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Mikroprocesorova technika

Obsluha zakladnich periferii mikropogitatem

Robot v ohrani¢eném prostoru

Robotika, autonomni chovani robota v ohrani¢eném prostoru. Programova
obsluha optického cidla.

Ing. Josef Rehout
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Robot v aréne

Otevri sesit
Nadepis

,Robot v aréne*
Delej si poznamky z
nasledujicich stran prezentace
Jen tak budes schopen robota
spravne naprogramovat



Optocidlo

- LED vysila svételny paprsek

- Fototranzistor detekuje odraz od podlozky

- Svetla podlozka — silny odraz — logicka 0

- Tmava podlozka — slaby odraz — logicka 1

- Cidlo pracuje s infrazafenim — minimalizace
faleSnych detekci jinych zdroju svétla

l Vx’stug Cidla — kolektor fototranzistoru l

Princip cidla

- IRLED je trvale napajena
- Kolektor je napajen pres rezistor
N A A - Emitor je uzemnén
AN R - Bez odrazu je tranzistor zavien — logicka 1
Pfi odrazu je tranzistor otevien — logicka 0




Pripojeni Cidel okraji arény k
mikropocitaci PICAXE 20M2

Cidla podlozky (spodni ¢idla)

LKC LSC PSC

PINB.3 PINB.1 PINB.O

Pozn.: k detekci okraje arény pouzijeme pouze krajni Cidla

PINX.n
Vysvetlivky zkratek v tabulce
LKC — levé krajni ¢idlo ‘ B‘ \ L 7]
LSC - levé stiedni &idlo S\ -
PSC - pravé stredni ¢idlo N g

PKC - pravé krajni ¢idlo




Hraci plocha - aréna

Bily okraj (D = 80 cm)
Cerna plocha

Pravidla pohybu robota:

— start z nahodné pozice

— pohyb po nahodné draze

— musi detekovat okraj arény

— nesmi z arény sjet

— po detekci okraje pokracCuje
nahodnym smeérem vpred

— pohyb po kruznici bez
detekce arény neni dovolen

Cidla jsou jen vpfedu, robot se nem(ize
k okraji arény priblizit pohybem vzad.




Program pro robota v arene

Vytvorte program pro pohyb robota v aréné podle vyse

uvedenych pravidel a nasledujiciho upresneni:

« Stav obou krajnich Cidel se nacte do bitovych proménnych
bit1 ... LKC a bit2 ... PKC a v programu dale pouzijete tyto
jednobitové proménné misto pinG.x

* Nacteni stavu Cidla: LET bit1 = LKC, LET bit2 = PKC

« Pouzijete prikaz symbol LKC = pinG.x a PKC = pinG.y podle
skutecné konfigurace pripojeni €idel k mikropocitaci

« Do proménné B3 se bude nacitat pocet detekci okraje arény

 Robot se zastavi po 7. detekci okraje arény

 Rozjezd robota tlacitkem start po 2 s také po zastaveni

« Ve vypisu programu uvedete srozumitelny popis algoritmu
cinnosti programu nebo vytvorite vyvojovy diagram

« V hlavi¢ce uvedete strucné funkci programu, své jméno a
datum vytvoreni programu




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
pwmout C.5, 27,6 ; vystup, frekvence, Sirka impulsu

; nastaveni: PICAXE — Wizards - pwmout...
pulsout C.1, 10000 ;vystupni pin, délka impulzu v milisekundach
random w5 ;generovani nahodného 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 b1l 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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