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Z powodu sposobu sprzedazy produktu (OEM, bez ograniczen co do modyfikacji), Firma P.P.H. WObit
E.K.J. Ober s.c. nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate w wyniku montazu, uzytkowania
sprzetu oraz oprogramowania z nim dostarczonego. Wszystkie programy zawarte na dofaczonej ptycie CD s3
rozpowszechniane na licencji FREEWARE i stosujg sie do nich odpowiednie umowy licencyjne ich
producentow/autoréw.

Warunkiem uwzglednienia reklamacji (w przypadku brakéw lub innych uszkodzen powstatych z winy
producenta) jest przedstawienie dowodu zakupu (faktury VAT).

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzszg uwagy przez naszych
specjalistéw i stuzg jako opis produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w rozumieniu prawa
handlowego. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowa¢ o okreslonych cechach lub
przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania. Informacje te nie zwalniajg uzytkownika z obowigzku
poddania produktu wtasnej ocenie i sprawdzenia jego wifasciwosci. Zastrzegamy sobie mozliwos¢ zmiany
parametrow produktéw bez powiadomienia.

e  Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen.
e Prosimy o zwrdcenie szczegdlnej uwagi na nastepujace znaki:

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowac uszkodzenie urzadzenia
albo utrudnié postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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1. Informacje wstepne

MAOR-12v2 jest konstrukcja robota mobilnego opartg o wykorzystanie ptytek
drukowanych jako konstrukcji nosnej. Posiada on naped na cztery kota, dwa czujniki
odlegtosci (sonary) oraz cztery czujniki linii, co pozwala mu na autonomiczne poruszanie sie
w terenie.

MAOR-12v2 moze stuzyé do nauki robotyki i techniki mikroprocesorowej oraz braé

udziat w zawodach robotéw klasy miniSUMO. Dwuprocesorowa architektura, otwarta
budowa i zaawansowane oprogramowanie wizualne SPAR-TA pozwala osobom bez
doswiadczenia programistycznego programowac ruchy robota.
MAOR-12v2 jest atrakcyjny nie tylko dla fascynatéw robotyki, zawodnikéw chcgcych
rozgrywac zawody miniSUMO, szkét technicznych i uczelni, ale wszystkich zainteresowanych
technikg mikroprocesorowg, gdyz stanowi zywg aplikacje mikroprocesorowy, w ktorej
mozna na biezagco obserwowaé efekty programowania w jezyku wyiszego poziomu
(graficzne programowanie robotéw SPAR-TA, C), a dla wtajemniczonych réwniez w jezykach
wewnetrznych zastosowanych mikrokontroleréow (asembler). Robot moze byé¢ takze
wyposazony w moduty radiowe stuzace do bezprzewodowej komunikacji np. z komputerem
PC, drugim robotem lub do zdalnego programowania.

MAOR-12v2 to nastepca robota MAOR-12, ktéry w stosunku do poprzednika zostat
wzbogacony o dodatkowe ztgcze rozszerzen, odbiornik podczerwieni, wprowadzono takze
szereg poprawek usprawniajgcych jego uzytkowanie i dziatanie.

MAOR-12v2 zawiera:

Elektronike sterujgca opartg o dwa mikrokontrolery (ATmega32 oraz ATmega8)
Konstrukcje nosng zbudowang z ptytek PCB

4 czujniki linii / krawedzi

Dwa czujniki odlegtosci oparte na czujnikach ultradzwiekowych

Odbiornik podczerwieni do sterowania za pomocg np. pilota

Ztgcza rozszerzen

4 miniaturowe silniki DC z kotami

Koszyki na baterie

O NOUAEWNRE

Dodatkowo do robota dotgczane jest darmowe oprogramowanie SPAR-TA do graficznego
programowania robota.

