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Stavebnice programovatelného robota ‘#;5
ASURO ARX-03

Obj. &:19 14 51

Vazeni zakaznici,

dékujeme Vam za Vasi divéru a za nakup stavebnice programovatelného robota ASURO ARX-03.
ASURO je mobilni mini robot, kompletné programovatelny v jazyku C, ktery byl vyvinut ke
vzdélavacim Gcelim v oddéleni robotiky a mechatroniky Némeckého centra pro letectvi a
kosmonautiku. Sestavovani stavebnice je jednoduché pro zkuSené elektrotechniky a zvladnutelné pro
zacéate€niky. S vyjimkou desky ploSnych spoju (DPS) se ke skladani pouzivaji jen standardni souéasti.
K programovani se pouZziva jen volné dostupny software. Proto se ASURO vyborné hodi jako projekt
pro zajemce o hobby elektroniku s ovladacim procesorem, pro vzdélavaci projekty na Skolach a
univerzitach i pro centra vzdélavani dospélych. Ve v8ech fazich vyvoje elektroniky robota a jeho
softwaru byly pouZity nastroje, které jsou volné dostupné pro soukromé pouziti, coz dokazuje, ze
roboty Ize vytvofit i bez pouziti drahych néstroju a mechanik.

ASURO je vybaven procesorem RISC a dvéma nezavisle ovladanymi motory, optickou jednotkou pro
sledovani drahy pohybu, Sesti pfepinaci pro detekci kolize, dvéma odometrickymi senzory a sadou pro
infratervenou komunikaci, ktera umozruje programovani a dalkové ovladani pfes PC (viz obr. 0.1).

Varovny symbol & upozorfiuje na paragrafy,

které vyzaduji dikladné prostudovani, aby se

zabrénilo poskozeni nékterych komponentt nebo
poranéni osob.

VSechny uzivatele musime upozornit, Ze ASURO
neni hracka a nemél by se dostat do rukou déti
mladSich 3 let, protoze obsahuje mnoZstvi malych

soucasti a hrozi nebezpedi jejich spolknuti. = m —’-

Opatrete si prosim néjaké baterie a zacnéte se . 5
skladanim.
A jeSté néco: ASURO je jen jiny zplsob jak fict:

"Dal$i maly a unikatni robot z Oberpfaffenhofenu!"
Obr. 0.1 Blokové schéma ASURO (viz také pfiloha E)

AUPOZORNENI

« Pravo na vraceni vyrobku ztracite po otevieni plastovych sackli obsahujicich jednotlivé ¢asti
a komponenty.

* Pozorné si prectéte tento navod jesté predtim, nez zacnete robota skladat.

e PFi manipulaci s nastroji zachovéavejte opatrnost.

*  Vyrobek udrZujte mimo dosah déti. Neskladejte robota v pfitomnosti malych déti.
Mohly by se poranit nastroji, nebo spolknout malé ¢asti a komponenty.

*  Zkontrolujte spravnou polaritu baterii.

« Dejte pozor, aby byly baterie stale suché. Pokud se ASURO namoci, vyjméte baterie
a vSechny ¢asti co nejlépe vysuste.

e Pokud nebudete robota delSi ¢as pouzivat, vyjméte z néj baterie.

Mechanicka ¢ast

Potfebné nastroje

Kromé soucasti stavebnice budete pfi sestavovani robota ASURO potiebovat nasledujici nastroje:

«  Drzak pro pajeni ("Treti ruka")

* N0z s odlamovaci ¢epeli

* Malé kladivo

e Jehlové klesté pro praci s elektronikou

« Stipagky na kabely

* Péjecku, nebo péjeci stanici (pfiblizné 20 - 30 W)

* Péjeci drat (1 mm), pokud mozno bez olova

*  Odpéjeci knot (2 - 3 mm) - jen pro odstranéni prebyte¢né pajky

* Lepidlo (bud instantni jednoslozkové lepidlo, nebo dvouslozkové lepidlo, nebo pistole
pro tavné lepeni)

« Pocitac: laptop nebo osobni pocita¢ (s operac¢nim systémem Windows, nebo Linux)

* Volitelné: multimetr

* Pro volitelny vysila¢ - pfijima¢ USB IR mGze byt potfebny USB kabel A - B

-

Obr. 1.1 Potfebné nastroje
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Priprava mechanickééasti

Nejdfive je potfebné zkontrolovat Uplnost celé stavebnice. Seznam v8ech dilt je uveden v pfiloze A.

Dfive nez pfistoupime k praci s elektronikou, musime jesté provést ur¢itou mechanickou pfipravu.
Takze zaginame.

Pastorek motoru

Vykon motoru se prevadi na prfevod pomoci malych ozubenych kol (s ozubenim 1,9 mm), které
se musi nasunout na ndpravu motoru. Zaoblenou stranu ozubeného kola poloZte na rovny povrch
a napravu motoru natlacte jemné do otvoru ozubeného kola, aniz byste pfitom pouzili pfili§ sily.
Pro Gplné zasunuti napravy motoru do ozubeného kola muZete pouzit malé kladivko.

PoloZte ozubené kolo na néjaky mékéi povreh (napf. kartonovy papir) a kladivkem jemné
poklepejte na zadni stranu napravy motoru (viz obr. 2.1).

Obr. 2.1: Montaz pastorku motoru.
Pingpongovy mi €ek

ASURO je navrzen tak, aby se klouzal na pllce pingpongového micku, ktery se musi pfipravit.
Nejlepsi bude, kdyZ vezmete cely pingpongovy micek a pilkou, nebo odlamovacim nozem jej

roziezete na dvé pulky. Hrany rozfezaného mi¢ku muaZzete vydistit pilnikem nebo smirkovym papirem.

To je vSe!

Obr. 2.2 Pingpongovy micek

NepouZivejte elektrické nastroje, jako napf. elektrickou pilku, nebo elektricky nuz.
Pingpongovy micek se maze lehce vznitit.

Napravy

Napravy jsou vyrobeny z mosazné ty¢e. Potfebujeme dva pary naprav, v délce 24,5 mm, resp. 42,0
mm. Napravy v patfi¢né délce jsou soucasti dodavky.

Senzory kol

Odometr, ktery se sklada z diody emitujici svétlo (LED) a fototranzistoru, sméruje dopfedu na ¢erné
a bilé znacky na ozubeném kole 50/10.

Kompletni sada nalepovacich teréiku odometru je soucasti stavebnice. Nalepte je na ozubené kolo
50/10, jak ukazuje obrazek 2. 3. Kvuli kompatibilité s jinymi roboty ASURO (demo programy)
doporucujeme pouZzit teréiky senzoru se 6 ¢ernymi a bilymi prvky.

" L '1" faisbihs

Obr. 2. 3 Doporuc¢ované ter¢iky na ozubenych kolech
Cim vice prvki na teréik namalujete, tim presnéji se bude registrovat rychlost ozubeného kola a tim

lépe bude fungovat ovladani rychlosti. Velky poc€et ¢ernych a bilych prvkl vSak snizuje rozdily mezi
svétlem a tmou (viz obr. 2. 4).

\"‘. — ‘.""‘ \"‘. \\"-I

Obr. 3. 4: Priklady oznageni ozubenych kol

Tim jste dokon¢ili mechanickou pfipravu.
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Elektronicka ¢ast

Pokyny k pajeni

ASURO ma vétsi mnozstvi soucasti uréenych k pfipojeni (na rozdil od mensiho poctu souéastek,
jejichz vyvody se péji pfimo na povrch DPS. Obr. 3. 1 ukazuje nejmensi dostupné pouzdro procesoru
IC v ASURO a pouzdro, které se pfipojuje. Cip uvnitf obou pouzder je v8ak stejny! | kdyZ je pajeni
pfipojenych soucéasti snadné a pohodIné, obzvlasté nezkuSené osoby musi zvazit néktera preventivni
opatfeni.

Deska ploSnych spoji musi byt samozrejmé béhem pajeni odpojena od napajeni.
Nestaci jen vypnuti!! Odstrarite baterie a odpojte zdroje proudu.

P4jeci hrot, pajka a teplota

Obréazek 3. 2 ukazuje zaklady pajeni. Horké misto pajeného zafizeni dosahuje pfi pajeni olovénou
pajkou teplotu kolem 360 °C a pfi pouZziti bezolovnatych pajek kolem 390 °C, pficemzZ pajeni naprav
Ize provadét i pfi vysSich teplotach (420°C). Elektronika by se méla pajet s miniaturnim hrotem,
zatimco pro pajeni naprav se musi pouZzit hrotem s vétsi pajeci plochou.

Pouzijte lehce navihéenou péjeci houbu a naneste trochu pajky na horky pajeci hrot.
Kratce pred prvnim pouzitim pajeciho zafizeni nebo po prestavce v pajeni se musi
z pajeciho hrotu odstranit stara pajka.

Pouzijte pajku s primérem 0,8 nebo 1 mm pro préci s elektronikou.

Obr. 3. 1: Porovnani nejvétsiho a nejmensiho pouzdra pro ¢ip ATmega8L

NEBEZPECNY KONEC

OBR. 3. 2: Zaklad pajeni

Pri pajeni se vytvari kout, ktery muze poskodit zdravi. Nedycheijte vznikajici plyny, resp.
pracujte pod odsavacem par. PouZivanim kalafuny, resp. pajky, kterd neni uréena pro
elektroniku, muZzete znicit pajené komponenty.

PFiprava €asti

Pajeni malych ¢asti vyzaduje urcitou zkuSenost a fortel dostat s k mistim pajeni. Pokud jste uz nékdy
letovali, mozno jste zjistili, Ze byste pfitom potfebovali jesté jednu ruku (tento problém muZze ¢aste¢né
vyresit pouzivani drzaku, kterému se fika treti ruka).

Nékteré soucasti (tranzistory, LED, integrované obvody, piepinace, kondenzatory a propojky) jsou

jiz pfipraveny k nasazeni na DPS, zatimco diody a rezistory musite nejdfive pfipravit pro upevnéni
na DPS.

Rezistory se do robota vkladaji svisle. Jeden vyvod rezistoru pfitom nechte v plivodni poloze a druhy
ohnéte o 180°. Aby se rezistor neposkodil, musi se ohybani provést v zakfiveni s prumérem 2,5 mm
a ve vzdalenosti nékolika milimetrd od téla rezistoru.

Diody se vkladaji ve vodorovné poloze. Oba vyvody se pfitom musi ohnout (napf. kleStémi) v takové
vzdalenosti, aby vedly do otvor(i na DPS.

C Prvky jako procesor IC1 ATmega, IC3 CD4081 a IR-pfijima¢ IC2 SFH5110-36 jsou citlivé na

elektrostaticky vyboj. Pokud jste nabiti elektfinou (napf. chozenim po koberci), miZou se tyto
¢asti poskodit pouhym dotykem, nebo dokonce kdyz se k nim co i jen pfiblizite rukou. Pfed

manipulaci s t¢émito komponenty byste se méli nejdfive vybit pomoci antistatického naramku.
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Vyvod, pajeci podklad a ohnuté misto se musi G
zahfivat sou¢asné = .
Péjka se musi dostat do otvoru .
Péjka

Zahnuta ¢ast bez hran
Péjeci hrot

Dokonaly pajeci kuzel
Zahnuté vyvody, které zabrani, aby sou¢astka A
vypadla z DPS

I.  Zacatek ohybu v urcité vzdalenosti od sou¢astky

Obr. 3. 3: Casti se zahnutymi vyvody
. Soucéastka F ' I:
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Obr. 3. 4: Vytvoreni ¢istého pajeciho spoje
Pajeni sou éastek
Kdyz jsou pfipraveny dratové vyvody, je tfeba pfipevnit souc¢astky k metalizovanym otvordm na desce
ploSnych spoju (DPS) a soucastky, které maji jen dva nebo tfi vyvody roztdhnout. Zahnuti vyvodu
na zadni strané DPS zabrani, aby souc¢astka vypadla. V pfipadé soucastek s vice vyvody, napf. patic
pro integrované obvody, bude UpIné postacovat, kdyZ se zahnou dva diagonalné proti sobé poloZzené
vyvody.
Po pripevnéni sou¢astky zahtejte pajecim hrotem souc¢asné vyvod a pajeci podklad. Zarover musite
pfidat malé mnozstvi pajky. Roztavena pajka potece do metalizovaného otvoru. Pridejte trochu pajky,
dokud nebude otvor zcela zaplnén (viz obr. 3. 4). Nyni odstrante pfebyte¢nou pajku a pajecku.
Se soucéastkou ani s DPS nehybejte, dokud spoj nevychladne a nebude pevny. Jestlize se béhem
tuhnuti spoje se sou¢astkou pohne, bude to mit za nasledek, Ze spoj bude nespolehlivy a bude
dochéazet k ob&asnym selhanim.
Spatné letované spoje poznéate podle kulatych kapek pajky na podklad& nebo podle matného povrchu
(v pfipadé bezolovnaté pajky bude povrch dokonce extrémné matny) a musi se letovat znova.
PFi vkladani patic a jinych souéastek, které se vkladaji na DPS vodorovné, mlzete pouzit nasledujici
trik: NejdFive pfiletujte jen jeden vyvod soucastky. Poté zatlacte sou¢astku lehce doll, zatimco
zahftivate stejny podklad (Pozor: sou éastka m tiZze byt velmi horka ). Souc¢astka si nyni sedne



na povrch desky a zustane v pevné poloze. Nyni naletujte vSechny ostatni kontakty a nakonec znova
néjakou extra pajkou jesté prvni kontakt.

Po priletovani sou¢astky byste méli prebyvajici ¢asti vyvodl useknout Stipackami. Vyvody useknéte
tésné u DPS a davejte pfitom pozor, abyste vyvody nevytrhli nebo na né netlagili.

Pfi stfihani drath davejte pozor na odlétavajici kousky ostrych okraju drata.
Svisle montované sou¢astky se samoziejmé nesméji navzajem dotykat,
a pokud jste je umistili pfili§ blizko sebe, musi se ohnout od sebe.

