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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 dotgczonej ptycie CD sg rozpowszechniane na
licencji FREEWARE i stosuja sie do nich odpowiednie umowy licencyjne ich producentow/autoréw.

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

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzszg uwagg przez naszych specjalistow
i stuzg jako opis produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w rozumieniu prawa handlowego. Na
podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowac o okreslonych cechach lub przydatnosci produktu do
konkretnego zastosowania. Informacje te nie zwalniaja uzytkownika z obowigzku poddania produktu wtasnej ocenie
i sprawdzenia jego wtasciwosci. Zastrzegamy sobie mozliwosé zmiany parametréw produktéw bez powiadomienia.

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

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowaé uszkodzenie urzadzenia
albo utrudni¢ postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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1. Wstep

Ptyta MOBOT-MBvV2-AVR zawiera niezbedne do funkcjonowania robota mobilnego bloki
funkcyjne i posiada mozliwos¢ rozszerzania o bloki dodatkowe. Mikrokontroler ATmegal28 z
rodziny AVR daje programiscie spore mozliwosci dzieki duzej liczbie uktadéw peryferyjnych.
Procesor mozna zaprogramowac za pomocg umieszczonego na ptycie ztgcza JTAG, oraz ISP zgodne
ze standardem STK200.

Do budowy ptyty zastosowano elementy do montazu powierzchniowego, co zapewnito
miniaturyzacje ptyty do rozmiaréw 95x76mm.

Podstawowe komponenty ptyty gtdwnej MOBOT-MBv2-AVR:
= dwa mostki typu H MC33887 firmy Freescale do sterowania silnikami DC
= zasilacz impulsowy o napieciu wyjsciowym +5V
= mikrokontroler ATmegal28 firmy Atmel z rodziny AVR
= 2 klucze tranzystorowe do sterowania dodatkowymi urzadzeniami
= zestaw ztgcz do komunikacji oraz rozbudowy
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Rys. 1 Schemat blokowy ptyty gtéwnej MOBOT-MB v2
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Rys. 2 Mozliwosci rozbudowy ptyty gtéwnej MOBOT-MB v2
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2. Opis ptyty MOBOT- EXP MB
2.1 Uktad zasilania

Zrédto zasilania podtacza sie do ztacz ZAS-1(+) oraz ZAS-2(-). Zasilanie do napedéw silnikéw
pradu statego i krokowego (na opcjonalnej ptycie rozszerzen) jest dostarczane bezposrednio ze
ztgcza ZAS, na schemacie oznaczone jako PWR. Nalezy o tym pamietaé, aby parametry zrddta
zasilania nie przekraczaty wartosci znamionowych silnikdw.

Napiecie zasilania dostarczane jest do przetwornicy MC34063A. Uktad ten tworzy w petni
funkcjonalny konwerter DC/DC (obnizajacy napiecie) o napieciu wyjsciowym 5 V.
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Rys. 3 Uktad zasilania czesci cyfrowej

2.2 Uktady sterowania silnikami napedowymi

Do sterowania silnikéw prgdu statego zastosowano mostki typu H zawarte w uktadach
MC33887 firmy Freescale. Ukfad zapewnia dostarczanie pradu o wartosci 5A (prad ciagty,
w impulsie max 5.2A, przy napieciu zasilajgcym od 5.0 do 40 V). Sterowanie silnikami odbywa sie
przy pomocy regulacji szerokosci impulséw (PWM) co umozliwia regulacje predkosci silnikow.

Do wyboru kierunku obrotéw silnika stuzg dwa wejscia IN1 i IN2, a wejscie D1 do ktérego
podtgczone jest wyjscie modutu PWM mikrokontrolera, stuzy odfgczaniu stopni wyjsciowych
mostka (przy stanie wysokim na wejsciu D1 silnik jest odfgczony od zasilania).

Uktady te majg réwniez wyjscie stuzgce do pomiaru pradu, podtagczone do wejscia
przetwornika ADC mikrokontrolera, oraz wyjscie diagnostyczne FS typu OD (Open Drain) potaczone
wspodlnie od obu mostkéow do jednego pinu procesora (PC2) przez zworke JP3. Co daje mozliwos¢
odfaczenia pinu procesora od wyjscia FS i uzycie go w innych celach.

Dodatkowo uktady te majg wejscie EN (Enable) do ktérych podtgczony jest wspdlny sygnat
SLEEP (aktywny stanem niskim) stuzgcy wprowadzaniu driveréw silnikdw w stan niskiego poboru
pradu.