MAOR-12 moze by¢ wyposazony takze w dodatkowe komponenty (takie jak modut radiowy,
chwytak i inne dostepne z oferty www.mobot.pl.
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2. Schemat blokowy robota MAOR-12

Przycisk

Odbiornik
podczerwieni
TSOP4836

Zlacze rozszerzen

MOSI PA 2
SCK PA1
MISO PA O
PB 2
GND PB3
+5V PB4
V+ TxD
RxD

___________________

Rys. 1 Schemat blokowy robota MAOR-12v2
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3. Opis ztacz i elementow
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Rys. 2 Opis ztacz i elementdéw ptyty sterujacej MAOR-12v2

Opis ztgcz:
Nazwa zfacza Opis
Z1 Ztacze rozszerzen
z2 Ztacze rozszerzen
Z3 Ztacze do komunikacji przez UART / modut radiowy
ISP Ztacze programatora ISP
JP1 Zworki wyboru procesora ATmega8 / Atmega32

Opis pozostatych elementéw:

Nazwa Opis

P1 Potencjometr regulacji czutosci czujnikdw linii
DPOWER Sygnalizacja zasilania

D1..D4 Diody sygnalizacyjne

S1 Przycisk uruchamiajgcy/zatrzymujgcy program
S2 Wiacznik zasilania

IR Odbiornik podczerwieni

3.1 Szczegodtowy opis ztgcz

www.wobit.com.pl

Instrukcja obstugi -MAOR-12v2 —01.12.2014 —v.2.0




= 71,72 - zt3cza rozszerzen

21 Opis 22 Opis
1 | PA2 I/0, ADC2 1| V+ Napiecie z baterii
2 | PA1 I/0, ADC1 2 | V+ Napiecie z baterii
3 | PAO I/0, ADCO 3 | NC
4 | PB2 I/0, AINO, INT2 4 | 45V Napiecie +5V
5 | PB3 I/0, AIN1, OCO 5 | GND Masa
6 | PB4 I/0 6 | MISO Sygnat SPI MISO
7 | TxD Sygnat wspadlny ze ztgczem Z3 7 | SCK Sygnat SPI SCK
8 | RxD Sygnat wspadlny ze ztgczem Z3 8 | MOSI Sygnat SPI MOSI
= 73 —ztgcze UART/ modut radiowy
Nr Nazwa
11 1 +5V
73 g 2 TXD
(=) 3 RXD
5/(=) 4
5 GND

Gniazdo Zx stuzy jedynie do zamocowania modutu radiowego.

= |SP - zfgcze do podtgczenia programatora ISP

S2 e o o 0 o2

ISP
Nr Nazwa Nr ‘ Nazwa
1 MOSI 2 +5V
3 NC 4 GND
5 RESET 6 GND
7 SCK 8 GND
9 MISO 10 GND

= JP1-zworki wyboru uktadu do programowania przez ztacze ISP (Z2)

Zworka: 1 2 1 2 1 2

Tryb: M32 M8 Brak
ATmega32 ATmega8
(sonar)

Rys. 3 Zworki wyboru procesora
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4. Programowanie i sterowanie robotem za pomoca srodowiska SPAR-TA

4.1 Potaczenie robota MAOR-12 z komputerem PC

Robot MAOR-12 posiada domyslnie wgrane oprogramowanie (firmware) do
procesora ATmega32 umozliwiajgce wspotprace z oprogramowaniem SPAR-TA. By
skomunikowac sie z robotem MAOR-12 przy pomocy srodowiska SPAR-TA nalezy potaczyé
robota z komputerem PC. Mozna to zrealizowad przy pomocy:

* Modutu radiowego MOBOT-RCRv2 wpinanego w ptyte gérng robota do ztgcza 73 +
modutu MOBOT-RCRv2-USB podtgczanego do komputera PC.
= Potgczenia przewodowego PC->RS232->MAX232->Zt3cze Z3 na ptycie robota
= Pofaczenia z wykorzystaniem konwertera RS-USB np. FT232RL
Ponizej opisane zostang poszczegdlne sposoby potgczen.

