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Felhasznalt és ajanlott irodalom

Dovgy, Baryakhtar, Loktev: Fizika 11. osztalyosoknak
FizikusRobotBlog: Akadalykikeriilé6 Robot v1.0
FizikusRobotBlog: Akadalykikeriilé6 Robot v2.0

Sai Tat Sat Mishra: How to make an obstacle avoiding robot...

Abhiemanyu Pandit: Obstacle Avoiding Robot using Arduino ...
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http://uabooks.top/fizika/
https://robotepites.blog.hu/2018/01/06/akadalykikerulo_robot_v1
https://robotepites.blog.hu/2018/01/09/akadalykikerulo_robot_v2
https://beginnertopro.in/post.php/300
https://circuitdigest.com/microcontroller-projects/arduino-obstacle-avoding-robot

Korabbi el6adasok a témakorben

Kisteljesitményli egyenaramu motorok vezérlése (2015. december 17.)
el6adasvazlat [/mintaprogramok

Robotvezérlés sebességmérd szenzorral (2019. januar 31.) ™
el6adasvazlat ["imintaprogramok

Robotvezérlés WiFi kapcsolaton keresztiil 1. rész (2019. februar 14.) -
eléadasvazlat (@ mintaprogramok

Robotvezérlés WiFi kapcsolaton keresztiil 2. rész (2019. februar 28.)
eléadasvazlat ["/mintaprogramok _/

O NO OO M

Servo vezérlés, Processing keretrendszer, ultrahangos "radar"
(2020. marcius 5.) B el6adasvazlat & mintaprogramok

Optoérzékelék, motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2020. marcius 19.)
el6adasvazlat ["/mintaprogramok #¥video
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http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_12.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_12.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_13.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_13.zip
https://youtu.be/6bGSE9b2_jI

Ampére-féle eré

= Azt az er6t, amellyel a magneses tér hat az aramjarta vezetdre,
Ampére-téle erének nevezziik (Ampére 1820-as kisérletei nyoman)

e A vezetd parhuza- e A vezetd merdleges az e Altalanos esetben az
mos az indukcidvekto- indukciévektorokra — az Ampére-féle ero a ko-
rokkal — a madgneses Ampeére-féle er6 maxima- vetkezo képlet segitsé-

tér nem hat a vezetére: lis értéket ér el: Fo=BIl gével hatarozhaté meg:
F,=0 Fy=Bllsina B
B
- "& - 7 »—
> B X - B 2 = »
I e o / \ 7 >
> s Ay

Forras: uabooks.top/1044-11-ampre-fle-er.html
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http://uabooks.top/1044-11-ampre-fle-er.html

Az Ampére-féle er6 iranya

= Ha a magneses tér indukcidévektorainak eredéje a
tenyeriinkbe hatol, és ujjaink az &ram irdnyat mutatjak,
akkor az oldalra kinyujtott hiivelykujjunk a vezet6re
haté6 Ampére-féle er6 iranyat mutatja
a) Az aramvezet6 keretre 6ramutat6 jarasa szerinti
irdnyu forgatonyomaték hat
b) Az aramvezet6 keretre nem hat forgatonyomaték

c) Az aramvezet6 keretre 6ramutat6 jarasaval ellentétes iranyu
forgatobnyomaték hat
a
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Kisteljesitményli DC motorok

Ha aram folyik a vezetan,
a magneses ter erot fejt
ki ra, ami forgatonyo-
matékot eredményez.

\

| e S ——
.

Tipikus kefés motor metszeti képe (

. F
Kommutator
Forgoresz \ /(arumvulfu) || terdleges a
. - vezetékre ésa
MGQHES mdgneses tér
Kefék irdnydra is
Alloresz Feszlltség: 3V —6V
(haz) Aram: 0.4 A-0.6 A
Tekercsek Forgasirany valtas: polaritasvaltassal

|_Kivezetések
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Motorvezerles: H-hid

Ha a motor forgasiranyat meg akarjuk valtoztatni, fel kell cserélni a polaritast.
Ezt négy kapcsoldval tudjuk megoldani. Az elrendezést H-hidnak nevezziik.

