PROJEKTY

ROBOrobak,

czesé 2

Postanowilem polqczyé przyjemne
z pozytecznym budujqc
zabawke, ktdéra przysporzy
moim pociechom radosci. I oto
powstal samodzielnie i wedlug
swego widzimisie — podejmujqcy
proste decyzje — sympatyczny
ROBOrobak. Jedynym zadaniem
ROBOrobaka jest poruszanie sie
po pomieszczeniu, wydawaloby
sie, w celach poznawczych,

do momentu wyczerpania sie
akumulatorkéw.

Rekomendacje:

projekt — co prawda - iscie
wakacyjny (niektérzy z nas
wakacje jeszcze majq), dajqcy
jednoczesnie mozliwosé
poznania od strony praktycznej
podstawowych zagadnien
zwiqzanych ze sterowaniem
silnikéw elektrycznych za
pomocq mikrokontroleréw.

Uwagi

Do budowy zabawki uzylem
czterech akumulatorkéw z telefonu
komérkowego, czujnikéw optycznych
z kétkami zebatymi od starej myszy
komputerowej oraz miniaturowych
silniczkéw od Walkmena. ROBO-
robak ,zywi sie” poprzez czuiki,
przykladane do ,waséw karmnika”
tzn. ladowarki.

Z tytlu, na dolnej plytce, umiesz-
czony jest wlacznik podczas tadowa-
nia musi by¢ wylaczony - inaczej -
ROBOrobak ucieknie od karmnika.

Mozliwosci zmian
Jak mozna wywnioskowaé z anali-
zy ukladu oraz konstrukcji, w zabaw-
ce przewidzialem mozliwosé roz-
budowy. Gérna piytka wraz
z ukladem sterowania
jest wymienna.
Mozna, wiegc
zaprojekto-
wac a nastep-
nie umiedcic
nowy uktad
Z mocniejszym
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procesorem, by zwiekszyé mozli-
wosci ROBOrobaka. Dlaczego nie
wzbogacié go np. o zmyst sluchu
oraz wzroku (na glowie umieszczone
sg juz oczy - fototranzystory) lub
zmys! dodatkowej kontroli podloza,
tak by nie spadl np. ze stolu?

Czujniki optyczne w uktadzie
jezdnym, dzieki podwéjnym odbiorni-
kom, moga spelnia¢ funkcje enkode-
ré6w (ROBOrobak moglby, wiec kon-
trolowa¢ rzeczywisty kierunek ruchu
- kwestia programowa). Poza tym
mogltby lokalizowaé miejsce, gdzie
regenerowalby sily (odbierajac np.
z nadajnika sygnal podczerwieni)!

Opis ukladu
Procesor (rys. 2) steruje silnika-
mi za posrednictwem drivera 1293D
(schemat blokowy tego ukiadu poka-
zano na rys. 3), sterowanego cztere-
ma sygnalami: N1/PWMR, EN2/PWML
(predkosé) oraz IN1/DIRMR, IN2/
DIRML (kierunek). Aby mozliwe sta-
fo sie wlasciwe sterowanie silnikami,
na wejscia IN2 oraz IN4 musza byc
podane zanegowane sygnaly kierunku.
Role negator6w spelniajg tranzystory
Q1 iQ2. W ukladzie zastosowano po-
dwéjne czujniki optyczne w celu mo-
nitorowania kierunku ruchu poszcze-
gbélnych két. Sygnaly zobu fototranzy-
storéow (dla jednego kota) przesuniete
sa wzgledem siebie w fazie. Daje to
mozliwo$¢ kontrolowania (poprzez~
-program)_rzeczywistego. kierunku
ruchu. Niestety, ze wzgledu na
ograniczonag pojemno$¢ pamieci
programu procesora, opcja ta
nie jest jednak wykorzy-
) stywana. Pomiar poziomu
l/  napiecia akumulatorkéw
odbywa sie za pomoca
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kondensatora C4. Przez linie, do kt6-
rej jest on podpiety, odbywa sie réw-
niez skanowanie czujnika dotykowego.
Dioda D3 zapewnia wlasciwa polary-
zacje podczas tadowania ogniw aku-
mulatorowych.

Ladowarka (karmnik, rys. 4) to
prostownik ze stabilizatorem 6,6 V
(ograniczenie pradowe do 260 mA
w tym ochrona przeciwzwarciowa).
Gdy od warto$ci tego napiecia
odejmiemy spadek na wspomnianej
diodzie, otrzymamy napiecie, do ja-
kiego ladowane sg akumulatory (za-
razem maksymalne napigcie pracy
procesora).