4.1.1 Potaczenie za pomoca modutéw radiowych MOBOT-RCRv2

Do robota MAOR-12 nalezy wpig¢ modut radiowy MOBOT-RCRv2.

lﬂlﬂ“‘ *iutgnmm

Rys. 4 Podiaczenie modutu radiowego MOBOT-RCRv2 do robota

UWAGA!: Przed wktadaniem badz wycigganiem modutu radiowego nalezy wytgczy¢
' zasilanie robota za pomocg przetacznika S2 (dioda DPOWER powinna by¢ zgaszona)
[ ]

Do komputera PC nalezy podtgczy¢ modut radiowy MOBOT-RCRv2-USB.

Rys. 5 Modut radiowy MOBOT-RCRv2-USB
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4.1.2 Instalacja sterownikow dla modutu radiowego na USB

Po podfaczeniu modutu do komputera system Windows powinien wykry¢ nowe urzadzenie
i poprosi¢ o zainstalowanie sterownikéw (FTDI_drivers).

Postepujemy jak ponizej:

Kreator znajdowania nowego
sprzetu — Zapraszamy

Kreator znajdowania nowego sprzetu

System windows wyszuka biezace i zaklualizowane
oprogramawanie, przesaukujgc ten kamputer, dysk instalacying
CD sprzghu lub wittyng Sindows Update w sisci Web (za Twoja
2god3).

Przeczyta) nasze zasady zachowania poufrosci

Informaci

Ten kreator pomaga zainstalowad oprogramowanie dla:

Wbt ADA4UA USE <-» Serial

\) Jedli do spizetu dotaczony byt instalacying
Czy spstem Windows moze pobgozps sie z wityng Windows ~uz=? dysk CD lub dyskietka. whoz ten nosnik teraz.
Update, aby wyszukad oprogramowanie?
" Tak, tylko tym razem Co chcesz, aby zrobit kreatar?
' Tak, teraz i za kazdym razem, gdy podkaczam . .
urzadzenie {7 Zainstalui oprogramowanie automatycznie [zalscane]

* ?\ﬂ\e, nie ym razen{ % Zainstalu z listy lub okreslone] lokalizaci [zaawansowane)

Kliknij praycisk Dalej, aby kontynuawac. Kliknij praycizk Dalej, aby kontynuowad.

< Wistece I Dalej > I Anuluj | < Wistecz I Dalej » I Anuluj |

Klikamy na przycisk ,Przeglgdaj’ i wskazujemy katalog o nazwie FTDI_USB_drivers/
wybieramy katalog z odpowiednim systemem operacyjny, a nastepnie klikamy przycisk
,Dalej>"

Kreator znajdowania nowego sprzetu

Koriczenie pracy Kreatora
znajdowania noweqo sprzegtu

Kreator znajdowania nowego sprzetu

‘Wybierz opcje wyszukiwania i instalacii. .

* Wysaukaj najlepszy sterownik w tych lokalizacjach

Kreator zakoficzy instalowanie oprogramowania dla:

(S USE Serial Port

Uzyj pdl wyboru ponize). aby ooraniczec Iub rozszerzye zakies wyszukivania domyshego,
ktére obejmuje dciezki lokalhe | nogniki wymienne. Zainstalowany zostanie najepsay
znaleziony sterownik,

™ Przeszukaj nosniki wymisnne (dyskistka, dysk CO-ROM...)

¥ Uwzaledni te lokalizacie v wyszukiveaniv;
IC:\ j Przegladaj I

T Mie wyszukui. wybiore sterownik do zainstalowania

‘wbierz te opcjg, aby wybrad sterownik wrzadzenia z listy. System Windows nie
gwarantuie, ze wybrany sterawnik bedzie najbardzie] odpowiedni dia danega spragtu.