: :
J’/lﬂ KS‘L/ K1 m K3/ ‘L K‘IK—'\ K3“

]+

|||+
+
(?

o
O
o)

i

|
]+

MOTOR T
o] O ]

-

Fél hid A Fél hid B c
Forras és leirds: hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
K1 és K4 zarasakor a motor az egyik iranyba forog. J] | J] =
s s s s e s Tk ¢l 1k

K2 és K3 zarasakor az ellenkezé iranyba forog. . é -— @ |
Elektronikus vezerles: tranzisztorokkal | Py
Mivel K1 és K2, s hasonléan K3 és K4 sohasem lehet B i = . e
egyidejlleg zarva, elegendd félhidanként egy-egy —)  wue  (H—
vezérlbjel, mely a kapcsoldkat elleniitemben zarja.

1
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http://hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
http://hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
http://hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
http://hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
http://hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek

L293D 4db félhid, vagy 2db H-hid

Us(mofor‘) OUT1 DUT3 Vss (logika)
20

12

IN1 ( ) IN3

'-—1141 ENABLE2

Us

ENRBLEiC
) IN4
4,5,6,7

18 Us |
IN2 (
14,15.16,17

OUT2 OUT4 L

Félhid: egyiranyu forgas vezérlésére
(pl. ventillatorok)

H-hid: polaritasvaltast igényl6
vezérlésekhez

V,.=4,5-36V
V,, Vo, =23-7V
| _=06A
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1A ]

1Y [
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PWM: impulzus-szélesség modulacio

PWM = pulse width modulation ) _‘ [ " "kirahés
(impulzus-szélesség modulacid) | séleség "
A frekvencia allandé ) "
A kitoltés valtoztathato 0-255 kozott - —
)
Az analogWrite() fuggvény csak { { l e L
bizonyos labakra vonatkozoan s ids ——
, , perio us =256
hasznalhato
Arduino Uno/Nano (Atmega 328P)' fcfu
bz _
Timero OCOA. 980 Hz f own = =976.56 Hz
Timerl OCI1A, 9,10 490 Hz e'OOSZtaS Pe”OdUS
OC1B 16 MHz
Timer2 OC2A, 11, 3 490 Hz f pwnr= 64-510 =490.19 Hz
OC2B
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Egy motor vezérlése

R N R KT = <ot o cnecdéten o L it

H Stop
5 Inl és In2 a forgas iranyat adja meg.
H 1 0O  El6remenet Csak az 1,0 illetve 0,1 kombindcid esetén van
H 0 1  Hatramenet forgas.
H 1 1 Stop
L X X  Stop Egyszerlsitési lehet6ségek:

(ha sokalljuk a kivezetéseket)

1. HaE1l1,2 allandbéan magas
szintet kap, Inl és In2
onmagaban elég a
vezérléshez.

2. HalIn2 =In1 (inverter, IC-vel
vagy tranzisztorral) akkor
E1l,2 ésInl elegendd a
vezérléshez.

Made with [} Fritzing.org
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Egy motor vezérlése Arduinoval

Bekotési vazlat:

D2 = Inl (sdarga)

D3 = Enablel,2 (kék)

D4 = In2 (z61d)
Megjegyzések:

1. Az IC-t 180 fokkal elforgattuk a kedvez6bb vezetékezéshez!
2. Ha PWM jellel vezéreljik az E1,2 bemenetet, akkor
szabalyozhatjuk a motor
teljesitményét...

o5
o
1= W mE mE N W AD NI NE NE A% b Al
w_w 5 <
® 0 o 9 ° 0 0 0 " 00 L] ...0.0.0.0CQl_'.O
L * o o ® o o o 9 * e 9 o 0 L L ® °o o 0 0 * e o 0 9
L ¢ s o . ¢ o & o0 L B L L ¢ o o 00 LA * e o o0 L

Az Arduino itt az USB csatlakozon keresztiil kap tapfesziltséget! Made with [} Fritzing.org
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L293D test 1M.ino

" Egy motor vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s
eléremenet, 1s varakozas, majd 2s hatramenet ismétlédik. Az el6re-
és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel torténik.

