 
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Рисунок 22 – Зависимость требуемого нормированного выходного напряжения 

корректирующего усилителя от нормированного входного напряжения. 

 

Как видно из этого рисунка, характеристика корректирующего усилителя должна иметь 

характер, близкий к логарифмическому. Однако имея однополярное питание на плате 

модуля, нельзя поставить традиционную схему логарифмического усилителя.  

Поэтому исследуем схему усилителя, представленную на рисунке 11. В качестве диода 

используем малогабаритный диод Шотки BAS-70. Примим максимальный выходной ток 

модуля детектора 3 мА.По графику на рисунке 12 находим, что при прямом токе 3 мА на 

диоде падает 0,5 В. Находим наминал резистора R1:  

 
где Uвых = 14 В – максимальное выходное напряжение с модуля детектора; 

Uпр = 0,5 В – прямое напряжение на диоде при токе 3 мА; 

Iмакс = 3 мА – максимальный ток через диод. 

Получаем R1 = 4,5 кОм, ближайший номинал – 4,7 кОм. 

Далее определяем резисторы в цепи ОС ОУ . Необходимый коэффициент усиления    

 
где Uвых_макс = 5В – максимальное выходное напряжение усилителя, 

Uвх = 0,5 – максимальное напряжение на диоде. 

Получаем коэффициент усиления 10. Примим номинал резистора R3 1кОм.  
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Рисунок 23- Схема нелинейного усилителя. 

 

 

Рисунок 24 - Вольт – амперная характеристика диода BAS-70. 

Для такого включения операционного усилителя резистор R2 рассчитывается по формуле  

 

где K = 10 – необходимый коэффициент усиления; 

R3 = 1 кОм – номинал резистора R3.  

Получаем R2 = 9 кОм, ближайший номинал 9,1 кОм. 

Определяем ёмкости фильтра С3. Поскольку время установления составляет 

порядка 1мс , то необходимая ёмкость  
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где Tуст = 1 мс – время установления, 

R = 4,7 кОм - сопротивление фильтра. 

Получаем С3 = 53 нФ, ближайший номинал – 47нФ. 

Конденсатор С2 берём в 100 раз меньше С3, т.е. 470 пФ. Она необходима для 

дополнительной фильтрации. 

Конденсатор С1 берём 1 мкФ, в соответствии с рекомендацией производителя 

микросхемы. 

Проведём моделирование в PSpice simulator 9.1. График зависимости выходного 

напряжения от входного напряжения схемы представлен на рисунке 25. 

 
Рисунок 25 - График зависимости выходного напряжения от входного напряжения 

нелинейного усилителя с диодом Шотки, результат моделирования в PSpice simulator 9.1. 

 

Как видно из графика, рассчитанный усилитель действительно преобразует 12 – 

вольтовый диапазон входных напряжений в 5 – вольтовый диапазон выходных, теперь 

проверим температурную стабильность схемы. Проведя моделирование в PSpice simulator 

9.1 находим, что в интервале температур от 0 до 40 градусов по Цельсию точность 

выходного напряжения составляет от 5 до 12 % ( в зависимости от входного напряжения), 

поэтому для наших целей она непригодна. По результатам моделирования получается, что 

точность выходного напряжения сохраняется в пределах 1% при условии, что температура 

меняется в пределах  1,5 градуса. Если мы будем использовать эту схему, то придётся 

калиброваться каждый раз.  Попробуем заменить кремниевый диод Шотки  на арсенид – 
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галлиевый светодиод, который потенциально имеет большую температурную 

стабильность. График зависимости возможного относительного отклонения выходного 

напряжения от входного напряжения приведён на рисунке 26. 

 

 
Рисунок 26 – График зависимости возможного отклонения выходного напряжения от 

входного напряжения при изменении температуры на 20 градусов. 

 

  Проведя моделирование в PSpice simulator 9.1 находим, что в интервале температур от 0 

до 40 градусов по Цельсию точность выходного напряжения составляет от 0,1 до 1,6 % ( в 

зависимости от входного напряжения), поэтому для наших целей он может подойти. 

Однако имеет очень крутой наклон характеристики. График зависимости выходного 

напряжения от входного напряжения такой схемы представлен на рисунке 27.  
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Рисунок 27 - График зависимости выходного напряжения от входного напряжения 

нелинейного усилителя с арсенид – галлиевым диодом, результат моделирования в PSpice 

simulator 9.1. 

 

Заметим, что использование такого НЛУ также нецелесообразно, поскольку крутой 

наклон характеристики приведёт к потере точности. Поэтому ограничим крутизну 

характеристики, добавив последовательно светодиоду резистор. Получившаяся схема 

приведена на рисунке 15.   
 

 
 

Рисунок 28 – Нелинейный усилитель на арсенид- галлиевом диоде с последовательно 

включённым сопротивлением. 