Kliknij preycisk Zakoficz. aby zamknad kreatara,

< Witerz | Dalg] > | Anuluj | < Wstecs I Zakaoficz I Lriluj |

Gdy system poprosi o zainstalowanie drugiego sterownika postepujemy analogicznie jak
wyzej.
Poza instalowaniu sterownikéw w systemie Windows tworzony jest wirtualny port COM. By

sprawdzi¢ na jakim porcie zainstalowat sie modut RCRv2-USB otworzyé menedzer urzadzen.
Dla systemu Windows XP:
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-iojxi| Start-> Ustawienia-> Panel sterowania->

Pk fecia Wik Pemes System: Zaktadka ,Sprzet”’-> ,Menedzer
- @& 2|

R | urzadzen” z otwartego okna rozwijamy ,Porty

O o ot e COM i LPT”, sprawdzamy numer portu dla , USB
Gh ko trator USE .
agx:: ku:zz:t:tg: sk Serial Port”

Ghdwny koncenkrator USE
Ghdwny koncenkrator USE
InkeliR) 628016 (ICHF Family) LISB Universsl Host Controller - 2705
InkeliR) 828016 {ICHF Family) LISB Universsl Host Controller - 2709
InkeliR) 828016 {ICHF Family) LISB Universal Host Controller - 27CA
InkeliR) 828015 {ICHF Family) LISB Universal Host Controller - 27CE
InkeliR} 828015 {ICHF Family) USEZ Enhanced Host Cantroller - 27CC
USE Serial Conwerter
£ @ Monitory
) _', IMysz i inne Urzgdzenia wskazujace
. Party (COMILPT)
o Fort drukarki ECP (LPT1)
- Popt bemwinikacyiny (COMLY)
€% USB Serial Port (COM4)
[ ¥ Procesory
[0 Stacje dyskow
[+1,:4 Stacie dvskow CO-ROM/DYD LI

4.1.3 Potaczenie przewodowe z wykorzystaniem modutu MOBOT-USB-UART

Robot moze byé potaczony z komputerem za pomocg modutu MOBOT-USB-UART, do
potgczenia nalezy uzyé przewodu typu A-B pokazanego na rysunku 6.

Rys. 6 Przewdd typu A-B do potaczenia modutu

MOBOT-USB-UART z komputerem Rys. 7 Modut MOBOT-USB-UART

USB-B | UART
5 UART
a +5V- (=)
I:l " RXD TXD (=)
— o
e GND GND (=)
\
Modut UART-USB Ztacze UART na

ptycie MAOR-12
Rys. 8 Prawidtowe podtaczenie modutu MOBOT-USB-UART do ztgcza UART(Z3) na ptycie MAOR-12v2.

Po podtgczeniu modutu MOBOT-USB-UART do komputera nalezy zainstalowac sterowniki
podobnie jak w punkcie 4.1.2.

UWAGA!: Nalezy uwazaé, by nie podtgczy¢ odwrotnie modutu UART-USB do zt3cza
na ptycie MAOR-12.

© -
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4.1.4 Potaczenie przewodowe z wykorzystaniem gniazda R$232 w komputerze

W niektérych komputerach dostepne jest ztgcze RS232 (COM), ktére moze byc
wykorzystane do komunikacji z robotem MAOR-12.

VCC
/]

N\
R
C4 C6 C7
Cl+ o0 |18 _-L
| LJF-I- C1- v 2 1uF

. 6
G2+ V-
csl C2-  TiouT [ ] C12
F

O |4 || —=

zlacze UART -> 11 T1IN  +T20UT 7 RS232-> do
&?A?)I)R'zz veoh 4 uF :(I [2IN R1IN 155 1u komputera PC
= { RIOUT R2IN |—= y
o 21 ReouTr GND 2 GND - S ;
83 MAX232A ] D 2
0_4 2 7
& 1 6
L./
BINHEAT 535 ey
X END GND GND  DB9-M

Rys. 9 Schemat adaptera R$232-UART do komunikacji z robotem MAOR-12

Na Rys. 9 pokazano schemat uktad, ktéry moze stuzy¢ do komunikacji z robotem przy
wykorzystaniu ztgcza RS232 (port COM1 lub COM2) w komputerze.