Odpéjeni

Pokud se nahodou stane, Ze se sou¢astka dostane na misto, kam nepatfi, tak ji musite odstranit.
Jak jste mohli o¢ekavat, ASURO ma oboustrannou DPS s metalizovanymi otvory, diky ¢emuz je
odstrariovani soucastek jednodussi.

MuzZe byt pro vas uZzite¢né:

Do péajky soucastky, kterd se musi odstranit, pfidejte trochu nové pajky. KdyZ jsou vSechny pajené
spoje soucastky zahraté, pokuste se kleStémi odstranit sou¢astku z DPS. Nakonec mlzZete pajku
snadno odstranit pomoci odsavaciho knotu.

Odpéjeci knot poloZte na pajku (viz krok 1 a 2, nize). MUZete tak udélat, dokud je jesté soucastka na
DPS! Zahtejte zarover knot i pajku. Po urcitém zahtéati knot nasaje pajku do médéného pletence.
V tomto momentu odstrarite rychle pajecku i knot.

Pokud zbyla jesté pajka na druhé strané otvoru, muZete ji odstranit stejnym zpusobem.

o

Krok 1 Krok 2

PFilozte médény pletenec na pajku Odstrarite souc¢asné pajecku i médeny
komponentu, ktery se musi odstranit. pletenec.

Zahtejte pletenec i pajku a pletenec

nasaje pajku.

Sestavovani elektroniky
Sestaveni infra éerveného vysila ée RS232

« IC1: Nejdfive vioZte 8 p6lovou patici. Oznaceni polarity na patici (lehce asymetrické) musf
odpovidat oznaceni pfislusnych symbolt na DPS.

« D1, D2, D3: 1N4148, vénujte pozornost polarité! Pfectéte si popisky na soucastkach a davejte
pozor, abyste je nezaménili za ZPD5.1 nebo BZX55-C5V1!

« D4:ZPD5.1 nebo BZX55-C5V1, vénujte pozornost polarité! Prectéte si popisky na soucastkach
a dejte pozor, abyste je nezaménili za IN4148!

e D5: SFH-415-U IR LED (¢erna dioda) - vénuijte pozornost polarité a zatlacte ji dolt na DPS.

¢« C1:100 pF, alespori 16 V, vénujte pozornost polarité!

* C2, C4: keramicky kondenzator, 100 nF, potisk: 104

* C3: keramicky kondenzator, 680 pF, potisk: 681

*« Q1: BC547 (A, B nebo C) nebo BC548 (A, B nebo C)

* R1, R5: 20 kQ (€erveny, ¢erny, oranzovy, zlaty)

e R2:4,7 kQ (Zluty, fialovy, Cerveny, zlaty)

¢ R3:470 Q (zluty, fialovy, ¢erny, zlaty)

e R6:10 kQ (hnédy, ¢erny, oranzovy, zlaty)

* R7:220 Q (Cerveny, Cerveny hnédy, zlaty)

¢ TR1: 10 kQ rezistor s proménnou hodnotou

e IC2: Infragerveny pfijima¢ IC SFH5110-36, vhodnymi kle$témi ohnéte vyvody! Vénuijte pozornost
polarité (ohyb se musi udélat smérem ven)! Pozor: Sou¢astka se muze poskodit elektrostatickym
vybojem (ESD) nebo teplem pfi pajeni!

e X1: 9 pol. Konektor SUB-D, pouzdro se musi osadit do blizkosti DPS. Pfiletovat se musi také
pFipevriovaci pasy.

« IC1: vlozte NE555P, vénuijte pozornost polarité!
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Nakonec zkontrolujte, jestli na DPS nedoslo ke zkratim a k chybam v polarité.
Zkontrolujte kvalitu pajenych spoji a Spatné spoje znovu priletuijte.

Obr. 4. 4: Sestaveny IR vysila¢

Pokud je vysila € RS-232-IR pfipraven k propojeni s ostatnimi sou  ¢astkami,
bude vypadat jako vySe uvedeny obrazek



Sestaveni IR USB vysila ¢e

Obr. 4. 2: Infracerveny USB vysila¢
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Obr. 4. 3: Strana s komponenty IR USB vysilate  Obr. 4. 4: Spodni strana IR USB vysilace

Vkladani sou €astek na desku ploSnych spoj @ robota ASURO

Dvé delSi napravy, které budou potfebné k druhé &asti prevodovky, se pfiletuji, nebo pfilepf

na spodni stranu DPS. NejlepSim feSenim bude pajeni, protoze spoj ztvrdne mnohem rychleji

nez pfi lepeni a pokud to bude potfebné, mizete jej pozdéji vzdy snadno opravit.

Dvé kratSi napravy se musi pfipevnit na horni stranu DPS blize ke stfedu desky. Pfed pfipojenim

se napravy musi vycistit na pajené, nebo lepené strané (ale ne na strané kde jsou kola) jemnym
sirkovym papirem (&islo zrnitosti 240 nebo vyssi), aby se zlepSila pfilnavost pajky, resp. lepidla.
Pokud se rozhodnete pro pajeni téchto ¢asti, postupujte podle nasledujicich krokd:

Nejdfive se pfipoji delsi napravy. Polozte DPS na stul, spodni stranou nahoru a del$i napravu vioZte
do Zlabku. Zatlacte ji celkem aZ na konec Zlabku. Naprava by méla leZet rovné v délce zlabku.
Namocte pajeci hrot do néjaké pajky a zatlacte jej na napravu. Kdyz se naprava zahfeje, musite pfidat
péajku na pajeny podklad pod napravou. Po dokonéeni pajeni muzete dat pajecku pry¢, zatimco
pomoci Sroubovaku tlacite napravu smérem doll, dokud pajeny spoj zcela nevychladne.

Opakuijte stejny postup pro pfipojeni druhé dlouhé napravy. Otocte DPS a zopakujte cely proces

i s obéma kratkymi napravami. Na obr. 4. 3 je zobrazena DPS se 4 pfipojenymi napravami.

Po ochlazeni se k ndpravam muaZou pfipojit kola. Ozubena kola musi presné sedét a kola se musi
snadno otacet. Jestlize se kola neotaceji lehce, byly zfejmé napravy pfipojeny chybné a celou operaci
budete muset opakovat. V pfipadé, Ze na povrchu napravy zustaly v ¢asti pro pfipevnéni kol
pfipevnény néjaké zbytky pajky, musi se odstranit smirkovym papirem, nebo jemnym pilnikem.

Pokud se kola otaceji lehce, miZete je odstranit a dat na stranu, aby se na DPS mohly vkladat
elektronické soucastky.
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Obr. 4. 2: Pohled na vkladani sou¢éstek na horni stranu DPS-ASURO
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« IC1: Nejdfive vloZte jenom patici (bud jednu patici DIP s 28 konektory, nebo dvé patice DIP14).
Vénuijte pozornost polarité! Oznaceni polarity na patici a symboly polarity na DPS jsou trochu
asymetrické!

* IC3: Opét vlozte jenom patici (DIP14). Vénuijte pozornost polarité! Oznaceni polarity na patici
a symboly polarity na DPS jsou trochu asymetrické!

e K1, K2, K3, K4, K5, K6: Senzorové spinace, které se musi namontovat plochou na povrch DPS!

¢ Q1: Rezonator 8 MHz

« D1,D2, D3, D4, D5, D6, D7, D8: Dioda 1N4148; vénujte pozornost polarité!

« D9: N4001; vénujte pozornost polarité!

« JP1: Propojka; Kréatké koliky, které se budou péjet. Zatim nepouZijte spojovaci prvek propojky.

e D12: Dvoubarevna LED, primér 3 mm, tfi vyvody; vénujte pozornost polarité! (polarita se mize
liSit soucastka od soucastky, ale nejkratsi vyvod se musi vlozit ¢tvercového pajeného podkladu)!

« (C2,C3, C4, C5: 100 nF, keramika; Potisk: 104

e C6,C7: 4,7 nF, keramika; Potisk: 472

e T1,T3,T5, T7: BC327-40 nebo BC328-40

e T2,T4,T6, T8: BC337-40 nebo BC338-40



¢ R1,R2,R3, R4, R5, R6, R7, R8, R19, R21, R24: 1 kQ (hnédy, Cerny, Cerveny, zlaty)

¢ R9, R16: 220 Q (Cerveny, ¢erveny, hnédy, zlaty)

¢ R10, R17, R22, R31: 470 Q (zluty, fialovy, hnédy, zlaty)

¢ R11: 100 Q (hnédy, €erny, hnédy, zlaty)

¢ R12: 12 kQ (hnédy, ¢erveny, oranzovy, zlaty)

¢ R13: 10 kQ (hnédy, ¢erny, oranzovy, zlaty)

e R14, R15: 20 kQ (Cerveny, ¢erny, oranzovy, zlaty)

e R18, R20: 4,7 kQ (Zluty, fialovy, Cerveny, zlaty)

¢ R23: 1 MQ (hnédy, Cerny, zeleny, zlaty)

* R25, R26, R32: 2 kQ (€erveny, ¢erny, ¢erny, hnédy, hnédy)

* R27:8,2 kQ (Sedy, Cerveny, ¢erny, hnédy, hnédy)

e R28: 16 kQ (hnédy, modry, ¢erny, c¢erveny, hnédy)

e R29: 33 kQ (oranZovy, oranzovy, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

e R30: 68 kQ (modry, Sedy, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

e C1,C8: Elco 220_F 10 V nebo vyssi hodnoty; vénujte pozornost polarité!

« IC2: Infragerveny pfijima¢-IC SFH5110-36, Vyvody ohnéte jehlovymi kleStémi! Vé&nujte pozornost
polarité (strana se zakfivenim ve tvaru kupole musi byt smérovat smérem ven)! Pozor: Souc¢astka
se muze poskodit elektrostatickym vybojem (ESD) nebo teplem pfi pajeni!

e D10: SFH 415-U IR-LED 5 mm; ¢erné pouzdro; vénujte pozornost polarité¢! Pouzdro se musi
usadit vedle DPS.

e T11, T12: LPT8O0A, fototranzistor, bezbarvé pouzdro; vénujte pozornost polarité! Pouzdro se musi
usadit vedle DPS.

« D13, D14: IRL80A, IR-LED, rizové pouzdro; pouzdro se musi usadit vedle DPS. Vénujte
pozornost polarité!

« D15, D16: LED 5 mm, ¢ervené, rizové, resp. ¢ervené pouzdro. Vénujte pozornost polarité! (kratky
vyvod se musi vloZit na znacku)!

e S1: Pfepina¢ On/Off

Budou potfebné jesté tfi dalSi soucastky (které slouZzi pro sledovani dréhy), ale budou se vkladat na

spodni stranu DPS a musi se pajet na horni strané (viz obr. 4. 5).

¢ T9, T10: Fototranzistor SFH300 5 mm. Vénujte pozornost polarité! Tyto komponenty se musi
ukladat ve stejné vzdalenosti od DPS.

e D11: 5 mm LED, Cervend, ¢ervené nebo ¢ervenohnédé pouzdro; Vénujte pozornost polarité!
(kratky vyvod se musi vlozit na znacku)!

Na obr. 4. 6 je pfehled DPS se vSemi do této chvile vlozenymi sou¢astkami pfi pohledu seshora
a zespodu.
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Obr. 4. 5: Vkladani soucastek na spodni stranu DPS-ASURO

Obr. 4. 6: Kompletné osazena horni a spodni strana DPS
PFipojeni motor G

Po dokonéeni vkladani sou¢astek na DPS musime pfipojit kabely k motordm a motory docasné
pripojit, abychom provedli nékolik zkouSek.

Pro napéjeni motoru elektrickou energii budeme pro kazdou svorku potfebovat 70 mm ¢erveny

a erna dréat. Ctyfi draty uréené pro dva motory se musi na obou koncich odizolovat asi v délce

4 mm. Konce dratt musite zkroutit a predbézné priletovat néjakou pajkou. Prebyte¢né kousky
péjky, které zGstanou na konci dratt, mGzete ufiznout Stipacimi kleStémi. Pajenim se pfipoji cerveny
dréat ke svorce motoru oznagené te¢kou, nebo znakem plus. Cerny drat se pfipoji k druhé svorce.
Draty motort se mohou zakroutit (neni to nezbytné, ale sniZuje se tim citlivost na elektromagnetické
ruSeni a vypada to lépe...).

Cerveny drat motoru na levé strané se musf priletovat k portu oznadenému jako "ML+", erny drat

k portu "ML-", Eerveny drat na pravé strané se musi pfiletovat k portu "MR+" a ¢erny drat k portu
"MR-". Dale musime motory do¢asné pfipojit k DPS vazaci paskou kabeld. Vazaci pasky, které jsou
soucasti dodavky, prostréte pfes dva otvory. V této fazi bude postacovat, kdyz upevnite jenom

2 vnitfni vazaci pasky.

Napajeni

Pokud se m& ASURO vybavit a provozovat s bateriemi, musi se v kazdém pfipadé otevrit
propojka JP1! Jestlize se rozhodnete poZivat nabijeci akumulatory, propojka se musi zavrit.
Opacnym ulozenim ¢lankd pri zaviené propojce se znici elektronické soucastky!

Cerveny drat drzaku baterii priletujte ke svorce "BAT+" a gerny drat ke svorce "BAT-". Davejte pozor,
aby byl pfepinaé ON/OFF v poloze OFF. Ctyfi napajeci &lanky vloZte pfi dodrZeni spravné polarity do
schranky pro baterie. Nyni, nebo po dokonéeni zkouSek se schranka s bateriemi musi pomoci vétsi
vézaci pasky pfipevnit k otvoru v DPS.
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Obr. 4. 7: Pohled na horni a spodni stranu DPS



Priprava k uvedeni do provozu

Po dokonéeni montaze uvedeme robota do pohybu. NejdFive vSak musime najit a odstranit chyby,
ke kterym mohlo dojit v pfedchozi fazi, aby se Zzadna souc¢astka neposkodila.

