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Do czego to stuzy?

Kazdy elektronik na liscie zrobionych przez
siebie urzadzen powinien mie¢ cyfrowy
zegar, termometr i zdalne sterowanie! Ja,

poniewaz egzemplarze nia oznaczone mozna
zasila¢ napigciem 3,3V, co jest niemozliwe w

przypadku typowego Atmegag8).

U2 poprzez UART (linie Pd.0 i Pd.1) komu-

ToWanyinZeAbilelooti

DC L293D (U4). Dzigki niemu zbgdne stato
si¢ stosowanie tranzystorowego mostka H.

-

Uktad ten jest podiaczony do czterech por-

tow procesora. U4 reaguje na pojawienie si¢

jako ze mam w swoim dorobku powyzsze nikuje si¢ z modulem Bluetooth. |Print “A”; | stanu niskiego na ktérym$ z por-
urzadzonka, postanowitlem dotozy¢ do puli  Przelaczniki S1 i S2 dotaczone do Pd.2 \é’l?:ﬁgs_%oo tow ATmegi. Przed wejsciem do
co$, co wg mnie mozna traktowaé, jako 1 Pd.3 odpowiedzialne sa za wykry- |Waitms 200 | petli gtéwnej procesor komunikuje z
kolejny kamien milowy — zdalnie sterowany  wanie przeszkdod. Diody LED DI i Vﬁ,;:?:ﬁs 200 | modutem Bluetooth po to, aby nadaé
samochdd. Opisywane urzadzenie to pojazd D2 imituja policyjnego koguta, za$ Print aw. | MU Dazwe. Wykorzystuje do tego
mogacy pracowa¢ w dwoch trybach. Pierwszy D3 i D4 odpowiedzialne sa za o$wiet- Wg:gms"loé celu komendy AT (listing 1).
z nich to tryb automatyczny. Samochdd jedzie lanie ,,drogi” przed zabawka. Naped Vl:\;g:?:ﬁs-{oo Dziwi¢ moze zastosowanie
do przodu, a gdy natrafi na przeszkodg zawra-  zapewniaja dwa serwomechanizmy |print ,N7; | odstepu czasowego pomigdzy wysy-
ca i zaczyna jazde w innym kierunku. Drugi  modelarskie. Konieczne jest ich prze- VF‘{":}:EQS EOO faniem poszczegdlnych znakow. Jest
tryb to zdalne sterowanie. robienie, gdyz jak zapewne wigkszo$¢ |Waitms”100 | on jednak niezbedny z powodu pew-
Niecierpliwi Czytelnicy moga zastanawia¢ ~ Czytelnikow wie, ze ich kat obrotu Vl:\;gl:?:ﬁslioo nego mankamentu BTM222. Otéz w
sig, czym bedzie si¢ tym pojazdem sterowa¢, nie wynosi 360 stopni. Taki serwo- |Print “o”; | przypadku braku tych odstgpoéw na
skoro w artykule nie przedstawiono schema- mechanizm jest wedlug mnie najlep- VF!";}:EQS%OO pewno wysle do procesora komuni-
tu zadnego nadajnika. Funkcje pilota pelni  szym rozwiazaniem, poniewaz w jed- Waitmsulgé kat o bledzie.
telefon komorkowy wyposazony w tacze nej obudowie mamy nie tylko silnik, Vl:\;g:?:;s 20(') Po nadaniu nazwy Bluetooth,
Bluetooth. ale takze zespot kot zgbatych, dzieki |Print “t”; | program przechodzi do petli glow-
Po dotaczeniu zasilania, pojazd domy$lnie  ktérym zwigksza si¢ moment obro- VFY?:EQS 100 nej. Na listingu 2 zostat umieszczo-
pracuje w trybie automatycznym. W celu prze-  towy. Serwomechanizmy sg sterowa- |Waitms 10 ny maty fragment kodu. Dociekliwsi
faczenia go w tryb zdalnie sterowany wystar- ne scalonym sterownikiem silnikow
tylko zalaczy¢ Bluetooth w Listing 1
czy y ‘ a4czy ) do Listing 2
naszej komorce, a nastegpnie uru- Rys. 1 K = Inkey(Q
chomi¢ dedyk dla ni vee 33V Gosub Auto
ykowang dla niego o AL Ut A If K = 35 Then
aplikacje. Po jej uruchomieniu [z 22 C1l s c2 U4 o If Lock = 0 Then
. O] 100nF L293D * Lock = 1
samochdd czeka w bezruchu na  [&] T n 5 8 Portc.5 = 1
rozkazy. us 3,3V S vm vee Portc.4 =1
:)_4 3 C5 M2 Portc.3 = 1
” p U2 ATmegas Out1 Portc.2 = 1
i ortb.1 =
Jak to dziata? ' 2 H rst pes| 22717 outz |-& Portb.0 = 0
Na rysunku 1 przedstawiony 1 :)—-L 51 PD0 PC4 [-o—5 2 11 1000F i Portd.7 = 0
jest schemat ideowy urzadzenia. BTM-222 4 :g; :g 25 10 :g L) s Do End If
Elementy C1, C2 filtruja napigcie —mS 557 g PD3 PC1 —:g outs |14 P
doprowadzone do ztacza Zas, za$ A 7 ‘I;D4 PCO -5, Gnd P K 1 InkeyO)
.. .. — S2 | X1 5| Vee Gnd |5 m_ Select Case K
scalony stabilizator Ul zmniejsza . [} g Gnd Aref |5, )
je do wartoci 3,3V. Tak niska I 10 :gsA;;‘; 19 $§§S|§8ﬁortb_1
warto$é napiecia jest wymagana 4MHz | | 112— PD5 PB4 —13 -
Cc3 Cc4 21 PD6 PB3|— Case 49:
przez modut Bluetooth (BTM- pand I 131 pp7 PB2 |16 Gosub Lewo
222) firmy Rayson. Glownym 33p 33p| 2 peo PB1 |2 R4 D3 D4
elementem urzadzenia jest pro- vee
cesor ATmega8L (litera L jest end select
w tym wypadku bardzo wazna,
o loop
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moga spojrze¢ na caly plik
pojazd.bas dostgpny na
Elportalu.