4.2. Potaczenie robota z programem SPAR-TA

Po uruchomieniu oprogramowania SPAR-TA wciskamy klawisz ,,F4” lub z paska
narzedzi: ,Robot-> Zdalne sterowanie-> Potgcz”. Po otwarciu sie okna z wyborem portu COM
klikamy na port COMX, na ktérym zainstalowato sie radio MOBOT-RCRv2 (zazwyczaj port
COM3 lub wyzszy). Jesli radio znajduje sie na wybranym porcie powinien pojawié sie
komunikat ,,Otwarto port COMX...”

Klikniecie na przycisk roztgcz spowoduje roztgczenie programu z modutem radiowym.

4.2.1 Sterowanie robotem MAOR-12 z programu SPAR-TA

Po wiaczeniu robota (przetgcznik S2 w pozycji ON) i potgczeniu programu z modutem
radiowym mozna zdalnie sterowaé robotem. Wciskamy klawisz ,,F5” lub z paska narzedzi:
,Robot-> Zdalne sterowanie-> panel”. W otwartym oknie mozemy wydawa¢ polecenia ruchu
dla robota oraz zamrugania diodami.

\‘
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UWAGA!: Za pomocg programu SPAR-TA mozna sterowac¢ wieloma robotami na raz,
a takze jednym wybranym robotem. Domyslnie robot posiada numer identyfikacyjny
(ID) réwny 10. Program SPAR-TA takze domyslnie jest ustawiony do sterowania
robotem o ID=10. Jedli ID programu bedzie rézne od ID robota MAOR-12 wéwczas nie
bedzie mozliwosci sterowania robotem czy wgrywania programu. Zmiana ID opisana
jest w rozdziale ,Zmiana numeru ID programu / robota”

4.2.2 Wgrywanie programu do robota MAOR-12

Po napisaniu programu w graficznym srodowisku SPAR-TA mozna go przesta¢ do
robota. W tym celu wciskamy klawisz ,,F9” lub z paska narzedzi: ,Robot -> Programuj
robota”, wciskamy klawisz kompiluj, a nastepnie wyslij (jesli wczesniej robot nie byt
potgczony z programem otworzy sie okno z wyborem portu do potaczenia).

podczas przesytaniu programu. Nalezy wowczas prébowac przesyta¢ program, az do

/\ UWAGA!: Przy korzystaniu z modutéw radiowych do komunikacji mogg wystgpi¢ btedy
° otrzymania komunikatu , Odebrat poprawnie program”

Po wgraniu programu do robota nalezy go aktywowac klikajgc przycisk , Aktywuj” w oknie
kompilacji lub wciskajgc przycisk S1 na ptycie gérnej robota.

Dezaktywacja programu nastepuje po kliknieciu na przycisk ,Dezaktywuj” w oknie kompilacji
lub po ponownym wcisnieciu przycisku S1.

4.3. Zmiana numeru ID robota / programu SPAR-TA

Za pomocg programu SPAR-TA mozna sterowac¢ wieloma robotami na raz, a takze
jednym wybranym robotem. Domyslnie robot posiada numer identyfikacyjny (ID) réwny 10.
Program SPAR-TA takze domyslnie jest ustawiony do sterowania robotem o ID = 10. Jesli ID
programu bedzie rézne od ID robota MAOR-12 wéwczas nie bedzie mozliwosci sterowania
robotem czy wgrywania programu.

4.3.1 Zmiana ID programu SPAR-TA

By zmienié numer ID programu SPAR-TA nalezy w pasku zadan wybrac¢:
,Robot -> Zdalne sterowanie -> Ustawienia”. W otwartym oknie w polu hasto wpisa¢é: ,this is
sparta”, a nastepnie klikng¢ na ,wybierz id”. Jesli hasto zostato wpisane poprawnie otworzy
sie gdzie mozna wybrac ID.
Przycisk ,,skanuj” znajduje numery ID aktywnych (wtgczonych robotdw).