Drivery dostarczajg sygnatu zwrotnego w postaci wyjscia prgdowego odwzorowujgcego prad
ptynacy przez silnik w stosunku 1:375. Prad ten przeptywa przez rezystor o wartosci 100Q2 dajac
spadek napiecia, ktéry nastepnie jest mierzony przez przetwornik ADC, odpowiednio na wejsciach
ADC1 i ADC3. Przetwornik zostat tak podfgczony, aby skorzystaé¢ z wewnetrznego wzmacniacza
zawartego w uktadzie Atmegal28 (dostepny jest przyktad napisany w jezyku C).

Wiecej informacji na temat uktadu MC33887 mozna znalez¢ w dokumentacji dostepnej pod
adresem http://www.freescale.com

N
@ www.wobit.com.pl Instrukcja obstugi -MOBOT-MBv2-AVR —01.12.2014 - v.2.0 Str. 5



[Drvery sinkow 0z~ T T T T T 1
| |
| —F— |
JP3
| |
[ . |
| o . |
| AL |
I U 5 |
| 1 |
| <l s I
| PEa GLEEP=U | 5y === |
| e e ouTl 2 |
Mzl 11 ouTi :—Omw-w
l DELE\&MJ% D1 ouT2 ﬁ—o M1-2 I
| voe €3 2 auT2 AL |
: = o UCEEEEE g :
| col
33n PR 4700425
| 100n L | 04y T |
' c3 [=]
| T ells BEESEE [l |
l I 5D SMD % I
| GND |
| w |
| ) AT I
| EpE I
| |
Qé FE o+ 4+
| EN > I
| 3 6 I
iz 3y oum
| Mi 2 15 ) QU LO a1 |
: DR\LMM% o1 ouT2 ﬁ_o W22 :
yoo €] o2 ouT2
| g FFEooooo |
5 17 Z==== 1
I Eﬂfjmn ' 0 A I
l []II c11 ica 470u25 I
I ciz| wllE REESEE C13, e |
e i [1n]
| | GHD ND oo |
| |
| 1 ) [
| GHD |
| |
| |
| |
- - __ _

Rys. 4 Ukfad sterowania silnikami napedowymi

2.3 Klucze tranzystorowe

Pozwalajg one na podtgczenie dodatkowych urzadzen. W zastosowanym uktadzie tranzystory
bedg aktywne po ustawieniu na odpowiednim pinie procesora stanu wysokiego. Na ztaczu KEY
wyprowadzono zasilanie PWR bezposrednio ze zatacza ZAS. Jednak jezeli podtgczone urzadzenia
nie bedg pobieraty duzego pradu (do 500mA tacznie) mozina je podtgczy¢é do napiecia
stabilizowanego 5V (VCC) dostepnego na ztgczach szpilkowych JP1 oraz JP2. Prad podtgczonych

urzadzen nie powinien przekracza¢ 1,5A.
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Rys. 5 Klucze tranzystorowe
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2.4 Diody LED

RO7_LEDH
ROE LEDZ L1
)

Rys. 6 Diody LED

Diody LED podtgczono odpowiednio do pindw PD6 i PD7 procesora. Diody Swiecg po
ustawieniu na odpowiednim pinie procesora stanu niskiego.

2.5 Pomiar napiecia zasilania
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Rys. 7 Pomiar napiecia baterii

Rezystory tworzg dzielnik napiecia (w przyblizeniu przez 10). Kondensator wygtadza badane
napiecie zasilania. Dioda zenera ogranicza maksymalne napiecie wejsciowe przetwornika ADC aby
go nie uszkodzi¢. Badane napiecie jest dotgczane do wejscia ADC7 procesora przez zworke J1.
Poniewaz pin ten jest wspoétdzielony przez programator JTAG oraz ztgcze czujnikéw odlegtosci przy
korzystaniu z pinu w celu innym niz pomiar napiecia nalezy rozewrzeé zworke J1.
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2.6 Rozmieszczenie ziqcz na ptycie gtownej
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Rys. 8 Rozmieszczenie ztqgcz na ptycie gtéwnej MOBOT-MBv2-AVR

2.6 Opis ztqcz

A
PAN

&

UWAGA: Wszystkie wystepujace na zigczach napiecia Uzas (Uz) pochodza
bezposrednio ze Zrddfta zasilania (akumulatora) i nie s3 w zaden sposéb
zabezpieczone przed zwarciem. Zwarcie ich z masa, napieciem +5 V moze
doprowadzi¢ do przepalenia obwodéw zasilania i/lub pozaru.

