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Robética Presentacion

Andrés Prieto-Moreno Torres

andres@iearobotics.com

Tutorias:

Por mail en cualquier momento

Presenciales:
Miércoles (grupo A): 18:00 — 20:00
Viernes (grupo XX): 16:00 — 18:00

Web asignatura: Guillermo de Rivera (coordinador Laboratorio)

http://www.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/robotica.htm
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Robética Presentacion
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Robética Normas del laboratorio

« Se aprueba asistiendo a la PO y aprobando la practica final
con nota >5

« Las practicas se entregan segun el calendario de la web
» Las practicas se hacen en grupos de hasta 3 personas:
. Se evalua independientemente a cada alumno

. Pueden tener distinta nota.

« Habra material de la UAM que se dara en préstamo
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Robética Normas del laboratorio

« La asistencia no es obligatoria pero si recomendable
« Cada grupo hace las practicas en el horario asignado
* No hay cambios de grupo -> Guillermo de Rivera
« Las practicas se evaluan en el laboratorio
« Copia:

« Copiado y copiador suspensos

« Cuidado con dejar la practica en el ordenador

« Cuidado con el codigo de internet
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Robotica Practica 2009: Robot Equilibrista
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Robética Pasos a seqguir |

1. Puesta en marcha del entorno (2 semanas)
« Conseguir la placa entrenadora GPBOT
« Fabricar el cable de conexion a la Fuente de alimentacion.
» Fabricar cable de conexidn serie. (Opcional pero recomendable)

» Instalar el software y probar con algun ejemplo basico

2. Control de motores y sensores (4 semanas) (13-17 Abril)
« Conectar los motores y hacer el control.
« Poner en marcha los encoders.

< DA o
® rForiel cll

3. Construccion del robot (4 semanas) (18-23 Mayo)

Construir el robot

* Programar en C un software que realice la estabilizacion.
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Robética Elementos practica

Eleccion motores para la practica:

Motor Paso a paso:
Consumen mas, van mas lento, circuito de encoder separado.

Motor continua:
Consumen menos, Control sencillo. Encoders incorporados al motor.
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Robética Enlaces de interés

Trucaje Futaba:

http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.html

Conexion CNY70 y Motor a la GPFAZ

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html

Construccion cable serie

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html

Ejemplos de Programacion

http://www.iearobotics.com/personal/juan/proyectos/gpbot/gpbot.html

APM-Febrero-2008




Robdética GPBOT: Entorno de Trabajo

El programa se
ejecuta dentro del
micro y no necesita al
PC.

El programa se
descarga en el micro
por medio de un
puerto serie

Compilador Cruzado
para generar
ejecutable del MICRO

Herramientas
Software

i

~
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GPBOT: Entorno de Trabajo |l

Robébtica

Ejecutable
MICRO
S19

|||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||

PC

No se puede
ejecutar en

Fuentes
Cédigo C
Librerias
Auxiliares
Micro
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Robatica GPBOT: Herramientas Software

Windows
a) IDE: Todo en uno comercial r
CodeWarrior: Editor, compilador, simulador y descarga ’ !

b) SDCC compilador Free.

Editor Programer’s Notepad

Compilador SDCC (compilador Cruzado de C)

Descarga con Prog08sz (Pemicro)

Linux
Editor Anjuta, Vim, emacs
Compilador SDCC (make)
Descarga con GPDOWN (learobotics)

http://arantxa.ii.uam.es/~gdriveral/robotica/cuadernos/cl0/cl0.html
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Programmers Notepad 2

GPBOT: Programer’s Notepad

H a File  Edit  Yiew Tools  Window Help F X
P =N A R e e v| 8 Drd -
ledp.c | delay.c | 4 kX
f’\k‘k##ﬂr\!rf-rf-r‘ir‘iririr\!rf-rf-r\k‘iririr\!r\!rf-rf-r‘ir‘iririrﬂr##\k‘k##ﬂrﬂr##‘k‘k#####h‘k##;{ ﬁl
S Jedp.c €2) Juan Gonzalez. Marzo 2004 W/ . 7 =
e Rt e R e B Oy vy Options X
S Ejemplo que hace parpadear un led conectado %/ -
A% al bit 0 del puerto B W anwal :
/% se cambia el estado del Ted cada 0.5 segs w/ : |CIC++ v|
L — . __ . L ___ s
v LICENCTA GF wy Marne Cornmand Params Add -
B L L - Dialogs sdcc Ci\Archivos de Pro.. -mpiEH :IDIGFS...
X . . Styls sdce con ibreria auxlia.., %edicrear_sjecuta,.,  %n "%d
#include "mcaBhcbosgp3z. h ! e chemss sdee GPEOT Cildrchivos de Pro,,,  -mhc0S --stack-..,

