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Anotace:

Tato pracereSi navrh a vyrobu jednoduchéhétyikolového robotarizeného primarh
mikrokontrolérem Atmegal6, sekundé&mek ovladacim softwarem v {teci.

Ctytkolového robota jsem zvolil proto, Ze je celkemnjeduchy na konstrukci, snadna je jeho
odometrie a ovladani a poslednifivddem je, Ze vypada celkem zajimav

Jeho z&kladni funkce:
1) Robot se umi samostétpohybovat paéare
2) Jezdi sam nahodwv prostoru, aniz by narazel
3) Je moznost ho vzdalemidit skrze pditac
4) Zasilat odometrick& data dodiace (stawidel, nat@eni serv, apod.)
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Zakladni sowtasti:
1) Mechanicka konstrukce robota
2) Ridici elektronika
3) Servomechanismy

Pozn.: Viz. Piloha¢. 1

1) Mechanicka konstrukce robota

S ohledem na to, Ze vlastninkolik RC model a ma&m proto k dispozici pouzitd kola pro
modely v ngfitku 1/8 (paimér 12cm) zvolil jsem pro robota Sasi kvadrového wvairozngry
210x250x95mm (8,h,v). ProtoZze naSe Skola vlagtnédau CNC frézku rozhodl jsem se Sasi
vyrobit z reklamniho ABS plastu, jehozie&ije 7mm. VeSkeré vykresy jsem navrhl
v programu GALAAD.

Vyrobni vykresy viz. Hloha¢.5

2) Ridici elektronika:

Mikrokontrolér Atmegal6

Jadrem fidici jednotkou) celého robota je 8-bitovy mikrokmtér Atmegalé v TQFP
pouzde, ktery je pimo napojen na vSechny ostatni &mti robota. Tento mikrokontrolér
jsem zvolil z divodu jeho vSestrannosti a jeho snadného naprogi@moxe vyvojovém
prostedi BASCOM, které Uzce vychazi z jazyka Basic.

Mikrokontrolér obsahuje tyto pro konstrukci robota dilezité sowasti:
8 proporcionalnich A/Dievodniku (funknost je zartiena pouze u pouzdra TQFP)
vlastni USART jednotku pro komunikaci v TTL logice
4 vstupr/vystupni porty po 8 pinech
PWM modularni jadro
Vnitini nagt'ovou referenci 1,12V
16 KB vnittni pantti pro fidici program
512 B EEPROM
Vnitini kalibrovany taktovaci oscilator (az do 8Mhz)

A/D prevodnik (Analogow digitalni pievodnik):
Je elektronicka sotastka ukend pro pevod spojitého (neboli analogového) signalu nadign
digitalni. \&tSina grevodniki pracuje s naftim, které pevadi naiselnou hodnotu.

USART jednotka:

Je to interni satéstka mikrokontroléru, ktera mu umozni gadé prevedeni nagovych
arovni (nap. pomoci i.o. MAX232) komunikovat s pibacem p@es sériovy port bez
zdlouhavého programovani softwarového USART rozhran

Osazeni:

Protoze tento mikrokontrolér je s timto pouzdrericeemaly (SMD montaz), musel jsem pro
ngj vyrobit patici, nejjednodusSineSenim bylo navrhnout v programu maly &ist spoj,
ktery se pak da snadno osadit na jakoukoli desk@ngch spdj. Toto jadro je dostate¢
kompaktni a s minimem externich géatek nfiZze pracovat samostatn

~

‘L_" J

12\




Zakladni modul:

Pro osazeni modulu s mikrokontrolérem jsem navékladni modul, ten je t¥en patici pro
mikrokontrolér, resetovacim obvodem, vykonovym tiatorem, LED diodou a taktovacim
krystalem.