 

Рассчитаем параметры элементов. Поскольку арсенид – галлиевый диодоткрывается при 

напряжении 1,5 В, зададимся коэффициентом усиления 2.  Примим номинал R4 равным 

10 кОм, номинал R1 равным 4,7 кОм. Определим R3: 

 
где R4 = 10 кОм – номинал резистора R3, 

К = 2 – коэффициент усиления. 

Получаем R3 = 10 кОм. 

Резистор R2 подобран экспериментально, R2 = 220 Ом. 

Характеристика усилителя, снятая экспериментально , показана на рисунке 29. 
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Рисунок 29 – Зависимость выходного напряжения от входного для усилителя с диодом и 

резистором. 

Теперь исследуем результаты применения нелинейного усилителя с диодом Шотки 

и арсенид – галлиевом диодом с последовательно включённым сопротивлением. 

 
Рисунок 30 – Зависимость нормированного выходного напряжения от нормированной 

входной мощности для «идеального» усилителя (синяя прямая), усилителя с диодом 

Шотки (красная кривая) и усилителя с арсенид – галлиевым диодом. 

 

Как видно из этого графика, характеристика системы при использовании усилителя с 

диодом Шотки более линейна. Следующий график – зависимость количества разрядов 

АЦП, приходящееся на один дециБел при отсутствии коррекции и с обоими видами 

коррекции, представлен на рисунке 31. 
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Рисунок 31 – Зависимость количества разрядов АЦП на один дБ входной мощности для 
системы без коррекции (красный график) , системы с коррекцией на диоде Шотки 

(чёрный график) и арсенид – галлиевом диоде (коричневый график ). 
 

Практически, высокую точность нельзя обеспечить при малом разрешении, поэтому 

система без коррекции будет плохо работать при высоком уровне входного сигнала , в 

диапазоне до 10дБ. В то же время резкие перепады в количестве разрядов также 

отрицательно сказываются на точности, поэтому в данном применении имеет смысл 

использовать либо систему с коррекцией на арсенид – галлиевом диоде, либо 

комбинированную : первые 10 дБ оценивать по выходу усилителя с коррекцией на 

арсенид – галлиевом диоде, остальные – прямо с выхода модуля детектора . 

Теперь оценим ошибку нелинейного усилителя  при изменении температуры на 20 

градусов для системы с коррекцией на арсенид – галлиевом диоде и при изменении 

температуры на 2 градуса для усилителя с диодом Шотки, график данной зависимости 

приведён на рисунке 32. 

 
Рисунок 32 – Зависимость ошибки в дБ при изменении температуры для усилителя 

с арсенид -  галлиевым диодом (синий график) и диодом Шотки (красный график). 
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Как видно из этого графика при изменении температуры на 20 градусов ошибка 

системы с коррекцией на арсенид – галлиевом диоде составит 2 дБ, при изменении 

температуры на 2 градуса коррекция с диодом Шотки обеспечит ошибку 4 дБ. 

Проведя исследование систем коррекции можно сделать вывод, что наиболее 

подходит система с коррекцией на арсенид – галлиевом диоде с последовательно 

включённым сопротивлением, так как с её помощью можно добиться не только высокого 

разрешения, но и стабильности параметров. К сожалению, отсутствие данных по 

температурной стабильности модуля детектора не позволяют сделать вывод по 

температурной стабильности комплекса в целом, однако можно с уверенностью сказать, 

что разработанный модуль имеет высокую температурную стабильность.  
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ВЫВОД 
В процессе разработки дипломного проекта были изучены современные методы 

измерения диаграммы направленности антенн, предложена структурная схема комплекса, 

рассчитана принципиальная схема модуля, также были отмакетированы наиболее 

ответственные узлы разрабатываемого модуля, протестировано программное обеспечение 

контроллера, промоделирована работа схемы на температурную нестабильность.  

 По результатам проделанной работы можно сделать вывод о технических 

параметрах разработанного модуля : 

• температурный диапазон (при однократной калибровке), °С      +10..+30 

• точность датчика уровня сигнала (при однократной калибровке), дБ    ± 1   

• точность установки местоположения платформы, градусов     ± 0,2 

• время снятия диаграммы в области  ± 180 градусов, с      100 

• совместимость формата данных комплекса     MathCad 

• максимальная мощность,  

потребляемая от сети питания 220В 50Гц , Вт    80 

• вид комплекса – стационарный. 