#define PWMA 3 //L293D pinl void loop()
#define DI1A 2 //L293D pin2 {
#define D2A 4 //L293D pin7 delay (5000) ;

Serial.println("move forward 75%");
setMotor (196, 0); // Forward 75%

void setMotor (int speed, boolean reverse) delay (2000) ;
{ setMotor (0, O0); // Stop motor
analogWrite (PWMA, speed); delay (1000) ;
digitalWrite (D1A, 'reverse); Serial.println("move reverse 75%");
digitalWrite (D2A, reverse); setMotor (196, 1); // Reverse 75%
} delay (2000) ;
setMotor (0, O0); // Stop motor

void setup ()
{
Serial.begin (9600) ;
pinMode (PWMA, OUTPUT) ;
pinMode (D1A, OUTPUT) ;
pinMode (D2A, OUTPUT) ;
Serial.println("L293D test program") ;

Hobbielektronika csoport 2020/2021 12 Debreceni Megtestesiilés Plébania



L293D_test_1M.ino futasi eredménye

A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s eléremenet, 1s varakozas,
majd 2s hatramenet ismétlddik.
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Két motor vezérlése Arduinoval

Megjegyzés:

A rajzon lathatd kapcsolasban
azonos vezérlés mellett a két
motor azonos iranyba forog.

A kapcsolas pazarléan banik az
Arduino kimenetekkel. Ez a feladat
kevesebb kivezetéssel is megoldhato
volna.

. — A —

A fényképen lathato fliggetlen
jobb és bal kerék meghajtasu
kocsihoz azonban az egyik motor
polaritasat fel kell cserélni!
Egyenesvonall mozgasnal a két
motor forgasa ellentétes iranyu!

AA Battery
AA Battery

Aaajje
prm— a vV

Aaajae
| SEA

lllllllllllllllllllllllllllllll
lllllllllllllllllllllllllllllll

00000000000000000000000000000
................................
000000000000000000000000000000000
00000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000

Made with [[J Fritzing.org

Az Arduino itt az USB csatlakozon keresztil kap tapfesziltséget!
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L293D test 2M.ino

" Két motor vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s
eléremenet, 1s varakozas, majd 2s hatramenet ismétlédik.

" Az elOre- és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel torténik.

void setMotor (int speed, boolean reverse)

{
analogWrite (PWMA, speed);

#define D1A 2 //L293D pin2 digitalWrite (D1A, 'reverse);
#define D2A 4 //L293D pinT7 digitalWrite (D2A, reverse);

#define PWMB 6 //L293D pin9 digitalWrite (D3B, !reverse);
#define D3B 5 //1293D pinl0 digitalWrite (D4B, reverse);

#fdefine D4B 7 //L293D pinl5 }

void setup() { void loop() {
Serial.begin (9600) ; delay (5000) ;

pinMode (PWMA, OUTPUT) ; Serial.println("move forward 75%");

pinMode (D1A, OUTPUT) ; setMotor (196, 0); // Forward 75%
pinMode (D2A, OUTPUT) ; delay (2000) ;
pinMode (PWMB, OUTPUT) ; setMotor (0, 0); // Stop motor
pinMode (D3B, OUTPUT) ; delay (1000) ;

pin@ode(D?B, OUTPUT) ; Serial.println("move reverse 75%");
Serial.println("L293D test program") ; setMotor (196, 1); // Reverse 75%

} delay (2000) ;
setMotor (0, O0); // Stop motor
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Egyszerlibb forgasirany-valtas

Vegyiik észre, hogy In2 mindig In1 inverze (az el6z6 programban D2A = !D1A)
Hasonl6an In4 is mindig In3 inverze (az el6z6 programban D4B = !D3B).

Ezeket az Osszefiiggéseket elektronikusan is megvaldsithatjuk (logikai kapukkal,
vagy tranzisztorokkal), s akkor kevesebb Arduino kivezetésre lesz sziikségiink.