Caly czas procesor spraw-
dza czy nie otrzymal przez
UART znaku ASCII 35 (#).

Jezeli nie nastgpuje prze-
skok do funkcji auto odpo-
wiedzialnej za jazdg do przo-
du, ewentualne zawracanie
przy trafieniu na przeszkodg
oraz sterowanie kogutem. 031
Jezeli ,#” zostal odebrany, to
wszystkie funkcje zyciowe m
robota ustaja (silniki zosta-
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Rys. 4

ja zatrzymane oraz wszyst-

kie LED-y przestaja $wiecic). Rys. 2

Procesor przechodzi do kolej-

nej petli do loop. Caly czas, sprawdza, czy
przez UART nie zostata odebrana jaka$§ znana
komenda. Jesli tak, to wykonuje odpowiednia
czynnos¢.

Montaz i uruchomienie

Na rysunku 2 przedstawiony jest schemat
montazowy plytki gtownej. Zaczynamy od
wlutowania 3 zwor oraz rezystoréw, a nastgp-
nie lutujemy elementy o wigkszych gaba-
rytach. Diody D1-D4 oraz przetaczniki Sl
i S2 lutujemy do ptytki za pomoca odpo-
wiednio dlugich przewodow tak, aby pozniej
bez problemu mozna bylo je umiesci¢ w

zaplanowanym miejscu w obu-
dowie. Stabilizator Ul lutujemy
od strony druku. Pod pozostate
uktady scalone warto zastoso-
wac¢ podstawki. Po zmontowa-
niu ptytki gtéwnej, krotkim odcinkiem prze-
wodu taczymy ze soba punkty ,,A”

Dla modutu Bluetooth zaprojektowatem
oddzielng ptytk¢ (rysunek 3). Jezeli kto$
zechce poeksperymentowaé z tym uktadem
na wlasna reke, to ma juz pociagnigte wypro-
wadzenia na ztaczu goldpin. Po zmontowaniu
obu ptytek taczymy je ze soba, wykorzystujac
ztacze U3. Procesor programujemy wykorzy-

stujac plik wsad.hex, dostep-
ny na Elportalu. Fusebity
nalezy ustawi¢ tak, aby U2
byt taktowany z zewngtrz-
nego rezonatora 4MHz. Do
ztacza Zas doprowadzamy
state napigcie 5V ( w mode-
lu zostaly wykorzystane 4
szeregowo polaczone bate-
rie, dajace 6V. Nic nie stoi
rowniez na przeszkodzie,
zeby do zasilenia uktadu
wykorzysta¢ 4 akumulatorki
NiMh).

