Техника интерфейса.

1.Согласование датчиков и микроЭВМ.

Для согласования датчиков и микроЭВМ необходимы разнообразные периферийные схемы.
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Сначала температура, давление и другие физические величины, являющиеся объектом контроля в системе, преобразуются с помощью датчиков в электрические сигналы. Выходные сигналы обычно представляют собой аналоговую величину, которую обработать при помощи микроЭВМ непосредственно невозможно. Предварительно выходные сигналы датчиков необходимо подвергнуть аналого-цифровому преобразованию и представить их высокой точностью в цифровом виде. Часто выходной сигнал датчика весьма незначителен. В таких случаях еще до АЦП требуется предварительная обработка: усиление сигнала и преобразование выходного сопротивления.

Когда в системе много датчиков аналоговых сигналов, то может потребоваться мультиплексор, позволяющий одному АЦП эффективно обслуживать несколько датчиков сразу. Для правильного преобразования в цифровую форму быстро изменяющихся аналоговых сигналов необходимы также схемы выборки/хранения.

Разумеется, для ввода цифровых сигналов от АЦП в микроконтроллер необходимы также схемы согласования. Они получили название адаптеров (они же порты в однокристальных микроЭВМ).

2. Техника предварительной обработки.

Всевозможные датчики имеют самые разнообразные выходные сигналы:

· датчики с аналоговым выходным сигналом- термопары, терморезисторы

· датчики с бинарным (или цифровым) и квазицифровым сигналом на выходе

· частотные датчики.

Перед введением различных сигналов в микроконтроллер часто требуется предварительная обработка, которая облегчает и упрощает дальнейшие операции с этими сигналами. Характер предварительной обработки почти полностью зависит от вида датчика.

Когда выходные сигналы датчиков очень малы, схема предварительной обработки сигнала представляет собой усилитель на основе ОУ.

В настоящее время выпускаются ОУ с разнообразными характеристиками. Поэтому практически всегда, для усиления сигнала можно подобрать соответствующую ИС ОУ.

Обычно различают следующие типы схем предварительной обработки:

1. Усилитель – для усиления слабых выходных сигналов датчика.

2. Преобразователь сопротивления   – для преобразования высокого выходного сопротивления датчика в низкое (повторитель).

3. Преобразователь тока/напряжение – для преобразования выходного сигнала датчика в виде электрического тока в соответствующее изменение электрического напряжения.

4. Преобразователь действующих значений – для преобразования выходного сигнала датчика в виде переменного напряжения (тока) в сигнал постоянного тока (напряжение)  с тем же действующим значением.

5. Схема логарифмического сжатия – для сжатия динамического диапазона выходных сигналов датчика с помощью логарифмического усилителя.

6. Фильтр – для подавления шумовых составляющих выходного сигнала датчика с помощью фильтров НЧ или полосовых фильтров.

7. Схема линеаризации – для коррекции выходного сигнала датчика с нелинейной характеристикой.

Примеры схем предварительной обработки.  

1. Преобразователь сопротивления
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2. Преобразователь ток-напряжение
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3. Схема логарифмического сжатия
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Типы бинарных датчиков и их схемы ввода сигнала
1. Датчики бинарного типа – датчики, которые имеют выходной сигнал типа включено/выключено (только два состояния). Бинарные по принципу действия делятся на контактные и бесконтактные (пример-датчик уровня жидкости из поплавка и переключателя). Выходные сигналы контактных датчиков легко вводятся в МП – контроллер. При этом обычно используются схемы типа 
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К бесконтактному типу бинарных датчиков относятся, например, датчики положения на основе оптического прерывателя (для АТС это датчики в инфракрасном диапазоне) или датчика Холла, или индуктивного датчика частоты оборота двигателя.
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В датчиках такого типа состояние «включено» или «выключено» на выходе отражается в виде изменения электрического сигнала. Для повышения крутизны фронтов выходного сигнала применяется компаратор.

В схеме применен компаратор с петлей гистерезиса для обеспечения требуемой зоны нечувствительности. Ширина петли определяется соотношением R1 и R2. Современные бинарные датчики стремятся изготавливать с уже встроенным компаратором (пример- датчики индуктивные частоты вращения фирмы Шкода, Фольксваген, Вольво).

Аналоговые датчики и их схемы ввода сигналов
Для получения информации в некотором непрерывном интервале о значениях физической величины используют датчики аналоговые. В общем случае по виду изменяемого выходного электрического параметра аналоговые датчики делят на три группы:

· с изменяемым выходным напряжением,

· током,

· сопротивлением.

Типичные способы соединения аналоговых датчиков с МП контроллером имеют вид:
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