S¥ pausa.
A% overflow cada 100ms

void delay_init{void)

S se configura &1 TIML para active el flag de

{
r{w__ P R, wr";
A= Configurar el temporizador %/
/w__ o e wi
TIsC = 0x0&; S Prescaler: Div entre 64
TIMODH = 0x0E; // Establecer modulo OxQEF?
TIMODL = O%F7;

}

J,’wwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwww/

A% Inicializacion del temporizador. se dehe
A% Tlamar esta funcion antes de hacer cualguier

*/
v/

/mwrwwwwwwwwwwwwuwwwwwwwwwwwwwwuwwwwwwwwwwwwwwuww/

/nwwwwwwwwwwwwwwuwwwwwwwwwwwwwwuwwwwwwwwwwwwwwuwwwww/

LI ¢ DR -stack-loc. 0X023f _%f

Files

- Mew Files

le Associations
‘- Albernate Files
Tools

Moke: The first item in any lis

Shorkeout:

]

o

|

&
(e g + 1

<

2 O nvArchiwvos

& Programatshicc

s Process Exit Code: O

TNLSAEC, exe

-mhc0E --stack-loc Q=023 edp.c

Minguno

Save: |N0ne w |
[ This tool will modify the current File.
Special Symbols: b
P
Text Meaning Example ) -
%of File: Mame: mainfrm.cpp L
%an File: Mame {no ext) mainfrm 3
%l Current Line Mumber 232 =
%? Ask For parameters (7
“ep Current Project File pn.prpraj
%ad Path of File c\sourcelpnitest)
Yot Calumnn 12 ]
L Acoptar J [ Cancolar ]
>

[11

1] 68

| ANST

LF

| INS | Ready




Robotica GPBOT: Descarga de Programas

Attempting to contact target and pass security...
Target Hardware Tupe

||:Ia$$ 1 - Motorola ICS Board with proceszor inztalled. Emulation connection ok, [Power controlled wia DTR) ﬂ Advanced

Clazz 1. 2, 3. 4 - Settings

Serial Port: | 8 A —

Baud: | 9600 Baud -

—

The port iz clozed.

Target MCU Secunty bytes

o Attempt ALL Known securty codes in order " Atternpt 00-00-00-00-00-00-00-00 {From security ini}
(" Attempt FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF [Blank Device] ™ Attemnpt 00-00-00-00-00-00-00-00 {Fram security.ini}

1 Attempt FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF {From secuityint {Recent! ¢ Atterpt 00-00-00-00-00-00-00-00 [Elank o older devices)
= Atternpt 00-1 2-F3-6C-00-12-F3-6C {From security. ini} " User: |DEI-EIEI-EIEI-EIEI-EIEI-EIEI-EID-EIEI Load from 519
™ Atternpt 00-00-00-00-00-00-00-00 {F ram security. init [ IGMORE zecurity Failure and enter monitar mode.

Status:
. Hardware loopback detected: 4. Device entered manitar mode:
1. Device echoed same security butes: 5. Rezet was Power-On Reszet:

:

Help...
2. Device echoed all zecurity butes: B. ROM iz accesible [un-secured];

3. Device signaled maonitor mode with a break: MONOE Diagnostics (Disabled] |

[v Show thiz dialog befare attempting to contact the target BBHCOS board

Contact target with theze settings .. Halt
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GPBOT: Descarga de Programas Il

- PROGOBSZ Programmer - Version 2.22.00.00 |;||§||X| viicrosoft PowerPaint
Help

Device Program  Verify  Upload  Windows

o jwel 20| 4| @|Z[] E| - - ENNOOO-

fomio Bttt B —| ALLDS 5
|L”E”£| k = I | T b Smartart - | e% Eod { } '.Eﬂf 3

BHM Blank check module HOT ACTIVE | I Module = none =

BR Blank check range MOT ACTIVE ~  } Object File = none :

EB Erase byte range HOT ACTIVE Base = I—

EW Erase word range HOT ACTIVE -

EN Erace module NOT ACTIVE Un-Secured = a de Programas |l

PB Program bytes NOT ACTIVE Serial File = none

PW Program words HOT ACTIVE Next Serial =

PH Program module HOT ACTIVE

Specify Programming Algorithm to Use!

