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Cislo a nazev $ablony lII/2 = Inovace a zkvalitnéni vyuky prostrfednictvim ICT
klicové aktivity

Mikroprocesorova technika

Obsluha zakladnich periferii mikropogitatem

Robot reaguje na pfekazku

Robotika, autonomni chovani robota pfi detekci prfekazky, programova
obsluha jednoduchého IR Cidla, jeho aktivace a Cteni stavu.

Ing. Josef Rehout
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Kolovy robot — detekce p‘r’ka’iky
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Prava IR LED

Detektor prekazky ma dve casti
- VysilacC IR signalu (leva nebo prava IR LED)
- Pfijimac odrazeného signalu (foto€idlo)



Cidlo prekazky

Otevri sesit
Nadepis

,Cidlo prekazky*

Delej si poznamky z

nasledujicich stran prezentace

Jen tak budes schopen Cidlo
spravne nastavit a pouzit k rizeni
robota




Pripojeni IR LED

Princip vytvoreni signalu Cidla

- Vystup C.5 = frekvence 36 kHz je
nepretrzité generovana prikazem PWMOUT

- Vystup C.4 =5V aktivuje levou IR LED

- Vystup C.4 = 0 V aktivuje pravou IR LED

- Pouzité vystupy je nutno respektovat podle
skute¢ného zapojeni robota.

- Proud IRLED omezen rezistorem 330 Q.

Leva Prava

PINC.5, PWM 36 kHz J
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PINC.4: HIGH ... Leva LED
LOW .... Prava LED




Ovladani IR LED

Kdy vysila leva led? Kdy vysila prava led?
PWMnaCb5=0V PWMnaCb5=1V
PINC.4=5V PINC.4=0V
Vypnuti? Vypnuti?

PWM trvale 5V PWM trvale O V
PINC.4=5V PINC.4=0V

Leva Prava

PINC.5, PWM 36 kHz J L

PINC.4: HIGH ... Leva LED
LOW .... Prava LED




w-we Princip IR detektoru SFH5110-36

““Dopadaji-li na fotodiodu IR svételné impulzy s kmitoétem
36 kHz, preklopi se vystup do logického stavu LOW (0 V).

V opacném pripadeé je na vystupu logicky stav HIGH (5 V).
Detekci falesnych prekazek (vzdalena stéena) odstranime
zapnutim vysilace (IRLED) na maly vykon parametrem PWM.

Foto ? Zesilovaé Filtr Vystu Pin
L Rizeni zesileni

Je signal?
Ano =0
Neni =1



Program detekce prekazky

Zadani: Aktivuj levou LED a preéti stav na vystupu detektoru

Zapojeni hardware uvedeno vyse (PICAXE 20M2: PinC.1, C.4, C.5)

Priklad programu pro pravou IRLED
Napiste jej a vyzkousejte s robotem
pripojenym k PC.

Robot stoji na misté, pfiblizeni
prekazky (ruky) je detekovano a
znazorneno pomoci pfikazu debug.

Posledni parametr pwmout....... 6
Nastavuje vykon pravé IRLED 5%.
Pro levou je toto Cislo 105.

Nastaveni PWM na dalSi strané.

=mycla

bitll=not pinC.1
bl=bl+bit0

debug

low C.4

pwmout .5, 27,6
goto =nycla

Program upravte pro
levou IRLED.




Parametry pwm (pulsni sirkova modulace)

File Edit Simulate View Window Help
<@ Program... F5 P 'Q:i
| & g | &
Mew | Flowchart Clear Hardware Memory... Syntax Simulate | Program
Check Syntax... F4
Debug... Fo

Analegue Sensor Calibration...

"'FHED ;I Ring Tone Tunes...
Terminal.. L pwmout
i pwmout wizard.. x|

Pin... Clock. .. er (requires prograr
PICAXE -20M 2 &= 4MH=z " 32MH=z
" B.1 " C3 ¢ 8MH=z " 40MHz
{1 C.2 = C5 " 16MHz " BAMHz

¢ 20MHz ite...
— Calculate. .

D esired P frequenc: |35|]]u Hz
Duly cycle [a3 percentagel |5 4 T Calculate
FWMMOUT Commard: pwmout C5, 27, 6

(Revolution Education Ltd.)



Marné
pokusy

Pravidla soutéze robotu

* Robot se pohybuje v prostoru, ktery je tvoren
sténami, jichz se nesmi dotknout.

* Doba pohybu je 90 s.

* Rozjezd 5 s od stisku tlacitka (PinC.6).

* Robot smi jet vpred i vzad, libovolné se otacet.

» Pri dotyku steny je diskvalifikovan.

« Zapocitava se pocet detekci steny.

« V pfipadé rovnosti bodu rozhoduje mensi
vzdalenost od detekované steny.

V hlaviCce programu uvedte tfidu, své jméno, datum vytvoreni.
Program opatrete stru¢nym vysvetlenim algoritmu reseni ulohy.
Nahodné umistéte do poznamky Cislici zaCinajici pétici znaku kodu:
UkAd1mUKNZ2kfon3ruA4tinaSkpSJ




Dosud procvicené prikazy (1)

start: ;navésti (nazev casti programu)
BUTTON pin, stavl, 255, mezera, proménna, tlacitko, navesti
;snimani stisku tlacitka s potlacenim zakmitU

data adresa, (data, data) ;zapis dat do eeprom pred zacatkem programu
read adresa, registrl ;Cteni dat z eeprom

write adresa, bl, wl ;zapis dat béhem programu
dirsb=%11111110 ;aktivace portd B.7 az B.1 jako vystupnich
pinsb=%01111110 ;nastav vystupy portu b

forward A (B) ;motor A (B) vpred

backward A (B) ;motor A (B) vzad

halt A (B) ;motor stop

forb6=1to5 ;zacatek cyklu

next b6 ;konec cyklu podle proménné b6

goto start ;skok

gosub podprogram ;jdi na podprogram

return ;navrat z podprogramu

high B.4 ;vystup do 1

low B.4 ;vystup do O

toggle c.7 ;prepni stav vystupu

if pinB.0 = 1 then suma ;podminény skok

(Revolution Education Ltd.)



Dosud procvicené prikazy (Il)

inc bl ;zvySeni obsahu proménné bl o 1
pause 1000 ;pauza v ms
poke 80,b1 ; vloz proménnou b1 do registru na adrese 80
peek 80,b1 ; dej obsah registru 80 do proménné b1l
pwmout C.5, 27,6 ; vystup, frekvence, Sirka impulsu

; nastaveni: PICAXE — Wizards - pwmout...
pulsout C.1, 10000 ;vystupni pin, délka impulzu v milisekundach
random w5 ;generovani nahodného cisla (0 az 65535)
readadc B.2, b8 ;AD prevod z pinu b.2 uloz do proménné b8
readadc10 B.2,w8 ;AD desetibitovy prevod
select case b1l ;Vybér moznosti podle hodnoty registru b1,
case <77 ;Kdyz je b1l mensi 77, splni se nasledujici prikazy
endselect ‘konec sekvence select case
serout pinout, baudmode, (data, data, data...)  ;sériovy vystup dat
servo B.4,75 ;nastaveni portu pro servomotor
servopos B.4,75 ‘natoceni serva
Sleep y ;2,3s*y (konstanta 1 az 65535), necinnost a nizsi spotreba
symbol K1=234 ;konstanta (nezabira misto proménné)
symbol napeti=w12 ;symbolicky nazev proménné w12

(Revolution Education Ltd.)
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Dostupné z http://www.picaxe.com/Getting-Started/PICAXE-Manuals/

Obrazky, programy — archiv autora
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