Vegyes témakorok

11. Robotvezérlés WiFi kapcsolaton keresztil - 2. rész
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DOIT NodeMCU W iFi robot

2WD (két kerék meghajtasa) robot alvaz elemtartéval
L293D (két H-hid) motorvezérlé — SMD kivitel
A foglalatba illeszked6 NodeMCU (ESP8266) k
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HC-020K optoérzékelo

Az optoérzékeld egy IR fénysorompo

A motor tengelyre huizhaté korongokon 20 rés
van, igy egy teljes koriilfordulas soran
20 impulzust ad a kimeneten - legalabbis elvileg...

A fototranzisztor jelét egy LM393
felébdl kialakitott komparator
fogadja, de nincs hiszterézis!

A kimeno jel oszcillal az

atmeneteknél, emiatt tobb
impulzust detektalunk (atlagosan
40 db-ot egy koriilfordulas soran)

Célszeril tehat az aramkort
feljavitani!
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A HC-020K aramkorének korrekcioja

Hiszterézis pozitiv visszacsatolassal

Kimend jel szlirése
Taptesziiltség szlirése

Tapasztalat: a fals impulzusok
megszlintek -
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A HC-020K aramkorének korrekcioja

Az alabbi képeken a 100 kQ2-o0s visszacsatolo ellenallas és a
kimenetet sz(ir6 100 nF-os kondenzator beépitése lathatod

Ezeken kivill még egy tovabbi 100 nF-os kondenzatort is
beépitettiink a VCC és a GND labak koze
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Multitasking ESP8266 MicroPython alatt

A _thread konyvtar altal nyujtott preemptiv tobbfeladatasag
az ESP8266 sziikos lehet6ségei miatt nincs implementalva

A MicroPython ujabb kiadasaiban (1.9.10-t61 kezdve) van
tamogatas a kooperativ tobbfeladatusagra (itt az egyes
feladatoknak onként kell idénként visszaadni a vezérlést),

de elég bonyololult a hasznalata. Forraskod és leiras itt talalhato6:
Peter Hinch, github.com/peterhinch/micropython-async

Specialis esetekben egyszeriibb megkozelitést is hasznalhatunk

Az el6z6 el6adasban emlitett, a TCP tUzenetekre torténé varakozasnal
hasznalt socket.settimeout() metodus is miikodik, de 0,5 s alatti
id6zitéseknél csomagvesztés lehet (nyomjuk a gombot, de a robot nem
reagal)

A Timer konyvtar felhasznalasaval tetszélegesen lizemezett
visszahivasokat (callback) generalhatunk - a mai el6adasban ezzel a
modszerrel foglalkozunk
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https://github.com/peterhinch/micropython-async

machine.Timer osztaly

A machine kényvtari modul Timer osztalya az id6zitok kezelésére
szolgal

ESP8266 esetén csak virtualis (szoftveresen implementalt)
Timer all rendelkezésre, ennek azonositéja -1, példaul:

from machine import Timer

timl = Timer(-1)

tim2 = Timer(-1);

timl.1init(period=5000, mode=Timer.ONE_SHOT, callback=1lambda t:print(1))
tim2.init(period=2000, mode=Timer.PERIODIC, callback=lambda t:print(2))

Metodusok
Timer.init() — az id6zit6 inicializalasa (a periodus ms-ban értendd)
Timer.deinit() — az id6zitd leallitasa

Miukodési modok: Timer.ONE_SHOT és Timer.PERIODIC
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A robotvezérl6 program felépitése

Interrupt callback

)

Timer callback ~ (motor_driver fliggveny)

A B N
Aor B?/;T <~ Cmd=0? — »  Stop motors
e n\‘/
COUNtA++ countB++

Go forward

- ¥

socket.accept()

// \\\ |
< Cmd=2? — » Go reverse

Receive data 1

az optoszenzor megszakitasokat general
Cmd = decoded data

a motorvezérlést a Timer visszahivasok,

a socketet pedig a t6program kezeli
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Doit_car.py

‘/ x ‘\\

Firmware a Doit Car

import network
import usocket as socket

from machine 1import Pin, PWM, Timer Android alkalmazashoz
import time ~ 4
time.sleep(2) = # A leallithatdésag miatt kell

ap = network.WLAN(network.AP_IF)

ap'aCt“,'e(Tru?) Az alkalmazas fix IP cimet feltételez
ap.config(essid="ESP-AP") : .

ap.ifconfig(('192.168.1.1','255.255.255.0','192.168.1.1','192.168.1.1"))