UM Uerify module HOT ACTIVE = ]

UR Uerify range NOT ACTIVE Buscaren: | 3 algorthms > e @& ef E-

UM Upload module HOT ACTIVE . .

UR Upload range HOT ACTIVE = QUB_GP:'_U.UBP EIUB_GTlﬁ.ﬁ..UBP

SS Specify Object File Lb =) s08_cP32.08P =l s08_GT 184 _Highspeed.0aP

M Show module HOT ACGCTIUE Documentos '5||:|E.'_GF'3T'.-__Hig|'|5|:|EE|:|.I:IE\'F'

HE Help recientes = a0z _GTa.08P

Eg E:;Et chip @ =] 908 _GT8_HighSpeed. 08P

SA Show Algorithm Src  NOT ACTIVE o [Ehe0s 618 _trimsfiff tighspeed.zp

CS Choose Serial File  NOT ACTIVE :gz-ﬁ-:!mﬁg-ﬂfhs .

m _GT3_trim _HighSpeed.

\;} 908_GTEA.08P

Status Window 908_GTEA_HighSpeed. 08P

ontact with HCD8 Monitor established. s documentos 9UB_GT15-UBF‘
onitor Code Version:4 - 908_GT16_HighSpeed. 08P
Trying Security SFFFFFFFFFFFFFFFF Success (Sectd g-,l 908_GT16_trim&fdff_HighSpeed. 08P
({6BHCO8 Device responded properly, but RON Mi PC 908_GT16_trim&ffa0.08p
(Snococes=sful Statns: 0=Y,1=Y,2=¥Y,6 3=Y,4=Y, 5=Y Q08_GT16_trim&ffe0_HighSpeed. 08P

3 o

Mis sitios de red ~ Mombre: IBDE_GF‘SE_HighSpeed.ﬂEF‘ j Abrir I
Tipo: |P&E Prog Algorithm (*.08P) ~|  Cancelar |




Robdtica

GPBOT: Descarga de Programas ll|

-, PROGO8SZ Programmer - Version 2.22.00.00
File Device Program Verify Upload Windows

o [m| T[22

Help

<

-
~. * Choose Programming Function

TV T BT

1. Borrar memoria
“|Ew Erace mﬁrd o

2. Abrir fichero tes

J§ | P¥ Program words

3. Grabar

o

dule
range

ACTIUE

muulle
range

UR
UM
UR
58
SH
HE
qu
RE
uc

wl J.I_l,l
Uerify
Upload module
Upload range
Specify Dbject File
Show module

Help

Quit

Reset chip

Uerify CRC Checksum
Show Algorithm Src

Module = C\pemicrolics08gpgtzlalgorithms\908_GF:
Object File = D:\proyectosirobotical\GPBOT\programa
Base = 8000

Un-Secured = Yes

Serial File =

Next Serial =

- Status Window

Initializing.

(Bn=z Freq = 2458EKh=z)

Initialized.
;wversion 1.03, 09/18/2001, Copyright P&E Microcomputer Systems, www.pemicro.com [S08 g

;device Freescale, 5908 GP32, All, desc=HighSpeed —
:begin os
Loading programming algorithm ... Done. Y
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Robdtica

