Robotyka vk ¥

Proponowany uktad jest kontynuacja
cyklu rozpoczetego przez opis
programatora do modeli zabawek
AVT-2047. Podsumujmy nasze
skromne osiggniecia w tworzeniu
tak szumnie nazwanego “Dziatu
Robotyki”. Do konstruowania
robotdw jest nam wprawdzie
jeszcze troche daleko, ale poczatek
zostat zrobiony: mamy przeciez to co
najwazniejsze - prosty w wykonaniu
mechanicznym ukifad napedowy do
pojazdéw. A wiec, przypomnijmy
sobie, a zwtaszcza tym, ktorzy
niedawno dofgczyli do grona
Czytelnikéw EdW, czym
dysponujemy. Programowany
sterownik do zabawek AVT-2047
zawiera w sobie az dwa wazne
elementy: programator
umozliwiajgcy “nauczenie”
dowolnego urzadzenia wykonywania
osmiu réznych czynnosci i sterownik
do modeli pojazdéw mechanicznych
napedzanych tradycyjnymi silnikami
pradu statego. Modut sterownika
silnikéw krokowych AVT-2059

jest, jak do tej pory, najwiekszym
naszym osiggnieciem. Koniec

z budowag skomplikowanych
przektadni napedowych do modeli
pojazdow, wszystkie potrzebne
funkcje realizujemy wytacznie na
drodze elektronicznej. Modut jest

w petni kompatybilny

z programatorem AVT-2047. Dwa
moduty wykonawcze: AVT-2098

I AVT-2099 sa przeznaczone do
wspdtoracy z programatorem AVT-
2047. Modut 2099 moze sterowac
odbiornikami pradu statego sredniej
mocy, natomiast 2098 nie ma
praktycznie zadnych ograniczeri co
do mocy sterowanych urzadzern.
Modut AVT-2095 stuzy do
podtrzymania zawartosci pamieci
programatora AVT-2047 i umozliwia
zachowanie zarejestrowanego
programu przez praktycznie
dowolnie dfugi okres czasu.

Sporo tego juz sie uzbierato,

a przeciez to dopiero poczatek
naszej przygody z robotyka.
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Wracajmy jednak do urzadzenia, kté-
rego wykonanie proponujemy w tym ar-
tykule. Opisujac pojazd napedzany silni-
kami krokowymi autor stwierdzit, ze
“bedzie to urzadzenie, ktére ma wiecej
w gtowie niz w miesniach”. Najwyzsza
wiec pora, aby daé¢ naszym zabawkom
troche “bardzo matego rozumku”. Tylko
po co rozum komus, kto nie ma zadnego
kontaktu z otoczeniem, nie posiada zad-
nych zmystéw? Zacznijmy wiec od obda-
rowania naszych urzadzen... oczami. Je-
den taki uktad autor pozwolit juz sobie
przedstawi¢ Czytelnikom EdW 1/96. By-
to to jednak urzadzenie bardzo proste
i catkowicie osamotnione, nie posiadaja-
ce zadnych mozliwosci rozwoju. Nato-
miast proponowany uktad radarowych
oczu juz teraz moze wspotpracowac ze
sterownikami silnikoéw zaréwno tradycyj-
nych jak ikrokowych oraz z modutem
programatora i ma przed sobg bardzo
jeszcze dtugag liste urzadzen towarzysza-
cych.

Zadaniem ukfadu jest umozliwienie
sterowanemu przez niego pojazdowi
bezpiecznego poruszania sie w otaczajag-
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cym go Swiecie. Napotkane na drodze
pojazdu przeszkody zostang, nawet
w catkowite] ciemnosci, zawczasu za-
uwazone i w wiekszosci przypadkéw
bezpiecznie ominiete. Dlaczego tylko
w wiekszosci przypadkéw, anie za-
wsze? Poniewaz jak na razie rozumek
systemu jest jeszcze mikroskopijny,
a proponowane urzadzenie jest jedynie
prostym uktadem automatyki. Zabawa
jednak bedzie doskonata, szczegodlnie
wtedy, kiedy wykonamy dwa identyczne
pojazdy. Beda one wtedy nie tylko omija-
ty przeszkody, ale i “taniczyty” dookota
siebie, starannie sie omijajac. A zatem
reanimujemy obecnie dawno zapomnia-
ng idee “zo6twi elektronicznych”! Zabaw-
ka wykonana z wykorzystaniem opisane-
go nizej uktadu bedzie miata tylko jedna
skaze na charakterze: paniczny lek przed
pilotami od telewizoréw i magnetowi-
déw!

