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Wprowadzenie 
Prezentowany projekt samochodu „MILITARY JEEP” powstał w oparciu o 
fabryczny model zabawki sterowanej radiem. Z sterowania radiem 
zrezygnowano zastępując je sterowaniem przewodowym. Jako medium 
transmisyjne między samochodem a sterownikiem wykorzystany został 
wielożyłowy przewód (taśma). Wersja ze sterowaniem radiowym miała 
ubogie możliwości, które praktycznie ograniczały się sterowania przód tył 
oraz lewo-prawo. Wersja przewodowa posiada o wiele bogatsze 
wyposażenie, oprócz wymienionych wcześniej możliwości posiada jeszcze 
światła przednie, kierunkowskazy oraz klakson. Zaletą sterowania 
przewodowego jest możliwość zasilania modelu z zasilacza sieciowego.  
Model „MILITARY JEEP” powstał z myślą wykorzystaniu do sterowania nim 
gotowych zestawów laboratoryjnych. Uniwersalna konstrukcja „MILITARY 
JEEP” sprawia że  z powodzeniem możemy zastosować zestawy laboratoryjne 
oparte o układy programowalne Altera, Xilinx oraz mikrokontrolery np. AVR, 
ST72. 
 

 

Rys.1 Ogólny widok „MILITARY JEEP” 
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Opis projektu 
Konstrukcję całości projektu możemy podzielić na następujące funkcjonale 
bloki: 
- model 
- ręczny pulpit sterujący (joystick) 
- interfejs model-PC(lub sterownik) 
Na rysunku 2 przedstawiony został schemat elektryczny instalacji 
wewnętrznej samochodu.  Konstrukcja samochodu zawiera on silnik prądu 
stałego będący główną i jedyna jednostka napędową, przekaźnik skrętu 
LEWO-PRAWO, klakson, światła przednie oraz kierunkowskazy. Każdy z tych 
elementów posiada wyprowadzone na złącze DB9 przewody sterujące. Silnik 
oraz przekaźnik skrętu z racji pracy dwukierunkowej i potrzeby zmiany 
polaryzacji mają wyprowadzone na gniazdo DB9 po dwa styki sterujące, 
pozostałe elementy po jednym z wspólna masą.  
 

 
 

Rys.2 Schemat elektryczny instalacji. 
 

 



MILITARY JEEPMILITARY JEEPMILITARY JEEPMILITARY JEEP    

www.ne555.com 
7

Na rysunku 3 przedstawiony został schemat ręcznego pulpitu sterującego 
(joysticka). Jak widzimy konstrukcja tego prostego układu sterującego jest już 
o wiele bardziej skomplikowana od instalacji samochodu. W konstrukcji 
joysticka zastosowano kilka przekaźników sterowanych przyciskami. Po 
włączeniu zasilania zapalają się światła, samochód jest gotowy do jazdy, 
naciskając lewy poczwórny przycisk (przód-tył,lewo-prawo) model zaczyna 
się poruszać, klakson uruchamiamy naciskając przycisk START. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Rys.3 Pulpit sterujący (joystick). 
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Rysunek 4 przedstawia schemat elektryczny interfejsu model-sterownik(PC), z 
jednej strony zakończony złączem DB9 do podłączenia modelu samochodu z 
drugiej złączem DB25 (męskim) do przyłączenia sterownika lub do 
bezpośredniego dołączenia do portu LPT komputera PC. 
 Na potrzeby edukacyjne został napisany program sterujący modelem poprzez 
port LPT, opis programu w dalszej części opracowania. 

 
Rys.4 Schemat elektryczny interfejsu 
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Rys.5 Opis wyprowadzeń przewodu LPT 
 

 
Rys.6 Płytka montażowa interfejsu 
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Opis programu 
MILITARY JEEP 2007 v.1.0 

 
 