4.3.2 Zmiana ID robota MAOR-12

ID robota z domysinej warto$ci 10 mozna zmieni¢ tylko przy pomocy programu ,Supervisor”
znajdujgcego sie w katalogu programu SPAR-TA.
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5. Sterowanie robotem za pomocj pilota

MAOR-12v2 posiada zamontowany odbiornik podczerwieni, ktéry umozliwia sterowanie
robotem za pomoca pilota np. od TV, pracujgcego standardzie nadawania RC5.

Robot powinien reagowac na przyciski pilota 1,2,3,5, pozwalajg one na poruszanie robotem
do przodu, tytu, oraz skrecanie.

> >
| —

Rys. 10 odbiornik podczerwieni na robocie MAOR-12v2

6. Konfiguracja robota MAOR-12

6.1 Zasilanie

Do zasilania robota MAOR-12 nalezy uzy¢ 5 (lub 6 w zaleznosci od zamontowanych
,koszykow” na baterie) standardowych akumulatorkow AA o dowolnej pojemnosci lub
baterii ,paluszkdw”. Baterie nalezy umiesci¢ w dotgczonych do robota koszykach. Nalezy
uwazaé, na potgczenia koszykéw z robotem, tak by nie urwac przewoddw. Jesli przewdd sie
urwie nalez go przylutowac.

UWAGA!: Nalezy zachowaé¢ szczegdlng ostroznos¢ przy lutowaniu przewoddéw
zasilajgcych do robota. Nalezy to robi¢ przy wyjetych bateriach. Po przylutowaniu nalezy
sprawdzi¢ czy nie ma zwarcia miedzy przewodami zasilajgcymi.

Zwarcie przewodéw idacych od koszykow moze spowodowaé uszkodzenie robota,
a nawet pozar!!l

Aktualny poziom baterii mozna sprawdzi¢ w programie SPAR-TA (pasek narzedzi ->
»Stan baterii: ”). Zaleca sie wymiane baterii (lub natadowanie akumulatorkéw), gdy napiecie
spadnie ponizej 5.5V.
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UWAGA!: Jesli napiecie robota bedzie nizsze od 5.5V czujniki odlegtosci mogg zwracac
' nieprawidtowe wartosci.
[ ]

6.2 Czujniki linii

Robot MAOR-12v2 wyposazony jest w 4 czujniki linii znajdujgce sie pod spodem
robota. Czujniki s3 domysinie skalibrowane do wykrywania biatej linii. Jesli zalezny nam na
zmianie czutosci czujnikédw mozna tego dokonac za pomoca potencjometru P1.

Do kalibracji czujnikéw linii najlepiej wykorzysta¢ przyktadowy program o nazwie
ytest czujniki linii.prog” znajdujacy sie w katalogu ,, SPAR-TA\Save”. Po wgraniu programu do
robota nalezy go aktywowadé. Po postawieniu robota na biatg powierzchnie powinny zapali¢
sie diody D1..D4. Po uniesieniu robota do goéry lub postawieniu na czarng powierzchnie
diody powinny zgasng¢ (diody odpowiadajg znajdujgcym sie pod nimi czujnikom). Jesli tak sie
nie dzieje nalezy odpowiednio zwiekszy¢ lub zmniejszy¢ czuto$¢ przekrecajgc potencjometr
P1.

czulosc minimalna

czulosc maksymalna

Rys. 11 Regulacja czutosci czujnikéw linii

Moze to spowodowac uszkodzenie czujnikéw. Jesli podczas krecenie w kierunku

/\ UWAGA!: Nie nalezy skreca¢ potencjometru w skrajne potozenie ,wieksza czutosc”.
° »wieksza czutos$¢” czerwona dioda DPOWER zgasnie nalezy szybko cofngc potencjometr.