Tento modul zajifuje propojeni jednotlivycitésti robota do furtkhiho celku. Resetovaci
obvod pravidels kontroluje vstupni (napajeci) n#pa podle poréru kapacit kondenzator
C1 a C4 pravidelhresetuje mikrokontrolér (v tomtaipact jsem zvolil pondr 1:1 a tim se
¢as restartovani mikrokontroléru pohybuje okolo gdrodiny). Rezistor Rslouzi spolu
s rezistorem R2 k zabrém zkratu pi resetu mikrokontroléru tidtkem S1¢i obvodem 7705.
Port PB6 je fpojen kpinu 4 (RESET) a je ten pro softwarové restartovani
mikrokontroléru. Pokud jejiiepneme do stavu log. nuly mikrokontrolér se regjartProtoze
A/D ptevodnik mikrokontroléru musi byt také napajen aipst nagti do rej musi byt co
-nejhladsi“, gipojime ho na napajenigs induknost L1. Ustalovaci kondenzator neirghia,
protoze ho jiz mikrokontrolér obsahuje. Vykonovarizistor je svou bazifipojen na vystup
mikrokontroléru PB7 , ktery prastdnictvim rkho spina silovou z& (¢idla), ktera by jinak
pii své trvalécinnosti zbytén¢ zatZzovala napajeci zdroj. Na vystup PB4 jgppjena LED
dioda, ktera zobrazuje aktudlni stav mikrokontwoléPosledni podstatnou s@sti tohoto
modulu je taktovaci krystal, ten je podle ¥niho nastaveni registrmikrokontroléru bd’to
nezbytny nebo naopak nezapojeny. Pardlébmému na zem jsou zapojeny filtha
kondenzatory, které zahkingi Siceni oscilaci dale do obvodu. Piny PDO a PD1 jsauzibp
jako RX a TX (vysilani aifljem) dat z mikroprocesoru a jsou spojeny dvouZitowkabelem
s 12 a 14 v modulu XTR-90Ridici serva jsou zapojena do {ih a 2 zdky SV2.
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Zapojeni odrazovych¢idel:

LED diody jsou zapojenyips ffedradné rezistory if)mo na svorky SV1-1, SV1-2. Svorka
SV1-1 je gipojena @gimo na napdjeci nap a svorka SV1-2 na vystup mikrokontroléru PB7
(ten kdyZ sepne,fpoji svorku SV1-2 k zemi a tim zae protékat obvodem proudcidla se
aktivuji). Fototranzistory jsouifpojeny kolektory pes trimry na kladné napdjeci rép
Jejich emitory jsou ipojeny @Fimo na vystupy SV5, kteréfimo vedou do poit PA

v mikrokontroléru. LED diody svym svitem budi trastory a tim néni jejich grechodovy
odpor. Tim pak vznika&tsi ¢i mensi Uubytek na jejichipchodu, ktery je sniman devadn
A/D pievodnikem.

Schéma:.2

Princip odrazovéhodidla s pouzitim IR prvki:

IR Dioda vysila kontinualni IR signal (sviti). Tensignal se odrazi od nébtednych
materiat zpst do snimae tedy do IR fototranzistoru, ten podle ,mnozstpadajiciho sitla
(fotona) meni svoji propustnost kolektor — editor. Tranzigmrzapojen jako prvekétice a
proto je mozné na jeho vystupech kolektor — editakit Ubytek nagti, ktery je gimo
uameérny vzdalenosti, bagy bohuZzel ale také na intenzitkolniho s¥étla. Métenim jsem dosSel
k zawru, Ze mezni vzdalenost reakidla je 8cm. V této vzdalenosti jégkazka spolehliv
zjisténa coz vypliva z nasledujici tabulky.

Tabulkac.1

Cislo Vzdalenost Barva Ubytek na Po Pouzity sek.
mereni  predmetu (cm) prednttu FT (V) A/D pievodu Rezistor
1. 50 Cerna 0,15 31 3126
2. 50 Bila 0,45 92 3126
3. 30 Cerna 0,75 154 3126
4. 33 Cerna 0,77 158 312K
5. 15 Cerna 1,42 291 3126
6. 15 Bila 1,95 399 31|
7. 10 Cerna 1,75 358 312K
8. 8 Cerna 2,67 547 3126
9. 6 Cerna 1,22 250 312K
10. 4 Cerna 0,46 94 312)
11. 3 Cerna 0,06 12 51K
12. 3 Bila 3,62 741 51K
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Presnost ukeni vzdalenosti:
Protoze intenzita vyzavaného paprsku IR diodou je ovlwana vzdalenosti a okolnimi
vlivy, pfesnostidla klesé s ndistajici vzdalenosti jak je Wtina obrazku nize.