Program MILITARY JEEP 2007 v.1.0 służy do sterowania wojskowym samochodem 
terenowym za pomocą portu równoległego LPT. Gniazdo portu LPT zawiera 25 linii 
sygnałowych zwanych pinami. Wykorzystywane jest 8 pinów przeznaczonych do 
przesyłania danych które to mogą pełnić funkcję wejść albo wyjść w zależności od tego jak 
zadecydujemy za pomocą komputera. Są to piny od 2 do 9 włącznie. Tak więc mamy do 
dyspozycji 8 linii na których możemy ustawiać stany logiczne naszym programem.  
Pozostałe piny są wejściami lub wyjściami służącymi do organizacji zaawansowanego 
przesyłu danych, dlatego ich zastosowanie zostanie w opisie całej pracy pominięte. Pisząc 
program odwołanie do portu realizuje się podając jego adres (zazwyczaj 378h). Tak zwany 
adres bazowy portu LPT na danym komputerze najłatwiej sprawdzić w BIOS-ie. W 
przypadku kiedy próbowalibyśmy przesyłać dane po porcie w kierunku do komputera 
istotny będzie także tryb pracy naszego portu (zazwyczaj ECP/EPP). Jeżeli port jest 
ustawiony celem wysyłania danych to jego pracę określa się mianem directional. Jeżeli zaś 
pracuje przyjmując informacje z zewnątrz to wówczas mówimy, że został ustawiony w 
sposób bidirectional.  

Chcąc programować port należy odnosić się do jego adresu. Odwołanie do adresu 
bazowego portu równoległego powoduje modyfikację 8 bitów mających odzwierciedlenie 
na pinach od 2 do 9 gniazda LPT. Poniżej znajduje się rejestr danych DataPort 
(DataRegister). Adres tego portu równa się adresowi portu bazowego: 
 
Nr bitu  Nr pinu  Funkcja 
Bit 7  Pin 9  Najmniej znaczący bit danych 
Bit 6  Pin 8  * 
Bit 5  Pin 7  * 
Bit 4  Pin 6  * 
Bit 3  Pin 5  * 
Bit 2  Pin 4  * 
Bit 1        Pin 3  * 
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Bit 0  Pin 2  Najbardziej znaczący bit danych 
 
Stany na pozostałych pinach są reprezentowane przez inne 8 bitów i rejestry w pamięci 
które mają swoje nazwy np. Status Port. Są też rejestry które służą tylko i wyłącznie do 
konfiguracji portu LPT, a ich bity nie mają fizycznego odzwierciedlenia w postaci pinów na 
gnieździe. Takim rejestrem jest Extended Control Register. Poniżej przedstawione są 
rejestry wraz z ich adresami: 
 
Nazwa rejestru   Adres rejestru 
 

Data Port    Bazowy + 0h 
Status Port    Bazowy + 1h 
Control Port    Bazowy + 2h 
Extended Control Register  Bazowy + 3h 
 

Programując porty należy posiadać odpowiednią bibliotekę. W tym programie 
wykorzystana została biblioteka inpout32.dll. Funkcje zaszyte w bibliotece są bardzo 
proste w implementacji, a pisząc program należało oczywiście umożliwić ich wywoływanie. 
Celem podpięcia biblioteki pod program w konstruktorze formy należało wpisać: 
 
hDLL=LoadLibrary("inpout32.dll"); 

 

if(hDLL) 

{ 

InPort=(InPortType) GetProcAddress(hDLL, "Inp32"); 

OutPort=(OutPortType) GetProcAddress(hDLL, "Out32"); 

} 

 

else 

{ 

 ShowMessage("Błąd wczytania biblioteki inpout32.dll"); 

 } 

 

Oraz w pliku nagłówkowym należało wpisać: 
 
HINSTANCE hDLL; 

typedef USHORT _stdcall (*InPortType) (USHORT BasePort); 

typedef void _stdcall (*OutPortType) (USHORT BasePort, USHORT value); 

InPortType InPort; 

 OutPortType OutPort; 

 
Dzięki tej bibliotece aplikacja wzbogaca się o możliwość wywoływania funkcji o nazwach: 
InPort oraz OutPort.  
W programie wykorzystana została druga z funkcji. Służy ona do wysyłania danych na port. 
Używając tej funkcji możemy ustawić wartość przypisaną do zmiennej na porcie o 
określonym adresie. Aby to zrobić programowo należało w pliku nagłówkowym wpisać: 
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USHORT PortAddress;  

USHORT Value; 
 
Oraz w FormCreate przypisać do zmiennej PortAddress adres portu równoległego (378h): 
 
