Anschluss des Roboters an das Uno-Modul-Shield-V?2
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Das Arduino-Board besitzt 3 Ports von denen leider
nicht alle Anschliisse genutzt werden konnen.

So sollten die Arduino-Pins O und 1 frei bleiben, da diese

zum Programmieren des pC dienen (Serieller Anschluss vom USB-Chip).
Die beiden Freigabeanschliisse des Motortreibers miissen

mit einem PWM-Pin verbunden werden.

Die folgende Seite zeigt eine mogliche
Verbindung zwischen Arduino-Modul und Roboter.
(Gilt fiir die Verwendung mit einem Arduino Uno)

Zum Testen der korrekten Funktion sind zwei Testprogramme abgedruckt.

Programmlisting 1 testet die Motoren. Die linken Rdder miissen sich in Vorwértsfahrtrichtung
bewegen wihrend die blaue LED leuchtet.

Nach 2 Sekunden miissen sich die rechten Rdder vorwérts bewegen wihrend der Summer

aktiv ist. Sollte dies nicht der Fall sein sind die Motoren vertauscht bzw. verpolt.

An der orangenen Klemmleiste konnen die Anschliisse getauscht werden.

Programmlisting 2 testet die 4 Liniensensoren. Die Variablen x1 bis x4 fiir die
Reflexlichtschranken werden tiber die serielle Schnittstelle ausgegeben.
Der Roboter erkennt ein schwarzes Isolierband optimal auf einer hellen Tischplatte.



Mogliche Verbindung Arduino-Board -> Roboter
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Programm 1: Testet die Motoren

#define blaueled 8

#define motorlinksfreigabe 9

#define motorrechtsfreigabe 10

#define motorrechtsplus 11

#define motorrechtsminus 12

#define motorlinksplus 13

#define motorlinksminus 6

#define summer 7

#define liniensensorl 2 //links
#define liniensensor?2 3 //schwarze Linie = HIGH
#define liniensensor3 4 //weiss = LOW
#define liniensensor4 5 //rechts

void setup () {

pinMode (blaueled, OUTPUT) ;
pinMode (motorlinksfreigabe, OUTPUT) ;
pinMode (motorrechtsfreigabe, OUTPUT) ;
pinMode (motorrechtsplus, OUTPUT) ;
pinMode (motorrechtsminus, OUTPUT) ;
pinMode (motorlinksplus, OUTPUT) ;
pinMode (motorlinksminus, OUTPUT) ;
pinMode (summer, OUTPUT) ;
pinMode (liniensensorl, INPUT)
pinMode (liniensensor2, INPUT)
pinMode (liniensensor3, INPUT) ;
pinMode (liniensensor4, INPUT)

digitalWrite (motorlinksplus, HIGH) ;
digitalWrite (motorrechtsplus, LOW) ;
digitalWrite (motorrechtsminus, HIGH) ;
digitalWrite (motorlinksminus, LOW) ;

Serial.begin(9600);
}

void loop () {
//linke Rader vorwdrts LED an
digitalWrite (blaueled, HIGH)
digitalWrite (summer, LOW) ;
analogWrite (motorlinksfreigabe, 200);
analogWrite (motorrechtsfreigabe, 0);
delay (2000) ;

//rechte Rader vorwdrts Summer an
digitalWrite (blaueled, LOW);
digitalWrite (summer, HIGH) ;
analogWrite (motorlinksfreigabe, 0);
analogWrite (motorrechtsfreigabe, 200);
delay (2000) ;



Programm 2: Testet die Liniensensoren

t#tdefine blaueled 8

#define motorlinksfreigabe 9

#define motorrechtsfreigabe 10

#define motorrechtsplus 11

#define motorrechtsminus 12

#define motorlinksplus 13

#define motorlinksminus 6

#tdefine summer 7

#define liniensensorl 2 //links
#tdefine liniensensor2 3 //schwarze Linie = HIGH
#define liniensensor3 4 //weiss = LOW
#tdefine liniensensor4 5 //rechts