i
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I

i
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0 8cm 12cm 20cm

Pozn.:

Bila zona je okoli, ve kterémdiridlo vzdalenost s/gsnosti na desetiny centimetru.
Swtle Seda zbéna, ve ktet@lo urci vzdalenost ssigsnosti jednotek centimatr

Tmav Seda zona je okoli, ve ktereidlo urci vzdalenost vigsnosti na desitky centimetr

Cidlo &ary:

Aby robot mohl sledovataru nakreslenou na zemi, musi mit k tomutelu uzgisobena
¢idla. Pro tento &el jsem zvolil kombinaci fototranzistoru a infradippracujici na 940nm
Pro opravdu kvalitni znazofni polohy ¢ary je zapatbi alespt 3 tchto ¢idel. Ja jsem
z diavodu jednoduchosti a jednodussiho technického plienviezvolil variantu pouze s &wma
Cidly...leva a prava stran&ary. Timto se cely proces Zmg zjednodusil. Pokud jéidici

program napsan sprayrtak by n&l byt i zcela funkni.

Priklady rozmisténi ¢arovych ¢idel:
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A) Nejjednodussi technika snimafty — tzv. jizda opilce na kole

B) Jiz docela kvalitni rozpoznanigsné pozicéary, ped kazdou jizdou nutna kalibrace
Sirky cary

C) Nejlepsi snimanicary, nutna kalibrace #é cary, moznost orientace v bludisti,
narocné na sodastky
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Cidlo prekazky:

Toto ¢idlo je konstruovano stejnym égoben, ale narozdil od¢cidel ¢ary se u dchto cidel
méni vzdalenost, barvamemanpii vétSich vzdalenosteckakovy vliv (snad kroré cerné)
Meifenim (1 az 9 vabulceé.l) jsen dosgl k zawru, Ze mezni vzdalenost je 8cm. Na t
vzdalenost je mikrokontrolé&choperuréit stoprocentt povahu pekézky.

Pozn.:Na obrazku niZe je znazeém pokryti robotacidly, zelena barva ukazuje mista |

c¢idlo rozpozna pekazku.
Zdroje napéti:

Jako zdroj energie jsem pouzilanky zrepasovanych notebookovych batelProtoze
pohonna serva maji velky proudovy @édlfcelkem okolo 3A podle jejich zatizeni) toho
vyplivajici velké ruSenizvolil jsem pouziti dvou nezavislych roji spojenych jednom
bodk zapornym plem jejich napajecich bate(Timto odpada nutné pouziti signalové 2
protizeni serv.)

Prvni zdroj je uten pro napajeni serv nebo jin' silovych (s odbrem od 500mA spotebict
umisgnych v robotuJako zdrojnagiti jsou vyuzityctyii ¢lanky 5,5V zrepasovanych batel
notebook, napajeci nafti je tedy piblizn¢ 11-12V, maximalni proud ktery je batel
schopna vyvinout je cca 16807 je pro tuto aplikaci vice nez dasigci. Jako stabilizani a
usmernovaci ¢ast je pouzit stabilizdtor 78H05. Tento stabilizdj@ velice jednoduchy n
zapojeni, protozee spokoji serémi elektrolytickymi kondenzator Jelikoz jsem pateboval
pro frva napajeci nafi alespa 5,5V (Z divodu vyssi sily serva), zapojil jsem mezi z
vstupu a zem stabilizatoru diodu 1N4007, ktera swjoytkem zvysi vystupni n&p o 0,7V
tj. na 5,6V.Svorky SV1 slouzi jako vstupni, na svorky SV2 a S3&3fipojuji sena a na
svorky SV4 se fipojuje signal mikrokontroléru prdizeni serv.

