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INTERFEJS — SISTEM VEZA SA RACUNAROM

Danilo Seselj’, Stanislav Stevuljevic’, Petko Andri¢’

Rezime: Interfejs sluzi za primenu moderne tehnike upravljanja uredajima i mobilnim
masinama. Razvoj nove generacije uredaja, nove perspektive u oblasti industriske i
masinske tehnike. Interfejs nije nova tehnicka grana, ve¢ novonastali pristup koji naglasava
neophodnost ujedinjavanja i snaznog medudelovanja razlicitih podrucja tehnike. Interfejs
obuhvata graficke, tekstualne i zvucne informacije koje program predstavija korisniku i

aktivnosti koje korisnik obavlja da bi pristupio programu (zadavanje komandi tastaturom,
pomeranje misa).

Kljucne redi: interfejs, softver, hadwer, upravljanje.
INTERFACE - SYSTEM OF CONNECTIONS WITH A PC

Summary: Interface is used for the application of modern techniques and modern
machinery equipment. Development of a new generation of devices, new perspectives in the
field of industrial and mechanical engineering.Interface is not a new technical industry,but
emerging approach that emphasizes the necessety of unifying the different areas of strong
interaction techniques. Interface includes graphics,text and audio information which
program gives to the user and activites that users perform to access the program (giving
the command by keyboard,moving the mouse).

Key words: interface,software, hardware,menagment.
1. UVOD

Kao §to je poznato,svaki racunar, bez softvera (programa) je manje- vise lepo upakovana
gomila metala,plastike,silicijuma i nekih drugih materijala, odakle 1 poti¢e izraz
HARDWARE, §to bi na srpski moglo da se prevede kao gvozdurija. Tek sa programom
racunar je mo¢na masina sposobna da brzo i tacno uradi mnoge korisne stvari. Tako u
racunar, da bi uradio ono $ta od njega ocekujemo, neophodno je da u njega unesemo
odgovarajuci program.
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Slika 1. Sematski prikaz Interfejs-sistem veza sa racunarom

U QBASIC su pravljeni svi programi koji pokrec¢e projekte koji ¢e biti opisani. Pomocu
ovog programa, pravljenog u skladu sa potrebama korisnika, ra¢unar, na osnovu podataka
koje dobija iskljucuje i ukljucuje elektri¢ne uredaje prikljucene na izlazni interfejs modul.

Slika 2. 1-Interfejs modul 2-mobilna kolica 3-racunar 4-izvor napajanja

Vezu interfejs modula s raCunarom moguée je ostvariti i bezi¢nim putem, npr.
radiovalovima ili infracrvenim zracima. Upravljanje elektromotorima (ukljucivanje,
iskljuCivanje i promena polariteta napajanja) izvodi se sistemom izmeni¢nih prekidaca
ugradenih u interfejs modul.

Prekidac¢i mogu biti mehanicki (u obliku releja) ili elektronic¢ki (u obliku tranzistora).
Prekidacima u interfejs modulu (a preko njih i elektromotorima) upravlja ra¢unar prema
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naredbama upravljackog programa.

Kad racunar ukljuci odredeni prekidac u interfejs modulu, strujnim krugom tog prekidaca
poteCe struja i pokrene se elektromotor priklju¢en na njegovim izlazima (izlaznim
prikljucéima). Kad ra¢unar promeni polaritet napona na izlaznim priklju¢cima (promenom
stanja prekidaca), menja se i smer obrtanja spojenog elektromotora. Opisani paralelni
interfejs modul ima ukupno osam izlaznih priklju¢aka. Na njih moZemo spojiti osam
potrosaca koja ¢emo ukljucivati ili iskljucivati naredbama iz racunara (primer, osam
sijalica). Ako na njih spajamo elektromotore kojima Zelimo menjati smer obrtanja, morat
¢emo svaki elektromotor spojiti na dva susedna prikljucka.

Interfejs programa je nacin pristupa njegovim funkcijama. Isti program moze imati vise
nacina pristupa: grafickim elementima kao $to su prozori, ikone i dugmad (grafi¢ki pristup),
tekstualnim komandama koje korisnik zadaje (tekstualni pristup), glasovnim komandama
(glasovni pristup). Programi mogu obezbedivati pristup putem uti¢nica (socket interfejs).