In1 In3

DirA In2 DirB In4
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Egyszerlibb forgasirany-valtas

Megjegyzés: Ebben a
példaban a motorok
teljesitményét nem lehet
fuggetlenul szabalyozni
(PWMA = PWMB), de ez
nem mindig jo dontés!

|
H

AAA Battery
Adajae
o SR
AAA Battery
AJajje
o IS AvAvAY

Altaldban motoronként
egy iranyvalto és egy
teljesitmény-szabalyozo
bemenetet szokas
hasznalni.

oNe
.....................
o oL _GNENES L SN & & & & 0 & & 6 0 0 0 0 p S S S o

2xBC337

® & ¢ o o & o 0 0 0 0 0 0 ® o o o o o
B............OOO ® o o o o o
. .......................
...........................

000000000000000000000

ooooooooo

Az Arduino itt még az USB csatlakozdn keresztiil kap
tapfeszultséget, de kiprébalaskor a Vin bemenetén kell

taplalni (vagy a motor +6V-jardl, vagy egy 9 V-os elemrél)
Made with [[J Fritzing.org

Hobbielektronika csoport 2020/2021 17 Debreceni Megtestesiilés Plébania



Egyszerlibb forgasirany-valtas

Két motor egyszerisitett vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s
eléremenet, 1s varakozas, majd 2s hatramenet ismétlédik. Az elére- és hatramenet

75 %-os teljesitménnyel torténik.

#fdefine PWMA 3
#fdefine DIRA 2
#define DIRB 4

//L293D pinl,pin9
//L293D pin2
//L293D pinl0

void setMotor (int speed, boolean reverse)
{

analogWrite (PWMA, speed);

digitalWrite (DIRA, !reverse);
digitalWrite (DIRB, reverse); 4_1

}

Itt szoftveresen forditottuk
meg az egyik motor
forgasiranyat!

void setup ()

void loop()

{

delay (5000) ;

Serial.println("move forward 75%");
setMotor (196, 0); // Forward 75%
delay (2000) ;

setMotor (0, 0); // Stop motor
delay (1000) ;

Serial.println("move reverse 75%");
setMotor (196, 1); // Reverse 75%
delay (2000) ;

setMotor (0, 0); // Stop motor

{
Serial.begin (9600) ;

pinMode (PWMA, OUTPUT) ;
pinMode (DIRA, OUTPUT) ;
pinMode (DIRB, OUTPUT) ;
Serial.println("L293D test program") ;

Hobbielektronika csoport 2020/2021
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L293D_test2_2M.ino futasi eredménye

A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s eléremenet, 1s varakozas,

majd 2s hatramenet ismétlédik.

i’. .

w4

T 4
. 1! ‘W AC 'ex
é 3
‘. ! « B 1% &
.L ML
. .‘_ s 3

Hobbielektronika csoport 2020/2021 19 Debreceni Megtestesiilés Plébania



Epitsiink robotot!

A képen lathato 2WD (kétkerék meghajtast) robot az olcsobbak
kozé tartozik, de nem volt szerencsés valasztas mert barkacsolas és

kiegésziték nélkiil nem lehet 6sszerakni
o)
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A robot alvaz és a motorok

A 2WD robotalvaz (szerel6lap, bolygokerék, elemtarto, 2 db

egyenaramu motor a miianyag kerekekkel) kiilon készletként is
beszerezhet6

Konnyen 6sszeszerelhetd, de a szerel6lapon talalhat6 furatok
egyetlen altalam ismert mikrovezérl vagy motorvezérlé kartyahoz
sem illeszkednek - jo, ha van otthon fur6gép, tavtartok és csavarok
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A mikrovezerlo kartya és kiegészitoi

Az Arduino kartya egy
szokvanyos UNO klén, CH340
USB-soros atalakitoval

. C21 c20 C16.F MY .
fEEB{ FEIRd PEERM - hn IGITﬁL PUMC )

| @ =
. ; —_ S R
Az Arduino IDE Tools . .‘”’ .-‘-“=‘,c€:,'"‘::?,_ g
meniijében az Arduino/ =t § SEee = -
° ’ ’ B B ".',-'-' Dcm ”L e =
Genuino Uno kartyat kell ' menie Y2 v oe
kivalasztani i o8 S _ e % 8 28

ANALOG IN

E(E?Et.)