& é - T‘+ &
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Schéma®.3
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Druhym zdrojem je zdroj pro vysila¢ést a samaejm¢ pro mikrokontrolér. Jako napajeci
meédium jsem pouzil Slanky 3,7Vtazené seriavx Timto jsem se dostal na napdjeci dtap
cca 11V. Tento zdroj je t¥en d¥ma stabilizatory 7805. ¥na stabilizatory proto, Ze je
treba oddlit mikrokontrolér od vysilacic¢asti, nebo také zidodu gipojeni dalSiho
mikrokontroléru v rezimu SPI, pro ktery je nutn®@jgmi zemi pouze v jednom hibd

L

>

Schéma'.4
Displej:
Zakoupil jsem Sestnactiznakovy displej &@gimi fadky jako hotovy modul s viastiidici
elektronickou (MC1604). Pro jelitzeni jsem pouzil port PB v mikrokontroléru.

Propojeni s mikrokontrolérem:

Svorky SV1 jsou svorkyradice displeje, svorky SV2 jsou pak vystupy zportu D
mikrokontroléru.
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Pohon:

Jako pohon pro robota jsem zvdliyii model&ska serva Hitec 422 (tah 4kg/cm), coz bylo po
nékolika pokusech @vidné malo a proto jsem v dalSi fazi tato serva ¥gihza silrgjSi serva
Hextronik HX12K (tah 12kg/cm). U robota je peibné ovladat vZzdy celou stranu (ndhon
obou kol) stejnor@rng, stejnym smrem a sotiasreé. Proto jsem spojil na kazdé stéatidici
vodice (u W&tSiny serv oranZové nebo Zluté) a signal vysilamjikrokontroléru jde tedy

piimo do obou serv bez nutnosti generovat dva signaly

Teorie Fizeni serva:

Do kazdého serva ved#zlovy kablik a jednotlivé Zily jsou v bagerna,cervena a Zluta.
Cerné je nula - GND &ervena je Vcc - 5-6V . Zluta ¢kdy Zlutooranzova) je ovladani serva.
Sem musi mikrokontroléer nebo RGijpma¢ modeldské soupravy posilat v pravidelném
intervalu 50Hz (kazdych 20ms) kladny pulz, na jeB#@Ze zavisi nateni serva. V drtivé
veétsing pripadh je pri délce pulzu 1500us servo v neutralni pozicie@). Se zkracovanim
pulzu az k 600us se servo ritalevo, s prodluzovanim az k 2400us pak vpravodaleré
veédét, Ze kazdé servo ma jiné krajni hodnoty a netibec dobre, pokud je budeme
piekratovat. Mechanika serva je pak tiggmns zatZovana krouticim momentem serva a
muze se v takové situaci lehce poSkodit. Rraroto je nutné nastavit tyto hodnoty pro kazde

servo zvlas.
o

1050usec . |

» 1950usec
457 "

45

* ) Senvo Arm

600usec ¥ gp° 00° ¥ 2400usec

1500usec Neutral

Pozn.: Na obrazku vySe je zobrazen stavdeatoserva vzhledem k dékddiciho pulsu

V dnesni dob se da drtiva &Sina modeléskych serv upravit tak, aby se mohlo deta

kontinualré, neboli stale dokola. Uprava sfiea v odstrasni vymezovaciho sloupku na
vystupnim fkideli serva a samégjmeé na vyazeni vyrovnavaciho potenciometru.

Pozn.: Viz piloha¢.2
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Komunikace:

Komunikace mezi mikrokontrolérem a gitacem probihd mezi dvna totoznymi moduly
Aurel XTR-903A, ty pracuji na frekvenci okolo 414MHTato frekvence je zatim malo
ruSena a tyto ze&zeni tak maji velky dosah (cca 150m) a spolehtivos

Jako prvni jsem musel navrhnatést pro peitag, jelikoz je nutné kazdy moduligd jeho
funkénim zapojenim naprogramovat a naladit.

|

1RF GND GND 18

2 ANT Vee 17

3 RF GND PWRDN 16 ¢ R20UT
SP215

TXD 14 R10UT

RIIN
R2IN
RXD 12 T2IN T20UT

SP111

9 GND GND 10
S MAX232CPE
Modul XTR-903A

Podle obecného schématu jsem navrhl desku ploSspah. Piny PS1 a SP2 se konfiguruji
komunika&ni rychlost &chto moduli. Ja jsem pro svoji pibu zvolil rychlost 9600bd, i kdyz
modul doké&Ze pracovat s rychlosti 19200bd. Bohyadd ale ztraci psebnou stabilitu a
kvalitu spojeni. To se zdéi'o a modul jsem bez problé@mosadil, dalSi metou bylo
naprogramovani obou dvou modupres tento interface. Tady jsem se setkal s prvnim
problémem. Modul se mnou nekomunikoval. Nakoneanjse,nouze“ pouzil program

z knizky o elektronice B.Kainka, kterému k4 Terminal. Ten umi posilat jednotlivé bity
bez prodlevy a tim se padapristupnit servisni menu modulu.