Montaz i uruchomienie
Schematy montazowe plytek dru-
kowanych pokazano na rys. 5...7.
Montaz uktadu elektronicznego roz-
poczynamy oczywiScie od przyluto-
wania elementéw SMD na ,gérnej”

EYLEYR FL FR SPL SPR NS WG VCC GND

ROBOrobak

sv1

Lo

—OR

O O

|

20

of

D3
1N4004

F

B4-B2
+B234 | ‘ H |

+ML' +MP'
h 4
-ML" -MP'

-B234

R6

4k7

E1

[N\

Mpo—3-

R2
2k2

%

R5

VSS——— 10k

ouT4 @

GND4

GND3
R4
2k2

OouT3 +ML

R7
4k7

|

Swi1
ON/OFF

EN2

o N o |o s

EN1

EN2 NS

5
220u/6.3

1

IC1
AT90S2313P

R11
4k7

R5
4k7

R6
10k

R7
4k7

)

R8
4k7

R9
4k7

R10
4k7

=

RESET

XTAL2

(

XTAL1

2p2/1 0 o
22p
20

VcC

|
I

GND

(MISO

(SCK)PB7

\PRB

)PB6

MOSI)PB5, 1

PB4
(oCI)PB3

PB2

(AIN1)PB1|
(AINO)PBO

(IcP)PD6

;!m

D4

IN3/DIRML

c4 _|
33007

(T1)PD5|

IN1/DIRMR|

(TO)PD4

20

(INT1)PD3

(INTO)PD2
(TXD)PD1

SPR

SPL

(RXD)PDO

WG - kontrola podtoza
SPR - fadowanie (+)

FR - prawy czutek
FL - lewy czutek

EN1 - Pwm Prawy
EN2 - Pwm Lewy
NS - czutek centralny

SPL - tadowanie (-)
IN1/DIRMR - kierunek - Prawy
IN3/DIRML - kierunek - Lewy

R1
10k

?

R2
10k

!

R3
10k

R4
10k

R12
3k3

R13
3k3

al

SV2
O

Rys. 2. Schemat elektryczny sterownika i kohcowki mocy

stronie plytek drukowanych. Nastep-
nie wlutowujemy podstawke pod
mikroprocesor, rezonator kwarcowy,
mikroprzetacznik RESET, podstawke
pod sterownik silnikéw, rezystory,
gniazdo bezpiecznikowe i mostek
prostowniczy tadowarki, pozostate
potprzewodniki, kondensatory elek-
trolityczne, potem diody i czujniki
podczerwieni na spodniej stronie
dolnej ptytki, wlacznik zasilania,
wtyki igniazda goldpin, buzzer na
dolnej stronie goérnej plytki oraz
transformator tadowarki.

Nastepnie do dolnej plytki przy-
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Rys. 3. Schemat blokowy sterownika siinikéw napedowych
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Rys. 4. Schemat elektryczny zasilacza

lutowujemy obudowy silniczkéw,
po czym laczymy ich wyprowadze-
nia z odpowiednimi §ciezkami. Te-
raz przystepujemy do zamocowania
i podlaczenia akumulatorkéw: trzy
mocujemy razem tasma klejaca ila-

WYKAZ ELEMENTOW
Plytka gorna

Rezystory

R1...R4, R6: 10 kQ

RS, R7..R11: 4,7 kQ

R12, R13: 3.3 kQ

Kondensatory

Cl1, C2. 22 pF

C3: 22 uF/10 V

C4: 330 nF

C5: 220 pF/63 V

Pétprzewodniki

D1..D4: LL4148

IC1: AT90S2313P (zaprogramowany)

Inne

Buzz: buzzer piezo

X1: kwarc 8 MHz

S1:  microswitch

SV1: wiyk goldpin 2x10

SV2: goldpin 1x6
Ptytka dolna

Rezystory

RT: 150 Q

R2, R4: 2.2 kQ

R3, R5: 10 kQ

R6, R7: 4,7 kQ

Pétprzewodniki

D1, D2: diody nadawcze podczer-

wieni

D3: 1N4004

IC1: 293D

PHT1, PHT2: podwdjne fototranzy-
story

Ql, Q2:BC847

Inne

B1..B4: akumulatorki NiH 1,2 V
SV1: goldpin 2x10
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czymy szeregowo, potem montuje-
my je na spodniej stronie, z przodu
dolnej plytki, 1aczac ich wyprowa-
dzenia (odpowiednia polaryzacja-
)Jdo punktéw B234.Czwarte ogni-
wo montujemy na gérnej stronie
— dolnej ptytki - ztylu ilaczymy
z punktami B1. Nie zapominamy
o przylutowaniu kotka ustalajacego
(w odpowiednim) miejscu do spodu
plytki dolne;j.

Nastepnie taczymy dolng plytke
zramg no$ng za pomoca przedniego
zawiasu, wsuwajac kotek ustalajg-
cy w odpowiedni otwér ztylu ramy
nos$nej izakladamy w jego poblizu
sprezyne dociagajaca. Teraz mozemy
wykonaé¢ polaczenia ptytki dolnej
z czujnikami glowy, wetknaé w pod-
stawke sterownik silnikéw, nastep-
nie wtyki gérnej plytki w gniazda
dolnej, po czym umies$ci¢ w pod-
stawce procesor. Po przesunieciu
wlacznika zasilajgcego ROBOrobak
od razu powinien rozpoczaé ruch
po proste;j.

Grzegorz Sipiora
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R1: 240 O

R2: 1 kQ

R3: 3.6 Q/1T W

R4: 1 Q/1T W

Kondensatory

C1: 1000 wpF/25 V
Pétprzewodniki

IC1: LM317
T1: BC237
Inne

M1: mostek prostowniczy RB154
F1: bezpiecznik topikowy 100 mA
TR1: TS4/40
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Rys. 5. Schemat montazowy ptytki
wykonawczej

o

&

o

Rys. 6. Schemat montazowy ptytki
sterownika
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Rys. 7. Schemat montazowy ptytki
zasilacza
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