Upravljacki programi za upravljanja uredajima i mobilnim maSinama piSu se na
racunarima u razli¢itim programskim jezicima. U Skolama se modeli uredajima i mobilnim
masinama najceS¢e programiraju u programskim jezicima BASIC, QBASIC i BASCOM.
Izradu upravljanja uredajima i mobilnim masinama mi ¢emo koristiti QBASIC jezik.

2. INTERFEJS MODUL

Ovo je ulazno izlazni interfejs modul koji se priklju¢uje na printer port PC ratunar. Zeleli
smo kontroler koji bi mogao lako da se koristi za eksperimente i ugradnju u manje
uredaje. Bitno je da interfejs bude Sto kompaktniji, samim tim i jeftiniji.

Interfejs modul ima osam izlaza i Cetiri ulaza. Zbog bezbednosti koristimo baterijsko
napajanje koje moze da bude u rasponu od 3V-9V. To je sasvim dovoljno za vecinu
projekata .Ako se koristi steper motor preporucljivo je koristiti punjive baterije ili
regulisan izvor napajanja.

Sve korisni¢ke aplikacije mogu da se piSu u programskom jeziku QBASIC.

Specifikacija interfejsa modula izlazi gy

QO 4 digitalna ulaza 9 N ()

(1= ground, 0= open)

O 8 digitalnih izlaza

(max 5V/100mA), LED indikatori na
ploci

Q izvor napajanja: baterijski
3V-9v

Preko interfejs modula od raznih
senzora i prekidac¢a dobivamo napon
koji za  raCunar  predstavlja
informaciju o spoljnom svetu,na
osnovu kojih ¢e on ukljuciti ili
iskljuciti elektricne uredaje
prikljuenje na paralelni port. Slika 3. Interfejs modul
Istaknimo jo§ jednom: na izlazu
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interfejs modula imamo ili logicku nulu, a to je jednosmerni napon manji od 0,8V, ili
logicku jedinicu, a to je jednosmerni napon u granicama od 3V do 5V.

Na slici 4 prikazan je konektor tipa D25 (IEEE 1284 standard) koji se nalazi na
racunarima kao paralelni port (printer izlaz).
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ey IXIXX
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66606 Ju',o/
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Slika 4. Raspored pinova paralelnog printer port-a (D-tipa 25 pinova, D25)

3. KORACNI MOTOR

Postoji nekoliko vrsta kora¢nih motora. Razlikuju se po nadinu vezivanja namotaja.
Najée$ce su u upotrebi motori sa pet i Sest izvoda. Mi u nasim projektima koristimo i
koracne motore sa Cetiri izvoda. Da bi lakSe pronasli i povezali izvode koraénog motora na
kontroler, koristicemo program (Primer VII TEST STEPER MOTORA) koji nam pomaze
da pronademo odgovarajucu sekvencu za rad motora. Isti program nam omogucuje da
odredimo sekvencu za promenu smera rotacije.

’

Slika 5. Izgled koracnog motora Slika 6. Sematski prikaz step motora (Sest izvoda)

Obican kora¢ni motor vezuje se na jednostavan
nacin. PoS§to kora¢ni motor ima samo dva
izvoda, jedan izvod motora vezuje se na izlazni
konektor modula (crne kleme), a drugi izvod
prikljuuje se na + modula (plava klema).
Primer:

Slika 7. Povezivanje koracnog motora
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Slika 8. Robot sa dva koracna motora

Vezivanjem dva koracna motora na nacin prikazan na slici dobija se robot (dva stepena
slobode) sa kojim mozemo da simuliramo, na jednostavan nacin pokrete industrijskih
robota. Premestanje predmeta sa jednog mesta na drugo ne zahteva znanja iz programiranja.

PROGRAMIRANJE

4

O Najpre odgovaraju¢im plosnatim kablom spojite modul s elektromotorima kolica.

O Drugim kablom spojite modul s ratunarom.

O Pripremite mrezni ispravlja¢ kako biste njegov utika¢ (9 V) kasnije mogli spojiti na
uti¢nicu modula.

