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Interfaccia Echolink 
di terza generazione

Una scheda “intelligente” in grado  
di prendere “decisioni”

1ª parte

Introduzione

Come gli appassionati d’Echo-
link sanno, le possibilità di acce-
dere al sistema sono di due tipi: 
via PC oppure via radio attraver-
so un link o un ripetitore; nel se-
condo caso è necessario esegui-
re un collegamento fisico tra PC 
e radio. Tale operazione permet-
te di far transitare i segnali BF fra 
PC e RTX (e viceversa) oltre a for-
nire alla radio il comando del PTT 
(trasmissione radio in corso) e ri-
cevere eventualmente quello di 
COR (ricezione radio in corso). 
Anche qui vi sono due strade: 
collegamento diretto o tramite in-
terfaccia separatrice. La prima 
opzione è molto rischiosa perché 
può portare a malfunzionamenti 
(a causa di deleteri anelli di mas-
sa) oppure a danneggiamenti 
del PC o viceversa (in caso di dif-
ferenze di potenziale). La cosa 
non è da prendere sottogamba, 
qualche anno fa anch’io ne sono 
stato vittima. Avevo il PC collega-
to tramite porta seriale ad una 
scheda RF ed è bruciato l’inte-
grato PLL pilotato direttamente 
da tale linea. Quindi non si tratta 
di leggende come mi è già capi-
tato di udire in radio: i compo-
nenti vanno “arrosto” davvero. 
Ecco quindi la necessità di una 
scheda separatrice in modo che 
vi sia il libero scambio dei segna-

li senza collega-
mento fisico. Ve-
diamo in fig. 1 i 
blocchi essen-
ziali di tale inter-
faccia che potrem-
mo definire di “pri-
ma generazione”. 

Interfaccia di 
prima generazione

I segnali da sepa-
rare sono quattro: 
due di BF (RX BF e 
TX BF da e per la 
sound blaster) e 
due di controllo 
(PTT e COR da e 
per la porta seria-
le). Per quelli del primo gruppo 
si adottano generalmente sem-
plici trasformatori separatori di 
segnale con rapporto 1:1 impe-
denza 600 . Nel secondo caso, 
invece, il lavoro è svolto da foto-
accoppiatori e da un annesso cir-
cuito che adatta i livelli a quelli 
richiesti dalla porta RS232 (ed 
oggi è spesso seguito anche da 
un adattatore seriale-USB per i 
PC sprovvisti di questa porta). Le 
linee del segnale hanno general-
mente dei trimmer per la regola-
zione delle ampiezze (V1 e V2) e 
la BF proveniente dall’RTX flui-
sce su una resistenza di carico 

(RC). Un jumper (JPTX) permette 
di chiudere a massa, tramite una 
resistenza, il circuito BF del mi-
crofono al fine di comandare la 
trasmissione sugli apparati che 
richiedono questa modalità. Si 
noti che la parte sinistra “RTX” 
(gialla) è fisicamente separata 
da quella destra “PC” (azzurra) 
sia nella parte segnali sia in quel-

la masse (a tale sco-
po queste ulti-

me sono state 
disegnate 

diversa-
mente 
per evi-
den-
ziare 
tale ca-
ratteri-
stica). 
Questa 

interfac-
cia, non 

avendo 
connotazioni 

particolari, può 
essere utilizzata 

anche per altri scopi 
(Packet, PSK31 ecc.). Esi-
stono varianti totalmente 
optoisolate (linee di con-

trollo e BF) 
che han-

no però 
il non 
indif-
ferente 
svan-

taggio di richiedere una doppia 
alimentazione senza fornire al-
cun che di migliorativo. Chi usa 
il sistema Echolink sa anche che 
la gestione radio avviene tramite 
bitoni DTMF e che la loro corret-
ta decodifica è essenziale. Quel-
la software del programma fa 
quello che può tanto è vero che 
sono nate da subito delle inter-
facce che trasferiscono in har-
dware tale necessità. Questo fa 
anche risparmiare al PC risorse 
non essendo impegnato in 
quest’operazione. Ecco quindi la 
nascita d’interfacce che definirei 
di “seconda generazione”. 
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Interfaccia di seconda 
generazione

