AM2302 (DHT22) — czujnik temperatury i wilgotnosci na magistrali 1-wire

Procesory nie posiadajg interfejséw do magistrali 1-wire —

urzadzenie Slave mozna podtgczyé na dowolnej linii GPIO. e AMZ302
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AM2302 (DHT22) — protokdét komunikacyjny

Czujnik temperatury i wilgotnosci DHT22 nie posiada pamieci ROM — zatem na wybranej linii mozna podtaczy¢ tylko jeden taki czujnik
dziatajgcy w uktadzie Master-Slave z procesorem Master. W stanie bezczynnym magistrala jest podciggnieta rezystorem pod zasilanie.

Uktad DHT22 nie przyjmuje zadnych rozkazow oprdcz sprawdzenia obecnosci (Response signal). Pomiary temperatury i wilgotnosci wykonuje
automatycznie i w kazdej chwili, po odebraniu impulsu resetu (Start signal) automatycznie przesyta wyniki pomiaréw po magistrali 1-wire.
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Master Write: impuls resetu Master Read: impuls obecnosci + 40 bits (5 bytes)

Master rozpoczyna transmisje danych nadajgc impuls resetu. Uktad Slave DHT22 odpowiada impulsem obecnosci, po czym nadaje
kolejnych 40 bitow (5 bajtow) z danymi: dwa bajty wilgotnosci, dwa bajty temperatury i jeden bajt sumy kontrolnej CRC.

Na bajtach humidity high i humidity low zapisana jest 10-cio krotno$¢ wilgotnosci w procentach

Wilgotnos$é [%] = (humidity high<<8 | humidity low) /10. Rozdzielczos¢ wynosi 1/10 %.

Na bajtach temp high i temp low zapisana jest 10-cio krotnos¢ temperatury w stopniach °C

temperatura [°C] = (temp high<<8 | temp low) /10. Rozdzielczos¢ wynosi 1/10 °C.



AM2302 (DHT22) — czasy trwania impulséw

start signal

|

response signal

)Host Signa —  Sensor signal

Symbol Parameter min | typ | max | Unit
The Host the start signal down time 0.8 1 20 ms
Teo Bus master has released time 20 30 200 HS
Trel Response to low time 75 80 85 HS
Teen In response to high time 75 80 85 Hs
Trow Signal "0", "1" low time 48 50 55 1S
Tho Signal "0" high time 22 26 30 HS
Thi Signal "1" high time 68 70 75 HS
T.. Sensor to release the bus time 45 50 55 HS




AM2302 (DHT22) — impulsy logicznego 0i 1
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uint32_t expectLow(void) uint32_t expectHigh(void)
{ {

uint32 t count = 0; uint32_t count =0;

while ((PINmy & (1<<pinn)) == 0) while ((PINmy & (1<<pinn)) == (1<<pinn))
| .{ |
if (count++ >= cycles_in_ms) if (count++ >= cycles_in_ms)
return O; return O;
} }
return count; return count;
} }

F_CPU // cykli w sekundzie
F_CPU/1000 //cykliw ms

//timeout po 1ms

uint32_t cycles_in_ms =F_CPU / 1000;

Przyktad: taktowanie z kwarcu 16 MHz
F_CPU=16000000 // cykli w sekundzie
16000 //cykli w milisekundzie
Timeout po 16000 cyklach

#define pinn 5
#define PINmy PINB

//procedury pochodzg z biblioteki
//DHT library
//MIT license written by Adafruit Industries

Petla while ((PINmy & (1<<pinn)) == 0) {count++;} oraz while ((PINmy & (1<<pinn)) == (1<<pinn)) {count++;} zlicza obroty petli, ktére
odpowiadajg odcinkom czasu po 1/16 pus (przy taktowaniu 16MHz), poniewaz kazdy obrét zachodzi w jednym cyklu zegarowym.

Jesli oczekiwany stan napieciowy (low/high) nie pojawit sie wcale to funkcja expectLow (/expectHigh) zwraca zero (na zmiennej count).
Jesli oczekiwany stan napieciowy pojawit sie ale trwat dtuzej niz 16000 cykli zegarowych (co odpowiada czasowi 1ms), to zwracane jest O,
w przeciwnym wypadku zwracana jest czas trwania stanu jako krotnos¢ 1/16 us (zapisany na zmiennej count).



AM2302 (DHT22) - fragment kodu programu uint32_t stany [80];
for (inti=0;i<80;i+=2)
{
Bit data ‘0" signal Bit data 1" signal Bit data 1" signal Bit data ‘0 signal stany[i] = expectLow();
< » 4 > < > < > stany[i + 1] = expectHigh();

}

for (inti=0; i< 40; i++)
{
uint32_t lowCycles = stany[2 *i];
uint32_t highCycles = stany[2 * i + 1];
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50 S 50 S 50 S 50 S if ((lowCycles == 0) || (highCycles == 0))

{

// btedny odczyt
Kazdy bit logiczny sktada sie z dwdch standw napieciowych. }
Na bit logicznego zera wypada 50 s stanu niskiego i 26 us stanu wysokiego. //bity nadawane od MSB do LSB
Na bit logicznej jedynki wypada 50 ps stanu niskiego i 70 ps stanu wysokiego. datali/ 8] <<= 1;
Bity logicznego zera i jedynki nie sg tej samej dtugosci, co uniemozliwia wykorzystanie if (highCycles > lowCycles)
funkcji opdznienia _delay w procesie odczytu. {

datali/ 8] |=1;
}
}

Dwa stany napieciowe low/high przypadajg na jeden bit logiczny. 80 odebranych standw napieciowych low/high odpowiada 40-stu odebranym
bitom.

Zmienna lowCycles (highCycles) przechowuje dtugos¢ stanu napieciowego low (high) zliczong w cyklach zegarowych czyli jako krotnos¢ 1/16 ps.
Whnioskowanie jest proste: jesli highCycles > lowCycles to bit jest logiczng jedynka, w przeciwnym razie bit jest logicznym zerem.