Q Mrezni ispravljac spojit ¢ete u mreznu uticnicu (220 V) i u uti¢nicu modula (9 V) tek
kad ukljucite racunar i pokrenete programski jezik QBASIC te unesete naredbu za
isklju¢ivanje svih izlaza!

O Nakon spajanja robotskih kolica u sistem s racunarom, modulom i uredajem za
napajanje, ukljucite racunar pritiskom na odgovarajuccu taster na prednjoj strani kucista.

Q Programski jezik QBASIC moZe se primeniti za upravljanje robotima samo u
operacijskom sistemu DOS, Windows 95, Windows 98, Windows ME , Windows XP.

O Ako je na vasem racunaru instaliran noviji operacijski sistem, trebat ¢ete pokrenuti
racunar pomoc¢u diskete (ili USB diska) s operacijskim sistemom DOS.

Q Program QBASIC pokrecete s pomocéu odgovarajuce ikone ili (u DOS-u) s pomocu
odgovarajuce naredbe (ukucajte ime izvrSne datoteke QBASIC-a, a najcesce je to gb.exe ili
gbasic.exe).

Q Po pokretanju programskog jezika QBASIC pojavit ¢e se slika njegovog korisc¢enja.

Q Tasterom F6 prelazite u donji prozor koji sluzi za neposredno unoSenje naredbi
(Immediate).

O U tom prozoru mozete ukucati naredbe koje e se izvrsiti ¢im pritisnete taster Enter.

O Nakon rada u neposrednom nacinu rada (Immediate), najpre morate ,,pre¢i” u glavni
deo prozora u kojemu se upisuje program (tzv. Editor). To ¢inite pritiskom na taster F6.

O Ukucajte naredbe programa. Posle svake naredbe pritisnite taster Enter.

O Po unosenju ¢itavog programa jos jednom proverite jeste li ga ispravno prepisali.

Q Program pokrenite naredbom Start izborom komande Run.

O Ako nemate mogucnost upotrebe misa, pokretanje programa izvodite pritiskanjem ovih
tastera: Alt, R, S.

Q Prekid programa u bilo kojem trenutku izvedite kombinacijom tastera Ctrl + Pause.
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GRADA ROBOTSKIH KOLICA

mehanicka konstrukcija
elektromotor

mehanika (zupcani prenos)
pogonski to¢ak

pomo¢éni tocak

S

Unos programa za upravljanje robotskim kolicima
prema zadatku (program u BASIC-u):

Q OUT 888, 5 - oba motora se obréu u istom
smeru (napred)

O Unosimo naredbu OUT 888,0 te pritisnite Enter
kako biste iskljucili sve izlaze na modulu.

O Sada mozete spojiti mrezni ispravlja¢ na uti¢nicu
modula (9 V) te u mreznu uti¢nicu (220 V).

O Naredbama prikazanima ispod slika probate rad
elektromotora.

Q Svaka naredba ¢e biti na snazi sve dok je ne
zameni nova naredba.

O Ako nakon neke naredbe zelite zaustaviti rad
elektromotora, morate uneti novu naredbu OUT samena
888,0 polariteta
Q Ako se odredenom naredbom tockovi ne s
okre¢u na prikazani nacin (nego u suprotnom
smeru), treba to ispraviti zamenom polariteta
napajanja  svakog zasebnog elektromotora
(crvena i zelena strelica).

O Ako se okrece pogresan elektromotor
(primer, ako se naredbom OUT 888,1 okrece
desni elektromotor umesto levog), njegove vodove treba zameniti s vodovima drugog
elektromotora (zute strelice).

ZaAmena
wvodova

- napajanja

5. ZAKLJUCAK

Interfejs je ono ¢ime se obezbeduje medusobno pristupanje dva uredaja ili sistema koji se
ne mogu direktno povezati. Glagol (to) interfejs oznacava povezivanje dva uredaja ili
sistema koji se ne mogu direktno povezati, a to se vr$i obezbedivanjem javnog, ustaljenog,
standardnog nacina pristupa unutrasnjim komponentama. Te unutrasnje komponente se
mogu promeniti, mogu drugacije realizovati, ali pristup (interfejs) ostaje isti.
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