Interni materidl do kurz( robotiky Parovani robota

Popis vyvodu desek, jejich zapojovani a sparovani robota
Popis desky procesoru, LED, tlacitek a spinact z pohledu vstupy/vystupy, napajeni, pfipojeni
motora.
Procviceni propojovani desek podle zadani. Propojeni vstup-vystup, nikdy ne vystup-vystup.
Spérovéni robota s PC, spusténi programming editoru, otevieni hotového programu,
naprogramovani procesoru.
Analyza chovani hotového systému
Kresleni zapojovaciho schémata

Konstruktér robota musi znat elektroniku, mechaniku i programovani. Vyvoj se provadi v
v n¢kolika krocich.

vvvvv

vyspély robotik nauci vyvijet i svou vlastni fidici elektroniku robota.

Nésleduje oziveni elektroniky systému — vysoce odborna ¢innost elektronika. K této ¢innosti
patii i oprava vadnych dili elektroniky. S tim Gzce souvisi design systému — navrh jeho
vzhledu.

Vyvojar robotickych systémtl musi byt také skvélym analytikem. Musi umét pozorovat
chovani systému a z n¢j dokazat vytvofit algoritmus jeho ¢innosti. Na zakladé pozadavku také
vytvotit algoritmus, ktery systém napodobi - nebo jej miize ovliviiovat, komunikovat s nim a
ridit jej.

Aby dokazal systém naprogramovat, musi se naucit robota s po¢itacem propojit a
naprogramovat.

Popis desky procesoru - procesor, provadi piiblizné¢ az 10 miliona instrukci za sec. Je maly a
vykonny a obsahuje mnoho dal$ich i velmi slozitych obvodii. Nazev procesor je ¢asto
uzivany, i kdyz ne zcela spravny. Spravnym pojmenovanim je mikrokontrolér — jedno¢ipovy
mikrokontrolér (miniaturni po¢itac). Robotické a elektronické systémy jich maji v sobé ¢asto
n¢kolik, které spolupracuji. Se v§im se postupné seznadmime.

V/stupy a vystupy procesoru jsou vyvody, prostiednictvim nichZ procesor komunikuje se
svym okolim, tedy jakési oci a ruce).

Popis vyvodii desek

Napéjeni desek — kazda deska, kterou robot pouziva, musi mit pfipojené napajeni (+5V,
GND) ¢ervenym a modrym vodi¢em, ¢ervenym +5V a modrym pak GND. Zdroj napajecich
napéti pro ostatni desky je na desce procesoru.

Od baterek je napajeci napéti na desku procesoru ptivedeno na konektor oznaceny bat vlievo
vedle chladi¢e zdroje 5V pod konektorem pro pfipojeni programovaciho USB kabelu. Aby
deska spravné fungovala, musi obsahovat tfi propojky umisténé vpravo vedle chladice
zdroje (6 — 12V, S-IN a S-OUT).

Napéti baterie je pro ostatni aplikace pristupné na levém pinu nad propojkou 6-12V.

Z desky procesoru je napajeci napéti rozvedeno na ostatni pripojené desky. Vyvody
(PINy) oznacené 5V a GND na ostatnich deskéch Ize vyuzivat pro rozvadéni napajeciho
napéti (jako prodluzovacky), je-li k nim napajeci napéti ptivedeno. Modrymi Carami
propojené piny jsou fyzicky spojeny stejné jako ¢ervenymi Carami spojené. Tvoii napajeci
sbérnici celého systému.
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O v8ech deskach se postupné dozvime vse potiebné, abychom je mohli vyuZivat i ve vlastnich
aplikacich. Nékteré se daji pouzivat i ne zcela tradicné. Nyni je tfeba, abychom se je naucili
od sebe rozeznat a dokézali je zapojit podle pozadavki. Tedy orientovali se na nich.

deska H-bridge deska 8 LED deska procesoru
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Poznamka: V textu je casto tieba napsat, ze jde o nékolik signalii, nekolik vstupii, lisicich se
pouze Cislem. V takovém pripadé pouzivame tuto syntaxi 1/7 znamena 1 az 7, M1/2 znamena
M1 az M2, OUT7/0 znamena OUT7 az OUTO

Deska procesoru — Fidi celého robota

IN7/0 (znamena IN7 az INQ) — vstupy desky procesoru, OUT7/0 — vystupy desky procesoru.
Deska tlacitek — umoziiuje poznat robotovi, je-li stisknuté/uvolnéné tlacitko a tak
pomoci tla¢itek napiiklad ovladat robota

Vstupem je stisk tlacitka S1/4, vystupem je signal 1/4, ktery fik4, zda je - nebo neni tlacitko
stisknuté.

