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EVM-EVALBOT

Bardziej zaawansowane
algorytmy przetwarzania i oceny
danych wymagajq wiekszych
mocy obliczeniowych. To fakt
oczywisty, do ktérego nie

trzeba przekonywac zadnego
programisty. Nie dziwi wiec
fakt, ze firma Texas Instruments
wyposazyla swdj zestaw
ewaluacyjny przeznaczony do
budowy nieskomplikowanego
robota w mikrokontroler

z 32-bitowym rdzeniem ARM -
Stellaris LM3S9B92 oraz system
operacyjny Micrum uC/OS-IIL

Podstawowym przeznaczeniem zestawu
jest budowa samobieznej platformy, sterowa-
nej zdalnie lub lokalnie, napedzanej dwoma
silnikami pradu stalego z przekladniami,
ktérej mozna uzy¢ do budowy modelu robo-
ta. Plytka ewaluacyjna ma ksztatt okragly. Do
niej w réwnych odstepach sg przymocowane
silniki z kotami, na ktérych porusza sig ze-
staw oraz dwie podpérki, ktére nie pozwala-
ja mu opas¢ w przéd lub w tyt. Dodatkowo,
srodek ciezkosci plytki jest obnizony przez
baterie zasilajace, ktére sg zamocowane pod
plytka, pomiedzy kotami.

Na wierzchu plytki, w jej centralnej cze-
$ci jest umieszczony mikrokontroler Stel-
laris LM3S9B92 oraz gniazda rozszerzen,
w ktérych mozna umiesci¢ modul radiowy
o symbolu CC1101 Evaluation Kit. Dzigki
temu modulowi plytka moze by¢ zdalnie
sterowana np. z pulpitu zaprogramowanego
innym zestawie ewaluacyjnym firmy TI, tj.
zegarka sportowym eZ430 Chronos oraz zy-
skuje mozliwos¢ komunikacji bezprzewodo-
wej w pa$mie ISM.

Na obwodzie plytki, pomiedzy kolami
jezdnymi, sg umieszczone 3 zlacza USB,
z ktérych jedno petni rolg interfejsu progra-
matora/debugera (ICDI), drugie moze pra-
cowaé w trybie USB Host, natomiast trzecie
USB Device. Pomigdzy gniazdami USB za-
montowano interfejs Ethernet i gniazdo kar-
ty mikro SD. Po przeciwnej stronie plytki sg
zamontowane dwie dZzwignie z wlacznikami
kraficowymi. Umieszczono je w taki sposéb,

ze gdy plytka przemieszczajac sig napotka
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Fotografia 1. Evalbot w widoku od gory. W czesci centralnej umieszczono
mikrokontroler i gniazda modutu radiowego CC1101. Na gdrze wida¢ wyswietlacz
OLED i przyciski, na dole gniazda interfejsow USB-ICDI, USB-Host, USB-Device,

Ethernet, micro SD

na przeszkodze, to dzwigienka powoduje
zwarcie krancéwki (lub krancéwek), co moz-
na wykorzysta¢ do sygnalizacji napotkania
przeszkody. Pomiedzy kraiicéwkami umiesz-
czono graficzny wyséwietlacz OLED o roz-
dzielczo$ci 96 X 16 pikseli, ktéry jakoscig wy-
$wietlanego obrazu bije o glowe nawet VFD
oraz 4 przyciski, ktérych mozna uzy¢ do bu-
dowy nieskomplikowanego interfejsu uzyt-
kownika. Ponad przyciskami zamontowano
dwie diody LED og6lnego przeznaczenia.
Silniki napedu, w ktére jest wyposazona
plytka, sa silnikami komutatorowymi i aby
oprogramowanie moglo pozyska¢ jakgkol-
wiek informacje o polozeniu kél, na war-
stwie gornej plytki producent zamontowal
detektory optyczne (po dwa na kazde z ko)
sktadajace sig¢ z par dioda LED-fototranzy-
stor, $wiecace poprzez otwory wykonane
w kotach w taki sposéb, ze mozna zliczaé
obroty kél, rozpoznawac ich polozenie z do-
ktadnoscig do 45° oraz dokonywac detekcji
kierunku obrotéw. Ciekawostkg jest wyposa-
zenie plytki w interfejs I*S oraz glosniczek.
Czyzby mobilne centrum multimedialne?
Plytka jest dostarczana wraz z plyta CD
zawierajacg dokumentacje (w tym schemat
ideowy), kompilator firmy Keil, sterownik

Redakcja Elektroniki Praktycznej
dziekuje firmie Contrans-Tl z Wroctawia za
udostepnienie ptytki do testéw. Dodatkowe
informacje o ptytce mozna uzyska¢ pod
adresem e-mail: contrans@contrans.pl oraz
na stronie internetowej www.ti.com/evalbot

USB pozwalajacy na komunikacje portu
USB-ICDI z komputerem PC oraz program
LM Flash Programmer pozwalajacy na za-
programowanie pamieci Flash mikrokontro-
lera. Mozna tez uzywaé programatora JTAG,
ale w tym celu trzeba wlutowaé odpowied-
nie zlacze w otwory na plytce. Dodatkowo,
na stronie internetowej firmy Texas Instru-
ments, pod adresem hiip://www.ti.com/eval-
bot mozna znalez¢ inne programy (w tym
kod zrédlowy firmware Evalbot’a), ktére po-
zwalajg na tworzenie oprogramowania dla
plytki Evalbot z uzyciem jednego z 5 $rodo-
wisk IDE:

— IAR Systems Embedded Workbench
(wersja demonstracyjna z ograniczeniem
kodu wynikowego do 32 kB),

— Code Sourcery G++ GNU (licencja
30-dniowa),

— Code Red Technologies Red Suite (licen-
cja 90-dniowa),
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Fotografia 2. Evalbot w widoku od spodu. Po bokach rozmieszczone s3 silniki pradu
statego z przektadniami, w czesci centralnej baterie, a pomiedzy nimi gtosnik

— Code Composer Studio IDE (licencja

,przywigzana” do plytki),

— Keil RealView MDK-ARM (ograniczenie
do 32 kB).