#--- Kivezetések hozzarendelése —--———-
pwma = PWM(Pin(5))
pwmb =

PWM(Pin(4)) Ezen kivezetések kiosztasa fix a
dira = Pin(6, Pin.OUT) motorvezérld alaplap miatt

dirb = Pin(2, Pin.OUT) ) .
optoa = Pin(12, Pin.IN, Pin.PULL_UP)
optob = Pin(14, Pin.IN, Pin.PULL_UP)

#--- Globalis valtozok ---------------
newcmd = lastcmd = counta = countb = 0
speed = 800 # A PWM kitoltés 0 - 1023 kozott érték lehet
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Doit_car.py

#--— Kiils6 megszakitas visszahivasi fliggvénye == —
def callback(p): ‘ Megszakitaskor |éptetjik
global counta, countb ~— amedfelel6 szamlalot
if p == Pin(12): counta = counta +1 -
if p == Pin(14): countb = countb +1
#--- Kilsd megszakitasok engedélyezése felfutd élre --—=— —L_
optoa.irq(trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=callback) Timer-rel Gtemezetten

optob.irq(trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=callback) perKXﬁkUSapr?Qk”V§UUk
_a motorvezerlo fuggvenyt

S

7

#--- Szoftveres id6zit6 visszahivas konfiguralasa s
tim = Timer(-1) o
tim.init(period=20, mode=Timer.PERIODIC, callback=motor_driver)

A GPIO12 és GPIO14-re kotott optoérzékel6k megszakitasokat
keltenek, kiszolgalasukkor a megfeleld szamlalot noveljiik

A virtualis Timer idézit6vel periodikusan meghivjuk a
motorvezérlé figgvényt (motor_driver)
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Doit_car.py

def motor_driver(tim) : # Ez a Timer callback fluggvény
global counta, countb, newcmd, lastcmd, speed
ca=countaj; cb=countb; cmd=newcmd # Ezeket csak egyszer olvassuk!

if ecmd == : # --- STOP command? ---
if emd != lastcmd :
pwma.duty(0)
pwmb.duty(0)
elif ecmd == 1 : # ——— GO FORWARD command? ---
if (cmd != lastcmd) : # Ha Uj a parancs ...

counta = countb =0

dira.value(0) nl # Elore menetbe kapcsolunk
dirb.value(0) J
pwma.duty (speed) a # Motor -inditas
pwmb .duty (speed) g
elif (ca == cb) : # Korabbi parancs esetén
pwma.duty (speed) # csak az egylttfutast kezeljuk
elif (ca > cb+2)
pwma.duty (speed-200)
elif (cb > ca+2)
pwma.duty (speed+200)
elif cmd == : # --- GO REVERSE command ---
#--— Ugyanaz mint a GO FORWARD parancs csak dira és dirb mas --—--
lastcmd = cmd # Megjegyezzuk a feldolgozott parancsot
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Doit_car.py

Egy TCP socketet kell nyitnunk a 9003-as porton és a kapott
csomagok els6 karaktere lesz a parancs kodja (0 — 9)

Az lres lizenetcsomagot atlépjiik (kapcsolat bontasakor jon ilyen)

s = socket.socket(socket.AF_INET, socket.SOCK_STREAM)
s.setsockopt(socket.SOL_SOCKET, socket.SO_REUSEADDR, 1)
s.bind(('', 9003))

s.listen(0)

# print("Listening, connect client to 192.168.1.1:9003")

while True:
conn, addr = s.accept()
data=conn.recv(1024)
# print('received:',data,'from',addr)
if data:
newcmd = data[0]-48
conn.close()
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Doit Car.apk

A Doit NodeMcu alapu robotjahoz készitett firmware és applikacio
(sta és ap) itt talalhato: github.com/SmartArduino/DoitCar

Leiras: smartarduino.gitbooks.io/user-manual-for-wifi-car-by-nodemcu-doitcar-/

* 4‘:‘:\‘ Ll _qll

Mi az ap verziot hasznaljuk, melynek

elénye a kozvetlen kapcsolat (nem kell Connect success
router)

Hatrany: fix IP cimet (192.168.1.1)

és port szamot (9003) feltételez 1
Rovid TCP uzenetekkel kommunikal,

az els6 karakter a gomb kddja SERERE
Kilépéskor egy iires lizenetet kiild 2
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https://github.com/SmartArduino/DoitCar
https://smartarduino.gitbooks.io/user-manual-for-wifi-car-by-nodemcu-doitcar-/

NodeMCU kartya MicroPythonnal
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