Erfassen eines Widerstands- oder Kondensatorwertes in BASCOM AVR





Wie kann der Wert eines Joysticks, LDR, PTC, NTC etc. erfasst werden?


Wie kann man eine quasianaloge Eingabe eines Wertes über ein Potentiometer vornehmen?


Den AD-Wandler des Mikrokontrollers dafür zu benutzen ist oft zu schade, und die kleineren Kontroller haben keinen AD-Wandler.





1. GetRC0


In BASCOM existiert der Befehl GetRC0.





Testschaltung:





�





Testprogramm:





'                    GETRC.BAS


'   demonstrates how to get the value of a resistor


' The library also shows how to pass a variable for use with individual port


' pins. This is only possible in the AVR architecture and not in the 8051


'-------------------------------------------------------------------------


Config Lcdpin = Pin , Db4 = Portc.4 , Db5 = Portc.5 , Db6 = Portc.6 , Db7 = Portc.7 , Rs = Portd.7 , E = Portd.6


Config Lcd = 20 * 2





'The function works by charging a capacitor and uncharge it little by little


'A word counter counts until the capacitor is uncharged.





'So the result is an indication of the position of a pot meter not the actual


'resistor value





'This example used the 8535 and a 10K ohm variable resistor connected to PIND.4


'The other side of the resistor is connected to a capacitor of 100nF.


'The other side of the capacitor is connected to ground.


'This is different than BASCOM-8051 GETRC! This because the architecture is different.





'The result of getrc() is a word so DIM one


Dim W As Word


Do


  'the first parameter is the PIN register.





  'the second parameter is the pin number the resistor/capacitor is connected to


  'it could also be a variable!


  W = Getrc(pind , 4)


  Cls


  Lcd W


  


Loop








�
Mit C = 0.1(F:


�





�








Schlechte Linearität, nur bis etwa 10k( brauchbar, unabhängig vom Kapazitätswert.


��
Messung der Kondensatorspannung 


bei 2 GetRC0 - Befehlen direkt hintereinander und Ausgabe auf LCD





2V / DIV


20ms/DIV


Null-Linien unten und in der Mitte 





R1 = 10k( ( Anzeige 756


R2 = 4.7k( ( Anzeige 508


C = 0.1(F�
�






Test mit eigenem Programmcode:





'$$getrc.bas


'GetRC ersetzen: RC-Wert bestimmen durch Laden (lange genug bis voll)


'und schrittweises Entladen bis L-Zustand (ca. bei 2,5V)





Config Lcdpin = Pin , Db4 = Portc.4 , Db5 = Portc.5 , Db6 = Portc.6 , Db7 = Portc.7 , Rs = Portd.7 , E = Portd.6


Config Lcd = 20 * 2








Dim W As Word





Do


       'C laden


      Config Pind.4 = Output


      Portd.4 = 1


      Waitms 50			‘C ganz laden


      W = 0





      'Abfrage


      Do


         'Entladen


         Config Pind.4 = Output		‘	0.5us


         Portd.4 = 0			‘	0.5us





         'Und Prüfen Ob Schon Null


         Config Pind.4 = Input		‘	0.5us


          If Pind.4 = 0 Then		‘	3us


              Exit Do			‘	0.5us	


          Else


              W = W + 1			‘	0.4us


              If W > 65000 Then Exit Do	‘	3.25us


          End If


      Loop





      'Anzeige


      Cls


      Lcd W


Loop








��






Obere Kurve: Original


Untere Kurve: BAS - Routine $$getrc.bas





(Schutzwiderstand 470( mit eingerechnet)�
�



MCS - Routine GetRC0�
BAS - Routine $$getrc.bas�
�
R/k(�
Angezeigter Wert�
R/k(�
Angezeigter Wert�
�
0.57�
69�
0.47�
43�
�
0.47�
58�
1.47�
131�
�
0.8�
97�
5.2�
413�
�
1.47�
170�
8.7�
623�
�
2.67�
299�
�
�
�
5.2�
533�
�
�
�
10.47�
877�
�
�
�
22.47�
1072�
�
�
�
33.47�
866�
�
�
�
47.47�
410�
�
�
�






Für Rmax = 10k( und C = 100nF      (Tladen,min = 5 RC =  5ms) genügt ein Wait ms 5 statt 50. Das macht die Routine 10x schneller als die von MCS





Kurz unterhalb von 10k( knickt die Kurve ab und die Werte werden wieder kleiner.





(Leckstrom nach H ????)








Fazit Diese Methode bringt’s nicht!








�
2. Benutzung von 2 Portpins (eliminiert das permanente Umschalten)


��
Rs = Schutzwiderstand  470(.


Rx = Messwiderstand





Zunächst wird C über PortD.4 voll geladen (geht sehr schnell über den Schutzwiderstand Rs), 


dann wird PortD.4 als Eingang geschaltet und PortD.3 = 0 gesetzt.


Ein Zähler läuft solange bis PortD.4 = 0 ist.