 

К сожалению, для обеспечения всего температурного диапазона, указанного в задании, 

необходимо пользоваться датчиком температуры, интегрированного в микроконтроллер  и 

производить корректировку показаний. Но высокая температурная стабильность схемы 

позволяет производить редкую калибровку, что является её преимуществом. Таким 

образом, несмотря на то, что требуется учитывать рабочую температуру комплекса, 

можно сказать, что разработка данного проекта оказалась успешной и он может достойно 

соперничать со своими аналогами. 
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Приложение А –  

Программа микроконтроллера на языке ассемблера 
;************************************************************************ 
;* Schekaturin's komplex host kontroller firmware      * 
;* written by Sidorenko D.A.        *  
;* first edition:   18.02.2004                   *  
;*  last changes:    27.04.2004   by Sidorenko D.A.     * 
;* controller: ATmega8535/AT90S8535, 4 MHz crystal                       * 
;*  working with Software by:                 *  
;* RS-232 speed: 19.2 kBaud        *  
;* p.computer hardware resourses used : com-port 1/2,usb(virtual com)  * 
;*            *  
;************************************************************************ 
 .include "m8535def.inc" ;standart definitions included 
 .include "AIKdef.inc" ;standart definitions included 
;//////////////////////////// int vectors ////////// 
.cseg 
 .org 0x00  
  rjmp reset 
 .org $001  ;for azimut and ugol 
  rjmp int0_i 
 
 .org $002  ;for azimut and ugol 
  rjmp int1_i 
 .org adccaddr  ;adc interrupting 
  rjmp adc_i 
 
 ;.org $00B  ;not used 
  ;rjmp uart_i 
 .org $020 
;/////////////// main ///////////// 
reset: 
;//////////////////// initialisation /////// 
 ldi temp,0x00 
 mov zero,temp ;temp = 0 
 ldi temp,10 
 mov ten,temp ;ten = 10 
 mov rh,ten ;rh = 10 
 mov rl,r0 ;rl = 0 
 mov ul,r0 ;ul = 0 
 mov uh,ten ;uh = 10 
 mov rd,r0 ;rd = 0 
 mov azl,zero ;az1 = 0 
 mov azh,ten ;azh = 10 
 
 ldi temp,0x0f ;temp = 0x0f 
 out ddrb,temp ;port b-out 
 ldi temp,0xff 
 out ddrc,temp ;port c-out 
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out portd,temp ;pull up resistors on 

 out ddrd,zero; ;port d-in 
 
 ldi r31,LOW(RAMEND) 
 out spl,r31 
 ldi r31,HIGH(RAMEND) 
 out sph,r31  ;stek initc 
 rcall pause10  ; 10 msec pause 
 rcall uart_init  ; uart init 
 ldi temp,64 
 out mcucr,temp  ;sleep enable 
 rcall adc_init  ;ADC init 
    sei 
 out udr,ten 
;-------------------- transmit memory --------------- 
 ldi temp,CHAR_A 
 sts T_A_RAM,temp  
 ldi temp,CHAR_K 
 sts T_K_RAM,temp 
;--------------- initialisation complete ------------ 
;---------------- main loop  ------------------------ 
main_loop: 
 ldi temp,0x0 
 sts H1_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts L1_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts H2_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts L2_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts H3_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts L3_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts H4_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts L4_RAM,temp 
 ldi temp,0x0 
 sts  P_ERR_RAM,temp  
          
 rcall receive_p 
 rcall move_n_steps 
 rcall get_set_f 
 rcall transmit_f 
rjmp main_loop 
;---------------------------------- functions ---- 
;*****************pause0.5mSECONDS 
pause05: 
 ldi temp,5 
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 m0105:ldi temp1,130 
 m10105:dec temp1 
 brne m10105 
 dec  temp 
 brne m0105 
ret  
;*****************pause1mSECONDS 
pause1: 
 ldi temp,10 
 m01:ldi temp1,130 
 m101:dec temp1 
 brne m101 
 dec temp 
 brne m01 
ret 
;*****************pause5mSECONDS 
pause5: 
 ldi temp,50 
 m01h5:ldi temp1,130 
 m101h5:dec temp1 
 brne m101h5 
 dec temp 
 brne m01h5 
ret 
;*****************pause2mSECONDS 
pause2: 
 ldi temp,20 
 m02:ldi temp1,130 
 m102:dec temp1 
 brne m102 
 dec temp 
 brne m02 
ret 
;*****************pause10mSECONDS 
pause10: 
 ldi temp,100 
 m:ldi temp1,130 
 m1:dec temp1 
 brne m1  
 dec temp 
 brne m 
ret 
Pause30:;****************pause30mSECONDS 
 ldi temp2,3 
 m1p_ch12:rcall pause10 
 dec temp2 
 brne m1p_ch12 
ret 
Pause20:;****************pause20mSECONDS 
 ldi temp2,2 
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 m1p11_ch12:rcall pause10 
 dec temp2 
 brne m1p_ch12 
ret 
pause250:;****************pause250mSECONDS 
 ldi temp2,25 
 m1p_ch121:rcall pause10 
 dec temp2 
 brne m1p_ch121 
ret 
 