Aby wyeliminowaé¢ moz-
liwo$¢ uszkodzenia ptytek,
i ¢ h potaczenie mozna

wzmocni¢  stosu-
jac $rubki. Dzigki
takiemu zabiegowi

Rys. 5

cala ,kanapka” stanie sig
bardziej stabilna i solidna.

Do M1 i M2 dotaczamy
przerobione serwomechani-
zmy. Teraz kilka stéw o tym
jak to zrobi¢. Zaczynamy
od odkrecenia 4 $rubek
utrzymujacych wszystkie
czgsei serwa w komplecie. Po jego odkrece-
niu usuwamy calg elektronik¢ z wngtrza, a do
wyprowadzen silnika lutujemy dwa przewo-
dy. Kolejna niezbgdna czynnoscia jest usu-
nigcie blokady, uniemozliwiajacej obrét osi o
360°. Elementem blokujacym jest wbudowa-
ny potencjometr, nie mozemy go usunac, bo
jego os stanowi o$ punktu zaczepienia jednej
z zgbatek. Musimy zdjaé jego tylna ostong i
z jego wngetrza usunaé metalowa wypustke,
ktora blokuje obrét. Po tych zabiegach moze-
my posktada¢ wszystko w catosc.

Na sam koniec musimy wykona¢ podwo-
zie samochodu, a nast¢pnie umiesci¢ na nim
wszystkie uprzednio wykonane elementy.

Jezeli kto$ nie ma wlasnego pomystu, jak
pojazd powinien wyglada¢, moze si¢ wzoro-
waé na modelu, pokazanym na fotografiach.
Serwomechanizmy znajduja si¢ na samym
koncu zabawki. Kota (klocki Lego) przymo-
cowane sa bezposrednio do ich osi.

Jako trzecie kolo zostalo wykorzystane
samoskretne tozyskowane kotko, dostgpne
w wigkszosci sklepow z
artykulami metalowy-
mi. Do przelacznikow
S1 i S2 zostaly przy-
czepione kilkucenty-
metrowe kawatki
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if:glzfzazglslg?y N Wykaz elementéow
one uzyte w Rezystory
celu zwigksze- RI-R3 ..o 500Q
nia efektywno- R4.......... * dobra¢ w zalezno$ci od uzytych diod
sci wykrywania Kondensatory
przeszkod. Cle 100u/16V
Po  upora- C2. 100nF
niu si¢ 2 czgs- O34 e 33pF
cia  sprzelowa, C5.C6 .. oo 100pF
przechodzimy ! o
do instala- Pétprzewodniki
C_]l apllkaCJI o Dl LED uItrajasna niebieska
nazwie driver. D2.. ... LED ultrajasna czerwona
jar na naszym telefonie. Nastgpnie zatacza- 7 — zawracanie w lewo, D3D4 ... LED-y biate
my Bluetooth oraz uruchamiamy program. 8 —jazda do tyhu, L BC548
Powinni$my ujrze¢ obraz przedstawiony na 9 — zawracanie w prawo, U o [T1117
rysunku 4. Po chwili na ekranie powin- 0 — zalaczenie/ wylaczenie $wiatel ,,mijania”, U2 ATmegasL
na pojawi¢ si¢ lista widocznych urzadzen # — zalaczenie wylaczenie koguta policyj- U BTM222
Bluetooth. Wybieramy Robot i zatwierdzamy, nego,
S . o o . . Ud 293D
naciskajac OK. Po wykonaniu tych czynnosci  * — zamknigcie potaczenia oraz wyjscie z
uyjrzymy gltdwne menu (rysunek 5). programu. Pozostate
W tym momencie mozemy juz sterowaé Naci$nigcie * powoduje zatrzymanie sig | STS2 oo przefaczniki krancowe
nasza zabawka poprzez naciskanie odpowied-  pojazdu. Aby ponownie przestawi¢ go w tryb | XT.........ooooo rezonator 4MHz
nich klawiszy w komorce: automatyczny, badz na zdalne sterowanie, | 2 serwomechanizmy modelarskie
1 — skregt w lewo, nalezy wylaczy¢, po czym wlaczy¢ zasilanie. ————mmrrmmT
2 —jazda do przodu, Komple
3 — skregt w prawo, Radostaw Krawczyk w sieci handlowe] AVT jako Ki
5 — informacje, radek.radiator@gmail.com
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