6.3 Czujniki odlegtosci — sonary

Robot MAOR-12v2 posiada dwa czujniki odlegtosci zbudowane w oparciu o sonary
ultradzwiekowe. Czujniki te potrafiag mierzyé dystans do przeszkody w zakresie ~2cm...~1m™.
Do przetestowania czujnikéw najlepiej wykorzystaé przyktadowy program o nazwie ,test -
sonaru lewego.prog” (dla czujnika lewego) i ,test - sonaru prawego.prog” dla czujnika
prawego znajdujace sie w katalogu ,,SPAR-TA\Save”.

Po aktywacji programu kierujemy czujnikami w strone ptaskiej przeszkody (np. $ciana)
z odlegtosci okoto 1m i zblizamy robota w jej kierunku. Diody D4..D1 powinny sie kolejno

zapala¢ dla odlegtosci okoto 75cm, 50cm, 25cm, 10cm.

Jesli wszystkie diody sg zapalone niezaleznie od odlegtosci sonaréw od przeszkody,
lub diody zapalajg sie losowo, moze to oznaczaé, ze baterie sg roztadowane.

! Wartosci te mogag sie rozni¢ w zakresie kilkunastu procent dla r6znych egzemplarzy robota.

N
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7. Programowanie robota przez ztacze ISP

Robot MAOR-12v2 moze by¢ takze programowany przez bardziej zaawansowanych
uzytkownikow za pomocg ztacza ISP. Mamy wodwczas bezposredni dostep do
mikrokontrolera sterujgcego robotem - ATmega32.

By mozliwe byto programowanie przez ISP zworka JP1 musi by¢ ustawiona w tryb ATmega32
(Rys. 3).

Rys. 12 Ztacze ISP i zworki JP1

UWAGA!: Nie nalezy zmienia¢ ustawien Fuse-bitdw procesoréw. Przestawienie
Fuse-bitéw procesora moze spowodowaé jego catkowite zablokowanie
i niemozliwos$¢ dalszego programowania.

7.1 Programowanie procesora sterujgcego sonarem ATmega8

Jesli przypadkowo skasowany zostanie program w mikrokontrolerze ATmega8, ktory
steruje sonarem mozna go ponownie wgrac¢ do ukfadu (odpowiednie pliki *.hex sg dostepne
na ptycie CD lub na stronie http://mobo.pl.

Aby zaprogramowaé procesor ATmega8 sterujgcy sonarem nalezy najpierw skasowa¢d
program w procesorze ATmega32:

= w tym celu zworki JP1 nalezy przestawi¢ w pozycje ,M32” i za pomocg dowolnego
programu do programowania procesoréw przez ztgcze ISP (PonyProg, IspProg itp.)
wykasowac program,

= przestawi¢ zworki JP1 w pozycje ,M8” — zaprogramowac procesor odpowiednim
programem sonara,

= ponownie przestawi¢ zworki JP1 w pozycje M32.
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8. FAQ - najczesciej pojawiajace sie pytania i problemy

P — Pytanie
O — Odpowiedz

1) P =  Przy programowaniu za pomocg SPAR-TA program zwraca komunikat ,Brak odpowiedzi
od robota”

O: = Robot nie zostat wtgczony / ma roztadowane baterie

= Robot nie ma podtgczonego modutu radiowego / potaczenia przewodowego z
komputerem,
=  Robot posiada inny numer ID niz ID ustawione w programie SPAR-TA (rozdziat 4.3)
2) P: =  Przy programowaniu za pomocg SPAR-TA program zwraca komunikat ,Mobot o ID X
zgtasza btad transmisji”

O: =  Moga pojawic sie problemy z transmisjg wynikajgce z zaktdcen wystepujacych w
srodowisku. Probuj wiele razy, az do otrzymania komunikatu ,,...odebrat poprawnie
program”,

=  Drugirobot o takim samym nr ID jest wtgczony.
3) P: =  Robot przestat pracowac poprawnie
O: = Sprawdz stan baterii / akumulatorkéw za pomocg programu SPAR-TA lub mierzac

napiecie bezposrednio w robocie — miedzy dowolnymi pinami +5V i GND — napiecie
powinno by¢ w przedziale 4,9V...5,1V.