Tym Kolegom, ktérzy niecierpliwie
oczekujg na nieco bardziej inteligentne
zabawki, autor proponuje zwroci¢ uwage
na obiecujgco wygladajace, jeszcze na
razie do niczego nie potrzebne ztgcze Z1
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na schemacie i ptytce uktadu. Moze ono
w przysztosci umozliwié potaczenie na-
szego pojazdu z kompute... no tak, autor
znowu sie wygadat! Tak, takie urzadze-
nie jest juz w fazie testowania!

Opis dziatania

Schemat ideowy proponowanego
uktadu pokazany zostat na rysunku 1.

Kostka TFMS5360 jest scalonym,
kompletnym odbiornikiem modulowa-
nych sygnatéw nadawanych w pasmie
podczerwieni. Po odebraniu ciggu impul-
sow o wtasciwej czestotliwosci, napie-
cie na wyjsciu spada do potencjatu masy.
Do naszych celéw uktad ten nadaje sie
wiec idealnie: jest absolutnie nieczuty na
Swiatto widzialne, ani nawet na podczer-
wien niemodulowang lub modulowang
niewtasciwg czestotliwoscia. Zastoso-
wanie tego podzespotu nie tylko wiec
znakomicie upraszcza projekt, ale daje
petng gwarancje, ze uktad bedzie praco-
wat poprawnie przy kazdych warunkach
zewnetrznych.

A tak na marginesie, autor chciatby
podzieli¢ sie z Kolegami pewnym spo-
strzezeniem, ktére moze utatwié¢ Im kon-
struowanie uktadéw z TFMS5360 . Pod-
czas proéb z tym uktadem wyszta na jaw
pewna jego cecha, nie podawana w ka-
talogach. Otéz uktad ten oswietlony

wigzka modulowane] podczerwieni re-
aguje poczatkowo zgodnie z oczekiwa-
niami: tranzystor zwiera wyjscie do ma-
sy. Jezeli jednak emisja potrwa dtuzej niz
ok. 0,25 sekundy to uktad po prostu sie
wytgcza, przestajgc reagowacé na dalsze
oswietlanie go modulowang podczerwie-
nia.

Na schemacie wyraZnie wyodrebniaja
sie trzy bloki funkcjonalne: blok nadajnika
podczerwieni, zrealizowany oczywiscie
z uktadem NEbL55, pracujacym jako ge-
nerator astabilny i bramkg Schmitta U6D,
pracujacy takze jako generator kluczujacy
nadajnik czestotliwosci nosnej. Elemen-
tami wykonawczymi sg dwie diody na-
dawcze podczerwieni (IRED) - D1 i D2.
Caty ten fragment uktadu ma za zadanie
wysytanie “paczek” impulséw o czes-
totliwosci wtasciwej dla danego typu
uktadu TFMS, ktére po ewentualnym
odbiciu od napotkanej przeszkody trafig
do uktadu odbiorczego. Kluczowanie
nadajnika fali nosnej jest niezbedne ze
wzgledu na wspomniana wyzej ceche
uktadu TFMS.

Uktad odbiorczy zbudowany jest
zdwodch  opisanych  wyzej ukfadow
TEMS. Po dotarciu do tych odbiornikéw
wigzki $wiatta odbitego od przeszkody na
ich wyjsciach pojawia sie ciag ujemnych
impulséw o czestotliwosci ok. 4Hz. Im-

Robotyka

pulsy te przesytane sg do kolejnego blo-
ku urzadzenia: uktadu formujgcego syg-
naty przekazywane nastepnie do modutu
wykonawczego - sterownika silnikow.
Niezwykle wazna role spetniajg tu cztery
jumpery J1...J4, ktére pozwolg dostoso-
wac uktad do charakterystyki trakcyjnej
sterowanego pojazdu. Dwa generatory
monostabilne zrealizowane na uktadach
NE555 - U2 i U3 zamieniaja cigg impul-
séw ujemnych odbieranych z wyjs¢ U4
i U5 na pojedynczy, znacznie dtuzszy im-
puls dodatni. Impulsy te dostarczane sa
nastepnie na koncéwki 5i4 ztgcza 72,
czyli na wejscia sterownika silnikow, na
ktérych wystapienie stany wysokiego
spowoduje obracanie sie silnikéw do ty-
tu. Te same impulsy po zanegowaniu
przez bramki UBA i UBB zostajg skiero-
wane poprzez ztacze Z1 na wejscia ste-
rownika odpowiedzialne z obracanie sil-
nikow do przodu. Tak wiec po zauwaze-
niu przeszkody np. z lewej strony prawy
silnik zaczyna obraca¢ sie wstecz, powo-
dujac skret pojazdu w prawo. Kat o jaki
zmieni sie tor poruszania sie pojazdu za-
lezy od dtugosci impulséw generowa-
nych przez U1 i U2. Jezeli pojazd napotka
na przeszkode doktadnie z przodu, to
obydwa silniki dadzg “catg wstecz” i po-
jazd poczatkowo bedzie poruszat sie po
linii prostej do tytu. Poniewaz jednak dtu-
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Rys. 1. Schemat ideowy uktadu radarowego.
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Robotyka