void setup() {
pinMode(blaueled, OUTPUT);
pinMode(motorlinksfreigabe, OUTPUT);
pinMode(motorrechtsfreigabe, OUTPUT);
pinMode(motorrechtsplus, OUTPUT);
pinMode(motorrechtsminus, OUTPUT);
pinMode(motorlinksplus, OUTPUT);
pinMode(motorlinksminus, OUTPUT);
pinMode(summer, OUTPUT);
pinMode(liniensensorl, INPUT);
pinMode(liniensensor2, INPUT);
pinMode(liniensensor3, INPUT);
pinMode(liniensensor4, INPUT);
Serial.begin(9600);

void loop() {
int x1 = digitalRead(liniensensorl); //linker Sensor

int x2 = digitalRead(liniensensor2);
int x3 = digitalRead(liniensensor3);
int x4 = digitalRead(liniensensor4); //rechter Sensor

Serial.print("Sensor 1: "); Serial.print(x1); Serial.println(" ganz links");
Serial.print("Sensor 2: "); Serial.println(x2);

Serial.print("Sensor 3: "); Serial.println(x3);

Serial.print("Sensor 4: "); Serial.print(x4); Serial.println(" ganz rechts");
Serial.println(" 1 = HIGH = Sensor dunkel™);

Serial.println();

delay(2000);
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Beschreibung Roboter_V41

Allgemeines:

Die Platine wurde speziell fiir das Roboterfahrgestell RP5 entwickelt.

Sie enthilt zwei einstellbare Schaltregler die mit maximal 3A belastbar sind.

Einen einstellbaren analogen Spannungsregler der je nach Eingangsspannung und Kiihlung
mit 0,2 bis 1A belastet werden kann.

Alle Spannungen sind kurzschlussfest.

Die Eingangsspannung kann zwischen 8 und 30V betragen. Sie ist nicht abgesichert und nicht
schaltbar. Zwischen Batteriepack und Platine sollte eine Schalter und eine Geritesicherung im
Chassis untergebracht werden.

PORTA und PORT den pC sind je bit iiber 3polige Stiftleisten nach aussen gefiihrt. Hier
konnen wahlweise Modellbauservos oder Sensoren angeschlossen werden. Die Anzahl der
Servos ist jedoch softwarebedingt auf 10 begrenzt. Auch der maximale Strom von 3A muss
beachtet werden.

PORTC ist also wie folgt belegt:

e RCO - Blaue LED
e RC1 bis RC6 siehe

Motoransteuerung
e RC7 — Summer

Der Roboter wird idealerweise mit dem PIC-Compaktboard betrieben. Bei Verwendung des
normalen PIC-Basisbords sollte der Summer durch einen Piezosummer ersetzt werden, da
sonst das uC-Board daran ansto8t.



Aufbau:

Das Einloten der Bauelemente kann z.B. in folgender Reihenfolge erfolgen

Roboter

IC31
IC41
R1
R2
R6
R7
R8
R31
R32
R33
R41
R42
R43
R51
R52
C3
C32
C42
C51
c63
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7
D8
LED2
LED5V
LED24
U-MOT
U-SER
D31
D41
Q1
Q2
L2

L3

X3
X-MOT

LM2596S
LM2596S
6k8

470

1k

10k

10k

10k Trimmer
1k

1K

10k Trimmer
1k

1K

270

5k Trimmer
100n
100n
100n
100n
100n
1N4935
1N4935
1N4935
1N4935
1N4935
1N4935
1N4935
1N4935
LED blau
LED grin
LED grin
LED gelb
LED gelb
1N5822
1N5822
BC547B
BC547B
68uH
68uH
FAB64SE
233-504



-X1
IC2
IC51
SG1
V-MOT
V-SER
Alle Jumper wie abgebildet einloten
C52
C43

Cc2

ca

C33
C62

Cc1

Cca1
C31

Sensorleiste zum Roboter
Bezeichnung
R1

R2

R3

R4

RS

R6

IR1

IR2

IR3

IR4

Pl

P2

JP3

P4

Buchse ,,40 F 140“ -
L298

LM317 mit Kihlkorper
Summer

Kippschalter ,,04 G 230“
Kippschalter ,,04 G 230“

1p

220u
220
220u
220
470U
470u/35V
470U
470u

Wert

68

10k

10k

10k

68

10k

CNY70
CNY70
CNY70
CNY70
Jumper 3pol
Jumper 3pol
Jumper 3pol
Jumper 3pol
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Anschliisse und Abgleich:

ey
)
3)
“4)
&)
(6)
(7)
®)