pause1000:;***********p1000mSECONDS 
 ldi temp2,100 
 pause101: 
 ldi temp,100 
 mx:ldi temp1,130 
 m1x:dec temp1 
 brne m1x 
 dec temp 
 brne mx 
 dec temp2 
 brne pause101 
ret 
adc_init:;**************adc_init 
 ldi temp,0x86 
 out ADCSRA,temp 
ret 
adc_off:;**************************adc off 
 ldi temp,0 
 out ADCSRA,temp 
ret 
;*******************adc0****************************** 
adc0: 
 out admux,zero  ;channel 0 
 rcall pause05 
 ldi temp,64 
 out mcucr,temp  ;idle 
 ldi temp,0x8e 
 out ADCSRA,temp 
 sbi ADCSRA,6  ;start 
 sleep 
 ldi temp,0x86 
 out ADCSRA,temp 
 in temp,adcl 
 in temp1,adch 
ret ;adc0 
uart_init:;****************************************uart_init: 
 ldi temp,12 ;19200 
 out UBRRL,temp ;speed 19200 bod 
 ldi temp,24 
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 out UCSRB,temp ;enable transmit and interrapting txc 
 mov flag,zero 
 nop 
 ret 
step_left1:;***********step_left1**** 
 ldi temp,0x29 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x2a 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x26 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x25 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x0 
 out portc,temp 
ret 
step_right1:;***********1step_right1**** 
 ldi temp,0x25 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x26 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x2a 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x29 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x0 
 out portc,temp 
ret 
step_up1:;***********step_up1**** 
 ldi temp,0x15 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x16 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x1a 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x19 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x0 
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 out portc,temp 

ret 
step_down1:;***********step_down1**** 
 ldi temp,0x19 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x1a 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x16 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x15 
 out portc,temp 
 rcall pause20 
 ldi temp,0x0 
 out portc,temp 
ret 
 
;***************************************************************************** 
;* perevod 
;*****************************************************************************
******************* 
perevod: 
 mov byte1,r0 
 mov byte2,r0 
 mov byte3,r0 
 mov counter,r0 
 dec byte1 
 dec counter 
 perevod1: 
 inc counter 
 inc byte1 
 ldi temp,10 
 eor temp,byte1 
 brne perevod2 
 inc byte2                            
 mov byte1,r0 
 perevod2: 
 ldi temp,10 
 eor temp,byte2 
 brne perevod3 
 inc byte3 
 mov byte2,r0 
 perevod3: 
 mov temp,byte 
 eor temp,counter 
 brne perevod1 
 nop 
 ldi temp,0x30 
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or byte1,temp 
 or byte2,temp 
 or byte3,temp 
 nop 
ret ;perevod 
;///////////////// move_n_steps  ///////////////////////// 
move_n_steps: 
 lds counter,Number_of_steps_RAM ;counter = Number_of_steps_RAM 
 lds rd,Move_dir_RAM  ;rd = Move_dir_RAM 
 cp counter,zero   ;  
 breq move_n_steps100  ; if (counter == no moveing)goto ( 
move_n_steps100:) 
  ldi temp,STEP_UP 
  cp temp,rd  ;rd == STEP_UP ? 
  brne move_n_steps101  ; if (rd != STEP_UP)goto ( 
move_n_steps101:) 
   move_n_steps102:  
    dec counter 
    rcall step_up1 
    tst counter  ;if (counter != 0) goto(move_n_steps102:) 
    brne move_n_steps102 
  move_n_steps101: 
  ldi temp,STEP_DOWN 
  cp temp,rd   
  brne move_n_steps103  ; if (rd != STEP_DOWN)goto ( 
move_n_steps103:) 
   move_n_steps104:  
    dec counter 
    rcall step_down1 
    tst counter  ;if (counter != 0) goto(move_n_steps104:) 
    brne move_n_steps104 
     
 
  move_n_steps103: 
   
  ldi temp,STEP_LEFT 
  cp temp,rd   
  brne move_n_steps105  ; if (rd != STEP_LEFT)goto ( 
move_n_steps105:) 
   move_n_steps106:  
    dec counter 
    rcall step_left1 
    tst counter  ;if (counter != 0) goto(move_n_steps106:) 
    brne move_n_steps106 
     
 
  move_n_steps105: 
   
  ldi temp,STEP_RIGHT 
  cp temp,rd   
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  brne move_n_steps107  ; if (rd != STEP_RIGHT)goto ( 
move_n_steps107:) 
   move_n_steps108:  
    dec counter 
    rcall step_right1 
    tst counter  ;if (counter != 0) goto(move_n_steps108:) 
    brne move_n_steps108 
     