Infra éerveny vysila € RS232

Nasledujici provozni zkousSka se tyka jenom infracerveného vysilace RS232 (obr. 4. 8). Nejdfive

ze vSeho se musi IR vysilaé RS232 zkontrolovat, protoze jej budeme potfebovat k dalSimu kroku,
ktery predstavuje samocinny test systému. K této zkousSce pfipojte IR vysilaé pomoci pfilozeného

9 - pélového prodluzovaciho kabelu k volnému sériovému portu PC a ve Windows oteviete program
"Hyperterminal" (nebo "Minicom" v Linuxu). Za normalnich okolnosti byste méli tento program najit
v kategorii Addons --> Communication --> Hyperterminal. Neni-li program dostupny, muzete

jej nainstalovat z CD s Windows.

Po otevfeni programu Hyperterminal budete vyzvani k ur€eni ndzvu pfipojeni. MuZzete si zvolit
ASURO, nebo néjaky jiny ndzev. V dalSim okné vyberte "connect by" (zpusob pfipojeni) a COM
rozhrani, ke kterému byl vysila¢ v pfedchozim kroku pfipojen.

Poté stisknéte "OK" a zvolte nasledujici nastaveni:
«  Bits pro Second: 2400

« Databits: 8
« Parity: none
¢ Stopbits: 1

«  Flowcontrol: none

Znovu stisknéte "OK" pro potvrzeni nastaveni.
Obr. 4. 8: IR vysila¢ RS232

Podrzte IR vysila¢ ve vzdalenosti 10 cm nad listem bilého papiru. Strana s komponenty musi

smérovat k papiru.

Stisknéte nékolik klaves na pocitacovém terminélu.

Program terminélu by mél norméainé zobrazovat symboly klaves. IR vysila¢ pfenasi symboly klaves

pomoci IR diody (D5), pfenaSeny signél se odrazi od povrchu papiru a sméruje zpét na pfijimac

integrovaného obvodu (IC2), z kterého se vraci zpét do pocitace. Pokud se symboly nezobrazuiji,

nebo se zobrazuji Spatné symboly, opatrné otocte trimrem v rozmezi jeho krajnich poloh.

Miniaturnim Sroubovakem poklepejte v kazdé poloze trimru na nékolik klaves, dokud se nezobrazi

spravné symboly.

Pokud se vdm operace nedafi, mame problém s obvodem, ktery se musi vyfesit (viz nize "Zavada

na IR vysila¢i RS232").

Po této zkouSce by se mél IR vysila¢ odstranit a znovu poklepejte na nékolik klaves. Ted by se

na displeji uz nemély zobrazovat Zzadné symboly.

Infra éerveny USB vysila ¢

Tato operace se tyka jenom USB IR vysilace.

POZOR! USB IR vysila¢ nema zadné pouzdro a proto je velmi citlivy na elektrostatické vyboje.
Predtim nez jej za¢nete pozivat, vybijte se dotykem kovové schranky pocitace, nebo jiného
zemniciho bodu. DalSi moznosti je zabudovat IR vysila¢ do pruhledného pouzdra, aby byl chranén.

Windows

Nasledujici provozni zkouska se vztahuje jen na USB IR vysilag.

Nejdfive se musi IR vysila¢ zkontrolovat, protoZe jej budeme potfebovat k dalSimu kroku, ktery
predstavuje samocinny test systému. K této zkouSce pfipojte IR vysila¢ pomoci USB kabelu k volnému
USB portu na PC.

Objevi se zprava, Ze byl nalezen novy hardware: “NEW HARDWARE WAS FOUND”: AREXX ASURO
USB-IR-TRANSCEIVER.

Nyni miZzete z ASURO CD nainstalovat USB ovlada¢. Pokud nebude ovlada¢ nalezen automaticky,
vyberte jej na CD manualné z CD\windows\USB Driver,(k této operaci budete potfebovat opravnéni
spravce systému). Po instalaci ovlada¢e mGzete pfistoupit k USB vysilagi jako k béZznému sériovému
portu.

Po otevfeni programu Hyperterminal budete vyzvani k ur€eni ndzvu pfipojeni. MuZete si zvolit ASURO
USB, nebo néjaky jiny nazev. V dalsim okné vyberte "connect by" (zpGsob pfipojeni) a COM rozhrani,
ke kterému byl vysila¢ v pfedchozim kroku pfipojen.
Poté stisknéte "OK" a zvolte nasledujici nastaveni:
«  Bits pro Second: 2400

« Databits: 8
« Parity: none
¢ Stopbits: 1

*  Flowcontrol: none
Znovu stisknéte "OK" pro potvrzeni nastaveni.

Podrzte IR vysila¢ ve vzdalenosti 10 cm nad listem bilého papiru. Strana s komponenty musi
smérovat k papiru.

Stisknéte nékolik klaves na pocitacovém terminélu.

Program terminélu by mél normalné zobrazovat symboly klaves. IR vysila¢ pfenasi symboly klaves
pomoci IR diody (D5), pfenaSeny signél se odrazi od povrchu papiru a sméruje zpét na pfijimac
integrovaného obvodu (IC2), z kterého se vraci zpét do pocitace. Pokud se symboly nezobrazuiji,
nebo se zobrazuji Spatné symboly, opatrné otocte trimrem v rozmezi jeho krajnich poloh. Miniaturnim
Sroubovakem udefte v kazdé poloze trimru na nékolik klaves, dokud se nezobrazi spravné symboly.
Pokud se vdm operace nedafi, mame problém s obvodem, ktery se musi vyresit (viz nize "Zavada
na IR vysila¢i RS232").

Linux

Nasledujici provozni zkous$ka se vztahuje jen na USB IR vysila¢ v prostiedi Linux.

Nejdfive se musi IR vysila¢ zkontrolovat, protoZe jej budeme potiebovat k dalSimu kroku, ktery
predstavuje samocinny test systému. K této zkousSce pfipojte IR vysila¢ pomoci USB kabelu k volnému
USB portu na PC. Kréatké pipnuti potvrdi, Ze Linux detekoval IR vysila¢. Pro jistotu zkontrolujte, jestli
se v proc-declaration zobrazuje nasledujici zprava:

foo@bar:/>cat /proc/tty/driver/usb-serial

Je tam také nasledujici zadani ("0" v naSem pfikladé muze byt nahrazena "1" nebo "2"):
usbserinfo:1.0 driver:vl.4

0: module:ftdi_sio name:"FTDI 8U232AM Compatible” vendor:0403 product:6001

num_ports:1 port:1 path:usb-00:11.2-1

Ke zkuSebnim G¢elim musite nakonfigurovat rozhrani Minicom /dev/ttyUSBO (nebo 1, 2 usw...)

podle nasledujiciho nastaveni:
« Bits pro Second: 2400

« Databits: 8
« Parity: none
*  Stopbits: 1

*  Flowcontrol: none

Znovu stisknéte "OK" pro potvrzeni nastaveni.

Je mozné, Ze budete potfebovat kofenova prava.

Mozna ze k novému zafizeni budete muset deklarovat prava pro zapis a &teni pro uZzivatele,

nebo skupinu dev/ttyUSB?. MlZete tak u€init pomoci chmod u+rw /dev/ttyUSBO (nebo 1, 2...),
nebo chmod g+rw /dev/ttyUSBO (opét budete samozfejmé potfebovat pravo spravce.

Podrzte IR vysila¢ ve vzdalenosti 10 cm nad listem bilého papiru. Strana s komponenty musi
smérovat k papiru.

Stisknéte nékolik klaves na pocitacovém terminélu.

Program terminalu by mél normalné zobrazovat symboly klaves. IR vysila¢ pfenasi symboly klaves
pomoci IR LED (D5), pfenaseny signdl se odrazi od povrchu papiru a sméruje zpét na pfijimac
integrovaného obvodu (IC2), z kterého se vraci zpét do pocitace. Pokud se symboly nezobrazuiji,
nebo se zobrazuji Spatné symboly, opatrné otocte trimrem v rozmezi jeho krajnich poloh. Miniaturnim
Sroubovakem udefte v kazdé poloze trimru na nékolik klaves, dokud se nezobrazi spravné symboly.



Provoz robota ASURO

& Nevkladejte zatim procesor (IC1)!

Nyni budte opatrni a prfepina¢ ON/OFF dejte do polohy ON. Obé zadni diody (D15, D16) by se mély
slabé rozsvitit. V opa¢ném piipadé systém okamZité€ vypnéte a pokracuijte ve ¢teni nize uvedené ¢asti
"Zadni diody se pfi spusténi nerozsviti". Pokud se diody rozsvitily, vypnéte systém a vlozte IC1
(procesor) a IC3 (AND Gate), viz obr. 5. 1.

Nékdy je potfebné vyvody IC opatrné ohnout, aby je bylo mozné viozit do kontaktnich otvor(i na patici.
To Ize snadno provést, pokud vezmete IC a jednu stranu s vyvody zatlacite vodorovné na rovny
povrch stolu.

C Jak Procesor IC1 ATmega8, tak Gate IC3 CD4081 jsou elektrostaticky citlivé soucastky.
Mohou se znicit, pokud se jich dotknete, aniz jste se zbavili elektrostatické energie, kterou
lehce ziskéate napf. chozenim po nevodivé podlaze. Pfedtim nez zacnete s témito soucastkami
pracovat, neni na Skodu natahnout si elektrostaticky naramek, nebo se alespori dotknout
kovové skfiné uzemnéného zafizeni, nebo radiatoru.

Obr. 5. 1: ASURO po instalaci IC

Nyni vioZte propojku (J1) pro nabijeci akumulatory. Znac¢ky polarity na IC se musi zarovnat

se znackami na paticich a na DPS. Procesor pfi spusténi provede samocinny test a zkontroluje
vSechny komponenty. Abyste se vyhnuli téZkostem, doporu€ujeme precist si nejdfive nasledujici
¢ast ndvodu a az poté systém zapnout a vratit se k této ¢asti. V této chvili zatneme s testovanim.
Zapnéte robota a odted z robota nespoustéjte oci.

4
»~{~ Pokud je aktivni program Hyperterminal (Windows), n ebo Minicom (Linux)
* amezi ASURO a IR vysila ¢em je viditelny kontakt, m GZete samo éinny test
sledovat na obrazovce po c¢itace.

-

Svételné Indikatory

LED kontrolka stavu (D12) se kratce rozsviti oranzové a budou také svitit zadni LED (D15, D16),
i kdyZ jen matné. Pokud se néktera z LED kontrolek nerozsviti, vypnéte okamzité robota a zacnéte
hledat pfi¢inu chyby (viz nize "LED kontrolka stavu se po startu nerozsviti"). Prave jste vidéli
bootovaci sekvenci robota. V dalsi fazi se postupné po 3 sekundach zkontroluji vSechny ostatni
zobrazovaci prvky v nasledujicim poradi:

* LED kontrolka stavu (D12) zelena

e LED kontrolka stavu (D12) ¢ervena

e Predni LED (D11) ve spodni ¢asti robota

e Zadni LED (D15) vlevo

e Zadni LED (D16) vpravo

¢ VSechny indikatory sou¢asné

Objevi-li se chyba, robota okamzité vypnéte a zacnéte hledat pric¢inu chyby (viz nize "Svételné
indikatory nepracuji"), protoze vSechny svételné indikatory hraji dleZitou roli v nasledujicich testech.

Fototranzistory (T9, T10)

Po dokonceni testt by méla LED kontrolka stavu (D12) svitit zelené a jasné indikovat, Ze se nynf asi
10 sekund testuji fototranzistory na spodni strané robota, které jsou zodpovédné za sledovani drahy.
Zatimco jsou fototranzistory (T9, T10) osvétleny, zapnou se pfislusné zadni LED (D15, D16) a ztlumi
se, jakmile se svétlo vypne (pravy fototranzistor (T10) > prava zadni LED (D16); levy fototranzistor
(T9) > leva zadni LED (D15). VSechno je v pofadku, pokud se zadni LED po odstranéni svétla
nevypinaji Uplné, ale stale tlumené sviti. Samodcinny test muzZe pokracovat, i kdyZ se objevi chyba

a jeji odstranéni se mize odlozit.

Spinace

ASURO je nehybny a svételné indikatory jsou tmavé. To je dobré znameni! Nyni jsme pfipraveni
asi 15 sekund kontrolovat tlacitka. Jednoduse tladitka stisknéte a sleduijte, jestli se néco déje.
Vysledek by mél vypadat nasledovné:

K1 > Stavova LED (D12) se rozsviti zelené

K2 > Stavova LED (D12) se rozsviti ¢ervené

K3 > Zapne se pfedni LED na spodni strané

K4 > Zadni LED vlevo (D15)

K5 > Zadni LED vpravo (D16)

K6 > Zacne béZet levy motor (v opacném pFipadé mize pokracovat samocinny test).

Motory se zkontroluji pozdéji a chyby v téchto prvcich Ize odstranit pomoci testu, které jsou
popsany niZe v ¢asti "Jeden motor se nepohybuje”).

Stisknutim nékolika tladitek se aktivuje pfislusna kombinace signald. V pfipadé chyby mize
samocinny test pokracovat a odstranéni chyby Ize odlozit.

Odometer

Nyni za€ne svitit LED sledovani trasy (D11). Signal indikuje zac¢atek dalSiho testu (15 sekund),

béhem kterého se zkontroluji oba odometry (kazdy z nich se sklada z LED a z fototranzistoru).
PridrZent listu bilého papiru pied senzory zplsobi rozsviceni stavové LED. Nejdfive podrzte list papiru
pfed levym senzorem (T11) > rozsviti se zelena LED (D12). Poté podrzte list papiru pfed pravym
senzorem (T12) > rozsviti se ¢ervend LED (D12). Odstranéni papiru bude mit za nasledek vypnuti
stavové LED. Odometry jsou v pofadku, pokud jsou aktivni meze on/off na levé a na pravé strané.

V pfipadé chyby mdze samocinny test pokracovat a odstranéni chyby Ize odlozit.

Motor

Obé zadni LED (D15, D16) jsou zapnuty a signalizuji posledni test, ktery trva asi 15 sekund.
Kontrola motoru je intenzivni. Levy motor se nastartuje smérem dopredu z nulové rychlosti na
maximalni rychlost a prejde zase zpét na nulovou rychlost. Poté se smér oto¢i a rychlost bude
akcelerovat z nuly na maximum a znovu zpét na nulu. Motor na pravé strané se zkontroluje
stejnym zpusobem. Po kontrole jednotlivych motor(i se provede kontrola obou motori sou¢asné.
Jesté jednou opakujeme nasi poznamku: V pfipadé chyby mize samocinny test pokracovat

a odstranéni chyby Ize odlozit.



IR rozhrani

Pokud stavova LED sviti pferuSovanym Zlutym svétlem, zac¢al posledni test (asi 15 sekund).

V prabéhu tohoto testu IR vysila¢ odesila a pfijima data. Aby mohla byt tato data pfijata, musi

se dfive nainstalovany IR vysila¢ propojit s PC a k danému G¢elu se muze pouzit terminélovy
program, napf. "Hyperterminal" ve Windows. Konfigurace bude stejnd, jako pfi testu IR vysilace.

PFi pfijmu symbold ASURO odpovi symbolem, ktery nasleduje v abecedé. Pokud v rdmci pevné
daného ¢asového limitu nedojde k pfijmu symbold, ASURO vysle "T". Jakymkoliv odeslanym
symbolem se zapne ¢ervend stavova LED soubézné se zelenou stavovou LED, coZz mé za nasledek
blikajici oranZové svétlo.

Pokud je mezi robotem a IR vysilaéem optické propojeni (k cemuz je potfebné, aby byly navzajem
ve vzdalenosti max. 50 cm), v terminalovém programu se ukaze symbol "T" (podle tlagitka, které jste
aktivovali na klavesnici PC a ktery byl pfenesen vysilacem), po némz nasleduje symbol, ktery je dalSi
v abecedé, napf.

Je aktivovana klavesa “e” — terminélovy program hlasi “ef”
Je aktivovana klavesa “j” — terminalovy program hlasi “jk”
Je aktivovana klavesa “3” — terminalovy program hlasi “34”

V pfipadé chyby viz nize ¢ast "IR rozhrani".

Hotovo?

Pokud se objevi chyba, vypnéte systém a odstrarite baterie. Najdéte pfic¢inu a problém vyfeSte
podle nize uvedeného navodu k feSeni problému. Zopakujte automaticky test, abyste se presvéddili,
Ze nedoSlo k poSkozeni zadné soucastky. Pouze kompletni test bez chyb maze zarugit, Ze hardware
robota je v pofadku a Ze se v softwaru nevyskytnou Zadné dalsi chyby.

KdyZ musite zkontrolovat hardware poté, co jste instalovali do robota dal$i programy, musite z CD
znovu nacist program “SelfTest.hex”.

Kompletné slozeny ASURO

Reseni problénk
Zéavada na IR vysila ¢i RS232

Aktivovana klavesa a zobrazeny symbol si navzajem n  eodpovidaji
Kalibrujte trimr TR1, dokud nebude zobrazeny symbol odpovidat aktivované klavese.

V terminalovém programu se nezobrazuje zadny symbol

Vlozili jste IC1 a byl vloZen se spravnou polaritou (zna¢ka musi smérovat k tfem diodam)?

Vezméte si infraterveny dalkovy ovlada¢ néjakého hifi, nebo video zafizeni (videorekordér,
TV, atd.), nasmérujte jej na IR vysila¢ a stisknéte néjaka tlacitka. Pokud se v terminalovém
programu ukazou nestandardni symboly, pfijima¢ ((IC2, R3, C4, D4, T1) pracuje.

Musi se zkontrolovat vSechny ostatni komponenty.

Robot stale nepracuje

Zkontrolujte spravnou polaritu vSech soucastek a spravné nastaveni hodnot (viz vySe "Sestavovani
elektroniky"). Zkontrolujte, jestli nedoslo ke zkratovani pajenych spoju a jestli jsou spoje v poradku.
Nedoslo k naruseni pajenych spoju? Pokud kontrola nepfinesla zadna zjiSténi, musi se chyba zjistit
pomoci schématu (viz pfiloha B) a patficného méficiho zafizeni (multimetr, nebo osciloskop).

Ve vétsiné pfipadl mohlo dojit k poskozeni jednoho z komponentl IC1, IC2, Q1,nebo D4.

Nepracuje USB IR vysila €

Windows
Zkontroluijte, jestli jsou spravné nainstalovany ovladace a jestli byl vybran spravny com port.

Linux
Odpojte USB vysila¢, nékolik minut pockejte a znova ho pfipojte. Problém se tim mudze vyfesit.
DalSi moznosti je nainstalovat nové jadro.

Zadni LED (D15, D16) se p fi startu nerozsviti!

Z4dna ze zadnich LED se nerozsv écuje
Podivejte se na svétla velmi pozorné v tmavé mistnosti. Jestlize nevidite Zadné svétlo,
zkontrolujte nasledujici kroky:
- Jsou vloZeny 4 baterie? Nejsou baterie vybité, resp. byly akumulatory znovu nabité?
- Pripojili jste spravné kabel baterii? (Cerveny k Bat+ a ¢erny k Bat-)
- Byla dioda D9 (1N4001) vloZena se spravnou polaritou?
- Pouzivate spravné hodnoty u R22? 470 Q (Zluty, fialovy, hnédy, zlaty)
- Zkontrolujte také hodnoty R18, R19, R20, R21
4,7 Q (Zluty, fialovy, €erveny, zlaty)
1 KQ (hnédy, ¢erny, cerveny, zlaty)

Sviti jenom jedna ze zadnich LED

Vlozili jste diody (rtZovou a ¢ervenou) D13 (vlevo) a D14 (vpravo) a fototranzistory (prihledné,
nebo ¢erné pouzdro) T11 (vlevo), T12 (vpravo) na spravné misto a se spravnou polarizaci?
Zkontrolujte hodnoty rezistorll R18, R19 (vlevo) a R20, R21 (vpravo):

4,7 KQ (Zluty, fialovy, ¢erveny, zlaty)

1 KQ (hnédy, €erny, ¢erveny, zlaty)

Byly tyto soucastky vloZeny na spravné misto? (zkontrolujte potisk na DPS!).

Stavova LED (D12) se po startu nerozsviti

Stavovéa LED se vubec neaktivuje > viz nize!

Stavovéa LED blika. Baterie jsou slabé; vymérite je.

Pokud jsou baterie v pofadku, zkontrolujte rezistory R12 a R13.
12 kQ (hnédy, cerveny, €erny, Cerveny, hnédy)

10 kQ (hnédy, cerny, ¢erny, €erveny, hnédy)



Nefunguje sv ételna indikace
Byl spravné vloZzen procesor? (Polarita!)

Nefunguje stavova LED D12
Zkontrolujte polarizaci LED D12.
Zkontrolujte rezistory R10, R31.
470 Q (Zluty, fialovy, hnédy, zlaty)

Jednoduchou kontrolu mézete provést nasledujicim zpdsobem: odstrarite procesor (IC1) a propojte
dratem Pin7 (VCC) a Pin14 (aktivuje se zelen& stavova LED), respektive Pin4 (stavova LED bude
svitit Cervené). Kdyz je tato zkouska Uspésnd, 1) bud muze byt vadny procesor, nebo 2) vodiva
plocha na DPS muZze byt rozbita / pferuSena.

Nepracuje p fedni LED D11
Zkontrolujte polarizaci LED D11.
Zkontrolujte rezistor R9.

220 Q (Cerveny, ¢erveny, hnédy, zlaty)

Jednoduchou kontrolu miZete provést nasledujicim zplisobem: odstrarite procesor (IC1) a propojte
dratem Pin7 (VCC) a Pin12 (aktivuje se ¢ervena predni LED). Kdyz je tato zkouSka Uspésna, 1) bud
muize byt vadny procesor, nebo 2) vodiva plocha na DPS muze byt rozbita / pferuSena.

Nepracuje leva zadni LED D15
Zkontrolujte polarizaci LED D15.
Zkontrolujte rezistory R19, R18

1 KQ (hnédy, cerny, cerveny, zlaty)
4,7 KQ (Zluty, fialovy, Cerveny, zlaty)

Jednoduchou kontrolu mézete provést nasledujicim zpdsobem: odstrarite procesor (IC1) a propojte
dratem Pin7 (VCC) a Pin24 (aktivuje se ¢ervena leva zadni LED). Kdy? je tato zkouSka Uspésna,
1) bud muze byt vadny procesor, nebo 2) vodiva plocha na DPS muze byt rozbita / pferu$ena.

Nepracuje prava zadni LED D16
Zkontrolujte polarizaci LED D16.
Zkontrolujte rezistory R21, R20.

1 KQ (hnédy, €erny, ¢erveny, zlaty)
4,7 KQ (Zluty, fialovy, ¢erveny, zlaty)

Jednoduchou kontrolu miZete provést nasledujicim zplisobem: odstrarite procesor (IC1) a propojte
dratem Pin7 (VCC) a Pin23 (aktivuje se ¢ervena prava zadni LED). Kdy?Z je tato zkouska Gspésna,
1) bud muze byt vadny procesor, nebo 2) vodiva plocha na DPS muze byt rozbita / pferusena.

Nepracuje senzor sledovani drahy (T9, T10)
Zkontrolujte polarizaci T9, T10.

Zkontrolujte rezistory R14, R15.

20 KQ (Cerveny, Cerny, oranzovy, zlaty)

Zkontrolujte, jestli jsou rezistory R15, R23 a R28 vloZeny na spravné misto!
Odstrarite procesor a zkontrolujte signal senzoru na Pin25, respektive na Pin26 (tmavy =0V,
svétly = VCC).

Nefunguje p Fepinaé

Pokud se aktivuje kombinace tla  €itek
Zkontrolujte R12 a R13

12 kQ (hnédy, cerveny, cerny, cerveny, hnédy)
10 kQ (hnédy, cerny, ¢erny, €erveny, hnédy)

Zkontrolujte také R24, R25, R26, R27, R28, R29, R30, R32!
1 KQ (hnédy, €erny, ¢erny, hnédy, hnédy)

2 KQ (Cerveny ¢erny, ¢erny, hnédy, hnédy)

8,2 KQ (Sedy, ¢erveny, ¢erny, hnédy, hnédy)

16 KQ (hnédy, modry, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

33 KQ (oranzovy, oranzovy, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

68 KQ (modry, Sedy, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

2 KQ (hnédy, ¢erny, ¢erny, hnédy, hnédy)

Svételnda indikace reaguje, jako kdyby byly p  Fepinace zaménény
Byly zaménény rezistory prepinacu.

Zkontrolujte R24, R25, R26, R27, R28, R29, R30, R32!

1 KQ (hnédy, ¢erny, ¢erny, hnédy, hnédy)

2 KQ (Cerveny cerny, ¢erny, hnédy, hnédy)

8,2 KQ (Sedy, ¢erveny, ¢erny, hnédy, hnédy)

16 KQ (hnédy, modry, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

33 KQ (oranzovy, oranzovy, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

68 KQ (modry, Sedy, ¢erny, ¢erveny, hnédy)

Véci stale nefunguji, jak maji

Zkontrolujte R23, R24 a také R12, R13 a C7!
1 MQ (hnédy, ¢erny, zeleny, zlaty)

1 KQ (hnédy, ¢erny, ¢erny, hnédy, hnédy)

12 kQ (hnédy, cerveny, ¢erny, Eerveny, hnédy)
10 kQ (hnédy, cerny, ¢erny, €erveny, hnédy)
220 pF/10Vv

Nepracuje odometer (senzor odrazeného sv  étla)

Nefunguje ani jeden o odometr G

Zkontrolujte rezistor R22!

470 Q (Zluty, fialovy, hnédy, oranzovy)

Zkontrolujte rotaci D13 a D14.

D13 a D14 jsou rtizové, nebo Sedé zbarveni bipolarni komponenty s malou te¢kou na jedné strané.
Tecka musi smérovat ven z DPS.

Nepracuje levy odometer

Zkontrolujte rezistor R18!

4,7 KQ (Zluty, fialovy, Cerveny, zlaty)

Zkontrolujte rotaci T12, coz je prasvitny, nebo ¢erny bipolarni komponent s malou teckou na jedné
strané. Te¢ka musi smérovat ven z DPS.

Nepracuje pravy odometer

Zkontrolujte rezistor R20!

4,7 KQ (Zluty, fialovy, ¢erveny, zlaty)

Zkontrolujte rotaci T12, coz je prasvitny, nebo ¢erny bipolarni komponent s malou te¢kou na jedné
strané. Tecka musi smérovat ven z DPS. Odstrarite procesor a zkontrolujte signal senzoru na Pin24,
respektive na Pin23 (tmavy = VCC, svétly = 0 V).

Jeden motor se nepohybuje

Ani jeden motor se nepohybuje
Zkontrolujte polaritu a polohu IC3.

Levy motor se nehybe, nebo se pohybuje jen jednims ~ mérem

Zkontrolujte kompletni pfemosténi motoru, které se sklada z tranzistorl T1, T2, T3, T4 (vlozili jste
spravné tranzistory na spravna mista?), diod D1, D2, D3, D4 (polarita!) a rezistord R1, R2, R3, R4.
BC327-40 nebo BC328-40, BC337-40 nebo BC338-40, BC327-40 nebo BC328-40, BC337-40
nebo BC338-40



1 KQ (hnédy, €erny, ¢erveny, zlaty)
Jeden motor se to ¢i opaénym sm érem
Zkontrolujte kabely, které pfipojuji motor k systému. Tyto spoje by se mély zaménit.

IR rozhrani

ASURO neodesila symboly

Zkontrolujte polaritu IR diody D10.

Zkontrolujte rezistor R16 220 Q (Cerveny, Cerveny, hnédy, zlaty)
100 nF (potisk: 104)

Pokud jste zatim nenasli Zzddnou chybu, podivejte se na pajeny spoj IC2. Tato sou¢astka je citliva na
prehrati a mohla se béhem péajeni poskodit. V takovém pfipadé komponent vymérite za novy IC (SFH
5110-36). Jestlize dochazi opakované k selhanim v pfenosu dat mezi PC a ASURO, upravte trimr TR1
ve vysilaéi.

Véci stale nefunguji, jak majf

Zkontrolujte polaritu C8.

220 pF/ min. 10V

Pokud dochazi opakované k selhanim v pfenosu dat mezi PC a ASURO, upravte trimr TR1
ve vysilaéi.

A Instantni a dvouslozkova lepidla mohou pfi styku s pokozkou zpusobit
podrézdéni, nebo vyvolat alergické reakce. Zabrarite proto kontaktu
pokozky s lepidlem. Chrarite si ruce vinylovymi rukavicemi. Pokud dojde ke
kontaktu s lepidlem, zasazené misto okamZité porfadné omyjte mydlem a vodou!
Instantni lepidla byla pdvodné vyvinuta pro chirurgii, coZ si mdZete vSimnout,
kdyz se vam dva prsty béhem nékolika sekund pfilepi k sobé. Kdyz se vam
skute¢né pfilepi dva prsty k sobé instantnim lepidlem, mizZete je uvolnit pomoci
teplé vody mydla a trochou trpélivosti. Davejte velky pozor, aby se vam lepidlo
nedostalo na rty nebo do oéi. Pfi préaci s lepidlem potlacte vSechny reflexni pohyby
a nevytirejte si rukou o¢i ani tvar!

Fin&lni tpravy

Néapravy lehce namazte. Ozubena kola s ¢ernymi a bilymi znackami umistnéte na kratké napravy.
Pneumatiky s ozubenymi koly se nyni umisti na dlouhé napravy a zajisti se zajiStovacim krouzkem.
Opatrné pohybujte motorem, dokud si navzajem spravné nesednou ozubena kola a pfevodovy systém
nebude hladce bézet.

(Provedte kompletni automaticky test, abyste se ujistili, Ze motory a prevody jsou v poradku.)

Kdy?z jste zkontrolovali polohu motoru, drzte cely systém pevné pohromadé a mezi motor a DPS
nakapejte malé mnozstvi instantniho lepidla. Vezméte do Gvahy, Ze instantni lepidlo vyZaduje nékolik
sekund na zaschnuti. Po upevnéni instantnim lepidlem pouzijte na vnéjSi strané DPS vazaci pasky
na kabely.

Rozpuleny pingpongovy micek se rovnéz pfilepi instantnim lepidiem na dvou protilehlych mistech

na spodni stranu DPS, hned za komponenty sledovani drahy pohybu (viz obr. 7. 1). Opét myslete na
to, Ze instantni lepidlo bude vyZadovat nékolik sekund na zaschnuti.

Obr. 7. 1: Kompletné sestaveny robot ASURO

Instalace softwaru a prvni kroky

VloZte do pocitate ASURO CD. Pokud je vSechno v pofadku, CD se spusti automaticky.

V opacném pfipadé otevfete prizkumnika Windows. Po vybéru jazyka najdete vSechny
potfebné programy v menu softwaru. Nez s nimi budete moci pracovat, musite si nejdfive
nainstalovat program na sv(j pevny disk. Budete k tomu potfebovat prava spravce.

Jestlize nejste prihlaSen jako spravce, odhlaste se a znovu se pfihlaste do systému jako spravce.
V prabéhu instalace softwaru udélame néasledujici:

1. Nainstalujeme program Flash-Tool pro pfenos vaseho vlastniho programu na ASURO.

2. Nainstalujeme editor programu (Programmers Notepad 2, PN2) a kompilator (WinAVR).

3. Zkopirujeme ukéazkové programy z CD na pevny disk.

4. V editoru PN2 vytvofime menu pro vloZeni soubori Make a Clean.

Windows

FLASH Tool

Zkopirujte program do slozky na pevny disk, napf. C:\programs\flash. Mizete jej vSak spustit §"
i pfimo z CD. V kazdém pfipadé je vSak rozumné, vytvofit si zastupce programu flash na ':I;

ploSe.



Instalace editoru programu a kompilatoru

K instalaci kompilatoru musite mit opravnéni spravce systému na svém pocitaci (béhem instalace
dojde k zméné polozek v registru). Pokud nejste pfihlaSen jako spravce, odhlaste se a znovu se
pfihlaste do systému jako spravce!

Kliknutim na symbol instalace spustte instalaci. E'a—" COMPILER WInAVR (20030913).

KdyZ se po kliknuti nic nestane, oteviete CD pomoci prizkumnika Windows.

Objevi se nasledujici okno:
WIinAVR 20030913 Instalk: License Agreement x|

@ You must agree to these licenses before instaling,

WinAYR Licensing Information EI

(GNU Biriutils 15 distributed under the GPL License,

GCC Is distributed under the GPL License,

avr-libc s distributed under a modified BSD License.
avrdude is distributed under the GPL License.

uisp is distributed under the GPL License,

GNU Debugger (GDB) is distributed under the GPL License,
Insight is distributed under the GPL License

FWIA\'R is distributed under the GPL License

WaRICE is distributed under the the GPL License,
Pronrammers Nntanar is distribored inder the RS0 icense. ll

Cancel 1 Agree

Kliknéte na [I Agree] a objevi se dalSi obrazovka:
7, WinAYR 20030913 Instalk Installation Options x|

@ Select Installation Options

Select components to install: lv] Add Directories to PATH

Space required: 60.6MB

cancdl

Kliknéte na [Next].

Objevi se dalSi obrazovka:

WinAVR 20030913 Install: Installation Folder 3 ﬁ
@ Select the directory to install WinAYR in:

Select the folder to install WinAYR in:

| CAWinAYR Browse... |

Space required: 60.8MB
Space available; 44,068

Cancel < Back

Kliknéte na [Install] a prejdete na dalSi obrazovku:
inAYR 20030913 Install: Installing Files i 1 ﬁ

@ Extract: gec.exe

Cekejte, dokud se neobjevi okno se souborem README .txt editoru programd Notepad 2 (PN2).
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Zavrete obrazovku "programmers notepad 2".



Na ploSe se objevi ikona "programmers notepad 2"
nyni nainstalovany.

Kopirovani ukazkovych program @ z CD na pevny disk

Zkopirujte slozku "ASURO_src" z CD na pevny disk (vloZte ji do néjaké slozky, jako napf.

"C:\ASURO_src").

Pokud je datovy zdroj zabezpecen, kliknéte pravym tlacitkem mysSi na soubor, pfejdéte na vlastnosti

a zabezpeceni deaktivujte.

V editoru programu vytvorte vstupni menu pro kompilator.

Otevrete "Programmers Notepad 2" (dvakrat kliknéte na ikonu programu, ktera je na plose).

< - rmers Rotep SR I=

| Ble Yew | Took Heb

4

Pod polozkou Tools zvolte Options a objevi se obrazovka moZznosti:

x
Col W Inmany cases & may be useFul to set up external taoks such ss complers or
Style =| syntax checkers. You can set these tools up here.
Schemes

New Fles.
Scheme: [(one - Global Toals) =l
Name Compmar Params. &

[ Commard I |

nate: The first item in any list will be the default tool,

cns |

. Editor programu a kompilator jsou

Vyberte Tools.

Na pravé strané vyberte "C/C++".

Options — x|
enecal Zt  Inmany cases i may be useful to st up external todls such as compilers or
obyle =] syntax checkers, You can set thess tooks up here.
Schemes
New Files

Taos Scheme:  [(None - Global Took) =]

C/C++ je vybrano.

x
Gt =% Inmany cases & may be useful to set up external tools such as compilers or
; =] syntax checkers. You can set these tools up here.
- Schemes
Hew Files
Took sheme: [yt Ed|
Name. Command Params | J

nnote: The first item in any list will be the default tac,

Help oK Cancsl

Pro vloZeni nového nastroje kliknéte na [Add] a objevi se okno "New Tool".

- x|
~Tool: output:
Mame: Fm* ¥ Capture output?
Command: [ C:{ASURO_sre|FirstTry\Test-all.bat _| |uise an indlvidusl output window. B
Folder: [CIASLRO_sreiFrstiry ¥ Clear output before running?
Parameters: | & Use the built-in error parser, j
shortews [ || | € Lookforacustom patter:
Save: Imm vI |
example: %fi%l:
I This tool wil modfy the current fie, o -
- |Pattern Symbols:
Special Symbols: 2 File Name
2 File Name %d Path of Fie % Line Number
% File Name (no ext] #¢: Column %e: Column
% Current Line Number %% Percent Symbol
%7 Ask for patameters !

OK Cancel

Zadejte nebo pomoci tlacitka prochazeni | vyberte nasledujici text:
Name: make

Command: C:\ASURO_src\FirstTry\Test-all.bat

Folder: C:\ASURO_src\FirstTry

Kliknéte na [OK].

V hlavnim menu néstroja (tools) je nyni dostupny novy nastroj PN2 s nazvem "make".
(kdyz tento nastroj aktivujeme, spusti se soubor batch s nazvem Test-all.bat a kompilovana
data se budou ukladat do slozky C:\ASURO_src\FirstTry).



V menu editoru programu vytvorte soubor "Clean”. Pod poloZkou nastroju najdete na obrazovce moznosti soubory make a clean,
V hlavni nabidce "Tools" zvolte "Options" a poté vyberte znovu "C/C++": které jsme vytvofili v pfedchozich krocich.

Kliknéte na [OK].

Zadejte nebo pomoci tlacitka prochazeni = vyberte nasledujici text:

Jen pro zkousku si otevieme soubor "C:\ASURO_src\FirstTry\test.c" :
l L 2Ix

Name: clean
Command: C:\ASURO_src\FirstTry\Test-clean.bat
Folder: C:\ASURO_src\FirstTry

Kliknéte na [OK]
V hlavni nabidce néstrojl je nyni dostupny novy nastroj PN2 s ndzvem “clean”. (kdyZ tento nastroj

aktivujeme, spusti se soubor batch s ndzvem Test-clean.bat a kompilovana data, ktera byla ve slozce
C:\ASURO_src\FirstTry) se nyni odstrani.



Kliknéte na [Open].
Otevfe se soubor test.c.

4 Programmers Notepad 2 =lalx]

| Hle Edt Wew Took Window Help

DS H & || Bl
t:st.:l 4bx
=10l x|
#include “asuro.h”
int main(void)
(=1
‘ Init();
‘ while(1);
| return O;
51
|
f1on] 10 I J 4

Kdyz kliknete na Tools, najdete v li§té nabidky nové nastroje make a clean.

& Pragrammers Notepad 2 =[Ol x|

| Fle Edr view | Twok Sndow  Leip

JD@\H|E‘ Line ndings ¥ | @
test.o ‘ v Use T2bs i px
—
a1
i #inc dean
2 Siug ook
3 int
4 B antinns
5 ey
6
7 while(l);
8 return (:
o Ly
0
il 3
-]

Kliknéte na "make" a provede se kompilace test.c (spole¢né s asuro.c).

£ Programmers Notepad 2 =101

File Edic Wiew Took ‘Window Help

D da] -~ sae
testxl b x
RET

#include

"asura.h’

int main(void)

lT{ Tnitfy: _]LI
>

Errors: none
-------- e m—————-

Process Exit Code: O

[oa]: o I [ =

Pokud program neobsahuje zadné chyby (co jiného mGzeme ocekéavat, kdyz jsme nacetli
ukazkovy program), objevi se ve spodni ¢asti zprava: Errors: none.

K ¢emu doslo?

Ze souboru test.c (a asuro.c) se vygeneroval novy soubor test.hex, ktery obsahuje konvertovany
program ve strojovém koédu. Program ve strojovém kédu Ize nacist do paméti robota ASURO.
Tento program nema zadnou funkci, ale pozdéji jej z cviénych davodl naéteme pomoci nastroje
Flash do paméti robota.

Jak to funguje?

Soubor vstupniho menu aktivuje davkovy batch soubor Test-all.bat (tento batch soubor
obsahuje seznam ptikazovych fadku, které se provadéji fadek po radku).

V Test-all.bat se provede prikaz "make all". "make" vytvoii soubor make, ktery se umisti

(kdyZ programujeme robota) do stejného souboru jako Test-all.bat.

Soubor make je textovy soubor, ktery uréuje, jak kompilovat jeden, nebo vice programu.

V prabéhu programovani, pokud se programuije jen jeden program, si miZzete v souboru udrZovat
celkem dobry prehled. Pozdéji, kdyZ se piSe komplexnéjsi systém a programové data obsahuji
vic soubor(, které se musi spravnym zplisobem krok za krokem konvertovat a také navzajem
spravné propojit, potom bude soubor make velmi slozity.

Pfikaz "all* pro v&echny vstupy v souboru make znamena, Ze se bude konvertovat cely projekt
a ne jenom jednotlivé vstupy.

Soubor make v nasem prikladu je napsan takovym zplsobem, Ze soubor s ndzvem test.c se
zkompiluje s asuro.c (ktery obsahuje nékteré preddefinované funkce) a vytvori se novy soubor
s koncovkou .hex. Tento soubor se pak nacte (pfenese) do paméti robota.

To znamen4, Ze pokud nezm énite soubor make, ale jej pouze kopirujete,
méli byste sv 0] vlastni program pojmenovat test.c.

Pokud chcete védét vice o souborech make (k obsluze robota ASURO to vibec nepotiebujete),
muzZete najit podrobnéjsi informace na adrese: http://www.gnu.org/directory/make.html

Zaklady programovani robota vysvétlime nize v ¢asti "Programovani robota ASURO v jazyku C".
PFi kompilaci programu se vygeneruje mnoho do¢asnych dat, ktera jsou potfebna pouze béhem

konverze a poté jsou zbyte¢na. Soubory s témito daty miGzete odstranit pomoci nastroje clean,
ktery jsme pravé vytvorili.

KdyZ soubor otevfete...

£ Programmers Notepad 2 (=] 4|

|| Fle Edt Wiew Tools Window Help

... uvidite v8echny soubory s vygenerovanymi daty...
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K ¢emu doslo?
Vstup menu "“clean” spusti batch soubor Test-clean.bat. Inicioval to make s parametrem "clean".

Nyni se jménem clean provede vstup v souboru make a vSechna data, ktera uz nebudou potfebna,
se vymazou.

Linux

K instalaci budete potfebovat kofenova prava. Jestlize nejste pfihlasen jako spravce, odhlaste
se a znovu se pfihlaste do systému jako spravce, nebo si kofenova prava vyzadejte pomoci "su".
Flash - nastroj k programovani robota )

El=h

Oteviete program z menu na CD a zkopirujte dva flash nastroje "asuroflash” a “asurocon”
ze slozky “/linux/tools” do slozky “ust/local/bin”. Poté musite povolit spusténi programu
pomoci “chmod a+x/usr/local/bin asurocon a asuroflash.

. ASURO Flash Tool & =%

ASURO Flash Tool

i i® Version 1.2
/devi/ttyS0 Author: Jan Grewe

DLR (c)DLR 2003-2004

[l RO_Cd/ASURO_src/SelfTest/SelfTest.hex Cae

Programm

[ ASURO ready to start !
100%

Sending Page 082 of 085 --> it flashed ! [«]
Sending Page 083 of 085 --> flashed !

Sending Page 084 of 085 --> flashed !

Sending Page 085 of 085 --> flashed !

All Pages flashed !!

ASURO ready to start !!

(o)

Obr. 8. 1: Flash-Tool



Kompilator

P¥i instalaci kompilatord Gnu pro procesory AVR vloZzte do ¢teci mechaniky CDROM ASURO
a ve slozce “/Linux/Compiler/” vyberte nasledujici:

1. avr-binutils-... .rpm

2. avr-gcc-... .rpm

3. avr-libc-... .rpm

Instalace je celkem jednoducha!
V kofenovém adreséfi zadejte jen pfikaz: rpm -i <paket>.rpm

Hotovo!

Z editord mlzete pouzit Exmacs, Kate nebo Kedit. Na zkousku si mizete z CD zkopirovat
demo programy. Najdete je ve sloZce “/ASURO_src/FirstTry/".

Poté otevrete Shell, zmérite slozku a zadejte "make". Kdyz je vSechno v porasku,

uvidite nasledujici okno (viz obr. 8.2):
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Obr. 8. 2: Make all
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Obr. 8. 3: Flash-Tools pro Windows a Linux

Otevrete program a vyberte rozhrani, ke kterému je pfipojen IR vysila¢. V adreséfi C:\Own fi
les\ASURO_src\FirstTry vyberte Test.hex.

Kompletné sestaveného robota ASURO poloZte vedle IR vysilace ve vzdalenosti max. 50 cm.
Strany s komponenty obou DPS musi smérovat k sobé a nesmi byt mezi nimi prekazky (musi

se navzajem "vidét"). Ve Flash-Tool kliknéte na tla¢itko Programm. Nyni pfepnéte S1 do polohy ON,
dfive nez indikator stavu dosahne pravy konec stavové oblasti. Pokud jste nedokazali reagovat
dostate¢né rychle, nebo byla komunikace preruSena, robota jednoduSe vypnéte, stisknéte Programm
a prepina¢ S1 dejte znova do polohy ON.

Jakmile bude komunikace Usp&Sna, mlzete na displeji a na indikatoru stavu pozorovat,

jak se soubor Test.hex pfenasi na robota. Soubor s programem se ulozi ve Flash paméti

uvnitf procesoru, kde ztstane program dostupny i po vypnuti napajeni.

Po nacteni programu se ASURO musi vypnout a znovu zapnout, aby se program spustil.

Sekvence spusti naéteny program a zelena LED se jasné rozsviti.

K €éemu doslo?

Pokud se spusti Flash program, PC se pokusi o komunikaci robotem. Zapnuti robota se systém
bootuje, coz bude signalizovano rozsvicenim dvoubarevné stavové LED na 1 sekundu.ASURO
kontroluje, jestli je pfipraven néjaky novy program pro naéteni. Pokud najde novy program, nacte jej.
Po nacteni se program spusti, kdyZ robota vypnete a znovu zapnete.

Selhani Flash
V prabéhu pfenosu mize dojit k nasledujicim chybam:

"c" Checksum Error. ASURO obdrZel néjaké chybné signaly. Signaly mohly byt naruSeny
optickymi zdroji, jako napf. fluorescentnim svétlem, nebo byly kratce preruSeny pohyby.
Timeout. Prerusila se pfima viditelnost mezi IR vysilaéem a robotem.

Verify Error. ASURO zapsal do své Flash paméti neplatna data. Jedna se o tu nejméné
obvyklou situaci, kdy je energeticky nezavisla programovaci pamét (Flash - EPROM)
na konci své zZivotnosti. Podle technické dokumentace k tomu dochazi po 10 000
programovacich cyklech.

Oprava chyb se miiZze opakovat desetkrat. V pfipadé, Ze se oprava nepovede,
proces prenosu se ukonéi.

4 o
e “  Pokud béhem prenosu dochazi pravidelné k ohla3eni chyby "Checksum Error",

&) zkuste vypnout nebo ztlumit svétla v mistnosti, zvlasté pak fluorescentni svétla.

Drive nez zapnete robota, vzdy stisknéte tlacitko Programm.
V opaéném pripadé proces nacteni nezacne.

V&S prvni program

V editoru Programmers Notepad dochazi k modifikaci nacteného zdrojového souboru.
Pozor: drzte se presné textu v prikladech, véetné pasni malych a velkych pismen.

#include “asuro.h”
int main(void) {
Init();
StatusLED(RED);
while(1);

return O;

}



Soubor si ulozte a vyberte Tools > make, sledujte zpravy v zobrazovacim okné. Nékolik sekund
pockejte, dokud program nedokongéi hlaSeni. Zkontrolujte, jestli se ve spodnim fadku objevi informace
o bezchybném zpracovéani zdrojového souboru: Process Code: 0.

Pokud kompilator zobrazi jinou zpravu, budete muset analyzou zdrojového kédu zjistit, kde se stala
chyba. Stoji za to, podivat se na prvni fadek zdroje, ve kterém se piSe o chybach. V levém spodnim
rohu zobrazovaného okna zobrazuje editor &islo fadku zdroje.

Po Uspésném prevodu mizete zdmérné zménit slovo v zdrojovém programu. Restartujte proces make
a zkontrolujte, pod kterym ¢islem fadku byla ohldSena chyba.

Po Uspésné, tj. bezchybné kompilaci se novy program muiZze prenést na robota. Pfipojte IR vysilag,
otevfete Flash-Tool, vyberte nové vytvofeny program test.hex a spravné COM rozhrani. Polozte
robota vedle IR vysilace, aktivujte tlagitko Programm a pockejte, dokud se nedokonéi pfenos souboru.
Po Uspésném dokonceni pfenosu vypnéte robota a znovu ho zapnéte. Sekundu pockejte a
zkontroluijte, jestli se stavova LED zménila barvu na ¢ervenou. Dfive nez zménite zdrojovy kod,

byste se méli dozvédét vice o programovani, a proto doporucujeme precist si nejdfive nasledujici
¢ast "Programovani ASURO v jazyce C".

Pozor!
Je také mozné nacist demo program test.c ze slozky ASURO_src\FirstTry;
Tento program, jenz obsahuje nasledujici fadky, Ize snadno zaménit za vySe uvedeny program.

#include “asuro.h”
int main(void) {
Init();

while(1);

return O;

}
Programovéani ASURO v jazyce C

Tato ¢ast je vénovana programovacimu jazyku C, ale zabyvat se budeme jenom prvky, které jsou
potiebné pro ovladani systtmu ASURO. Nejedna se samoziejmé o kompletni navod k C, ktery si
muzete opatfit bézné na trhu *.

Jazyk C byl zvolen kvuli tomu, Ze jeho standard je hodné rozsiteny a kompilator C je dostupny pro
témér kazdy procesor. Pro robota ASURO jsme zvolili kompilator volné dostupny Gnu-C-Kompilator,
ktery generuje dobfe optimalizovany kéd pro procesor robota ATmega8.

Kazdy, kdo se uz seznamil s jazykem C, se v této ¢asti nAvodu nedovi nic nového a muze prejit dal
na "Prehled funkci robota ASURA". PopiSeme si vybrané prvky, které jsou nezbytné nutné pro
ovladani robota ASURO.

Z&dné obavy: Pokud si date pozor na pouzivani zavorek a sttednikd, nebude jazyk C vibec sloZity.
A samozfejmé, ASURO neni hracka!

Zaklady programovani v jazyce C

Uvod

Procesor v zasadé vykonava prikazy v programu C krok za krokem od za¢étku do konce programu 2.
V standardnim procesoru robota nelze zpracovavat paralelni procesy, takze se musime zaméfit na
sekvenéni pracovni prikazy.

Prazdna mista na zac¢atku fadku v prikladech slouZi jen jako strukturalni pomucka pro ¢teni a Ize je
vynechat. VloZzené mezery vSak umoznuji vytvorit skvélou programovaci strukturu a jsou mimoradné
uzite¢né, protoze pomahaji udrzovat si prehled v delSich programech.

Kazdy pfikaz v jazyce C se musi ukoncit stfednikem ";", aby mohl kompilator pfifadit vSechny prvky
k spravnému pfikazu. Bude-li potfebné spaojit pfikazy ve funkcich, smy¢kach, nebo v podminénych
pfikazech, seskupi se tato sada pfikazu vlozenim mezi specialni zavorky (“{”, “}").

Priklad:

#include “asuro.h”

int main(void) {

/* All elements between these brackets belong to one set of commands */

}

*Napfiklad: Brian W. Kerninghan, Dennis M. Ritchie: “Programming in C”,

*Metody odchylek od sekvenéniho Fizeni v programech se nazyvaji "fizeni toku" a popisuji se nize.
KdyZ chceme mezi dva programovaci fadky umistit komentaF, uvadi se sada slov komentére na
zacatku “/*" a konci znakem “*/ ”. Jako komentar Ize definovat i jeden fadek, ktery uvedeme znakem
“/* 3. Transformace p¥ikazového fadku na komentar se &asto pouziva k vyjmuti urgitych ¢asti ze
zpracovani. VSechny komentafe bude kompilator ignorovat. Spravné vioZzené komentéfe nezplsobi
nikdy problémy v provadéni programu.

Prom énné a datové typy

Promeénné slouzi v programovani jako Glozisté pro data a v prubéhu programu se mohou definovat,
vyplnit, ¢ist, nebo zménit. Aby se proménna mohla pouzit, musi se nejprve deklarovat. V deklaracich
se proménna pfifadi k uréitému typu a mize se ji zadat i po¢ate¢ni hodnota. Typem se definuje, jaky
druh dat se uvniti proménné uklada (cela ¢isla, kladna ¢isla, realna ¢isla, atd.).

Proménné se oznacuji ndzvy, které musi zacinat pismenem (podtrzitko _ se také povaZuje za
pismeno) a mohou obsahovat ¢&islice, ale nesmi obsahovat zadny ze zvlastnich znakd. Rozeznavaji
se pfitom velk& a mala pismena. Napfiklad: x a X odkazuji na rizné proménné. Velka pismena se
b&Zné pouZivaji pro konstanty (které nelze v toku programu ménit, napf. &islo 7T = 3,1415) a mala
pismena se pouZzivaji pro proménné.

Nasledujici ndzvy jsou vyhrazena slova, ktera nelze pouZzit pro pojmenovani proménnych.

auto default float long sizeof union
break do for register static unsigned
case double goto return struct void
char else if short switch volatile
const enum int signed typedef while
continue extern

K programovani robota se pouziji nasledujici datové typy:

Typ Rozsah hodnot Poznamky

char -128 ... +127 Bajt (v délce 8 bitt) uklada znak abecedy
unsigned char | 0 ... 255 Uklada jen kladné hodnoty

int -32768 ... +32767 Dvoubajtové hodnoty v rozsahu -32768 ... +32767
unsigned int 0 ... 65535 Cel4 ¢isla v rozsahu 0 ... 65535

float Redlni ¢isla

% Podle standardé C++ je "II" znakem komentére. Ve skute¢nosti kompilator pro robota je kompilatorem C++
a znak "//" bude chéapat jako znak komentére, ale v jinych kompilatorech s tim mohou nastat problémy.

Proménné Ize deklarovat jako globalni mimo hlavni () funkci, nebo jako lokalni uvnitf hlavni () funkce.
Globalni proménné jsou platné v rdmci celého programu, zatimco lokalni proménné budou platné jen
uvnitf hlavni (), nebo néjaké jiné funkce. Lokalni proménné budou platné pro programovaci kéd uvnitf
funkce a mimo funkce budou neplatné.

Proménné jsou nam k ni¢emu, pokud je nedokaZeme naplnit daty. Pfifazeni dat je vSak pomérné
jednoduché:

a=17; // proménna, ktera obsahuje hodnotu 17

nebo pomoci vypoctu:

a=17+23; /I proménn, kter& obsahuje hodnotu 40

Speed=a+3; /I proménné Speed obsahuje hodnotu 43

Speed=Speed*2;// proménnéa Speed obsahuje hodnotu 86

Je dobrou programovaci praxi pouzivat jasna a srozumitelnd pojmenovani. Nazev proménné "speed"

(rychlost) v uvedeném pfikladé se rozumi sdm o sobé. Pouzivani samostatnych pismen jako ndzvu
proménnych by se mélo zamezit, protoZe to mé ¢asto za nasledek Spatné ¢itelny programovaci kod.




Na nésledujicim pfikladu ukaZzeme jednoduchy kompletni programovaci kdd:

#include “asuro.h”

int main(void) {

inti; // i mGze obsahovat ¢&isla v rozsahu mezi -32768 and 32767

char any_token; // proménna any_token muZze obsahovat symboly ASCII nebo
/I ¢isla mezi -128 and 127

i=3;

any_token =17+i; // proménné any_token se nyni pfifadi 20

i=i/2; I/ déleni 2, vzdy se zaokrouhli smérem dold

/I proto i bude mit nyni hodnotu 1!

return O;

}

V programovacim jazyku C existuje nékolik zajimavych zkratek, jako napt.:

i=i+1;

Ize rovnéz zapsat jako
i++;
a stejné tak:

i=i-1;

Ize rovnéz zapsat jako:

Direktivy kompilatoru (p Feklada ée)

Mozno vas zaujal prvni fadek programu #include “asuro.h”. Tato direktiva #include definuje zafazeni
externiho zdrojového kédu do vaseho programu a pfikazuje prekladaci zafadit do své sekvence
textfile. N&$ soubor "include"obsahuje nékteré funkce, které budeme potfebovat pro provoz robota.
Dal$i dulezitou direktivou (ktera je mimo jiné mimo rozsah naSeho Gvodu do jazyka C), je tzv.
nahrazeni textu. Tato direktiva se definuje jako:

#define NAME replacement_text
A budeme ji pouzivat k definici konstant v nasich programech.

Kdykoli kdyZ se ve zdrojovém textu objevi symbol NAME, dojde k jeho automatickému nahrazenf
replacements_text. Pro symbol NAME, ktery nasleduje za #define, se uplatriuji stejna pravidla jako
pro proménné. Programatofi v jazyce C obvykle pi§i symboly (napf. NAME) v #define velkymi
pismeny.

Priklad:

#include “asuro.h”

#defi ne STARTINGVALUE 33

int main(void) {

inti;

i= STARTINGVALUE; // hodnota pro i je nyni 33
return O;

}

Poznamka: direktivy prekladace nejsou ukonéeny stfednikem.

Podminky

Nékdy potfebujeme provést piikaz za urcitych podminek. Témto podminénym sekvencim fikame
fidici struktury. Nejjednodussi z Fidicich struktur je sekvence "if-else".

V jazyce C bude spravna syntax vypadat nasledovné:

if (Podminka)
Command_block_1
else

Command_block_2

Program zkontroluje hodnotu podminky mezi zavorkami. Je-li podminka pravdiva (coz se aplikuje
na kazdou hodnotu kromé nuly), program provede Command_block_1 a v opaéném pfipadé
Command_block_2.

Pokud by program dokéazal vybrat jednu moznost z nékolika alternativ, tak miZzete pouzit nékolik
konstrukci "else-if".

if (Condition1)
Command_block_1
else if (Condition2)
Command_block_2
else if (Condition3)
Command_block_3
else if (Condition4)
Command_block_4
else
Command_block_5

Mohou se pouzit nasledujici podminéné struktury:

Operator Vysvétleni

== Porovnani rovnosti

1= Porovnani nerovnosti

< Porovnani pro méné

> Porovnani pro vice

<= Porovnani pro méné nebo rovnajici se

>= Porovnani pro vice nebo rovnajici se
Priklad:

#include “asuro.h”

int main(void) {

while (1) {

if (PollISwitch()>0) {StatusLED(RED);}
else {StatusLED(GREEN);}

}

}

Pokud je aktivovan jeden z koliznich spinacu, stavova LED bude svitit ervené, jinak sviti zelené.
Druhy programovaci kéd vysvétlime pozdéii.

V jazyce C predstavuje "1" true (pravda) a "0" false (nepravda)

Podminény pfikaz
if (0) {StatusLED(RED);}
samoziejmé pfikaz StatusLED(RED) nebude nikdy vykonan.

Cykly

Cykly slouzi k opakovanému vykonani pfikazu.

V cyklu s podminkou "while" se podminka vyhodnoti po kazdém cyklu. Pokud je podminka pravda,
provede se blok piikazu. Podminka se zkontroluje, dokud se nezméni na nepravdu (false). Za stavu
false bude program pokracovat prvnim prikazem, ktery nasleduje po bloku podminek.

While (podminka)

PFikazovy blok



Priklad:

#include “asuro.h”

int main(void) {

MotorDir(FWD,FWD); // Oba motory bézi dopfedu
MotorSpeed(120,120); // Oba motor bézi pfiblizné na polovi¢ni rychlost
StatusLED(GREEN); // Stav zapnuto - LED sviti zelené

while (PollSwitch()==0) { // As long as there is no collision

SerWrite(“All OK\n",10); // ... Feeling groovy ....

}

MotorSpeed(0,0); // Collision! Stop immediatedly!
StatusLED(RED); // Turn on Status-LED red
while (1) {

SerWrite(*Ouch\n",5); // start crying!

}

A “for (exprl, epr2, expr3)”- sequence is equivalent to:
exprl;

while( expr2) {

Command block

expr3;

}

Sekvence “for’- se ¢asto pouziva jako pocetni sekvence.
for (i=0;i<n;i++)
Priklad:

#include “asuro.h”

int main(void) {

int counter; // defi ne a variable for counting

for (counter =0;counter <10;counter ++) { // repeat ten times:
SerWrite(“Go ahead!\n",10); // “Go ahead” message

}

MotorDir(FWD,FWD); // Both engines forward
MotorSpeed(120,120); // Both engines running at around half speed
while (1) {// No more action!

}

}

"while(1)" je ekvivalentem "for(;;)" a jde o nekone¢né cykly, protoze podminka pro preruseni
(v tomto pripadé 0) nemuze byt nikdy dosazena.

Jinou cyklickou sekvenci je "do" cyklus
do
pfikazovy blok

while (podminka)

Oproti podmince "while" se tato podminka kontroluje po pfikazovém bloku. Tato programova
sekvence vynuti provedeni pfikazového bloku vzdy alespori jednou.

Funkce
Blok definice funkce vypada vzdy nasledovné:

Typ funkce Nazev funkce (Typ parametru 1 Nazev parametru 1, Typ parametru 2, Nazev parametru
2,...)

V programech nékdy potiebujeme pouzit stejnou programovaci sekvenci na rdznych mistech.
MizZeme samoziejmé celou sekvenci napsat znovu, nebo k tomuto ¢elu pouzit metodu ctrl/C - ctrl V
(jde o otravny proces, kterym si uvedeme zmatek do programu), nebo si prosté definovat funkci.

Nyni potfebujeme dat do funkce nékolik proménnych, napf. fict nasi funkci GoAhead (), aby pracovala
pfesné v dané rychlosti, v urcitém cyklu, nebo v definované vzdalenosti. K témto detailim se pouziji
parametry.

Funkce mize vratit i hodnotu. Dobrym pfikladem je funkce HowManySwitchesHaveBeenActivated () -
(kolik pfepinact se aktivovalo), vracejici hodnotu, ktera se néjak a nékde uvniti funkéniho bloku
nadefinuje. Hodnota se vraci pfikazem return na konci téla funkce.

To je duvod pro¢ funkce konéi vyrazem return; nebo return number;.

Specialni funkcf je funkce main (), kter& definuje hlavni t€lo programu. V ASURO se funkce main ()
provadi pfi zapnuti. Funkci main () musi samozfejmé obsahovat kazdy program.

Po troSe teorie tykajici se datovych typl a funkcim bychom chtéli vytvorit jednoduchou funkci, ktera
vynasobi dvé 8 bitové ¢isla a vrati vysledek.

int Mult (char a, char b)

/* Funkce vraci celé &islo, ma nazev Mult a pro vstup pouziva hodnoty tvofené dvéma znaky */
{ /I Begin function

int ¢; // Declaring variable ¢ as an int

c=a"*b;// calculate ¢

return c; // returning integer c

} /1 End of the function “Mult”

Nyni pfiklad programu, ktery pouziva vyse definovanou funkci Mult:

int main (void) // Function main always returns an int and will not
/linput any parameter

{ /I Begin Function ,main*

char multl,mult2; // Defining two ,char“-variables

int result; // Defining an int-variable for the result of multiplying

[ variables multl and mult2

multl = 2; // assignment

mult2 = 10; // assignment

result = Mult(mult1,mult2); // calling the previously defined function “Mult”
return O;

} /1 End of function ,main®

Ukazatele a vektory

Ukazatele a vektory vysvétlime do té miry, jak je potfebné pro provoz robota ASURO.

Vektory budeme potfebovat, kdyZ chceme sledovat data ze senzoru sledujicich drahu pohybu,
nebo z odometrickych senzord.

Deklarace je celkem jednoducha:

int lineData[2];
int odometrieData[2];

Jak uvidite, vytvofime dva vektory (IData, oData) s 2 prvky pro sledovani drahy a odometrii.
Volanim funkce (LineData(), OdometrieData ()), prvek [0] dostava hodnotu levého senzoru
a prvek [1] dostava hodnotu pravého senzoru.



Ukazeme si tuto metodu na p Fikladu:
KdyZ dostavéa pravy senzor vice svétla nez levy senzor, provede se piikaz 1, v opa¢ném piipadé
se provede piikaz 2.

int IData[2]; // Pfidéleni paméti pro vysledky méfeni
LineData(IData); / Cteni naméFenych dat

if (IData[1] > IData[0])

commandi;

else

commandz;

K pouZziti funkci sériovych rozhrani (SerWrite (), SerRead () ) budeme potfebovat fetézec znakd,
ktery deklarujeme jako:

char message[] = “This is a text string”

Abychom odeslali textovy fetézec do robota, volame funkci SerWrite() s pfislusSnymi parametry.
Prvni parametr obsahuje textovy fetézec, nebo proménnou, které obsahuje textovy fetézec. Druha
proménnd popisuje poc¢et znakd, ktery se ma odeslat, napt.:

SerWrite(message, 20);

respektive

SerWrite(, This is a text“,14);

odesle na IR vysila¢ zpravu “This is a text”.

Pro pfijem znakl pouzivd ASURO funkci SerRead (). Prvni parametr obsahuje proménnou, ve které
se ukladaji pfijaté znaky. Druhy parametr definuje, kolik znakud se pfijme a tfeti parametr definuje ¢as
platnosti funkce: Pokud se do urcité doby (pocet hodinovych cykli procesoru) nepfijmou Zadné data
SerRead (), funkce se zrusi. Pfi pouziti ¢isla "0" vSak funkce pockd, az se pfijmou v3echny znaky.
Funkci ukaZzeme na pfikladu.

ASURO ma pfijmout z IR vysilae zpravu “Hi, here | am”. Pomoci definice fetézce

char message [] ="01234567890123456789”

nejdfive pfifadime o¢ekdvanému textu prostor v paméti. Je samoziejmé,
Ze misto v paméti musi byt pro oéekdvanou zpravu dostate¢né velké.

SerRead (message,13,0)

Precti 13 znakl a pockej, dokud se nepfijme 13 znakl. Nyni mame za to, Ze byl odeslan textovy
fetézec “Hi, here | am”. Funkce prepiSe prvnich 13 znakl predefinovaného fetézce zpravy vétou “Hi,
here I am” a vysledkem bude Fetézec:

Hi, here | am 3456789
Prehled funkci robota ASURO

K programovani robota ASURO bylo vtvofeno nékolik funkci. Tyto funkce nejsou v Zzadném pfipadé
optimalnim feSenim pro vSechny Gcely a k nékterym G¢eldm bude vhodné si napsat speciélni funkce.
VSechny funkce byly vytvoreny, jak je definovano v deklaracich a Ize je pochopit kontrolou piikladu.
Aby se zabranilo Spatnému pochopeni: ovladaci funkce jako fizeni motoru nebo funkce indikatora
méni stav, ktery zGstane platny az do dal$i zmény. Zeleny LED indikator zUstane zeleny az do dalsi
zmény na jinou barvu, nebo dokud se nevypne.

void Init (void)

Tato funkce resetuje mikroprocesor do plivodniho stavu a musi se provést vzdy na za¢atku programu.
Kdyz funkce chybi, procesor nebude védét, ani co ma délat s terminaly. Jednoduchy program pro
ASURO by mél vypadat asporn takto:

#include “asuro.h”

int main(void) { / zde deklarujeme nékteré proménné
Init(); // zde vloZime naSe vlastni funkéni bloky
while(1); // nekoneény cyklus

return O; // nikdy se neprovede

}

Pro¢ jsme na konec funkce main () viozili nekoneény cyklus? Za normalnich okolnosti bude funkce
main () ukoncena prikazem return 0, ktery ukoncéuje program. V piipadé robota ASURO vSak mohou
Vv jeho paméti zistavat a spoustét se ¢asti diive nahranych programt, coZ mize mit vyvolavat zvIastni
chovani. Abychom se vyhnuli provadéni ¢asti starych programu, "zachytime" program po jeho
provedeni do nekone¢né smy¢ky. Timto zplisobem si zabezpecime, Ze program skoné&i

v nadefinovaném stavu.

void StatusLED (unsigned char color)

Stavova LED (D12) se vypne, nebo zapne. Platné hodnoty parametru jsou OFF, GREEN, RED
nebo YELLOW

Priklad:

Stavova LED se zapne a bude svitit Cervené:
StatusLED (RED);

Kompletni ukazkovy program bude vypadat nasledovné:
#include ,asuro.h*

int main(void) {

Init();

StatusLED (YELLOW);

while(1); // eternal loop

return O;

}

void FrontLED (unsigned char status)
Predni LED (D11) se zapne nebo vypne. Platné hodnoty parametru jsou ON a OFF.

Priklad:
Pfedni LED se zapne:

FrontLED(ON);

void BackLED (unsigned char left, unsigned char rig ht)

Zadni LED indikatory (D15 a D16) se zapnou nebo vypnou. Prvni parametr popisuje stav levé zadni
LED (D15), zatimco druhy parametr popisuje stav zadni LED na pravé strané (D16). Platné hodnoty

parametru jsou ON a OFF.

Priklad:
Zadni LED na pravé strané (D16) se zapne a zadni LED na levé strané (D15) se vypne:

BackLED(OFF,ON);



void Sleep (unsigned char time72kHz)

Touto funkci se pfikaze procesoru, aby uréitou dobu ¢ekal. Doba ¢ekani se muze definovat
parametrem (unsigned char), ktery bude obsahovat ¢islo s maximem 255 a vypocetni cykly,
které dodava 72 kHz-timer.

Priklad:
0,003s
Procesor buse asi 3 ms. v rezimu spanku ==> 1 =216.
72 KHz

Funkce sleep (216); pfinuti procesor 3 milisekundy ¢ekat.
Sleep (216);

void MotorDir (unsigned char left_dir, unsigned cha r right_dir)

Tato funkce kontroluje smér obou motori a méla by se volat jesté pred volanim ovladacu rychlosti.
Platné parametry jsou FWD (vpred), RWD (vzad), BREAK (brzdéni, nebo nahlé zastaveni
zkratovanim motord v pfemosténi tranzistord) a FREE (volnobéh).

Priklad:
Levy motor se bude pohybovat vpfed a pravy motor je zastaven:

MotorDir(FWD,BREAK);

void MotorSpeed (unsigned char left_speed, unsigned char right_speed)

Tato funkce kontroluje rychlost obou motord. Maximalni rychlost je 255 (funsigned char).

V zéavislosti na mechanickych podminkach se motor za¢ne togit pfi hodnoté kolem 60. Hodnota
parametru kontroluje ve skute¢nosti vykon motoru a rychlost otaceni zavisi také na jinych faktorech,
jako je tfeni nebo sklon svahu.

Ze program ma za néasledek neocekavané pohyby a musime davat pozor, aby ASURO
nezpdsobil Zadnou Skodu, nebo se sdm neposkodil.

c Jakmile se tato funkce provede, ASURO se zacne pohybovat. Nékdy se vSak stava,

Priklad:
Levy motor se bude pohybovat pfi maximalni rychlosti, zatimco pravy motor se nebude pohybovat.
Smér pohybu byl uz dfive definovan jako MotorDir ().

MotorSpeed (255,0);

void SerWrite (unsigned char *data, unsigned char|  ength)

Funkce kontroluje vystup dat z robota pres sériové IR rozhrani (2400 Bit/s, No-parity, 1 StopBit,
NoFlowControl). Prvni parametr obsahuje odkaz na data, kterd se maji odeslat, zatimco druhy
parametr popisuje pocet znaku, které se maji odeslat.

Priklad:
Pres IR rozhrani se odesle fetézec ,Hello how are you?*

SerWrite (“Hello how are you?”,18);

void SerRead(unsigned char *data, unsigned char len  gth, unsigned int timeout)

KdyZ uz jste schopni odesilat data pfes IR rozhrani, pravdépodobné budete chtit i néjaka data
pfijimat. Nasledujici funkce vam to umozni. Prvni parametr ukazuje na adresu paméti, ve které
chcete zpravu ulozit. Druhy parametr popisuje, kolik znakd se oekava a tfeti parametr udava dobu
pro vyprseni platnosti (timeout). Timeout se pouziva, aby se zabranilo nekone¢nému ¢ekani, pokud
se pfijme mensi, nez o¢ekavané mnoZstvi dat. Pokud po uplynuti zadané doby pro vyprseni platnosti
nepfijdou dalsi data, funkce se prerusi a prvni znak v pfijatém fetézci se nahradi znakem "T"
(=Timeout). Pokud vSak definujete tfeti parametr jako "0", funkce se neprerusi a bude ¢ekat, dokud
se nepfijme posledni z o¢ekavaného poctu znaka.

Priklad:
Mél by se pfijmout Fetézec "Go Ahead" a pfedtim nez bude robot pokracovat v ¢innosti,
chceme se ubezpecit, Ze ASURO skute¢né pfijal vSechny znaky.

#include “asuro.h”

int main(void) {

char data[8]; // allocate storage
Init();

SerRead (data,8,0); // Read data
MotorDir(FWD,FWD);
MotorSpeed(120,120);

while(1); // Eternal loop

return 0O;

}

void LineData(unsigned int *data)

Tato funkce byla vytvofena pro étenf intenzity svétla obou fototranzistorti na spodni strané robota.
Budete muset definovat ukazatel adresy mista dualniho celého &isla v paméti. Funkce prenese
hodnoty namérenych dat obou fototranzistori do pfevedeny v AD prevodniku. Hodnota prvniho celého
Cisla predstavuje pfevedenou hodnotu levého fototranzistoru (T9), hodnota druhého celého &isla
predstavuje pfevedenou hodnotu pravého fototranzistoru (T10). Maximalni intenzita (jas) ma hodnotu
"1023", zatimco Uplna tma se oznacuje jako "0". Za normalnich okolnosti se tyto dvé krajni meze
nevyskytuji a v praxi se setkavame s hodnotami méfeni, které jsou nékde uprostfed mezi obéma
krajnimi hodnotami.

Priklad:
Cteni intenzity svétla obou fototranzistor( (T9, T10)

unsigned int data[2]; //Allocate storage

LineData(data);

data[0] obsahuje hodnotu naméfenou levym fototranzistorem (T9)
data[1] obsahuje hodnotu naméfenou pravym fototranzistorem (T10)

Priklad celého programu:

#include “asuro.h” // Line tracing the easiest way
int main(void) {

unsigned int data[2]; / Allocate storage

Init();

FrontLED(ON); // Switch ON line trace illumination
MotorDir(FWD,FWD); // Both engines go ahead
while(1){ // Eternal loop, ASURO should follow

/I a line eternally

LineData(data); / Read brightness data from Phototransistors
if (data[0]>data[1]) // left brighter than right
{MotorSpeed(200,150);} // ... speed up left motor
else

{MotorSpeed(150,200);} // ... speed up right motor
}

return 0;

}



void OdometrieData(unsigned int *data)

Funkce snima senzor odrazeného svétla: Obé LED (D13, D14) jsou aktivni a funkce vraci AD Pif.l’lohy
konvertované hodnoty fototranzistor(i (T11, T12). Podobné jako ve funkci LineData() se musi

2 celymi Cisly zadat oblast v paméti, ktera bude funkci vyplnéna. Prvni hodnota celého &isla

obsahuje AD hodnotu z levého fototranzistoru (T11), druh& hodnota celého &isla obsahuje AD Pfiloha A - seznam dil t
hodnotu z pravého fototranzistoru (T12). Maximalni jas oznacuje hodnota "0" a absolutni tmu
pFedstavuje hodnota "1023" °. Za normalnich okolnosti se tyto dvé krajni meze nevyskytuiji Kromé pingpongového mi¢ku budete k sestrojeni robota potfebovat nasledujici ¢asti.
a v praxi se setkdvame s hodnotami méfeni, které jsou nékde uprostfed mezi obéma krajnimi 1 x deska plosnych spoju ASURO
hodnotami. 2 x motory typu Igarashi 2025
1 x dioda 1N4001
Priklad: 8 x diody 1N4148
Snimani senzorli odraZzeného svétla. 4 x tranzistory BC 327/40 nebo BC 328/40
4 x transistory BC 337/40 nebo BC 338/40
unsigned int data[2]; //Allocate memory 1 x pfeprogramovany procesor ATmega 8L-8PC

1 x IR vysila¢ SFH 5110-36
2 x fototranzistory SFH300

OdometrieData(data); 3 x Cervené, jasné difuzni LED, 5 mm, nebo asymetrické Sirokouhlé
data[0] obsahuje hodnotu z levého fototranzistoru (T11) 1 x dual LED, 3 mm
data[1] obsahuje hodnotu z pravého fototranzistoru (T10) 2 x postranni fototranzistory LPT80A
2 x postranni LED IRL80A
Aby se zabranilo Spatnému pochopeni: OdometrieData() neudavaji poéet otacek, ale skutecné 1 x krystal 8 MHz
osvétleni na senzorech odraZeného svétla. Naroéné svétlé a tmavé Grovné, pogitani pfechodu 2 x Elco 220_F alespon 10V RM 3,5/10
svétlo - tma a pogitani poétu otaéek se ponechava na programatoru. 4 x keramicke kondenzatory 100 nF RM 5,08
2 x keramické kondenzatory 4,7 nF RM 2,54
® Pro zjednodugeni hardwarového obvodu tyto hodnoty nekoresponduji s hodnotami v modulu pro sledovani 1x100 Q 1/4 W 5%
drahy. 2x220Q 1/4 W 5%
4x470 Q 1/4 W 5%
unsigned char PollSwitch (void) 10 x 1 kQ 1/4 W 5%
Funkce snima polohu pfepinact (K1 - K16) a vraci jeden bajt s informaci, které prepinace jsou aktivni. 1x1kQ1/4W 1%
Prepinac¢ 1 nastavi prvni bitové ¢islo 5, pfepina¢ 2 nastavi druhy bit ... pfepina¢ 6 nastavi bitové ¢islo 3x2k1/4W 1%
5, 2x4,7k1/4W 5%
1x8,2k1/4W 1%
Bit0 (1) -> K6 1x10k 1/4 W 1%
Bitl (2) -> K5 1x12k1/4 W 1%
Bit2 (4) -> K4 1x16 k1/4W 1%
Bit3 (8) -> K3 1x 20k 1/4 W 5%
Bit4 (16) -> K2 1x33k1/4W 1%
Bit5 (32) -> K1 1x68k1/4W 1%
1x1M 1/4 W 5%
Aktivace prepinact 1, 3 a 5 zpusobi, Ze funkce vrati 42 (32+8+2 = 42). 3 x patice 14 pol
6 x koliznich pfepinacu
Pro jistotu se funkce muZze volat nékolikrat po sobé, aby poskytla "spravnou” odpovéd. Kondenzator 1 x prepinac napajeni (on/off)
C7 se musi nejdfive vybit, coz mGze néjaky ¢as trvat. Pokud nasniméte predc¢asné AD prevodnik, 1 x drzék baterii
mohou byt data, ktera ziskate, nespolehliva. 1 x uchyceni baterii
1 x propojka
Priklad: 1 x 2 pélové propojovaci koliky RM 2,5
2 x ozubené kolo 10/50 ozubeni 3,1 mm, modul 0,5
unsigned char taste; 2 x ozubené kolo 12/50 ozubeni; 3,1 mm, module 0,5

2 x pastorek 10 (nebo 12), ozubeni: 1,9, modul 0,5
. 2 x manzeta na 3 mm napravu
switch = PollSwitch(); 4 x vazaci paska kabell
if (switch>0) {MotorSpeed(0,0);} 1 x vazaci paska kabell nastavitelna
2 x gumové pneumatiky 38 mm
2 x naprava délka 42 mm, pradmér 3 mm
To je vSe. Ostatni je uz jen na vasi kreativit ~ é. 2 x naprava délka 24,5 mm, prdmér 3 mm
Kolem 15 cm dréatu, ¢erveny 0,14 mm
Kolem 15 cm dratu ¢erny 0,14 mm
2 x Encoder nalepka



Volitelny vysila ¢ RS-232-IR bude obsahovat nasledujici  ¢asti:

1 x Deska plo3nych spoji IR-RS232-transceiver
3 x diody 1N4148

1 x Zenerova dioda ZPD5.1

1 x tranzistor BC 547 A, B nebo C nebo BC 548 A, B nebo C
1 x integrovany obvod NE555N

1 x IR pfijima¢ SFH 5110-36

1 x IR-LED SFH415-U

1 x Elco 100_F alespori 16V RM 2,5/6

2 x keramické kondenzéatory 100 nF RM 5,08

1 x keramicky kondenzator 680 pF RM 2,54

1 x 220Q 1/4 W 5% nebo lepsi

1 x470Q 1/4 W 5% nebo lepsi

1 x 4,7 KQ 1/4 W 5% nebo lepsi

1x10KQ 1/4 W 1%

2 x 20 KQ 1/4 W 5% nebo lepsi

1 x trimr 10 k RM 2,5/5, svisle umistény

1 x 8-p6lovy socket

1 x 9-p6lovy SUB-D

Recyklace

Elektronické a elektrické produkty nesméji byt vhazovany do domovnich odpadu.

Likviduje odpad na konci doby Zivotnosti vyrobku pfiméfené podle platnych
zakonnych ustanoveni.

Setfete Zivotni prost Fedi! PFisp &jte k jeho ochran 8&!

Manipulace s bateriemi a akumulatory

Zaruka

Nenechavejte baterie (akumulatory) volné leZet. Hrozi nebezpedi,

Ze by je mohly spolknout déti nebo domaci zvifata! V pfipadé spolknuti baterii
vyhledejte okamzité |ékare! Baterie (akumulatory) nepatfi do rukou malych
déti! Vyteklé nebo jinak poSkozené baterie mohou zpusobit poleptani pokozky.
V takovémto pfipadé pouzijte vhodné ochranné rukavice!

Dejte pozor nato, Ze baterie nesméji byt zkratovany, odhazovany

do ohné nebo nabijeny! V takovychto pfipadech hrozi nebezpedi exploze!
Nabijet mGzete pouze akumulatory.

Vybité baterie (jiz nepouzitelné akumulatory) jsou zvlastnim odpadem
a nepatfi do domovniho odpadu a musi byt s nimi zachazeno tak,
aby nedochéazelo k poskozeni zivotniho prostfedi!

K témto ucelum (k jejich likvidaci) slouzi specialni shérné nadoby

v prodejnach s elektrospotiebici nebo ve sbérnych surovinach!

Setfete Zivotni prost Fedi!

Na stavebnici programovatelného robota ASURO ARX-03 poskytujeme zaruku 24 m ésic .
Zaruka se nevztahuje na Skody, které vyplyvaji z neodborného zachazeni, nehody, opotiebent,
nedodrZeni navodu k obsluze nebo zmén na vyrobku, provedenych tfeti osobou.

B. Schéma ASURO
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D. USB vysila €

C. Vysila€ RS-232
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E. Blokové schéma ASURO

F. Blokové schéma PIC procesor

F-wire INJOUT
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G. Obsah sady ASURO

Preklad tohoto navodu zajistila spole ~ &nost Conrad Electronic ~ Ceska republika, s. r. o.

druhy kopii tohoto navodu, jako napf. ie, jsou
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