(€))

Die Kontakte @ dienen als Messpunkt — GND

Die Spannung fiir die Servos (in der Regel 6V) kann hier eingestellt werden
Messpunkt fiir die Servospannung

Abgleich der Motorspannung — etwa 5V, je nach Ansteuerung

Messpunkt fiir die Motorspannung

Abgleich der Sensorspannung, je nach verwendeten Sensoren (meist SV)
Messpunkt fiir die Sensorspannung

Jumper zur Umschaltung von jeweils 4 Anschliissen (PORTB) auf Servospannung
(links) oder Sensorspannung (rechts).

Jumper zur Umschaltung von jeweils 4 Anschliissen (PORTA) auf Servospannung
(links) oder Sensorspannung (rechts).

(10) Motorklemmen — Belegung je nach Steuerprogramm
(11) Spannungsversorgung. Die Klemmen 11 und 12 sind verbunden
(12) Spannungsversorgung 8-24V. Rechter Kontakt +
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Motoransteuerung

Die Motoren werden iiber Vollbriickenmotortreiber angesteuert.

Ist z.B. RC3 =1 und RC4 =0, so flieBt der Strom von MC3 nach MC4 durch den Motor,
wenn die Freigabe RC1 ebenfalls 1 ist. Normalerweise wird die Freigabe iiber PWM
angesteuert um den Motorstrom zu steuern.
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RC2 Freigabe

PORTC ist also wie folgt belegt:

e RCO - Blaue LED

e RCI1 — Freigabe M1, M2

e RC2 — Freigabe M3, M4

e RC3-M2 >
e RC4-MI /

e RC5-M3

e RC6-M4

[ ]

RC7 — Summer



Sensoren

Zur Linienverfolgung werden vier IR-Reflexkoppler benutzt.

Die Sensoren konnen digital oder analog ausgewertet werden.
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Hinweise zum Aufbau

Die Liniensensoren sollten im vorderen Teil unter das Chassis geschraubt werden.
Zum Bohren und ausschneiden kann die Schablone benutzt werden.
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Bohrschablone fiir Liniensensoren

Zum Befestigen der Platine werden vier Abstandsbolzen in das Chassis geschraubt. Dazu wird
entweder 3mm Gewinde bohren, oder die Locher aufbohren und die Bolzen einkleben.




8 I L 9 B ¥ i3] e L

T/7 #9845

PFETI5T CTRTTTER

Schaltplan

STA
aaa
usJolowlIye Jaqiai] e oo
I B
i) . gl <
0
Al AD Aa
e an | t USIOIO [191Z19N
Bz Rz REe B | | o7
w Ao s s ke
L EELECl =
YYVYY¥Y v Iena ¢ ‘
. zlezlezlzzlz B fve
uonk jmu.m_wrﬂ. i e A & Mﬁmm
UBIOSUDS JOpO SOAIDS yolnelg adnH
iy iy 0 il vEEX
i} AR
= .
ﬁ I 4 H £
E !
w L
I mm,” 3
el vea "
: USI0SUSGHI91Z19N A9 SOAISS [191ZI8N
s ! s’ :
; :
= i Aa A
L) _ 18 o SIE5ZAN -
: z MEM 4o 2 w0 | DDH
— _ = = 5 1o A
W [ - W Ly | | HC S H = 3 NBGH+ LM = " Az
= L — I B
g L 9 = )4 £ € L




1,9” (48,27mm)

A

v

[
Drucken =

Drudeer

Name: |HP Laserlet 1018 | | Boenschaften | | hife |
Status:  Bereit Kommentare urid Formulare:

Typ: HP Laserlet 1018 IDahmnnt und Markierungen
Drudckbereich Vorschaw: Unsepariert