Osserviamo la fig. 2. Oltre ai 
blocchi già esaminati in prece-
denza, in essa si vede chiara-
mente la nascita del circuito di 
decodifica DTMF, compito affida-
to usualmente ad un integrato ti-
po MT 8870 oppure equivalente. 
Tale componente è un DTMF de-
coder che fornisce un codice bi-
nario a 4 bit in base al bitono ri-
cevuto e, tramite un’apposita li-
nea, informa della ricezione in 
corso. Compare anche un micro-
controllore, di solito un PIC 
16F84A oppure un 16F628A, che 
assolve esclusivamente l’incom-
benza di trasferire al PC, attra-
verso la porta seriale, il codice in 
questione. La comunicazione tra 
PC ed interfaccia avviene in 
ASCII, per questo il micro effettua 
prima dell’invio la necessaria 
conversione dalla differente co-
difica del decoder DTMF. Nel ca-
so del 16F84A deve essere imple-
mentato anche una parte di pro-
gramma per emulare il protocol-
lo seriale poiché non dispone in 
hardware di questa possibilità 
che invece è prevista nel 16F628A. 
Compaiono anche alcuni led di 
segnalazione: DL1 che indica la 
ricezione in corso di un bitono 

DTMF, DL2 del PTT radio, DL3 
del COR indicante la ricezione 
radio in corso. Il pilotaggio di 
detti led è eseguito, di norma, di-
rettamente dal circuito del quale 
forniscono l’informazione con 
l’eccezione del led DTMF che 
può anche essere comandato dal 
microcontrollore (anche se que-
sto in realtà replica solo quanto 
fornito da un’apposita linea del 
decoder). Alcuni jumper permet-
tono di modificare manualmente 
l’hardware per selezionare le 
funzioni normali o negate della 
linea COR proveniente dalla ra-
dio e della linea PTT. Echolink 
consente di azionare il PTT o di-
rettamente tramite una linea de-
dicata della seriale, oppure per 
mezzo di uno specifico comando 
ASCII. Sempre in hardware è re-
alizzato un timer che ritarda l’in-
serzione della BF radio in rice-
zione dopo la caduta del PTT al 
fine di sopprimere un’eventuale 
coda di ponte ripetitore. L’inter-
faccia in questione, pur essendo 
dotata di microcontrollore, è 
quindi “stupida”, perché non 
prende assolutamente decisioni 
di alcunché e si limita ad esegui-
re passivamente gli ordini che il 
programma Echolink gli invia tra-
mite la porta seriale. Tutte le in-
terfacce specificatamente dedi-

cate ad Echolink, sia presentate 
in internet per l’autocostruzione 
sia in commercio già pronte 
all’uso, sono di questo tipo.

Interfaccia di terza 
generazione

Lo schema a blocchi è visibile 
in fig. 3. La principale caratteri-
stica è che essa è di tipo “intel-
ligente”, quindi in grado di pren-
dere anche “decisioni”. Questa 
particolarità ha richiesto la pro-
gettazione di un hardware che 
comunque, grazie al software, 
non è maggiormente comples-
so di quello della seconda gene-
razione. Il problema principale 
consisteva nel fatto che, essendo 
parecchie le funzioni effettuate 
via software, la modifica dei pa-
rametri richiedeva un organo 
d’introduzione degli stessi nel 
micro ed uno di visualizzazione. 
La prima esigenza è stata risolta 
inviando via radio i comandi con 
codici DTMF. Per la seconda, in-
vece, la scelta è caduta su Echo-
link stesso, in altre parole utiliz-
zando la finestrella nel quale 
compaiono normalmente i carat-
teri corrispondenti alle note DT-
MF ricevute dall’RTX (zona cono-
sciuta come annunciators). Co-

Fig. 1 Fig. 2
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me microcontrollore, valutate le 
varie necessità, è stato scelto un 
modello con un alto rapporto 
qualità/prezzo, cioè il PIC 
16F628A. La principale differen-
za con i fratelli maggiori è l’as-
senza del converter A/D. Poiché 
nella mia interfaccia il microcon-
trollore esegue processi di tratta-
menti/decisioni sul segnale au-
dio, ho dovuto sfruttare i 2 com-
paratori interni di cui invece di-
spone questo modello, riuscen-
do ad aggirare l’ostacolo con ri-
sultati equivalenti.