gos¢ impulséw generowanych przez U1
i U2 rézni sie nieco od siebie (wspomni-
my jeszcze o tym podczas opisywania
uruchamiania uktadu) jeden z silnikdw
zmieni kierunek obrotéw wczesniej od
drugiego. W efekcie pojazd po wycofa-
niu sie na bezpieczng odlegtos¢ od prze-
szkody lekko skreci i rozpocznie dalszg
jazde do przodu.

Montaz i uruchomienie

Na rysunku 2 pokazane jest rozmiesz-
czenie elementdéw na jednostronnej ptyt-
ce drukowanej. Montaz wykonujemy
W sposoéb typowy, rozpoczynajgc od wlu-
towania kilku zworek. Nastepnie montu-
jemy elementy o najmniejszych gabary-
tach, nie zapominajgc o podstawkach
pod uktady scalone. W nietypowy spo-
séb montujemy jedynie uktady TFMS.
Musimy umiesci¢ je pionowo, w odleg-
tosci ok. 10 mm od ptytki. Najpierw wlu-
towujemy dwie skrajne nézki, a nastep-
nie uktad lekko wyginamy, tak aby
"patrzyt” pod katem ok. 30...45° w bok
od pojazdu (patrz rysunek 3). Po ustawie-
niu uktadu przylutowujemy trzecig nézke.
Diody nadawcze podczerwieni ustawia-
my podobnie, po katem do osi pojazdu
i wysuniete nieco przed odbiorniki. Zapo-
biega to oswietlaniu odbiornikéw bezpo-
Srednim $wiattem diod.

Po zmontowaniu catosci pozostanag
nam jeszcze proste czynnosci regulacyj-
ne. Uktad dotgczamy do Zrodta zasilania
B5VDC, ktérym moze by¢ zasilacz lub kté-
ry$ ze sterownikow silnikéw (AVT2047B
lub AVT2059), oczywiscie z odigczonymi
na czas regulacji silnikami. Pierwsza
czynnoscig jakg bedziemy musieli wyko-
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Rys. 2. Rozmieszczenie elementow na ptytce.

na¢ jest regulacja czestotliwosci pracy
generatora multistabilnego z NE555 -
U3. Czestotliwosé ta musi doktadnie od-
powiada¢ czestotliwosci do jakiej przy-
stosowane sg zastosowane w uktadzie
odbiorniki. Tu jeszcze jedna uwaga doty-
czaca uktadu TFMS5360, a wiasciwie ca-
tej rodziny tych uktadéw. Produkowane
sg one w szesciu wersjach réznigcych
sie czestotliwoscig pracy. W uktadzie
modelowym zastosowany zostat uktad
przystosowany do czestotliwosci nosne;j
36kHz. Dla utatwienia Czytelnikom regu-
lacji urzadzenia zamieszczamy wykaz
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tych uktadéw i odpowiadajgcych nim
czestotliwosci.

Typ uktadu Czestotliwos$é nosna
TFMS5300 30 kHz
TFMS5330 33kHz
TFMS5360 36kHz
TFMS5380 38kHz
TFMS5400 40kHz
TFMS5560 56kHz

Regulacji czestotliwosci dokonujemy
za pomocg potencjometru montazowego
PR3, kierujac sie wskazaniami miernika
czestotliwosci. Jezeli go nie posiadamy,
nie ma problemu, regulacje mozemy tez
wykonaé bez zadnych przyrzadéw po-
miarowych. Podiagczamy zasilanie do
uktadu (+5VDC) i naprzeciwko ptytki,
w odlegtosci paru centymetréw ustawia-
my jakikolwiek przedmiot w jasnym kolo-
rze. Jako element pomocniczy wykorzys-
tamy diode LED dotaczong poprzez re-