 
  move_n_steps107: 
move_n_steps100: 
ret ;move_n_steps 
;****************************** get_set   ****************************** 
;* get/set from  Get_set_RAM 
;***************************************************************************** 
get_set_f: 
lds rd,Get_set_RAM  ;rd = Get_set_RAM 
cp rd,zero   ;  
 breq get_set_f100  ; if (counter == no moveing)goto ( move_n_steps100:) 
  ldi temp,GET_U1 
  cp temp,rd  ;rd == GET_U1 ? 
  brne get_set_f101  ; if (rd != GET_U1)goto ( move_n_steps101:) 
   rcall adc0 
   sts L1_RAM,temp 
   sts H1_RAM,temp1 
  get_set_f101: 
  ldi temp,SET_FREC 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f102  ; if (rd != SET_FREC)goto ( move_n_steps103:) 
   rcall set_generator_frec 
  get_set_f102: 
  ldi temp,SET_VERT_POL 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f103  ; if (rd != SET_VERT_POL)goto ( 
move_n_steps105:) 
   rcall set_generator_vert_pol 
  get_set_f103: 
  ldi temp,SET_HOR_POL 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f104  ; if (rd != SET_HOR_POL)goto ( 
move_n_steps107:) 
   rcall set_generator_hor_pol 
  get_set_f104: 
  ldi temp,GET_UGOL 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f105  ; if (rd != GET_UGOL)goto ( move_n_steps107:) 
   rcall get_platform_ugol 
   sts L1_RAM,ul 
   sts H1_RAM,uh   
  get_set_f105: 
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  ldi temp,GET_AZIMUT 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f106  ; if (rd != GET_AZIMUT)goto ( move_n_steps107:) 
   rcall get_platform_azimut 
   sts L1_RAM,azl 
   sts H1_RAM,azh   
  get_set_f106: 
  ldi temp,EQ_TEST 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f107  ; if (rd != EQ_TEST)goto ( move_n_steps107:) 
   rcall get_eq_test 
  get_set_f107: 
  ldi temp,GET_U1_U 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f108  ; if (rd != GET_U1_U)goto ( move_n_steps108:) 
   rcall get_u1_u_func 
  get_set_f108: 
  ldi temp,GET_UGOL_U 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f109  ; if (rd != GET_UGOL_U)goto ( move_n_steps109:) 
   rcall get_ugol_u_func 
  get_set_f109: 
  ldi temp,GET_AZIMUT_U 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f110  ; if (rd != GET_AZIMUT_U)goto ( 
move_n_steps110:) 
   rcall get_azimut_u_func 
  get_set_f110: 
  ldi temp,SET_LEVEL 
  cp temp,rd   
  brne get_set_f111  ; if (rd != SET_LEVEL)goto ( move_n_steps111:) 
   rcall set_level_func 
  get_set_f111: 
get_set_f100: 
ret ;Get_set 
;////////////////////// set_generator_frec ////////////////////// 
set_generator_frec: 
ret ;set_generator_frec 
;////////////////////// set_generator_vert_pol /////////////////////// 
set_generator_vert_pol: 
ret ;set_generator_vert_pol 
;//////////////////// set_generator_hor_pol ///////////////////////// 
set_generator_hor_pol: 
ret ;set_generator_hor_pol 
;/////////// get_platform_ugol //////////////////////////////// 
get_platform_ugol: 
 ldi temp,0 
 out tccr1a,temp;counter -internal 
 ldi temp,192 
 out tccr1b,temp;setting count 
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 ldi temp,0 
 out tcnt1h,temp; 
 ldi temp,0 
 out tcnt1l,temp;counter :=0 
  
 ldi temp,67 
 out mcucr,temp;enable int 1,idle,sleep 
 ldi temp,0 
 out timsk,temp;counters int disabled 
 ldi temp,64 
 out GICR,temp 
 nop 
 nop 
 nop 
 ldi temp1,192 
 ldi temp,66 
 sei 
 mov rez1,ten 
 ldi symbol,193 
 sleep 
 urw3m1: 
 dec rez1 
 brne urw3m1 
 out tccr1b,symbol   
;start counting 
 out mcucr,temp;enable int 1 down,idle,sleep 
 ldi temp1,192 
 sleep;stop counting 
 in ul,tcnt1l 
 in uh,tcnt1h 
 ldi temp,0 
 out GICR,temp 
 ldi temp,64 
 out mcucr,temp;enable int 1,idle,sleep 
ret ;get_platform_ugol 
;/////////////// get_platform_azimut //////////////////////// 
get_platform_azimut: 
 ldi temp,0 
 out tccr1a,temp ;counter -internal 
 ldi temp,192 
 out tccr1b,temp ;setting count 
 ldi temp,0 
 out tcnt1h,temp ; 
 ldi temp,0 
 out tcnt1l,temp ;counter :=0 
  