Plytka jest dostarczana w podobnej po-
staci, jak modele do sklejania. Poszczeg6lne
elementy mechaniczne Evalbot’a nalezy wy-
fama¢ z ramki i trzeba je sobie zamontowac
korzystajac ze $rub, tulei, katownikéw, na-
kretek i podkladek znajdujacych sie w zesta-
wie. Na fotografii 1 pokazano wyglad zmon-
towanej plytki od géry, natomiast na fotogra-
fii 2 od spodu.

Czy to aby na pewno robot?
Przyznam sie, Zze na pierwszy rzut oka
zestaw wywolal u mnie mieszane uczucia.
Jesli ma to by¢ plytka ewaluacyjna robo-
ta samojezdnego, to powinno by¢ mozliwe
chociazby zaprogramowanie popularnych
funkgcji, jak ,$wiatlolub” (robot podazajacy
za zrédlem $wiatla), ,line follower” (robot

REKLAMA

podazajacy po linii nakre$lonej na podlo-
zu), ,maze mouse” (robot odnajdujacy dro-
ge w labiryncie) lub ,,micro mouse” (robot
podazajacy po przekatnej prostokata). O ile
zaprogramowanie , maze mouse” wydaje sig
mozliwe, o tyle w celu umozliwienia pracy
pozostatym algorytmom niezbedne sg dodat-
kowe czujniki, ktéry na plytce brak. Kran-
c6éwki zaczynajg dziala¢ dopiero po uderze-
niu plytki w przeszkodeg, a w nowoczesnym
robocie czasami jest potrzebny pomiar od-
legtosci. Owszem, jest gniazdo rozszerzenia,
ale zostalo ono przewidziane do dotgczenia
modutu radiowego, a na stronie TI nie ma
informacji, aby mozna bylo w nim umiesci¢
co$ innego. Warto jednak zwrdci¢ uwage na
pewien fakt. O ile bowiem z Evalbot’a raczej
kiepski i stabo wyposazony robot, o tyle jest
to kapitalna plytka ewaluacyjna, o sporych
mozliwo$ciach, za umiarkowang cene.
Mikrokontroler Stellaris z rdzeniem Cor-
tex-M3 o imponujacych zasobach (256 kB

Flash, 96 kB RAM, USB OTG, Ethernet MA-
C+PHY, I*S) pracuje pod kontrolg systemu
operacyjnego Micrium RTOS pC/OS-IIL.
Oczywiscie trudno jest zrozumie¢ sposéb
funkcjonowania RTOS bez dokumentacji
i dlatego firma TI oferuje ksigzke autorstwa
Jean J. Labrosse pod tytutem ,,,wC/OS-III: The
Real-Time Kernel”, ktéra pozwala zapoznaé
sie pC/OS-III nauczy¢ sig programowania
oraz zawiera opisy praktycznych przyktadéw
programoéw przeznaczonych dla EVALBOT a:

- uzycie wyswietlacza OLED,

— program do odtwarzania plikéw w for-
macie WAV zapamietanych w pamigci
mikrokontrolera,

— przyklady programéw do kontroli silni-
kéw napedzajacych plytke (zalgczenie
silnika, wylaczenie po zadziataniu kran-
cowki,

manewrowanie plytka, ocena

uzycia CPU i predkosci poruszania sig).

Podsumowanie

Plytka ewaluacyjna EVALBOT jest kapi-
talng propozycja dla uczelni technicznych
iraczej nie jest przeznaczona dla pasjonatéw
robotyki czy os6b biorgcych udziat w zawo-
dach robotéw. Wydaje sie, ze jej celem jest
bardziej nauczenie uzytkownika progra-
mowania pod kontrolg RTOS, niz zabawa
w projektowanie robotéw. Producent wypo-
sazyl ja w mikrokontroler o imponujgcych
zasobach sprzetowych, ktéry z jednej strony
pozwala ona na zapoznanie si¢ z nowocze-
snym systemem operacyjnym czasu Izeczy-
wistego, a z drugiej umozliwia nauke przez
zabawe. Programujac plytke mozna od razu
zobaczy¢ efekt swojej pracy w postaci ruchu
platformy.

Evalbot’a mozna réwniez uzywac stacjo-
narnie. Mozna nie wprawiac jej w ruch lub
nie montowaé kéteczek i silniczkéw jedynie
korzystajac z dobrodziejstw systemu RTOS
i interfejséw. Dodatkowym atutem plytki
jest mozliwo$¢ pracy z laczami radiowym
i Ethernet, czy to w sieci, czy tez w konfigu-
racji punkt-punkt, co pozwala na przetesto-
wanie wielu aplikacji, réwniez tych ,niero-
botycznych”.

Jacek Bogusz, EP
jacek.bogusz#ep.com.pl
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