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Popis komponentov robotického systému

Na podvozku Tamiya 58231 Wild Dagger (viď obrazová príloha), ktorého základné parametre sú uvedené v tabuľke , bol nainštalovaný nadradený riadiaci modul podsystému riadenia pohonu s procesorom Atmel AT89S8252, rádiomodem RM-350 firmy MicroStep – MIS, 2 výkonové H-mosty, snímače vonkajšieho prostredia, snímače vnútorných stavov ako  otáčky motorov,  prúdu, napätia a teploty H-mostov. V mikroprocesore riadenia pohonu je napálený software, ktorý zabezpečuje základné funkcie robota, ako sú generovanie PWM pre servo riadenia smeru, komunikácia po I2C zbernici, sériová komunikácia palubnej zbernice. 

Tabuľka 2.1: Základné parametre podvozku mobilného prostriedku

	Celková výška   
	180 mm

	Celková dĺžka
	390 mm

	Priemer kolies
	125 mm

	Celková šírka
	315 mm

	Rozchod kolies
	276 mm

	Rádius otáčania
	1 070 mm

	Maximálny uhol vychýlenia kolies
	22(

	Svetlá výška vozidla
	38 mm

	Rozsah pruženia 
	14 mm

	Pohon 
	2x motor Speed 600

	Napájacia batéria
	Sanyo 3000 mAh 6-pack

	Servo smeru
	Robbe FS100


Programy pre mikroprocesory boli vyvíjané v prostredí Keil PK51 - (Vision 51. Toto programové prostredie umožňuje programovať ako v jazyku C++ tak aj použiť kód asembleru. Pre editáciu implementovaného programu je potrebné otvoriť súbor projektu pwm_test.prj resp. snimac.prj v ktorom sú zahrnuté všetky informácie o použitom procesore, kompilátoroch a nastaveniach. Programovanie v C51 sa veľmi podobá programovaniu v jazyku C++, avšak má určité obmedzenia vyplývajúce z použitia mikroprocesora, ako sú obmedzená pamäť, obmezdené dátové typy a pod. ale aj výhody priameho písania kódu v asemblery, možnosť použitia zásobníka, adresácia registrov,... . 

Pre napalovanie skompilovaného programu sme používali ISP programátor a k nemu programové vybavennie AVR PROG 1.25. Pri zapínaní tohto programu musí byť prítomný zapnutý programátor pripojený na sériový port počítača. Po výbere programu *.hex sa samotné napálenie zrealizuje tlačidlom Program v okienku Flash. Dĺžka programu ovplyvňuje čas napalovania, v našom prípade trvá cca 1,5min, no v prípade rozširovania programu môže byť dlhšia. 

Pri zapínaní robota so zapojeným programátorom sa neudeje RESET procesora, ktorý je generovaný až po dokončení operácie programátora (postačuje aj chybná verifikácia, ktorá je časovo krátka). Pre zachovanie možnosti ďalšej editácie a napalovania programu nieje na doske pripojený resetovací odvod TLC7705, pretože blokuje činnosť programátora. 

Pri zapínaní robota bez programátora RESET sa dá vygenerovať mikrospínačom na doske inteligentného akčného člena. Vďaka absencii resetovacieho obvodu pri zapnutí sú brány procesora v log. 0, čo vyvolá generovanie PWM signálu pre motory a ich následné spustenie. Preto je nutné vykonať vykonať reset manuálne.

K obsluhe robota bol vyvinutý terminálový software bližšie popísaný v diplomovej práci Evy Prikrylovej Programové vybavenie pre rádiový riadiaci komunikačný systém, 2003. Jeho súbor MRSComm.exe je súčasťou elektronickej prílohy. 

Doska riadiacej elektroniky

Charakteristiky:

	Napájacie napätie
	Ucc
	5V ( 5%

	Spotreba prúdu
	Icc (typ.)
	120mA

	Frekvencia PWM
	fPWM
	21.6 kHz

	Frekvencia impulzov serva
	fSERVO
	50Hz

	Komunikačná rýchlosť RS485
	-
	9600bps, 8N1


Rozmiestnenie konektorov:
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Rádiomodem RM-350
	Napájacie napätie
	Ucc
	9V ( 12V  AC/DC

	Spotreba prúdu
	Icc (typ.)
	200mA

	Vysielacia frekvencia
	fOUT
	433.92 MHz

	Anténne rozhranie
	RANT
	50

	Sériové rozhranie
	-
	RS232/RS485

	Komunikačná rýchlosť rozhrania
	-
	300 ( 9600bps, 8N1

	Minimálne oneskorenie dát
	DELAYMIN
	100ms

	Veľkosť bufferov
	-
	16kB / 255B


Rozmiestnenie konektorov:


[image: image2.png]RESET  CFG

2320485

PULL upfdn

AGND AER RXD TXD CTS RTS GND PWR A IGND B




Postup konfigurácie:

1. Pripojte rádiomodem na voľné sériové rozhranie počítača PC pomocou linky RS232 (postačuje trojvodičové pripojenie)

2. Prepojku 232/485 dať do polohy 232

3. Spustite terminálový program (napr. terminal.exe) na dané sériové rozhranie a nastavte nasledovné parametre komunikácie:

bitová rýchlosť 9600bps

8 dátových bitov

1 stop bit

prenos bez parity a bez riadenia toku dát.