00600600

A Sensor shield kartya csak az
Arduino kartya kivezetéseinek
kényelmesebb elérésére valo,
egyébként nélkiilozhetd
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Arduino Sensor Shield

Ez a fedlap a huzalozas, az eszk6zok csatlakoztatasanak
megkonnyitésére szolgal

A harmas tiiskesorok (GND, Vcc, Signal) a szenzorok vagy a
szervok kozvetlen csatlakoztatasara szolgalnak

e — o8
ZEES2EE E &
| ®=eessss |  =ee [
mEessesss mes
= F-
- SRR 283
i 12864 1CD 12864 L.CD
\ Parallel Interface Serial Interface ey
!
C ] Ereeeses|(E[ccees e s Do
[#= G \ o :
- A ] ®®®eeee ) eee APC220 Wireless
i i C - |  EX T E R Y | N Module Interface
T L] Diigital 1O Pors DO-D13 o
[ ' Ot | i L ¥ - = 2
AREFGND1312. 111098 7654 3210 ] [ /
—_— [ 8]
Ar duino Sensor Shield vb. 0T FS 4 = . oo
RESET . | i % Sinal i :::.J
o el vlT ¥ I c Analog 10 Ports AO-AS :
B -1 i Bluctooth
‘E Interface
. o SCLSDn - F
o =18 + “ ¥ - : - ‘-‘f"-’.
: (N o — medlrszaz port[Ceee]
! o - = i | ). Resot Bz @ H
= B3 . PO £
| L) SUGNOUIN 01 2 3 4
CY m]e ®» » @ o] [B]e = @ & =] 1IC Por: [888]
ﬂ M [ipieie e e em] URFOI+Ee® ] 235E
wer  anaLos IN @ ‘ | = . I
01 2345 Es=3
T 3 ® |on Pawer LER SD Card Interface U]?fﬂﬂ'ﬂ:‘liﬁ
: ® | £ -F,?:I::IS Interface
"—_' Gaooae

Power
Arduino Sensor Shield v5.0 Functional Diagram
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Az L298N motorvezérlo kartya

= A motorvezérl6 kartya egy L298N IC-t tartalmaz (ST Microelectronics)
= Két teljes hid
= Max 46 V, ill. 2 A (max 25W)

& Védodiodak

= Motor és vezérlés kozos

vagy kiillon _ e o—
taplalassal L R o
(kozos taplalas max. 12 V-ig)
= Engedélyezés: jumper a S
kdzds ®eOOOO® o
* fixen (jumperrel) tapellatashozll—r ‘ LB
< Kiilsé jellel (pl. PWM) -
—&F Y
[L298N Module JETINS G el

= Forras: lastminuteengineers.com/1298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/
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https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

Egy lehetséges kapcsolas

" Az Arduino kartya itt kiillon
taplalast kap, csak a k6zos
pont (GND) van kozositve,
a motorvezeérl6 kartya pedig
sajat maga allitja el6 az 5V
tapfesziiltséget (jumper van ) —

Last Minute
ENGINEERS .com

12V Adapter

= Ha a motorok teljesitményét
(a robot sebességét) is szabalyozni
akarjuk, akkor az Enable bemeneteket T
is az Arduino-val kell meghajtani T

= Forras: lastminuteengineers.com/1298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/
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https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

Az altalunk megépitett kapcsolas

= A motorok taplalasat négy AA
ceruzaelemmel oldottuk meg

B- bal A- jobb

= Az Arduino kartya egy 9 V-os
elemrdl kap taplalast és

= A motorvezérlé elektronika +5V
fesziiltségét az Arduino
kartya biztositja

= A motorok tiikkor-
szimmetrikus bekotése
hardveresen biztositja
az ellentétes iranyu
forgast a bal és jobb = *1

motornal —

®= Felhasznalt forras:
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https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