AA

“\O OO ©C O/«
2\ O OO0 O /e

Popis konfigurace moduti XTR-903A:

Pro spudni servisniho médu je nutné poslat ,+++" a to beadpevy i ptidavnych znak.
Poté jiz mikrokontrolér ovladateipazy ATS1-16, ATCC, ATWR.

Ukéazka komunikace:

PC => +++
MODUL => OK

PC => ATS2=5
MODUL => OK

PC => ATWR
MODUL => OK

PC => ATCC

MODUL => OK
Pozn.: Servisni komunikace je timto wem a zdane komunikace mezi moduly, tedy
standardni sériovy/@nos
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Popis softwarové funkce mikrokontroléru (veSkeré tyo funkce jsou pfimo zavislé na
konkrétnim programu, ktery je v mikrokontroléru nah ran):

Mikrokontrolér se v tomto robotu staraiizeni servomotdr, snimani hodnot z odrazovych
¢idel, komunikaci s osobnim pibacem a jehdidicim softwarem.

Mikrokontrolér se nejtive zinicializuje, poté zkontroluje, zda jéigmjen transceiver (modul
XTR-903A). Pokud ano, pokusi sec#akomunikaci s péitacem, vysle startovaci bit (10), a
pokud je peita¢ afidici software fipraven, odeSle @éta¢ startovaci bit (10) zfh. Kdyz tato
kontrola spojeni prathla asgsne, mikrokontrolér se fepne do tzv. poslouchaciho rezimu,
kdy ¢eka na pikaz ziidiciho softwaru. Obdrzi-ligjaky bit, porovna ho v databazi a pokud jej
v ni najde, provede odpovidajidikaz.

Seznanfidicich kodh:

55 — Zapni rezinCara

56 — Zapni rezim Automat

57 — Zapni rezim Rtni fizeni

58 — Ukaz stavidel

59 — Servisni rezim

60 — Kalibraceidel

255 — Startovaci bit

254 — Ukorti ukon a vrd se zgt do zakladu
253 - Pauza

252 — Repni se do rezimu spanku
251 — Rekézka vpedu

250 — RPekéazka ze stran

Princip reZimu Céra (55)

Pokud je robot do tohoto rezimutgpnut, zapne vSechna odraza@idla, zkontroluje zda je
baterie dostate¢ nabita a vyka, dokud neobdrzi startovaci bit zfgece. Kdyz obdrzi
startovaci bit zéne vysilat signaly deéidicich serv (tyto signaly musi mit reverzni chéeak
aby se robot nezal tctit dokoleika). Touto rychlosti pokeaije, dokud gkterym z¢arovych
¢idel nenajede n&aru, ta protoZe je tmava a ma malou odrazivossapi pozadovanou
reakci a mikrokontrolér zareaguje zpomalerinzastavenim protilehlych serv. Pokud vSak
robot najede svyméidly na rovnokZznou ¢aru (ol cidla jsou nad¢arou), mikrokontrolér
vySle signal pro zastaveni serv a spodes nim také signal pro piac, zda ma pokrgvat.
Dostane-li pauzovaci bit (253), bude pakreat, jestlize dostane cokoli jiného, rezirary
ukori.