 ldi temp,77 
 out mcucr,temp ;enable int 1,idle,sleep 
 ldi temp,0 
 out timsk,temp ;counters int disabled 
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 ldi temp,128 
 ldi temp1,64 
 out GICR,temp 
 nop 
 nop 
 nop 
 ldi temp1,192 
 ldi temp,72 
 ldi symbol,193 
 mov rez1,ten 
 sei 
 sleep 
 aurw3m1: 
 dec rez1 
 brne aurw3m1 
 out tccr1b,symbol   
 ;start counting 
 out mcucr,temp;enable int 1 down,idle,sleep 
 ldi temp1,192 
 sleep;stop counting 
 in azl,tcnt1l 
 in azh,tcnt1h 
  
 ldi temp,0 
 out GICR,temp 
 ldi temp,64 
 out mcucr,temp;enable int 1,idle,sleep 
ret ;get_platform_azimut 
;********************** get_eq_test   ******************************************* 
;* result ul: if ul==1+2+4+8 then allthing works 
;* else if u1==15-1 or u1 == 15-4 then azimut not working  
;*  if u1==15-2 or u1 == 15-8 then ugol not working 
;************************************************************************** 
get_eq_test: 
 ldi temp,0 
 mov ul,temp 
 ldi byte,1 
 ldi adress,2 
 ldi symbol,4 
 ldi temp2,8 
 
 ldi temp,100 
 mpr:ldi temp1,130 
 m1pr:sbic pind,2 
 or ul,byte  
 sbic pind,3 
 or ul,adress  
 sbis pind,2 
 or ul,symbol 
 sbis pind,3 
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 or ul,temp2  
  
 dec temp1 
 brne m1pr 
 dec temp 
 brne mpr 
 sts L1_RAM,ul 
ret ;get_eq_test 
;//////////////////////////////////// rcall get_u1_u_func ////////// 
get_u1_u_func: 
 rcall adc0 
 sts L1_RAM,temp 
 sts H1_RAM,temp1 
 rcall pause5 
 rcall adc0 
 sts L2_RAM,temp 
 sts H2_RAM,temp1 
 rcall pause5 
 rcall adc0 
 sts L3_RAM,temp 
 sts H3_RAM,temp1 
 rcall pause5 
 rcall adc0 
 sts L4_RAM,temp 
 sts H4_RAM,temp1  
ret ;get_u1_u_func 
;/////////////// get_ugol_u_func  /////////////////////////// 
get_ugol_u_func: 
 rcall get_platform_ugol  
 sts L1_RAM,ul 
 sts H1_RAM,uh   
 rcall get_platform_ugol  
 sts L2_RAM,ul 
 sts H2_RAM,uh   
 rcall get_platform_ugol  
 sts L3_RAM,ul 
 sts H3_RAM,uh   
 rcall get_platform_ugol  
 sts L4_RAM,ul 
 sts H4_RAM,uh   
 
