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Mikroprocesorova technika

Obsluha zakladnich periferii mikropogitatem

Casové Fizeni kolového robotu

Robotika, autonomni chovani robota, jednoduché fizeni na zakladé
Casoveho diagramu

Ing. Josef Rehout
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Kolovy robot

Zakladni funkce
Pohyb vpred a vzad

Zataceni vlevo, vpravo
Otaceni na misteé kolem svislé osy
Detekce prekazky

Detekce barvy podlozky (tmava svétla)

Autonomni chovani




Zakladni prikazy rizeni
motoru

| Levy motor I Pravy motor I
Prikazy pro fizeni robota Prikazy pro fizeni robota
Pause 300 ; prodleva 300 ms Pause 300 ; prodleva 300 ms
Forward A ; levy motor vpred Forward B ; pravy motor vpred
Backward A ; levy motor vzad Backward B ; pravy motor vzad
Halt A ; levy motor stop Halt B ; pravy motor stop

Prikazy pro rizeni robota jsou vykonavany dokud nejsou zmeneny,
mikropocita€ se muze vénovat jinym ukolum, napf. sledovani Cidel.




Priklad zadani pro autonomni pohyb robota

Po stisknuti tlacitka jed 2s rovneé
Otoc€ se vpravo o 90°, tzn. pravy motor stop, levy motor vpred 0,5s
Rovne 3s

Oto€ se 0 180°, tzn. pravy motor vpred, levy motor vzad 0,5s
Rovne 3s

Otoc€ se vlevo o0 90°, tzn. levy motor stop, pravy motor vpred 0,5s
Rovneé 2s

OtocC se 0 180° ; pozice robota by méla byt vychozi

Program prepiste podle platnych pfikazu PICAXE 20M2.
Casoveé konstanty otaceni upravte podle motorickych vlastnosti robota,
tak aby se shodovalo jeho vychozi a cilové postaveni s toleranci 10%.




Program ¢asového fizeni robota ‘

Zadani:

« Start a cil je uprosred strany

. Casy nastavte podle
vlastnosti robota a déelky
drahy

« Robot se rozjede 2s po
stisknuti tlaCitka na robotu

* Vyznacena draha je pod
geometrickym stfedem
pramétu robota do podlozky

« Pouzijte prikaz cyklu

START/CIL

60x60Ccm

Program vyzkousejte, odladte a predvedte s robotem.
V hlaviCce programu uvedte tfidu, své jméno, datum vytvoreni.
Program opatrete struCnym vysvétlenim algoritmu feseni ulohy.




Dosud procvicené prikazy (1)

start: ;navésti (nazev casti programu)
BUTTON pin, stavl, 255, mezera, proménna, tlacitko, navesti
;snimani stisku tlacitka s potlacenim zakmitU

data adresa, (data, data) ;zapis dat do eeprom pred zacatkem programu
read adresa, registrl ;Cteni dat z eeprom

write adresa, bl, wl ;zapis dat béhem programu
dirsb=%11111110 ;aktivace portd B.7 az B.1 jako vystupnich
pinsb=%01111110 ;nastav vystupy portu b

forward A (B) ;motor A (B) vpred

backward A (B) ;motor A (B) vzad

halt A (B) ;motor stop

forb6=1to5 ;zacatek cyklu

next b6 ;konec cyklu podle proménné b6

goto start ;skok

gosub podprogram ;jdi na podprogram

return ;navrat z podprogramu

high B.4 ;vystup do 1

low B.4 ;vystup do O

toggle c.7 ;prepni stav vystupu

if pinB.0 = 1 then suma ;podminény skok

(Revolution Education Ltd.)



Dosud procvicené prikazy (Il)

inc bl ;zvySeni obsahu proménné bl o 1

pause 1000 ;pauza v ms

poke 80,b1 ; vloz proménnou b1 do registru na adrese 80
peek 80,b1 ; dej obsah registru 80 do proménné b1l

pulsout C.1, 10000 ;vystupni pin, délka impulzu v milisekundach
random w5 ;generovani ndhodného cisla (0 az 65535)
readadc B.2, b8 ;AD prevod z pinu b.2 uloz do proménné b8
readadc10 B.2,w8 ;AD desetibitovy prevod

select case b1l ;Vybér moznosti podle hodnoty registru b1,
case <77 ;Kdyz je bl mensi 77, splni se nasledujici prikazy
endselect ‘konec sekvence select case

serout pinout, baudmode, (data, data, data...) ;sériovy vystup dat

servo B.4,75 ;nastaveni portu pro servomotor

servopos B.4,75 ‘natoceni serva

Sleep y ;2,3s*y (konstanta 1 az 65535), necinnost a nizsi spotreba
symbol K1=234 ;konstanta (nezabira misto proménné)

symbol napeti=w12 ;symbolicky nazev proménné w12

(Revolution Education Ltd.)
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Obrazky, programy — archiv autora
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