Wiekszos¢ ztacz jest potgczona bezposrednio z ndézkami mikrokontrolera. Ich
bezposrednie zwarcie do Uzas (Uz), +5 V, lub do masy moie spowodowac powaine
uszkodzenie mikrokontrolera. Ponadto nie nalezy przekraczaé obcigzenia pradowego
mikrokontrolera ktére wynosi: 20 mA dla pojedynczego pinu. Dodatkowo catkowity
prad pobierany z mikrokontrolera nie moze przekracza¢ 200 mA. Wiecej informacji
informacje na ten temat mozna znalez¢ w dokumentacji od procesora Atmegal28.

Ztacza zasilania i silnikow

Nazwa Opis
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ztgcza

ZAS zfacze zasilania

M1 ztacze silnika napedowego DC1

M2 ztacze silnika napedowego DC2

= Ztacza programowania i komunikacyjne
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Rys. 9 Ztacza programowania i komunikacyjne
Nazwa .
Opis
ztacza

JTAG ztgcze programatora/debbugera JTAG

ztacze programatora zgodnego ze standardem
STK200

IP6 ztacze zgodne z modutem MOBOT-RCR-V2
Ssvi ztgcze tadowarki MOBOT-CHARGEV2

STK200

UWAGA: Podtaczenie modutu radiowego MOBOT-RCR-V2 uniemozliwia

& programowanie mikrokontrolera przy uzyciu ztacza STK200. Jest to uwarunkowane
wspotdzieleniem linii sygnatowych poprzez modut radiowy i ztacze programatora. Na
czas programowania przez ztacze STK200 nalezy odtgczy¢ modut radiowy.

= Zt3cze sonaru
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Rys. 10 Ztgcze sonaru

Rozktad wyprowadzen tego ztgcza odpowiada wyprowadzeniom modutu Sonar
MOBOT-USv2. Linie magistrali I°C oraz sygnat RDY zostaty podciggniete do VCC (+5V) za pomoca
rezystoréw o wartosci 2,2kQ). Dodatkowo sygnat resetujgcy sonar podtgczono do ztacza JP7.
Przestawiajgc zworke mozna resetowac sonar sygnatem RESET razem z procesorem albo poprzez
jego wyprowadzenie PGO. Poprzez ztgcze JP8 mozna podtgczy¢ wyjscie sonaru sygnalizujgce
zakonczenie pomiaru do pinu PE7 procesora bedgcego wejsciem zewnetrznego przerwania
procesora.

UWAGA: W przypadku fgczenia kilku sonaréw jedng tasmg 10 zytowa nalezy zadbac

& aby wyprowadzenia sonaru inne niz GND, VCC (+5V), SDA, SCL, RDY oraz RESET nie
byly ze sobg zwarte, w szczegdlnosci tyczy sie to sygnatéw ANOUT oraz OUT. Zwarcie
moze skutkowac uszkodzeniem modutu

=  Ziacza czujnikéw odlegtosci
Zt3cza te sg przystosowane do wspodtpracy z analogowymi czujnikami odlegtosci (np. SHARP

GP2D12). Mozina je rowniez wykorzysta¢ do podfgczenia dowolnych czujnikow analogowych
z wyjsciem napieciowym pod warunkiem, ze napiecie to nie bedzie przekracza¢ 5V.

\‘
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Rys. 11 Ztacza czujnikdéw odlegtosci
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Rys. 12 Ztgcza wyprowadzen

Ztacza wyprowadzen (JP1 i JP2) sg w rastrze 2.54mm (100 mil), oddalone od siebie
0 68.58 co jest wielokrotnoscig 2.54mm (100mil) dzieki czemu mozina dotgczyé
dodatkowy uktad zmontowany na ptytce uniwersalnej wpinanej bezposrednio w ptyte
MOBOT-MBv2-AVR.
Napiecia PWR pochodzg bezposrednio ze ztacza zasilania ZAS. Napiecia VCC pochodzg
z wyjscia zasilacza impulsowego +5V. Pozostate sygnaty zostaty opisane na ptytce wedtug
nazw pindw procesora. Sygnaty PG3 /SLEEP oraz PG4 /ENABLE s3 wspétdzielone
z driverami silnikéw DC.

www.wobit.com.pl
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2.7 Spis potgczen pinow mikrokontrolera