ret ;get_ugol_u_func 
;////////////////// get_azimut_u_func ///////////////// 
get_azimut_u_func: 
 rcall get_platform_azimut 
 sts L1_RAM,azl 
 sts H1_RAM,azh   
 rcall get_platform_azimut 
 sts L2_RAM,azl 
 sts H2_RAM,azh   
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 rcall get_platform_azimut 
 sts L3_RAM,azl 
 sts H3_RAM,azh   
 rcall get_platform_azimut 
 sts L4_RAM,azl 
 sts H4_RAM,azh   
ret ;get_azimut_u_func 
;///////////////////////////////////// set_level_func ///////////////// 
set_level_func: 
ret ;set_level_func 
;/////////////////////////////////////// interruptings //////////// 
;****************************** reseive_p **************************** 
;*reseive packet from PC : 
;* 0  = 'A'= 0x41 
;* 1 = 'K'= 0x4b 
;* 2 P_nomber - packet nomber 
;* 3 Move_dir - move direction 
;* 4 nomber of steps 
;* 5 Get_set 
;* 6 Data_H 
;* 7 Data_L 
;* 
;* resourses used: 
;*  functions: PC_byte_wait 
;*  registers: temp,rd 
;*    RAM:0x0060..0x006F-receive pocket 
;* changes:RAM:0x0060..0x006F-receive pocket 
;*  RAM:0x0070..0x007F-transmit pocket(P_ERR_RAM) 
;********************************************************** 
receive_p: 
 in rd,udr  ;delay receive flag 
; byte 0- 'A'  
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts R_A_RAM,rd  ;R_A_RAM = received data 
 ldi temp,CHAR_A 
 cp temp,rd  ;receive data == 'A' ? 
 brne receive_p  ; if (rd != 'A')goto (receive_p:) 
; byte 1- 'K'  
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts R_K_RAM,rd  ;R_K_RAM = received data 
 ldi temp,CHAR_K 
 cp temp,rd  ;receive data == 'K' ? 
 brne receive_p  ; if (rd != 'K')goto ( receive_p:) 
 sts P_ERR_RAM,zero ;P_ERR = 0   
; byte 2- P_nomber  
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts R_P_nomber_RAM,rd ;R_P_nomber_RAM = received data 
; byte 3- Move_dir  
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts Move_dir_RAM,rd ;Move_dir_RAM = received data 
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; byte 4- Number_of_steps 
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts Number_of_steps_RAM,rd ;Number_of_steps_RAM = received data 
; byte 5- Get_set 
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts Get_set_RAM,rd ;Get_set_RAM = received data 
; byte 6- Data_H 
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts Data_H_RAM,rd ;Data_L_RAM = received data 
; byte 7- Data_L 
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts Data_L_RAM,rd ;Data_H_RAM_RAM = received data 
; byte 8- c_sum 
 rcall PC_byte_wait ;receive data 
 sts c_sum_ram,rd ;Data_H_RAM_RAM = received data 
ldi temp,0xff 
lds tr,R_A_RAM   ; calculate c_sum 
eor temp,tr 
lds tr,R_K_RAM  
eor temp,tr 
lds tr,R_P_nomber_RAM 
eor temp,tr 
lds tr,Move_dir_RAM 
eor temp,tr 
lds tr,Number_of_steps_RAM  
eor temp,tr 
lds tr,Get_set_RAM 
eor temp,tr 
lds tr,Data_H_RAM 
eor temp,tr 
lds tr,Data_L_RAM 
eor temp,tr 
lds temp1,c_sum_ram 
 cp temp1,temp   ;receive data with no err ? 
 breq reseive_p111  ; if (c_sum == transmitted c_sum)goto ( reseive_p111:) 
  ldi temp,ERR 
  sts P_ERR_RAM,temp 
 reseive_p111: 
;if received the packet with the same number then transmit packet once more 
lds temp1,T_P_nomber_RAM 
lds temp,R_P_nomber_RAM  
cp temp1,temp   
 brne reseive_p112  ; if (T_P_nomber_RAM != R_P_nomber_RAM )goto ( 
reseive_p112:) 
  rcall transmit_f ; else  
  rjmp receive_p  
 reseive_p112: 
ret ;reseive_p 
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;********************* PC_byte_wait *********************** 
;* wait byte from PC and loads it to rd 
;* resourses : UART :no interruptings! 
;*********************************************************** 
PC_byte_wait: 
 in temp,UCSRA 
 sbrs temp,7 
 rjmp PC_byte_wait ; 
 in rd,udr  ; 
ret ;PC_byte_wait 
;****** transmit_f ****************************************** 
;* transmits T_PACKET (RAM 0x070-0x07b) 
;* resourses :UART-no interruptings 
;* mov R_P_nomber_RAM to T_P_nomber_RAM  
;* calculates c_sum 
;***************************************************************** 
transmit_f: 
; byte 0- 'A' 
 lds tr,T_A_RAM   
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 1- 'K' 
 lds tr,T_K_RAM  
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 2- T_P_nomber 
 lds tr,R_P_nomber_RAM  
 sts T_P_nomber_RAM,tr 
 nop 
 lds tr,T_P_nomber_RAM  
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 3- H1_RAM 
 lds tr,H1_RAM  
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 4- L1_RAM 
 lds tr,L1_RAM  
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 5- H2_RAM 
 lds tr,H2_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 6- L2_RAM 
 lds tr,L2_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 7- H3_RAM 
 lds tr,H3_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 8- L3_RAM 
 lds tr,L3_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 9- H4_RAM 
 lds tr,H4_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
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; byte 10- L4_RAM 
 lds tr,L4_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 11- P_ERR_RAM 
 lds tr,P_ERR_RAM 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
; byte 12- c_sum  ; calculate and send c_sum 
 ldi temp,0xff 
 lds tr,T_A_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,T_K_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,T_P_nomber_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,H1_RAM 
 eor temp,tr  
 lds tr,L1_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,H2_RAM  
 eor temp,tr 
 lds tr,L2_RAM  
 eor temp,tr 
 lds tr,H3_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,L3_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,H4_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,L4_RAM 
 eor temp,tr 
 lds tr,P_ERR_RAM 
 eor temp,tr 
 mov tr,temp 
 sts T_c_sum_ram,temp 
 rcall transmit_byte ;transmit data 
ret ;transmit_f 
;************************** transmit_byte ************** 
transmit_byte: 
 in temp,UCSRA 
 sbrs temp,6 
 rjmp transmit_byte ; 
 out udr,tr 
 transmit_byte2: 
 in temp,UCSRA 
 sbrs temp,6 
 rjmp transmit_byte2 ; 
 rcall pause05  ;wait 05 ms 
ret ;transmit_byte 
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Приложение А - продолжение 
 
;--------------------------- interrupting vectors ------------------ 
adc_i: 
reti 
;uart_i: 
;in rd,udr 
;reti 
int1_i: 
int0_i: 
 out tccr1b,temp1 
reti 
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Приложение Б –  

Макроопределения для программы микроконтроллера 
на языке ассемблера  

 
;AIK definitions file 
 .def zero= r0 ;= 0 
 .def ten= r1 ;= 10 
 .def byte1= r2 
 .def byte2= r3 
 .def byte3= r4 
 .def tr= r5 
 .def rd= r6 
 .def flag= r7 
 .def rh= r8 
 .def rl= r9 
 .def uh= r10 
 .def ul= r11 
 .def azh= r12 
 .def azl= r13 
 .def rez1= r14 
 .def rez2= r15 
 
 .def temp= r16 
 .def temp1= r17 
 .def temp2= r18 
 .def counter= r19 
 .def lcounter= r20 
 .def hcounter= r21 
 .def status= r22 
 .def symbol= r23 
 .def adress= r24 
 
 .def byte= r25 
;///////////////////////// constants ///////////////////////////////// 
 
;///////////// pause val ///////////////  
 .equ pause_val= 79 ;10ms 
;////////// receive pocket constants \\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\ 
;//////// bit nombers ///////////// 
 .equ R_A=  0x00 ;0 
 .equ R_K=  0x01 ;1 
 .equ R_P_nomber= 0x02 
 .equ Move_dir=  0x03 
 .equ Number_of_steps= 0x04 
 .equ Get_set=  0x05 
 .equ Data_L=  0x06 
 .equ Data_H=  0x07 
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Приложение Б - продолжение 
 
; /// location in RAM 
  .equ R_A_RAM=  0x060 
  .equ R_K_RAM=  0x061 
  .equ R_P_nomber_RAM= 0x062 
  .equ Move_dir_RAM= 0x063 
  .equ Number_of_steps_RAM=0x064 
  .equ Get_set_RAM= 0x065 
  .equ Data_L_RAM= 0x066 
  .equ Data_H_RAM= 0x067 
  .equ c_sum_ram= 0x068 
;////////// transmit pocket constants \\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\ 
;//////// bit nombers ///////////// 
; .equ A=  0x00 ;0 
; .equ B=  0x01 ;1 
; .equ P_nomber= 0x02 
 .equ L1= 0x03 
 .equ H1= 0x04 
 .equ L2= 0x05 
 .equ H2= 0x06 
 .equ L3= 0x07 
 .equ H3= 0x08 
 .equ L4= 0x09 
 .equ H4= 0x0A 
 .equ P_ERR= 0x0B 
; /// location in RAM 
  .equ T_A_RAM= 0x070 
  .equ T_K_RAM= 0x071 
  .equ T_P_nomber_RAM=0x072 
  .equ L1_RAM= 0x073 
  .equ H1_RAM= 0x074 
  .equ L2_RAM= 0x075 
  .equ H2_RAM= 0x076 
  .equ L3_RAM= 0x077 
  .equ H3_RAM= 0x078 
  .equ L4_RAM= 0x079 
  .equ H4_RAM= 0x07A 
  .equ P_ERR_RAM= 0x07B 
  .equ T_c_sum_ram=0x07c 
;/////////// Packets constants: ////////////////////// 
 .equ CHAR_A= 0x41 ;'A' 
 .equ CHAR_K= 0x4b ;'K' 
 .equ P_LENGTH= 4  
 .equ ERR= 254 
 .equ OK= 0 
;///////////////// move constants /////////////////////// 
 .equ STEP_UP= 1 
 .equ STEP_DOWN= 2 
 .equ STEP_LEFT= 3 
 .equ STEP_RIGHT=4 
;////////////////////// get_set constants ////////////////// 
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Приложение Б - продолжение 
 
 .equ GET_U1=  1 
 .equ SET_FREC=  2 
 .equ SET_VERT_POL= 3 
 .equ SET_HOR_POL= 4 
 .equ GET_UGOL=  5 
 .equ GET_AZIMUT= 6 
 .equ EQ_TEST=  7 
 .equ SET_LEVEL=  8 
 .equ GET_U1_U=  9 
 .equ GET_UGOL_U= 10 
 .equ GET_AZIMUT_U= 11 
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Приложение В –  

Расчет цепи фильтра компаратора датчика положения 
платформы в MathCad 2001 

Примим защитный резистор номиналом в 100 кОм, 

 
Передаточная функция цепи фильтра имеет вид: 
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Приложение В - продолжение 
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Приложение В - продолжение 
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Приложение Г –  

Схема модуля в программе OrCad 9.1 
 

 