Il progetto

Veniamo adesso al progetto ve-
ro e proprio. La parte hardware 
ingloba alcune sezioni delle ge-
nerazioni precedenti che quindi 
tralascio perché già trattate. La 
prima differenza consiste nell’as-
senza dei jumper delle funzioni 
COR e PTT normale/negato: tale 
selezione si eseguirà in software. 
I led COR e PTT, dovendo assol-
vere a molteplici funzioni, non 
sono più pilotati dai circuiti più 
disparati ma dipendono diretta-

mente dal microcontrollore. 
Questa interfaccia lavora collo-
quiando con il PC esclusiva-
mente in ASCII perciò la linea 
dedicata del comando PTT è sta-
ta tolta. Il PIC utilizzato, come 
detto, dispone di porta seriale 
hardware che è stata sfruttata 
per questa funzione. Le velocità 
supportate da Echolink sono 2,4 
e 9,6 Kbs e quest’interfaccia è 
stata sperimentata con entram-
be fornendo risultati assoluta-
mente identici. Non vi sono signi-
ficative differenze in termini di 
prestazioni perché il tempo im-
piegato per l’invio dei dati è tra-
scurabile rispetto a quello d’inat-
tività per questo la scelta più lo-
gica è ricaduta sui 2,4 Kbs che, 
almeno sulla carta, consentono 
meno probabilità d’errore nel 
trasferimento. In internet girano 
software per interfacce di se-
conda generazione che utilizza-
no il PIC16F628A e che sono 
esclusivamente di derivazione 
PIC16F84A quindi simulando 
solo la porta seriale lasciando 
inutilizzata quella hardware. E’ 
bene sottolineare che, per i com-
puter che non dispongono più 

della porta seriale, è sufficiente 
un apposito adattatore seriale-
USB: io ho testato quest’interfac-
cia anche con uno di questi di-
spositivi. Come accennato, il mi-
cro dispone di due comparatori 
interni per questo è possibile ac-
quisire anche segnali analogici 
che saranno in seguito trattati per 
via digitale. Grazie a tale oppor-
tunità questa interfaccia sostitui-
sce con elevata affidabilità tutta 
la funzione VOX d’Echolink con-
sentendo anche l’accensione del 
led COR indicante una ricezione 
in corso. Il sistema in uso è misto 
hardware-software in modo di 
sfruttare i vantaggi di entrambi. 
A differenza del programma 
Echolink, il funzionamento può 
avvenire in tre modi: VOX, COR, 
MIX: prescindendo da quanto 
selezionato sull’interfaccia, nel 
programma Echolink si dovrà 
sempre abilitare il COR.

Funzionamento VOX

Al microcontrollore sono appli-
cati due distinti segnali: uno è la 
BF proveniente dalla radio op-
portunamente dosata dal poten-
ziometro PT1 e amplificata 
dall’operazionale U4a, l’altro è la 
tensione continua proveniente 
dal potenziometro PT2 che rego-
la la soglia d’intervento. Il giusto 
dosaggio di queste due regola-
zioni, per niente critiche, per-
mettono di far funzionare il VOX 
perfettamente. Al fine di monito-
rare la BF è stato implementato 
un apposito led (DL1 BF) che 
lampeggia in conformità al se-
gnale. 

Un VOX efficiente è caratteriz-
zato da parametri specifici (alcu-
ni presenti anche in Echolink con 
nomi diversi): un tempo variabile 
di caduta del VOX al cessare del 
segnale BF (F-VOX), un tempo 
fisso di verifica del segnale BF 
(V-VOX), un tempo variabile d’in-
sensibilità all’attacco BF (A-
VOX), un tempo variabile d’in-
sensibilità alla BF dopo la cadu-
ta del VOX (I-VOX). Il tempo V-
VOX è impiegato nel riconosci-
mento della BF, quello A-VOX per 
evitare falsi agganci sui colpi di 
portante, quello C-VOX è il clas-

Fig. 3
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sico tempo che determina la ca-
duta del VOX al termine della BF 
ed infine I-VOX impedisce il ri-
aggancio durante i rumori gene-
rati dallo squelch. Tutti questi pa-
rametri sono controllati dal micro 
attraverso i timer hardware in-
terni con la precisione nell’ordi-
ne dei microsecondi e sono tut-
ti modificabili (di quest’operazio-
ne si parlerà in seguito). 