Lp. \ Nazwa pinu  Funkcja alternatywna Potaczony z

1|PAO ADO Ztacze JP2.20
2| PA1 AD1 Ztacze JP2.19
3| PA2 AD2 Ztacze JP2.18
4| PA3 AD3 IC1.IN1 - sterowanie kierunkiem obrotu silnika
5| PA4 AD4 IC1.IN2 - sterowanie kierunkiem obrotu silnika
6 | PAS AD5 IC3.IN1 - sterowanie kierunkiem obrotu silnika
7 | PAG AD6 IC3.IN2 - sterowanie kierunkiem obrotu silnika
8 | PA7 AD7 Ztacze JP2.17
9| PBO SS Ztacze JP1.11
10 | PB1 SCK Ztacze JP1.12
11| PB2 MOSI Ztacze JP1.13
12 | PB3 MISO Ztacze JP1.14
13 | PB4 0oco Ztacze JP1.15
14 | PB5 OC1A Ztacze JP1.16
15| PB6 0C1B Ztacze JP1.17
16 | PB7 0C2/0c1C Ztacze JP1.18
17 | PCO A8 Ztacze JP2.8
18 | PC1 A9 Ztacze JP2.9
19 | PC2 A10 Ztacze JP2.10; Ztgcze JP3.1
20| PC3 All Ztacze JP2.11
21| PC4 Al2 Ztacze JP2.12
22 | PC5 Al3 Ztacze JP2.13
23 | PC6 Al4 Ztacze JP2.14
24 | PC7 Al15 Ztacze JP2.15
25| PDO INTO/SCL Ztacze JP1.22; Ztgcze SONAR.9
26 | PD1 INT1/SDA Ztacze JP1.21; Ztgcze SONAR.7
27 | PD2 INT2/RXD1 Ztacze SV1.5
28 | PD3 INT3/TXD1 Ztacze SV1.3
29 | PD4 ICP1 IC4.14-17
30| PD5 XCK1 IC4.11-13
31| PD6 T1 Dioda LED2
32| PD7 T2 Dioda LED1
33 | PEO PDI/RXDO Ztgcze JP6.3; Ztgcze STK200.1
34 | PE1 PDO/TXDO Ztacze JP6.2; Ztgcze STK200.9
35| PE2 AINO/XCKO Ztacze SV1.9; Ztacze JP1.7
36 | PE3 AIN1/OC3A IC3.D1 (PWM)
37 | PE4 INT4/0C3B IC1.D1 (PWM)
38 | PE5 INT5/0C3C Ztacze JP1.8
39 | PE6 INT6/T3 Ztacze SV1.7; Ztacze JP1.9
40 | PE7 INT7/1CP3 Ztacze JP1.10; Ztacze JP8.2
41 | PFO ADCO GND
42 | PF1 ADC1 IC1.F/B
43 | PF2 ADC2 GND
44 | PF3 ADC3 IC3.F/B
45 | PF4 ADC4/TCK Ztgcze JTAG.1; Ztacze JP2.24
46 | PF5 ADC5/TMS Ztgcze JTAG.5; Ztacze JP2.23
47 | PF6 ADC6/TDO Ztgcze JTAG.3; Ztacze JP2.22; Ztacze JP4.1
48 | PF7 ADC7/TDI Ztacze JTAG.9; Ztgcze JP2.21; Ztacze JP5.1; Ztacze J1.1
49 | PGO - Ztacze JP2.6; JP7.1
50 | PG1 - Ztacze JP2.7
51| PG2 - Ztgcze JP2.16
N
=
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52

PG3

TOSC2

Ztacze JP1.19; IC1.EN; IC3.EN

53

PG4

TOSC1

Ztacze JP1.20; IC1.EN; IC3.EN

3. Dane techniczne

&

Nazwa
Jednostka sterujgca

Sterowanie silnikami DC

Programowanie
mikroprocesora
Zakres napieé
wejsciowych
Zasilanie
Wymiary

www.wobit.com.pl

MOBOT-MBv2-AVR

8 bitowy mikroprocesor Atmegal28 firmy Atmel
z rodziny AVR

Dwa mostki typu H MC33887 firmy Freescale

0 pradzie ciggtym do 5A

Standardowe ztgcza JTAG oraz STK200

5-24V

Impulsowy zasilacz dostarczajgcy napiecia 5V
95x76mm
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4. Zatacznik — schemat ideowy
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j ptyty MOBOT-MBv2-AVR

sci sterujgce

,
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