Princip rezimu Automat (56)

Je-li robot gepnut do reZzimu automat, zapne vSechna odraZioNg, zkontroluje baterii a
vyckda, dokud neobdrzi startovaci bit(255). Kdyz temid obdrzi, poSle sekundarnimu
mikrokontroléru pes softwarovy UART bit 56 (pokud je zapojen, kdygkuwndarni
mikrokontrolér zapojen neni, generuje tattsla sam),¢imZ u € spusti generovani
nadhodnych ¢isel pomoci funkce Random (generovani nahodn§idel) v pravidelnych
intervalech 50ms. Ten opakowanposila tyto bity fidicimu mikrokontroléru, ktery
v intervalech stanovenych svoji funkci Random snityt® hodnoty a s nimi pakidi
jednotliva serva. Takto se cely proces nakanjmakuje. Fed kazdou snikou mikrokontrolér
zkontroluje stav odrazovyctidel, zda neni v blizkosti robotajakéd gekazka. Pokud ano
nastavi serva opgaym snérem nez je aktivovanéidlo. Sepnou-li ale abdw ¢idla predni,
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zastavi se &eka, dokud neniipkazka odstrama. Kdyz mikrokontrolér obdrzi stopbit (254)
okamzit praci ukorti a zaSle sekundarnimu mikrokontroléru softwarowyARTem stopbit.
Tim se oba dva mikrokontroléry igpnou do klidového rezimu. Spojenim dvou
mikrokontroléf je dosaZzeno opravdu nahodného pohybu robota, Zarotionkce random
cerpa z vyrobnich a provoznich parametru konkrétipa (pokud je mi znamo, tak ze
sériovehatisla a strojovéhdasu mikrokontroléru).

Princip rezimu Ruéni ¥izeni (57)

DalSim mddem, ktery tento robot umi je manuéipéni. To je provedeno tak, Ze robot stale
ceka na bit 57, kdyz je jim tento bitijat, c¢eka na dalSi 2 bity, které jsou jitepedeny fimo

na hodnotyidici pohybova serva. Takto pokrge stale dokola, dokud neobdrzi stopbit. Na
zatatku kazdé sniky kontroluje stav jednotlivych serv.

Priklad komunikace p#itace:
ROBOT 10 // pokus o komunikaci

PC 10 // odpod’ na tento pokus
ROBOT ceka...

PC 55 // pikaz o gepnuti do rezimgéara
ROBOT 255 /I pekézka vpedu

PC 253 /I pokréuj

ROBOT 253 // pokréovat? (najel jsem né&aru)
PC 253 /I pokréuj

ROBOT 253 // pokréovat? (najel jsem né&aru)
ROBOT ceka...
PC 254 /[ ukod# tento rezim

Ridici program v poitaéi:

Tentotidici program jsem navrhl pro zjednoduSeni prawdstem, jediné co tenhle program
deéla Ze v pravidelnych intervalech 25ms odesitkci kody které byly jiz zmigny vySe.
Ukézka programu viz./Moha¢. 3
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Priloha ¢.1

Pozn.: Tento obrazek je rendrovany Vipari a je pouze fiblizny
Zelerg jsou zobrazena kola
Cervenou barvoufidici servomotory
Sedou barvou je znazefmo 3asi.
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Priloha ¢.2

Postup Upravy serva pro kontinudlni pohyb:

Servo Hitec HS-4221gd Upravou

Servo zespodu, povolime vSechny
¢tyii Srouby a vytahneme je

Zespodu odpadne spodni

viko, uvidime desku elektroniky.
Zde se nebude nickt, otatime
servo a sejmeme vrchni dil

Odkryté servo, vidime "ddb
promazané" fevody. Ri
manipulaci se snazime pokud
MOoZno co nejménsetit mazaci
gel.

Sundéame posledni (n€jpgi)
ozubené kolo fevodovky.

SElaiEs

Vyjmeme z ’ho ocelovy krouzek
(vngjSi prstenec kluzného loziska)
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7. Vyjmeme plastovy unasge
potenciometru

8. Vlozime zgt ocelovy
krouzek.Tim jsme docilili
toho, Ze servo hlavni osa
serva neni mechanicky
spojena s osou
potenciometru

9. Z ozubeného kola
odstranime ostrym nozem
zarazku, viz obrazek,
vpravo koléko po Upra

10.Nyni bychom servo i
zapoijit, a délku pulzu
nastavit na 1500us {sd).
Osou potenciometru jemin

doladime tak, aby se moto

serva zastavil.