A részletfotokon lathato a
motorok bekotése és a
tapellatas megoldasa
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motor test.ino

= Ez az egyszer( kis program csak arra szolgal, hogy a motorok
miikodését és forgasiranyat ellendrizni tudjuk

= Vezérlés:

#define B1A 7 // Bal motor elore
B1A B1B A1A A1B #define B1B 6 // Bal motor hatra
0 O 0 O StOp #define A1A 5 // Jobb motor elére
” #define Al1lB 4 // Jobb motor hatra
1 0 1 0 Forward (Elére) | \oiq setup() {
0 1 0 1 Reverse (Hatra)| Serial.begin(9600);
Serial.println("Motor test");
1 0 0 1 Left (Balra) pinMode (B1A,0UTPUT) ;
. pinMode (B1B,0UTPUT) ;
0 1 1 0 nght (JObbra) pinMode (A1A,OUTPUT) ;

cr e pinMode (A1B,0UTPUT) ;
|
A program a soros porton kiirja, digitalirite (B1A, LOW) ;

hogy éppen mit csinal (9600 bps)  digitalWrite(B1B,LOW);
digitalWrite(Al1A,LOW) ;
= A program: Elére 3 mp, digitalWrite(A1B,LOW);

Hatra 3mp, Jobbra 3 mp, J
Balra 3 mp, kozben 1-1 mp Stop  Folytatas a kévetkezé oldalon...
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motor test.ino

void loop() {
Serial.println("Forward ALL");
digitalWrite (B1A,HIGH);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite (A1A,HIGH);
digitalWrite(Al1B,LOW) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW) ;
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1lA,LOW);
digitalWrite(Al1B,LOW) ;
delay(1000);
Serial.println("Reverse ALL");
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,HIGH)
digitalWrite(Al1A,LOW);
digitalWrite(A1B,HIGH) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite (A1B,LOW);
delay(1000);
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Serial.println("Turn RIGHT");
digitalWrite(B1A,HIGH);
digitalWrite(B1B,LOW);
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW) ;
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(1000);
Serial.println("Turn LEFT");
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite (AlA,HIGH);
digitalWrite(A1B,LOW) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW) ;
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW) ;
delay(2000);




Emléekezteté: Szervo motorok

A szervo egy pozicionalhatéo motor, amely ,ismeri” az aktualis
pozicidjat, és a cél poziciot. Feladata, hogy az aktuélis poziciobol a
kivant pozicidba alljon
Felépitése: vezérld aramkor, mechanikusan 6sszekapcsolt motor és
potenciométer (a potméterrel leosztott fesziiltség jelzi a poziciot)

Altalaban 180 °-os tartomanyban mozgathatd, 1 — 2 ms szélességti,
50 Hz-es jellel vezérelhet6 (PWM)

Output Spline Drive G
\\ > Minimum Pulse ﬂ ﬂ ﬂ IJ“@

~ "SzeWidth1 ms

R I I Y o)

PulseWidth 1.5 ms

180
Maximum Pulse
_._, e,

“Pulse Width 2 ms

Servo Case
Control Circuit

Potentiometer” Motor

Felépités Jelalak
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Servo programkonyvtar

= A beépitett Servo programkonyvtar max. 8 db szervot kezel, s
felhasznalja a Timer0 id6zit6t, tehat az kozben mas célra nem
hasznalhaté.

= A programkonyvtar hasznalatdhoz be kell csatolni a Servo.h allomanyt
és példanyositani kell a Servo osztalyt (pl. Servo myservo; )

= Servo.attach(pin[, minvalue, maxvalue]) — hozzarendeli a Servo
objektumot a megadott kivezetéshez. A mikroszekundumokban mért
hatarértékek (minimalis és maximalis impulzusszélesség) megadasa nem
kotelezd. Az alapértelmezett értekek: 544 és 2400 ps.