Deska LED — LED jsou svitivé diody (jako zarovky) — mohou indikovat svitem co se
déje, nebo délat svételné efekty

Vstupem je signal 8/1, vystupem je svit LED8/1.

Deska spinacii 1A — pres né se zapina/vypina jizda motoru robota

Vstupem je signal 1/8 (znamend 1 aZ 7), vystupem pak napéti pro motor M1/2. Pfipojime-li na
tyto vystupy motory, signal 1 ¥idi motor piipojeny k vystupu M1 a signdl 2 motor piipojeny
K vystupu2. Toci-li se motor opa¢nym smérem, oto¢ime konektor motoru piipojeny

Kk prislusnému vystupu desky
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Propojovani desek a signalové schéma
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Vystupy
Bloky pro kresleni signalovych schémat O

Pro kresleni signalovych schémat vyuzivame bloky. Tato schémata ndzorn¢ ukazuji, jak je
cely systém propojen. Napéajeni desek i signaly. Signalova schémata obsahuji i symbolicka
Jjména signald, kterd jsou vyuZita ve vlastni programu. Symbolickd jména usnadiiuji
programatorum psani programd tak, aby pojmenovani signali napovidalo, k ¢emu je signal
vyuzivan.

Priklad signalového schémata.
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Signalové schéma a smontovany podvozek

Na zakladé¢ signalového schémata je hned na prvni pohled jasné, Ze bude mit systém pies
desku spinact pfipojeny dva motory. Motory budou fizeny z desky procesoru. Budeme-li tedy
mit smontovany podvozek robota jako diferencialni — dva motory a opérné (ostruhové)
kolecko a na ném baterypack, desku procesoru a desku spinacii, miizeme realiziovat ovladani
jizdy robota podle programu.

Ptedtim je tieba jesté ozivit motory a desku spinact. To se provadi podle nasledujicich
obrazkd:

Desku spinacii piipojime na napajeci napéti a pripojime k ni motory (nésledujici obrazek
vlevo). Zapneme napdjeni vypinacem na baterypacku. Kdyz ptipojime signalovy vstup 1
desky spinacti na H (+5V), rozjede se levy motor (nésledujici obrazek uprosted). Pokud jede
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dopftedu, je to OK. Pokud dozadu, oto¢ime na M1 konetor. TotéZ provedeme pro motor pravy
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Sparovani robota s PC

Vysvétlime, k ¢emu slouZi a co je sparovani robota. Slouzi k propojeni robota s pocitacem,
aby bylo mozné robota z pocitace programovat.

Zéavazny parovaci postup:

Postup parovani:

1.
2.
3.
4.

Odpojit programovaci kabel od desky procesoru
Vypnout napajeni desky procesoru
Ukoncit programovaci editor pokud bézi.

Ptipojit USB kabel od desky procesoru k pocitaci.

Zkontrolovat, na kterém COM portu je USB modul procesoru (Tento pocitac-Vlastnosti-
Spravce zarizeni-Porty(COM, LPT). Nastavit nejlépe na COM 4) — toto pouze p¥i prvnim
sparovani robota s pocitacem, déla ten, kdo instaluje programming editor!!!!

S,
6.

Spustit PICAXE Programming editor

Options — Serial port — nastavit COM port na kterém je USB modul procesoru — Apply
(Pouzit)

Options — Mode (mdd) — nastavit PICAXE modes na typ procesoru, se kterym budeme
pracovat (ktery je osazen na desce procesoru). NaSe deska je osazena PICAXE 20M2

Zapnout napajeni procesoru

Options — Mode (m6d) — Check firmware version
musi se objevit hlaSka s verzi Firmware procesoru.

10. Pokud ano, klikneme na OK.
11. Pokud ne, opakujeme cely postup od bodu 1 znovu.
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Naprogramovani robota hotovym programem

Spéarujeme robota

Nacteme hotovy program (robot je zapojen podle zadaného signalového schématu, nebo je
zapojen podle slovniho zadani a my k tomu vytvotime odpovidajici signalové schéma)

File - Open - Musime vybrat disk, na kterém jsou hotové programy a typ souboru Flowchart.

Dt sy Vymerne snunes jemal manies shomte eeast
s

Nactenym programem robota naprogramujeme, nebo program podle potteby upravime a opét
ulozime.
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