4. Skratujte prepojkou kolíky CONFIG

5. Vyvolajte reštart skratnutím a rozpojením prepojky RESET

6. Na obrazovke sa objaví konfiguračný dialóg, kde možno zvoliť parametre komunikácie zadaním požadovaných číselných hodnôt podľa dialógov v termináli.

7. Po zadaní odstrániť prepojku CONFIG, vhodne nastaviť prepojku 232/485 a vyvolať RESET

8. Rádiomodem teraz bude fungovať podľa nového nastavenia

V našom prípade ide o komunikáciu dvoch rádiomodemov, jeden s použitím portu RS 232, druhý RS 485. Adresa modenov je 1 pre modem na strane počítača a 2 pre modem nainštalovaný na JORIm.
Snímač rýchlosti

	napájanie
	5V

	komunikácia 
	I2C zbernica

	snímací rozsah
	35-670Hz

	nelinearita
	<1%

	nepresnosť
	1,5%

	výstupný rozsah
	10-255

	adresa zariadenia v I2C zbernici
	„0100A1A2A3“, kde A1-3 sú bity voliteľné prepojkou

	snímací prvok
	Sony PH101, infradioda+trazistor


 Prevodová charakteristika
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Rozmiestnemie konektorov snímača rýchlosti


      adresovacie 

prepojky





          KON2       KON1

	KON1
	1

2

3

4
	Vcc +5V

SCL

SDA

GND

	KON2
	1

2

3
	+1,2V

GND

Signál


Štandartná adresa snímača prúdu je 010.

DC/DC menič napätia

	napájanie
	7,2V

	krajné hodnoty vstupného napätia
	min 4V, max 10V

	výstupné napätie 
	24V

	maxinálny výstupný prúd
	500mA

	minimálny výstupný prúd
	20mA

	zvlnenie
	375mV
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Rozmiestnenie  a zapojenie konektorov

	KON1
	1

2
	Uin  4-10V

GND

	KON2
	1

2
	Uout 24V

GND


POZN.

Minimálny výstupný prúd z meniča je 20mA a v žiadnom prípade nesmie poklesnúť pod túto hodnotu. V opačnom prípade je nastane nárast napätia na výstupe ktoré vnútorný regulátor nedokáže zmenšiť a  hrozí trvalé poškodenie súčiastok a tým aj funkčnosti celého obvodu. 

Komunikačný protokol palubnej zbernice RS485

 Komunikačný protokol pre mikroprocesorové jadro

	mDx
	smer pohybu – hodnota 0 pre smer dopredu a 1 pre smer dozadu

	mA
	štart – zapne generovanie PWM

	mH
	stop – vypne generovanie PWM

	mSx
	natočenie serva – 0 plný vľavo, 200 plný vpravo, 100 stred

	mOx
	činiteľ plnenia PWM modulácie

	mR
	nulovanie počítadiel IRC

	mPxx
	zmena parametrov PI regulátora

	mVx
	želaná rýchlosť

	mZx
	posielanie údajov o rýchlosti – hodnota 1 pre posielať a 0 pre neposielať

	mX
	informácia o natočení, rýchlosti, činiteli plnenia a koeficientoch PI regulátora


Odpovede mikroprocesora na povely

	pDOK
	potvrdenie pre zmenu smeru pohybu 

	pBEH
	potvrdenie štartu 

	pSTOP
	potvrdenie stopu

	pSOK
	potvrdenie pre zmenu natočenia serva

	pOOK
	potvrdenie pre zmenu nastavenia činiteľa plnenia

	pROK
	potvrdenie nulovania počítadiel IRC

	pPOK
	potvrdenie zmeny parametrov PI regulátora

	pVx
	zasielanie hodnoty nameranej rýchlosti

	pZOK
	potvrdenie posielania/vypnutia posielania údajov o rýchlosti

	pXxxxxx
	informácia o natočení, rýchlosti, činiteli plnenia a koeficientoch PI regulátora


 Komunikačný protokol v smere pre  senzorový podsystém

	ultY11
	meranie ultrazvukovým senzorom

	ultY01
	meranie senzorom infračerveného žiarenia

	ultNxxx 
	stanovenie veľkosti uhla, v ktorom sa meria, pričom prvé ‘x‘ symbolizuje krajnú polohu zľava, druhé ‘x‘ krajnú polohu sprava, pričom obe hodnoty musia byť v intervale <47,129> . tretie ‘x‘ symbolizuje ich súčet mod 255

	ultXxx
	stanovenie rýchlosti scanovania, pričom obe ‘x‘ symbolizujú rýchlosť    v intervale <1;255>


Odpovede  senzorového podsystému 

	cpuux
	reťazec s nameranými hodnotami z ultrazvukového snímača

x je reťazec obsahujúci počet vzoriek definovaný uhlom, v ktorom sa meria

	cpuOK
	potvrdenie príkazu na zmenu parametrov merania


Poznámka: 
Riadiaci znak na prvej pozícii určuje adresu príjemcu. ‘x‘ symbolizuje jeden znak. Ak v tabuľke nie sú popísané hodnoty, ktoré môže nadobúdať, potom je to číselná hodnota v intervale <0;255>. 
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