GPBOT: IDE CodeWarrior |

44 Freescale CodeWarrior - [main.c]

File Edit View Search Project Processor Expert Device Initialization Window Help

BDEES N B3N e
= b -{}-n- + o' - Path: D:'proyectos‘roboticaGPBO Thejempla 1% Sources \main.c
ejemploi. l .
— #include "mo68hc908gp32 B
| ¥ Mon8 Interface @Ry &% #define PORTE PTE
File:s ]Link Drder] Targets] d I
vold delay init{void) E Itor
L File Code | Data |4 H
. - el .
&S.o ig g . j— i:_ Configurar =l temporizador zj
mai!.ml;s:?jaliveh g g ﬂ T15C = 0=06;: #4 Prescaler: Div entre A4
: - = TIMODH = 0=0E; .~ E=stabl duloc 0=0EF7
B MCE2HCS03GPa2h 0 0 TIHODL - O0nF7. ShaniEmEn Antnie T
+{7 Libs 14F, ELA .| 1
+{_7 Project Settings 149 6« =l
s -
<% Rutina de pausa, en unidades de 100ns *.
2 3.
Pro eCtO /% ENTRADAS: ®
y S tine: Humero de unidades de tiempo a esperar -
Fg Cada unidad de tiempo == de 100ns *
£ /
wvold delay{unsigned char time)
while {(time:0) {
##—— HEzperar a gque == ponga a 'l' el Flag de Overflow del temporizador
vhile{ I (T15C & 0=x80)):
s#—— Poner a 0 el flag
T1SCE=({~0=xB0) ;
time—:
H
1
voild main{void)
. >
<% Configurar =l sistena *.
I 3.
CONFIGL|=0=01: ~~/—— Deshabilitar =l COP
DDEE=0=FF; #4—— Configurar Pusrto B para =salida
PORTE=0=00; ##== Poner a 0 Puerto B
S —— Ini;ializar el modulo de pausa
3fies 1w ox delay_initl).
S 21| Lines1t  colg |

Microcontrolador = mc68hc908gp32

M

Tl
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[Robética  GPBOT: IDE CodeWarrior I

- Freescalg

File Edit View Search Project Procedfor Expert  Device Initialization  Window Help
Maslerv<xhpaalEBsdh s 1E2RB Sj lad . it
= i True-Time Simulator & Real I u a Or en CIrCUI O
ejemplol.mcp l Component Memory Window Help
[ W Mone ktatace ey 3 5 = e e e i L e Y - - S R )
Fil i
=] |L|nk Drdell Targetsl m Assembly
# | Fie | Code | Data 4 | :
[=HEH Sources 43 0 =z -
¢ - = a,0x1F
- [main.d 43 0. '
E.aﬂcﬂda;ns 0 0 : [/f-- Bucle principal #0xFF, 0x05
B denvative h 1] 0 =l for (z7) {H 0x01
B MCESHCINEGRIZh i] 0 =l PTB~=0xff; //-- Cambiar de estado bit0 del puertoc B *-33 0xB80R3
+{_7 Libs 14k, Koe = vi{5) 7 //—— Pausa de 500ms| 0x01
[#{_7 Project S etting: 149 E + =
Register
HC0Z Auto
m_ Procedure A I_E
| HX 4D 5P| C14F
SR [7B Status [VBINZC
main () rc [eoce
# Data:1 1 Memory
_TIisc <l> wolatile T13C5IR 0080 FD 1F 20 85 7A 95 7D 28 .. .Z.l=
_TIMOD <2» wolatile T1MODSTR 0088 F5 8A B1 10 1F &E 2D 03 ..... T
_CONFIGL <l»> weolatile CONFIGLSTIR 0090 CC 01 94 4E 45 44 ng 4E ...NED.N
_DDEB <1» wolatile DDEBESTR 0093 C7 00 AF R6 01 C7 FE 08 ....en..
|- [O]%| = command kad
|main Auto Symb Local STOEEED |
SIEFPED COVER
=l
in» |
by 5/l ]
9 filez 14K 2k
2l i | %] JForHelp, pressF1 HC308GP32 [ICD |STEPPED OVER 7




Robatica Diferencias CodeWarrior y SDCC

v
o
0
Q

No anade estructura base. Empiezas desde cero.

Anadir fichero:

. Los puertos se llaman PORTB, PORTC, PORTD...

. Por defecto el Watchdog esta activado y nosotros debemos pararlo

CodeWarrior:

. Anade estructura base (include, MCU Init, ...)

. Usa libreria de definicion intermedia

. Los puertos se llaman PTB, PTC, ...

. Por defecto deja activado el Watchdog pero lo gestiona.