11. Opatrre nasadime zbytek
pievodovky, servo
zakrytujeme a mame

hotovo, ze serva je hnaci

motor

SEfVElEE
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Piiloha¢. 3

% Ovladaci program BENDER rc1

Funkénf rezimy:

- O]

" Sledowani &ary " Jezdit “jen tak” " Mapa " Ruéni fizeni " Maripulatar

..Staw piipajeni:

Stav: @ Rozhrani: @ P

Staw senzorl

. . . Vzdalenost piekaiky vpfedu 0 cm

_ Fritomnost prekaiky wpfedu - pravo/leva: N EIN E
Fritomnost prekaiky vpravo N E
. . Fritamnost piekaiky wiewo: N E
Fritormnost prekagky veadu: N E
Sledovani Sary. pozice na Safe NE
@ |
.:Btay motord:,
ZatiZeni matoriz LEYO / PRAVO
] ] Rychlost pohybu 0 m/s
Teplota motord - pravo flewo: 0/0 C
Ujeta 0Om

STOP !
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Pfl’loha é. 4 )
SEZNAM POUZITYCH SOU CASTEK

Schéma. 1

C1 - kapkovy kondenzator 100n
C2 — kapkovy kondenzator 22p
C3 — kapkovy kondenzator 22p
C4 — kapkovy kondenzator 100n
R1 — Rezistor 0,1W 10k

R2 — Rezistor 0,1W 10k

R3 — Rezistor 0,1W 4k4

R4 — Rezistor 0,1W 2k2

T2 — Tranzistor BD139

Q3 - Krystal 1Mhz — 16Mhz (Pozor!"''iPzapojeni krystalu 16Mhz pouZzit Datasheet)
LED1 — LED dioda 3mntervena
IC1 - ATMegal6 16PU

Schéma:.2

LED (1 — 8) — IRS5 (IR dioda 940nm)
R(1-8) — Rezistor 47R

R(9-16) — Plochy odporovy trimr 1M
T(1-8) — IRE5 — Fototranzistor 850-940nm
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VYROBNI VYKRESY:

Vykres b@ni strany robota:

©) ©)

O = O
=
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© ©)

O = O
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O =IN@
0) @)
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VYROBNI VYKRESY:

Vykres gredni strany robota:
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VYROBNI VYKRESY:

Vykres gredni strany robota:

O
O

HENREEEEE
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Piilohaé. 5

Ukéazka firmwareiidiciho mikrokontroléru v.1.02:

$regfile = "m16def.dat"
$baud = 9600

Config Adc = Single , Prescaler = Auto , Referenoivcc
Config Servos = 2, Servol = Portb.5 , Servo2 #P6r, Reload = 20

Config Portb = Output

Config Portc = Input

Config Portd = Output

Enable Interrupts

Dim Mcidlopredekl As Eram Byte At 1
Dim Kcidlopredekl As Eram Byte At 2
Dim Mcidlopredek2 As Eram Byte At 3
Dim Kcidlopredek2 As Eram Byte At 4
Dim Mcidlozadek As Eram Byte At 5
Dim Kcidlozadek As Eram Byte At 6
Dim Mcidlocaral As Eram Byte At 7
Dim Kcidlocaral As Eram Byte At 8
Dim Mcidlocara2 As Eram Byte At 9
Dim Kcidlocara2 As Eram Byte At 10
Dim Mcidlolevo As Eram Byte At 11
Dim Kcidlolevo As Eram Byte At 12
Dim Mcidlopravo As Eram Byte At 13
Dim Kcidlopravo As Eram Byte At 14
Dim S1s As Eram Byte At 15

Dim S2s As Eram Byte At 16

Dim | As Byte

Dim B As String * 15

Dim Temp As String * 15

Dim C As Byte

Dim D As Byte

Dim Servol As Byte

Dim Servo2 As Byte

Dim Servo3 As Byte

Dim Servo4 As Byte

Dim Servo5 As Byte

Dim Servo6 As Byte

Dim Temps As Integer

Dim Cidlopredekl As Integer

Dim Cidlopredek2 As Integer

Dim Cidlozadek As Integer

Dim Cidlocaral As Integer

Dim Cidlocara2 As Integer

Dim Cidlolevo As Integer

Dim Cidlopravo As Integer

Dim Sd As Byte

Dim Menu As Byte

Start Adc

Cursor Off

Cls

Lcd" **ROB2* "