-=1-- Modut AVT-2066

Sterownik silnikow
- krokowych AVT-2059

' Baterie (8xR6)
zamocowane pod
ptytg nosng pojazdu

~ B
/ ;

'Ul Alternatywny modut AVT-2066B

Rys. 3.
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zystor szeregowy o wartosci ok. 560w
pomiedzy plus zasilania i wyjscie jedne-
go z uktadéw TFMS. Pokrecajgc poten-
cjometrem PR3 staramy sie uzyskaé
efekt migotania pomocniczej diody kont-
rolnej. Nastepnie odsuwamy nieco
przedmiot odbijajgcy $wiatto i powtarza-
my regulacje az do uzyskanie maksymal-
nej czutosci. Pamietajmy jednak, ze zbyt
duza czutos$¢ uktadu moze uniemozliwié
mu prawidtowg prace! Witasciwg odleg-
toscig, z jakiej pojazd powinien reagowac
na przeszkody wynosi w zaleznosci od
jego predkosci i rodzaju terenu w jakim
bedzie sie poruszat okoto 10...30 cm.
Gdyby czutos¢ uktadu okazata sie zbyt
duza, to mozemy wymieni¢ rezystory R1
i R3 na inne, o wiekszej wartosci.

Po zmontowaniu ptytke dotgczamy za
posrednictwem kabla tasmowego do
modutu AVT2047B lub AVT2059 i catosé
umieszczamy w modelu pojazdu. Teraz
nastgpi drugi, jeszcze prostszy etap re-
gulacji.

Musimy teraz ustawi¢ dtugosé impul-
séw generowanych przez uniwibratory
U1 1 U2. Tutaj autor nie jest w stanie
udzieli¢ Wam doktadnych wskazéowek,
poniewaz czas ich trwania zalezy wytgcz-
nie od szybkosci pojazdu i Waszych zato-
zent co do dynamiki jego ruchu. Pojazd
doswiadczalny napedzany silnikami kro-

Cd. ze str. 6

Temat zupetnie nie zwigzany z elekironikg
poruszyt Marek Kwasnica z Koszlina: Cho-
dzi mi o pisownie tytutu Waszego mie-
siecznika na stronie tytutowej. Zgodnie
z zasadami pisowni w tytutach czasopism
wszystkie wyrazy (z wyjqtkiem wystepujq-
cych wewnaqtrz tytutu spojnikow i przyim-
kow) piszemy wielkq literq, a wiec stowo
“wszystkich” powinno byc¢ napisane tak,
jak wymaga tego obowiqzujgca reguta
(nie styszatem bowiem, aby sie zmienita).
Kolejnym argumentem moze byc¢ fakt, ze
“Elektronika dla Wszystkich” jest tytutem,
ktory podlega odmianie gramatycznej.
Skqd wiec ta innowacja, skoro wewnqtrz
numeru czesto pojawia sie prawidtowy
zapis?

Rzeczywiscie, reguta pisowni tytutdw cza-
sopism sie nie zmienita, stgd w naszych
tekstach piszemy “Elektronika dla Wszyst-
kich”. Lecz moze by¢ ona pominieta przy
wszelkiego rodzaju opracowaniach gra-
ficznych, szczegdlnie zas przy tzw. logo.
Spdjrz na strone 73, na ktdrej sg zamiesz-
czone winiety czasopism wydawanych
przez AVT. Spdjrz na oktadki czasopism
w kiosku. Prawda, ze znaczna czesc tytu-
tow jest niezgodna z zasadami stosowao-
nia wielkich i matych liter?

kowymi od stacji dyskéw po zauwazeniu
przeszkody wykonywat zwrot w miejscu
o ok. 120° i kontynuowat jazde do przo-
du. Dawato to dobre rezultaty i teki spo-
sbéb regulacji mozna $miato Kolegom po-
lecié.

Mozemy takze zastosowaé nieco inny
sposéb wykonywania zwrotéw przez
nasz model. Jezeli rozewrzemy jumpery
JP2 i JP1 to zwrot bedzie wykonywany
z zatrzymanym jednym silnikiem, nie
w miejscu lecz tagodnym tukiem. Warto
wyprébowacé obydwa sposoby i ustali¢,
ktory daje lepsze efekty.