= Servo.write(adat) — a szervo beallitasa (ha az adat < 200, akkor fokokban
értendd, s a 0 — 180 tartomanyban vehet fel értéket, 200-nal nagyobb
szamok estén mikroszekundumban adhaté meg az impulzusszélesség)

= Servo.writeMicroseconds(adat) — a szervo beallitasa (az adat itt
mikroszekundumokban értendd, az inicializalasnal megadott
minvalue — maxvalue tartomanyban)

Hobbielektronika csoport 2020/2021 31 Debreceni Megtestesiilés Plébania



servo_test: mozgatas két szervoval

Az el6z6 el6adasban Timer1 két PWM csatornajanak
felhasznalasaval vezéreltiik a két szervoval mozgatott (elforgathato
és billegtethetd) tartot

Most a Servo programkonyvtar
segitségével fogjuk mozgatni (ehhez
fogjuk majd rogziteni az ultrahangos
tavolsagérzékelot)
A Servo objektumosztaly
példanyositasanal két
példanyra lesz sziikség:

servol: a forgatashoz

servo2: a billentéshez

Pasztazasi tartomanyok:
servol: 60° — 160°
servoZ: 90° — 160°
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servo test.ino

#include <Servo.h>

Servo servol; // Jobbr-balra forgatas
Servo servo2; // le-fel forgatas
int pos = 03 // a pozicidét tartalmazé valtozéd

void setup() {
servol.attach(2); // Szervo 1. a D2 kimenetre van koétve
servo2.attach(3); // Szervo 2. a D3 kimenetre van koétve

}

void loop() {
for (pos = 60; pos <= 160; pos += 5) { // 60-tol 160 fokig forgatjuk, 5 fokonként

servol.write(pos); delay(30); // szervd beallitasa az adott pozicidba
}
for (pos = 1603 pos >= 603 pos -= 5) { // 160-tol 60 fokig lépked visszafelé
servol.write(pos); delay(30); // szervd beallitasa az adott poziciodba
}

Delay(2000);

for (pos = 90; pos <= 1603 pos += 5) { // 90-t6l 160 fokig forgatjuk, 5 fokonként

servo2.write(pos); delay(30); // szervo beallitasa az adott poziciodba
}
for (pos = 160; pos >= 90; pos -= 5) { // 160-to6l 90 fokig lépked visszafelé
servo2.write(pos); delay(30); // szervd beadllitasa az adott pozicidba
}
delay(2000);
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servo_test.ino tapasztalatok

o
i,
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Akadalykikeriil6 robot

Két kerék meghajtasu
(2WD) robotalvaz

Két szervo altal
mozgatott HC-SR04
ultrahangos szenzor
(az akadalyok
észlelésére)

Az ultrahangos szenzor
keskeny szogtarto-
manyban ,lat”, ezért
mozgatni kell (a robot
forgatja a fejét)
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Az akadalykikeriilé algoritmus

®= Ha elol szabad az ut, el6re
megyink

= Ha elol akadaly van, akkor
jobbra, vagy balra fordulunk
(amerre hely van)

® Ha zsakutcaba kerultiink,
300 ms-ig hatrafelé megytlink

Y

look_forward

y N

motor_forward [

distance |
>30 cm?

motor stop

look_around

vn

distance_r '
> 30 cm?

Tur'n_r'igh’r A

turn_left —

distance_| '
> 30 cm?

motor_reverse
for 300 ms
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akadalykikerulo_robot.ino 3/1.

1 < .h> .
f#include <Servo.h void motor_forward() {
’ igi Wrii B1A, HIGH);

Servo servol; // Jobbr-balra forgatas dTtha1 rjte( » HIGH);
Servo servo2; // le-fel forgatas digitalWrite(B1B, LOW);

g & digitalWrite(AlA, HIGH);
#define B1A 7 // Bal motor elére } digitalWrite(A1B, LOW);
#define B1B 6 // Bal motor hatra
#define A1lA 5 // Jobb motor elore void motor_reverse() {
#define A1B 4 // Jobb motor hatra . . -,

. R . , digitalWrite(B1A, LOW);
#define trigPin 8 // D8 kivezetes .. .

. . . . digitalWrite(B1B, HIGH);
#define echoPin 11 // D11 kivezetes .o .