PortAddress = 0x378; 

 
Na koniec należało ustawić wartość Value na porcie o adresie określonym przez 
PortAddress: 
 
OutPort(PortAddress, Value); 
 

Ogólne działanie programu MILITARY JEEP 2007 v.1.0 opiera się na odczytywaniu 
wartości logicznych na poszczególnych pinach. Każda wartość logiczna jest ustawiana przez 
naciśnięcie lub zwolnienie odpowiedniego klawisza. Naciśnięcie klawisza odpowiada 
wartości logicznej 1 natomiast zwolnienie klawisza wartości logicznej 0. O tym jakie piny są 
aktualnie aktywne informują nas kontrolki, które świecą się na żółto. Kontrolki nieaktywne 
świecą się na czerwono. Program po każdym naciśnięciu bądź zwolnieniu dowolnego 
klawisza odczytuje 8 wartości logicznych a następnie łączy je w całość poprzez zamianę 
wartości binarnej na wartość dziesiętną. W rezultacie w okienku edycyjnym obserwujemy 
wartość liczbową odpowiednią dla danej kombinacji klawiszy. Sposób zamiany systemu 
dwójkowego na system dziesiętny przedstawia poniższy fragment kodu: 

 
Value=b0*pow(2,0)+ 

b1*pow(2,1)+ 

b2*pow(2,2)+ 

b3*pow(2,3)+ 

b4*pow(2,4)+ 

b5*pow(2,5)+ 

b6*pow(2,6)+ 

b7*pow(2,7); 

 

Value to zmienna do której przypisywana jest wartość całego obliczenia. Zmienne od b0 do 
b7 to poszczególne bity odpowiadające ośmiu pinom. Funkcja pow służy od podnoszenia 
danej liczy do danej potęgi. Program zaczynając od zerowego bitu (pin 2 na porcie LPT) 
mnoży jego wartość logiczną przez liczbę dwa podniesioną do potęgi odpowiadającej 
numerowi bitu. Rzecz ma się podobnie z pozostałymi siedmioma bitami. Po obliczeniu 
wszystkich wartości cząstkowych program je sumuje i całą wartość zmiennej Value wysyła 
na port LPT, który steruje pojazdem. Poniżej znajduje się rysunek panelu sterowania i 
przykład obliczeń i gdy samochód porusza się do przodu z zapalonymi światłami: 
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Value=0*pow(2,0)+ 

0*pow(2,1)+ 

0*pow(2,2)+ 

1*pow(2,3)+ 

0*pow(2,4)+ 

0*pow(2,5)+ 

1*pow(2,6)+ 

0*pow(2,7)=8+64=72; 

 
W przypadku użycia niedozwolonej kombinacji klawiszy (co mogłoby doprowadzić 

do uszkodzenia układu sterowania pojazdem) program informuje nas o tym poprzez 
zapalenie odpowiednich kontrolek na niebiesko. Przypadki taki mogą zaistnieć gdy 
próbujemy jednocześnie skręcać w lewo i prawo lub jechać do przodu i w tył. Wówczas 
wszystkie bity zostają ustawione na wartość zero a program czeka na właściwą kombinację 
klawiszy lub zwolnienie jednego z wciśniętych klawiszy.  Poniżej został zamieszczony 
przykład wykonania jednoczesnego skrętu kół w lewo i prawo: 
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Przy próbie wykonania skrętu zarówno w prawo jak i w lewo automatycznie załączany jest 
odpowiedni kierunkowskaz. Powyższy rysunek przedstawia sytuację, w której nie będą 
działały oba kierunkowskazy jednocześnie gdyż w tym samym momencie pojazd próbuje 
wykonać skręt w lewo i prawo. Żółte kontrolki sygnalizują, że błąd nie dotyczy 
kierunkowskazów i że wciśnięte bezpośrednio nie spowodowałyby uszkodzenia systemu 
sterowania pojazdem. Natomiast niebieskie kontrolki sygnalizują, że błąd dotyczy 
jednoczesnego skrętu w lewo i prawo. W rezultacie wartość wysyłana na port ustawiana 
jest na zero a kontrolki kierunkowskazów świecą się na żółto aby poinformować 
użytkownika że to nie one są powodem błędu. 
 