Wspomniano juz o leku, jaki odczuwa
nasza zabawka przed pilotami. To oczy-
wiste: Swiatto emitowane przez pilota
jest przez uktad traktowane jak odbite od
przeszkody! Nie zawsze jednak model
musi ucieka¢ przed pilotem, w prosty
sposéb mozemy zmusi¢ go do podazania
za wiagzka podczerwieni przez niego emi-
towana. Wystarczy tylko zmieni¢ usta-
wienie jumperéw i pomajstrowac przy
przewodach zasilajgcych silniki. Sami
jednak domyslcie sie, drodzy Koledzy,
jak to zrobi¢. Pamietajcie tylko o jednym:
diody D1 i D2 w takim trybie pracy mu-
szg by¢ odtgczone, poniewaz w innym
wypadku pojazd bedzie atakowat napo-
tkane przeszkody!

Zbigniew Raabe

W przypadku, gdy nosnikiem informacji
jest nie tylko tekst, ale i obraz, dopusz-
czalne jest zrezygnowanie z powszechnie
obowigzujgcych zasad ortografii. Kla-
sycznym przyktadem jest poezja e.e.
cummingsa. (Tak, wiasnie takg pisownie
jego nazwiska widzi sie na oktadkach je-
Qo ksigzek i w opracowaniach go doty-
czqcych.)

Niemniej, bardzo nas ucieszyt Twdj list. To
bardzo budujgce, ze niektdrzy z naszych
czytelnikdw zwracajg uwage na popra-
wnq polszczyzne.

Adam Dziergas z Jastrzebia-Zdroju napi-
sat: Na poczqgtku listu pozdrawiom catq
redakcje i wszystkich tych, ktorych to cza-
sopismo zauroczyto tak samo, jak mnie.
Dtugo czekatem na takie wydanie gaze-
ty, ktore nawet przerosto moje oczekiwa-
nia - oby tak dalej. Najpierw kilka pytan
odnosnie przysztych artykutow: czy be-
dziecie projektowac uktady, do ktorych
mozna wykorzystac stare ptyty od PC-
tow, kfére mozna kupi¢ za niewielkq su-
me, a wielu z nas takie posiada. Mam na
mysli rozne sterowniki, mierniki, przetwor-
niki. (...)

Interesujgcy temat! Rozwazalismy te spra-
we juz dawno. Jednak do tej pory mamy
powazne watpliwosci, czy powinnismy sie
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WYKAZ ELEMENTOW

Rezystory

PR1, PR2: 470kw

PR3: 22kw

R1, R3, R10: 1kw

R2: 100kw

R4, R7, R11: 22kw

R5, R6: 10kw

R8, R9 560w

Kondensatory

C1: 330pF

C2, C3, Ch, C8, C10, C12: 100nF
C4: 220uF/16V

C6: 470nF

C7, C9: 100uF/16V

C11, C13: 10uF/18V

C14, C15: 1uF/16V
Pétprzewodniki

D1, D2: IRED

U1, U2, U3: NEb55

U4, U5: TFMS5360

Us: CMOS 4093

Rézne

JP1, JP2, JP3, JP4: goldpiny

Z jJumperami

Z1: ztacze goldpin 10

Z2: ztacze goldpin 14 + 2 wtyki 14
z kablem tasmowym ok. 15 cm.

tym zajg¢. Jak zauwazyliscie, staramy sie
prezentowac uktady naprawde dla kaz-
dego. Tymczasem stare ptyty z proceso-
rem 286 czy 386 wystepujg w takiej ilosci
odmian, iz nie mozna szczegotowo wyjas-
ni¢ funkgcji wszystkich przetgcznikdw, zwo-
rek i linii. Moze sie wiec okazac, ze do suk-
cesu zabraknie drobiazgu: jakiejs zworki,
czy jednego potgczenia na plycie gtow-
nej. Tym sposobem rozgrzejemy do czer-
wonosci oczekiwania Czytelnikdw, przed-
stfawimy szerokie mozliwosci wykorzysta-
nia takich ptyt i... zostawimy z niedokon-
czonym uktadem (bo przeciez nie zdota-
my potem zdalnie wykry¢ przyczyn kaz-
dego niepowodzenia). Nie znaczy to jed-
nak, ze zdecydowanie odcinamy sie od
tematu. Podzielcie sie Waszymi doswiad-
czeniami w tym zakresie. Gotowi jesteSmy
udostepnic¢ tamy Forum, a nawet zwiek-
szy¢ objetos¢ tego dziatu, o ile tylko otrzy-
mamy praktyczne irzetelne materiaty.
A moze ktos z Was chciatby poprowadzi¢
rubryke dotyczgcqg PC-towskiego hard-
ware’u?

Cd. na str. 62
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