. C . . . digitalWrite(A1A, LOW);
#define minDistance 30 // Legkisebb tavolsag cm-ben digitalWrite(A1B, HIGH);
int distance_f; // szabad Ut elél ) g ’ ’
int distance_r; // szabad ut jobbra
int distance_1; // szabad ut balra void motor_left() {

. digitalWrite(B1A, LOW);
void setup() L~ digitalWrite(B1B, HIGH);
// Szervok konfiguralasa .o .

. . digitalWrite(AlA, HIGH);
servol.attach(2); // Szervol a D2 kimenetre digitalWrite (ALB, LOW):
servol.write(90); // K6zéps6 allasban legyen ) & ’ ’
servo2.attach(3); // Szerv62 a D3 kimenetre
servo2.write(70); // Kozépso allasban legyen
// Szonar konfiguralas
pinMode(trigPin, OUTPUT); // trigPin kimenet
digitalWrite(trigPin, LOW);
pinMode (echoPin, INPUT); // echoPin bemenet
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akadalykikerulo_robot.ino 3/2.

pinMode (B1A, OUTPUT); // Motorvezérlo labak

pinMode(B1B, OUTPUT); void motor_right() {
pinMode (A1A, OUTPUT); digitalWrite(B1A, HIGH);
pinMode (A1B, OUTPUT); digitalWrite(B1B, LOW);
digitalWrite(B1A, LOW); digitalWrite(A1lA, LOW);
digitalWrite(B1B, LOW); digitalWrite(A1B, HIGH);
digitalWrite(A1lA, LOW); }
digitalWrite(A1B, LOW);
delay(5000); void motor_stop() {
} digitalWrite(B1A, LOW);
. . . digitalWrite(B1B, LOW);
uintl6_t ping(int i“g}e) { digitalWrite(AlA, LOW);
ZZ{:S%;g;;fe(a"g €); digitalWrite(A1B, LOW);
digitalWrite(trigPin, HIGH); }

delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trigPin, LOW);

long duration = pulseIn(echoPin, HIGH);

uintl6_t distance=(duration>0)? (duration/58): 200;
return distance;

}

void look_around() {
servol.write(50); delay(200);
distance_1 = ping(50);
servol.write(150); delay(200);
distance_r = ping(160);
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akadalykikerulo_robot.ino 3/3.

int look_forward() {
int temp2 = ping(90); // Tavolsagmérés eldére nézve
return temp2;

}
void loop() {
distance_f = look_forward(); // Mekkora szabad tav van eléttiink?
if (distance_f > minDistance) {
motor_forward() ; // ElOore menet
} else {
motor_stop(); // Hoppa!
look_around(); // Utkeresés jobbra-balra
if (distance_r > minDistance) { // Ha jobbra mehetiink
motor_right(); // Fordulj jobbra!

delay(300);
motor_stop();

} else if (distance_1l > minDistance) { // Ha csak balra mehetiink
motor_left(); // Fordulj balra!
delay(300);
motor_stop();

1 else { // Zsadkutca esetén
motor_reverse(); // Menjink vissza egy kicsit
delay(300);
motor_stop();
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look_forward - kicsit masképp

" A nem teljesen frontalis akadalyok ,koriiltekintébb” felmérésével
prébalkoztunk az alabbi médon:

= Ez el6re iranyto6l (90°-os szervo allas) jobbra és balra is mértink
tavolsagot, azaz kiszélesitjiik a szenzor 16°-os észlelési

szogtartomanyat)
= A harom tavolsag minimumat
tekintjiink mérvadonak 90
70° A 110°
= Sajnos ez az algoritmus {6l6slegesen % A

sok fejmozgatassal jar

int look_forward() {
int templ = ping(70);

int temp2 = ping(90);
int temp3 = ping(110);
int temp4 = min(templ, temp2);

return min(temp3, temp4);
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akadalykikerulo_robot.ino tapasztalatok

Hatramenet utan korbe kellene nézni

Eléremenetnél a szenzor mozgatas helyett tobb szenzor kellene
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Az Arduino nano kartya kivezetései
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