4) P = Czujnik odlegtosci (sonar) zwraca btedne wartosci pomiaru, wykrywa przeszkody, ktorych
nie ma.
O: =  Sprawdz stan baterii (j.w.)
5) P: =  Robot nie wigcza sie / czerwona dioda DPOWER nie zapala sie.
O: = Sprawdz stan baterii,

= Sprawdz czy gorna ptyta jest poprawnie zamontowana do podwozia,
=  Sprawdz, czy nie urwat sie przewdd taczacy pojemniki na baterie z ptytka boczng,
= Sprawdz, czy na przewodach z pojemnikéw doprowadzajacych napiecie do robota jest
napiecie. Jesli nie ma docisnij baterie w pojemnikach.
6) P: »  Czujnik / czujniki linii przestaty dziata¢
O: = Sprawdz, czy czujnik nie zostat uszkodzony / oderwany od ptytki bocznej,
= Sprawdz czy czujnik jest poprawnie wyregulowany (potencjometr P1),
= Sprawdz czy czujnik nie jest wygiety w stosunku do podtoza.

7) P: =  Po wydaniu rozkazu jazdy do przodu robot porusza sie do tylu

O: =  Silniki sg przylutowane odwrotnie — nalezy przemienic¢ przewody taczace silniki z ptytkami
bocznymi (zamieni¢ +z -)

8) P: =  Kota robota z lewej lub prawej strony krecg sie w przeciwnych kierunkach

O: = Jeden z silnikéw jest przylutowany odwrotnie — nalezy przemieni¢ przewdd faczacy jeden
z silnikéw (zamienié potaczenie + z —silnika)
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9. Dane techniczne

Wymiary:

445
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Rys. 13 Widok z przodu

e

95 1

Rys. 14 Widok z géry

Dane mechaniczne:

Predkos¢ liniowa:

~ 0,35 [m/s]

Waga: 300 [g]
Zasilanie: 5,5-9,0 [V]
Naped: 4 silniki DC DG1224-043
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Dane elektryczne:

Zasilanie robota 5 (6) baterii ,paluszkéw” lub
akumulatorkéw typu AA

Czas pracy w spoczynku® <20h

Czas pracy przy ciaglej jedzie? <7h (dla 6 baterii);
<4h (dla 5 baterii)

Pobor pradu w spoczynku ~50mA

Pobor pradu przy nieobcigzonych ~200mA

silnikach®

Pobor pradu przy obcigzonych >500mA

silnikach’

Zasilanie wewnetrzne elektroniki 5V

Gtéwny procesor sterujacy ATmega32

Czujniki linii 4 x QRD1114

Czujniki odlegtosci (sonary)® nadajnik + 2 odbiorniki
2cm...do okoto 1m

Odbiornik podczerwieni Odbiornik na pasmo 36kHz

2 Przy nieaktywnych silnikach, bez modutu radiowego, dla akumulatorkéw o pojemnosci 2600mA

3 Przy wiaczonych silnikach, z modutem radiowym, dla akumulatorkéw o pojemnosci 2600mA

4 Przy wiaczonych silnikach podczas ,,spokojnej” jazdy, dla akumulatorkdw o pojemnosci 2600mA

> Przy wigczonych i obcigzonych silnikach, dla akumulatorkéw o pojemnosci 2600mA

e Zasieg maksymalne w duzej mierze zalezy od przeszkdd, od ktérych odbijajg sie fale ultradzwiekowe. Podane
wartosci dla ptaskiej przeszkody z twardego materiatu.
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