�
�






'$$getrc2.bas


'GetRC ersetzen: RC-Wert bestimmen durch Laden (lange genug bis voll)


'und schrittweises Entladen bis L-Zustand (ca. bei 2,5V)


'benutzt im Gegensatz zu GetRC 2 Portpins:


'  D.3 = Widerstand


'  D.4 = gemeinsamer Punkt von R und C, C nach Masse





Declare Sub Getrc2(w As Word)


Config Lcdpin = Pin , Db4 = Portc.4 , Db5 = Portc.5 , Db6 = Portc.6 , Db7 = Portc.7 , Rs = Portd.7 , E = Portd.6


Config Lcd = 20 * 2





Dim W As Word





Do


      Call Getrc2(w)


      Cls


      Lcd W


Loop


'____________________________________________________





Sub Getrc2(w)


Config Pind.4 = Output


Config Pind.3 = Output





      'C laden


      Portd.4 = 1


      Portd.3 = 1


      Waitms 10





      'Zähler initialisieren


      W = 0





      'Abfrage


      Config Pind.4 = Input


      Portd.4 = 0                       'Pullup abschalten!





      'Entladen


      Portd.3 = 0





      Do


         'Prüfen Ob Schon Null


         If Pind.4 = 0 Then


              Exit Do


          Else


              W = W + 1


              If W > 65000 Then Exit Do


          End If


      Loop





      'neu laden


      Config Pind.4 = Output


      Portd.4 = 1


      Portd.3 = 1


End Sub





�





Rext/kOhm�
Rg/Ohm�
Value�
K=Value/Rg�
�
Fehler gegenüber Mittelwert k  in %�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
0.1�
0.57�
5�
8.77�
�
18.81859�
�
�
�
1�
1.47�
11�
7.48�
�
1.341282�
�
�
�
4.7�
5.17�
37�
7.16�
�
-2.99417�
�
�
�
10�
10.47�
76�
7.26�
�
-1.63934�
�
�
�
47�
47.47�
341�
7.18�
�
-2.72321�
�
�
�
100�
100.47�
718�
7.15�
�
-3.12966�
�
�
�
220�
220.47�
1578�
7.16�
�
-2.99417�
�
�
�
470�
470.47�
3365�
7.15�
�
-3.12966�
�
�
�
1000�
1000.47�
7120�
7.12�
�
-3.53611�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
Mittelwert k�
�
7.381�
�
�
�
�
�






Vorteile: Gute Linearität, leichte Umrechnung, kurze Messdauer (abhängig von R)


Nachteil: 2 Pins statt nur einem bei GetRC0. 





Mit Umrechnung R = 139*Value - 470:    (C = 100nF)





Rext/k(�
�
Rangezeigt/k(�
�
0.1�
�
0.225�
�
1�
�
1.059�
�
10�
�
9.95�
�
100�
�
99�
�
1000�
�
986�
�



Im Bereich 1...100k( ist der Fehler kleiner als 1% des Messwerts.








�
3. Messung über einen Portpin


Es ist noch eine weitere Vereinfachung und die Einsparung eines Portpins möglich, wenn der zu messende Widerstand nicht zu niederohmig ist.





��
zunächst ist der Pin ist als Ausgang geschaltet,�C wird über den Portpin entladen�(Bedingung: Rx >> Rs)


Anschliessend wird der Pin als Eingang umgeschaltet und ein Zähler gestartet.�Der Zähler läuft bis der Eingang high ist.�
�



'$$getrc3.bas


'Methode Jos


'GetRC ersetzen: RC-Wert bestimmen durch Entladen (lange genug bis leer)


'benutzt nur 1 Portpin:


'R mit Rv von C1 nach +5V


'C zwischen C1 u. Masse


'C1 über Schutzwiderstand 470 nach Portpin D.3


'Anzeige als Zahlenwert prop tau





Declare Sub Getrc3(w As Word)





Config Lcdpin = Pin , Db4 = Portc.4 , Db5 = Portc.5 , Db6 = Portc.6 , Db7 = Portc.7 , Rs = Portd.7 , E = Portd.6


Config Lcd = 20 * 2








Dim W As Word








Do


      Call Getrc3(w)


      Cls


      Lcd W


      Waitms 300


Loop


'____________________________________________________





Sub Getrc3(w)


Config Pind.3 = Output





      'C entladen


      Portd.3 = 0


      Waitms 5                          'genügt bei C = 100nF





      'Zähler initialisieren


      W = 0





      'Abfrage


      Config Pind.3 = Input


      Portd.3 = 0                       'Pullup abschalten!





      'Ladedauer bestimmen








      Do


         'Prüfen Ob Schon High


         If Pind.3 = 1 Then


              Exit Do


          Else


              W = W + 1


              If W > 65534 Then Exit Do


          End If


      Loop





End Sub





Messwerte mit C = 100nF:





Rx/k(�
Angezeigter Wert W�
W/R [1/k(]�
�
0.1�
0�
�
�
1�
2�
2�
�
10�
53�
5.3�
�
47�
262�
5.57�
�
100�
558�
5.58�
�
470�
2640�
5.62�
�
1000�
5595�
5.59�
�
1500�
8400�
5.6�
�






Im Bereich 10k( ...1500k( ist die Nichtlinearität maximal 5% bezogen auf  den Wert bei 100k(





��












vertikal: Anzeigewert


horizontal: R in M(�
�






