LineSensor 12C

English version [http://translate.google.com/translate?prev=hp&hl=cs&js=n&u=http%3A%2F%2Fprojects.adamh.cz%2FLineSensorl2C&sl=auto&tl=en]

JInteligentni“ senzor ¢ary pro malé mobilni roboty, ktery nabizi kalibraci ¢idel, komunikaci s okolim prostfednictvim sbérnice 12C a ¢teni
hodnoty cidla v nékolika formatech. Podrobny clanek o senzoru vysel v casopise Robot Revue (03/11 [http://robotrevue.cz/2011/03] a
04/11). Mozkem je mikrokontrolér ATmega8A s jadrem AVR taktovany na 1 MHz.

Popis komunikace

Senzor komunikuje jako I2C slave s vychozi adresou OxAA, kterou Ize zménit zapisem do registru OxAA. V pfipadé, Ze je adresa nastavena
na 0x00 nebo OxFF, pouzije se adresa vychozi.

Zelend LED dioda blikne pfi kazdém Cteni z registru senzoru.

K dispozici jsou tyto registry:

Cislo . .
registru Nazev Popis
Pozice cary jako jeden bajt, ve kterém n-ty bit odpovida stavu n-tého cidla. Pokud cidlo ¢aru vidi, je odpovidajici bit nastaven na 1,
v opacném pfipadé je jeho hodnota nulova. Dva zbyvajici bity jsou ignorovany.
0 DigitaIni pozice Priklad:
001100 - ¢éra je uprostfed pod 3. a 4. Cidlem
100000 - cara je pod levym krajnim cidlem
. 1 = Aspon jedno cidlo vidi ¢aru
1 OnlLine 0 = Cely senzor je mimo caru
Vy33i bajt pozice ¢ary (0-5000) ziskané vazenym primérem naméfenych hodnot.
Priklad.:
2500 - cara je uprostfed pod 3. a 4. ¢idlem
0 - cara je pod levym krajnim cidlem
5000 - ¢éra je pod pravym krajnim cidlem
2 Pozice cary (high byte)
0@y +1000-a,+ 2000-a,+ .. + 5000 -a,
pozice =
ﬂ1+fzg+ﬂ3+... +ﬂ6
ap jsou namérené hodnoty z cidel (0-1000)
3 Pozice cary (low byte)
4,6, 8, 10, Hodnota cidla (high vy . . B
12, 14 byte) Vyssi bajt hodnoty jednoho ze Sesti ¢idel (0-1000),
5,7,9, 11, V.
13,15 Hodnota cidla (low byte)
16, 18, 20, |Nezpracovanad hodnota |y, vx: 1 . 5 P e o . . M . .
22,2426 gidla (high byte) Vy3si bajt nezpracované hodnoty cidla - hodnota pfimo namérena A/D prevodnikem pred kalibraci.
17, 19, 21, Nezpracovanda hodnota
23, 25, 27 cidla (low byte)

Z pozice cary (registry 2 a 3) se neda zjistit, zda je cidlo nad carou nebo ji uz ,ztratilo“ - k regulaci to totiz neni potfeba. Tato informace
Ize zjistit prectenim registru 1, respektive 0.

Kalibrace

Kalibraci je tfeba provést pro zméné prostredi, ve kterém se robot pohybuje (napfiklad na soutézi). Také je nezbytnd pred prvnim
pouzitim senzoru, protoze kalibracni hodnoty jsou ulozeny v EEPROM a nejsou tak po nahrani programu do mikrokontroléru nastaveny.
Kalibrace ulozi maximalni a minimalni hodnotu cidla, ktera je poté pouzita pro prepocet namérené hodnoty na ¢islo 0-1000.

1. Zapiste do 12C registru 0x00 hodnotu 1 nebo stisknéte tlacitko a vy¢kejte, dokud se nerozsviti zelena LED dioda.

2. Umistéte senzor nad ¢ernou &aru a stisknéte tlacitko nebo zapidte hodnotu 0x02 do I12C registru 0x00 (LED blikne).

3. Umistéte senzor mimo &aru a stisknéte tla¢itko nebo zapiste hodnotu 0x02 do I2C registru 0x00 (LED blikne).
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4. Nyni je mozné senzor normalné pouzivat.

Elektronika
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Popis konektord je patrny z nasledujiciho obrazku. ISP konektor je pouzit pouze pro nahrani programu do mikrokontroléru, pro pfipojeni
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Oznaceni Soucastka Pocet kusu
uUl-uUe QRD1114 6%
IC1 ATmega8A-Al (pouzdro TQFP-32) 1x
C1-C3 Kondenzator 0,1 uF (pouzdro 1206) 3%
R13 Rezistor 330 Q (pouzdro 1206) 1x
R1, R3, R5, R7, R9, R11 [Rezistor 10 kQ (pouzdro 1206) 6%
R4, R4, R6, R8, R10, R12 | Rezistor 220 nebo 330 Q (ja pouzil hodnotu 220R, pouzdro 1206) | 6x
LED1 LED dioda zelena (pouzdro 1206) 1x
L1 Tlumivka 10 pH 1x
JP1+2,JP3 Pin header 90° (4 piny) 2x
S3 Tlacitko (tactile switch) 1x
(modre) Dratové propojky 5%

senzoru k fidici jednotce slouzi konektor druhy. Z jendocipu je také vyveden pin Tx, ktery Ize pouzit pro ladéni programu.
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Revize

FW verze 1.1 (15. 3. 2011):

= Moznost ulozeni kalibra¢nich hodnot zapisem do registru 0x00 (alternativa ke stisku tlacitka, pokud je tlacitko v konstrukci
nepristupné)

= Uprava zasilani ACK v pferugeni pro 12C

Podklady ke stazeni

Veskeré podklady ke stavbé (zdrojovy kod, schéma a plosny spoj v Eagle, obrazky) jsou ke stazeni na http://dir.adamh.cz/line_sensor_i2c
[http://dir.adamh.cz/line_sensor_i2c]. PloSné spoje jsou dostupné i ve verzi se zvétSenymi pady pro domaci vyrobu (staci jen nékolik
propojek).

Cely projekt je zvérejnén pod licenci Creative Commons BY-NC-SA 3.0 (EN) [http://creativecommons.org/licenses/by-nc-
sa/3.0/].

Nékolik zelenych plosnych spojd mi zbylo, zajemci se mohou ozvat na adam@adamh.cz [mailto:adam@adamh.cz].
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