@ Alles 3 210,02

L

L

I
\ Prudken: | Alle angegeb. Seiten Setten umkehren
Seiteneinstelungen
Exemplare: 1 |5 Sarfieren 25701
'.! Anpaszen der Seitengralie:
| keine -
/ o | Butomatisch drehen und zentrieren
|| Papierquelle gemali PDF-Seitengrole auswahlen
Bei Bedarf benutzerdef. Papierformat verwends
b 5
Dokument: 21,3 x 297,0mm
" | Busgabe in Datei umlsiten Papier: 20,9 x 295, 7mm
1L
Erwestert | ok || Abbrechen |

Fiir maBstiblichen iiber Acrobat-Reader:
Anpassen der Seitengrofe “keine” einstellen.



2 aF o
e

{5k ) €9

Z¥N

f &

]
Vo Ao/

=
=
(&)

.h_lllll.l.lllllll
B ow s b B B B M e

2 0% g™ 0-AV6
L-NV 1dSNV

J1d~sunerdisroqoy

IIIIIIIIIIHII..”Na,

N W N N B N N N N T

7#3-&3'

U
27U

#IW ﬂﬁ-NB

3
(LGS




-N

A4S

ESIEENZ]

Z

lw)
o={smoom[EHio =
o= <00 [oX3]
o={[¥o0m s [mo
1N4935

_“[eo00000

nierdisroqoy

ZHN~0Id 9ut







e =1
rzs(E €8

g Roboterplatine_RIC_U42

3 62 +3 o4

O
&
S a

MG 4|

]e]e]e]e
efo]efo]e]s] o]

o=t
T

Sen

EN—Ci‘

B g

U=Serw

823

g

LEDSY v g

GMD




+2a\V-SERV

ov

IC31

VIN

oFF 2
[0}

FB

+Serv ERE ERE NS

Sv1
Sv2
Sv3

Sv4

LM2596S |

ov

Netzteil Servos 6V

R33

220

dogy

+] C2] G4
=

MAO3-SPEZIAL

3
2
1

= [rofeo

= [rofeo

= [rofeo

o [ro |~

oo [ro |~

oo [ro |~

leo [ro |~

+24V

 —
470
R1
6k8

LED24V

ov

:
2~ L VN

SE .| C41

5
I‘wo OFF

LM2596S |
oV

ov

+24V

IC41

GND

= [~ Jeo

NS

NS

o [wo

" RB7

o [mo |~

leo o [

leo o [

oo [ro [

2

RA7

Servos oder Sensoren

ov

11

TRVass

I100n I vea

e 7 INPUT1

INPUT2

INPUT3

c
470p/B5V

L - X1
ooV ov

INPUT4

H ENABLEA SEN_A
ENABLE B SEN B

Vs

~y D1
PT1N4935

PT1N4935
PT1N4935
PT1N4935

C63
+| C6

100n
470

ov

X-MOT

ouT1

ouT2

0ouT3
ouT4

il

GND
L298

ov

~y D5
T 1N493E

T 1N4935
T 1N493
T 1N4g3E

Treiber Fahrmotoren

DDD

DDD

PIC-Roboter-U41

09.04.2013 18:33:56

Sheet: 1/1

8




O

O

Roboter PIC_System_U42

R3
O O OO

R1 R2 R5 R4 R6
00 © 000
O O O O
O O O O
00O o o 00O
oo oo oo oo

] .
oo oo o0 oo
IR4 IR3 IR2 IR
Linlensensoren

O




r9L S9L  €9L  p9L

OOOBMBMQMBM o
a

00O a 00O
oO0 0O 0O 0O
oO0 0O 0O 0O




+5V

R5

> > > > >
Te) Te) Te) Te] Te]
¥ ¥ ¥ + +
X X X X
8 w3 sllsgllszllslls g
Te]
+
IR4
A c JP1
A
K EZ,«I\’ e
CNY70 _ GND JP2
IR3
A c JP3
A
K EZ,«I\’ £
CNY70 _ GND JP4
=
IR2
C .
P GND
[ 1
CNY70 _ GND
IR1
A C
A
[ 1
CNY70 _ GND




	Seite 1
	Seite 2
	Seite 3
	Seite 4