Servo(1) =75

Servo(2) =75

Do

Gosub Prectiadc
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If Ischarwaiting() = 1 Then
Sd = Inkey()
End If

Lowerline

Lecd" MENU "

Select Case Sd
Case 55

Locate 3,1

Led " Cara"
Gosub Cara
Case 56

Locate 3,1

Lcd " Volna jizda"
Gosub Jizda
Case 57

Locate 3,1

Led " Ruka"
Gosub Ruka
Case 58

Gosub Mapa
Case 59

Gosub Resetovat
Case 60

Locate 3,1

Lcd " Stav cidel"
Gosub Sc

Case 61

Gosub Automat
Case 62

Locate 3,1

Lcd " Kalibrace cidel"
Gosub Kalibracec
Case Else

End Select

Loop

Prectiadc:

Cidlopredekl = Getadc(3)
Cidlopredek2 = Getadc(7)
Cidlozadek = Getadc(6)
Cidlolevo = Getadc(4)
Cidlopravo = Getadc(1)
Cidlocaral = Getadc(0)
Cidlocara2 = Getadc(2)
Return

Zastav:
Servo(1) =75
Servo(2) =75
Return

Cara:

Servo(1) = 120

Servo(2) = 30

Do

Gosub Prectiadc

If Cidlocaral < 350 And Cidlocara2 < 250 Then
Servo(1) =75

Servo(2) =75
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Locate 4,1

Lcd" Konec - STOJIM"
Return

End If

If Cidlocaral < 350 Then
Servo(1) =75

Servo(2) = 30

Else

Servo(1) = 120

Servo(2) = 30

End If

D = Kcidlocara2

If Cidlocara2 < 350 Then
Servo(1) = 120

Servo(2) =75

Else

Servo(1) = 120

Servo(2) = 30

End If

Loop

Jizda:

Do

Inputbin Sd

If Sd = 56 Then

Inputbin Servol

Inputbin Servo2
Servo(1) = 75 + Servo(1)
Servo(2) = 75 - Servo(2)
Else

Gosub Zastav

End If

Loop

Spat:
Powerdown
Return

Ruka:
Return

Mapa:
Return

Resetovat:
Return

Sc:
Do

If Ischarwaiting() = 1 Then

Sd = Inkey()
End If

Locate 4,1
Led " "
Locate 4,1
Select Case Sd
Case 0

Lcd Getadc(0)
Waitms 20
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Casel

Lcd Getadc(1)

Waitms 20

Case 2

Lcd Getadc(2)

Waitms 20

Case 3

Lcd Getadc(3)

Waitms 20

Case 4

Lcd Getadc(4)

Waitms 20

Case b5

Lcd Getadc(5)

Waitms 20

Case 6

Lcd Getadc(6)

Waitms 20

Case 7

Lcd Getadc(7)

Waitms 20

End Select

Waitms 180
Loop

Automat:
Return

Kalibracec:

While Sd < 78
Inputbin Sd

If Sd =77 Then
Gosub Prectiadc
Print Cidlopredekl
Print Cidlopredek2
Print Cidlozadek
Print Cidlolevo
Print Cidlopravo
Print Cidlocaral
Print Cidlocara2
End If

Select Case Sd
Case 63

Inputbin C
Mcidlopredekl = C
Case 64

Inputbin C
Kcidlopredekl = C
Case 65

Inputbin C
Mcidlopredek2 = C
Case 66

Inputbin C
Kcidlopredek2 = C
Case 67

Inputbin C
Mcidlozadek = C
Case 68

Inputbin C
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Kcidlozadek = C
Case 69
Inputbin C
Mcidlocaral = C
Case 70
Inputbin C
Kcidlocaral = C
Case 71
Inputbin C
Mcidlocara2 = C
Case 72
Inputbin C
Kcidlocara2 = C
Case 73
Inputbin C
Mcidlolevo = C
Case 74
Inputbin C
Kcidlolevo = C
Case 75
Inputbin C
Mcidlopravo = C
Case 76
Inputbin C
Kcidlopravo = C
Case Else

End Select
Wend

Printbin 255
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