In fig. 4 sono raffigurati questi 
tempi (DLY VOX) in funzione del-
la BF e l’effetto che hanno sul 
COR, sul PTT e sui led: il led BF 
lampeggia in funzione della bas-
sa frequenza proveniente dalla 
radio invece il led del COR si ac-
cende fisso per tutta la durata 
della trasmissione verso internet. 
Ai più arguti non sarà sfuggito il 
grafico del PTT con relativo led 
ovvero sintomo di una trasmissio-
ne radio: trattasi di un’altra novi-
tà introdotta da questa scheda. 
Quando si aggancia un ponte, e 
cessa il segnale che lo impegna, 
al passaggio in ricezione si assi-
ste alla coda del ripetitore for-
nendo quel senso di sicurezza 
nell’aver impegnato il sistema. 
Nel link, invece, al termine della 
trasmissione non avviene nulla 
lasciando nell’incertezza sia dal 
punto di vista “tecnico” che “psi-
cologico” l’operatore. 

Questa funzione (selezionabile 
da software) permette di simula-

re ad un link la coda come per 
un ripetitore. Tale funzione, es-
sendo legata all’interfaccia, è at-
tiva a prescindere dallo stato del 
collegamento Echolink. Qualora 
si operi con il VOX la risposta si 
attiverà al cessare del tempo I-
VOX, nel caso si operi con il COR 
radio essa avverrà immediata-
mente al cessare di quest’ultimo. 
Ciò significa che nel primo caso 
basta una qualsiasi BF per otte-
nere una risposta (escluse note 
DTMF), nel secondo un colpo di 
portante, analogamente a quello 
che avviene in un ripetitore; an-
che a questo tempo è possibile 
variare la durata. Al fine di far 
funzionare il tutto al meglio è sta-
to necessario introdurre una li-
nea di ritardo sul cammino della 
BF tra la ricezione radio ed il 
PC. 

Infatti, come per tutti i VOX, il 
riconoscimento avviene quando 
è già presente il segnale e ad es-
so vanno sommati altri ritardi do-
vuti al sistema. Il risultato è un ta-
glio più o meno pronunciato del-
la prima parte del parlato. Con 
l’uso classico del programma 
Echolink questo non avviene per-
ché lo stesso ha già all’interno 
tale linea (virtuale), la stessa usa-
ta per sopprimere la BF dei bito-
ni DTMF verso internet: nel nostro 
caso va quindi aggiunta esterna-
mente. Anni fa la cosa era impro-

Fig. 4

ponibile perché si sarebbe dovu-
to assemblare un’infinità di com-
ponenti; adesso, invece, esiste 
un integrato specifico nato per il 
surround (dal costo di pochi eu-
ro) che ingloba tutto il necessa-
rio. Il fatto poi che è ideato per 
questo scopo fa sì che si garan-
tiscano delle specifiche audio 
(come ad esempio banda pas-
sante e distorsione) ben supe-
riori a quello che richiede questa 
specifica applicazione. Anche se 
nella mia realizzazione il ritardo 
di riconoscimento è appena av-
vertibile, ne esiste un altro creato 
appositamente per uno specifico 
scopo che obbliga l’utilizzo di un 
simile congegno. Il ritardo A-
VOX, infatti, impedisce che sia 
attivata la comunicazione via in-
ternet quando s’interroga il siste-
ma con i bitoni DTMF. 

Una funzione simile è presente 
in Echolink ma sopprime solo la 
BF dei codici, attivando comun-
que la trasmissione del PC. Il 
programma per quest’interfac-
cia riconosce immediatamen-
te quando si tratta di bitono DT-
MF invece di semplice BF e non 
attiva la procedura d’invio al 
computer. Il risultato finale è evi-
dente in una conferenza. Se si 
pensa che i sistemi collegati sono 
spesso decine e altrettanto nu-
merose possono essere le inter-
rogazioni orarie è presto fatto il 
calcolo delle trasmissioni inutili 
con conseguente scocciatura nei 
confronti di chi è in ascolto. Inol-
tre il ritardo A-VOX aiuta a discri-
minare una portante muta da 
quella modulata.

(Continua)