Mi recomendacion es borrar el Codigo del CodeWarrior y partir de cero.
Y para que sea compatible con los ejemplos de SDCC poner:

#include <mc68hc908gp32.h>
#define PORTX PTX (donde X puede serA, B, C,D ...)
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Robética GPBOT: Kit basico de robdtica

Micro Motorola MC68HC908GP32

« 32Kb de memoria FLASH

512 bytes memoria RAM

» Comunicaciones SPI, SERIE

« 2 temporizadores de 16 bits

« 8 conversores AD

 Pines IO

» Adaptado para programar en C

GPBOT

« Recomendable 6.0v a 1A maximo
* Reloj Externo a 9.8 Mhz

 Fbus interna a 2,45 Mhz
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Robébtica

GPBOT: Puertos entrada / salida

PUERTO A

v

VOr© PTAl PTA3 PTAS PTAT
GND PTAd PTA! PTAd FPTAs

PUERTOD

v

Yoo  FTD1 PTD: PTD: FTDY

GND PTDO PTD? PTDd PTDG /

PUERTOB

v

voC© PTE1 PTB3 PTE: PTET
GND FTE0 FTE! PTE4d FTBa

PUERTO CyE

v

TRQ I PTED V_BAT VCC PTCO PTC! PTC4d PTCo

RST PTE1 V_BAT GND GND PTC1 PTCR: PTCS
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Robotica Registros Puertos Entrada Salida

PTA Registro de entrada y salida de 8 bits. (PORTA)
DDRA  Configura cada bit del Puerto A como entrada (1) o salida (0)
PTAPUE Activa (1) las resistencias de Pull-Up del Puerto A.

PTB Registro de entrada y salida de 8 bits. (PORTB)
DDRB Configura cada bit del Puerto B como entrada (1) o salida (0)

PTC Registro de entrada y salida de 8 bits. (PORTC)
DDRC Configura cada bit del Puerto C como entrada (1) o salida (0)
PTCPUE Activa (1) las resistencias de Pull-Up del Puerto C.

L /NPT

PTD Registro de entrada y salida de 8 bits. (PORTD
DDRD Configura cada bit del Puerto D como entrada (1) o salida (0)
PTDPUE Activa (1) las resistencias de Pull-Up del Puerto D.

\_/

PTE Registro de entrada y salida de 2 bits. (Solape con TX y RX)
DDRE Configura cada bit del Puerto E como entrada (1) o salida (0)
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Robdtica GPBOT: Motores y Sensores

PUERTO A PUERTO C
7 & 5 4 3 2 1 0 7 [} 5 4 3 2 L 0
PTAT | PTAG PTAS | PTA4 | PTAS | PTAY | PTAL | PTAD PTCT PTCe PTCS| PTC4| PTCE | PTCE PTCL | PTCO
i i i
Y Y 1
IR=1| IR3| M4 M3 | IRZ |[IRL M2 | ML
Sensores MMotores Sensores Motores
PUERTOB PUERTO D
7 [/ 5 4 3 2 L 1] 7 (17 1]
FTBT | FTEBs | PTES | PTE4 | PTE3Z | FTE?! | FTE1 FTEROD PFTDT  FPTDo P'TD.': P'TD.-'! FTDI PTDN
ADT ADG | ADS | ADd AD3 | AD? | AD1 | ADWD TXH1 TlC’Hl T1CHL | TICHY SPSCE | MOST TlulTSl‘J 55
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Robética GPBOT: Alimentacion

Antes de enchufar verificar la tensidon de la fuente

Conector hembra Conector jack macho
l_ GND _i
'||r|' C‘C‘ g 1'r'-|:|:

Alimentacion entre 6 y 9 voltios. Recomendable 7.5 v
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Robébtica

Fuente de Alimentacion

A

-

S1 S2

A

.81. ‘ OS1
O

+ - +
® OO |5:- O
I. Limit I. Limit
30v/1A . . . 30v/1A

O
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Robética La corriente y la tension

Cortocircuito -=> A== Il ->V =0 Vin = V1 + V2
Abierto -> A=0 y V=6vdc 11 =12 + lout
Operacion normal -> V=6.5 vdc y A<=1A V=1.R

! 11 lout
lout # << 12

t \/ 1 No vale

g VA

Vin 2 | | V2 Vout %

} =12 +(ut12+0=12=1
i g Vout = 1. R2

— Vin = (R1 + R2) . |

: Vout = Vin . R2 / (R1 + R2)
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Robdtica

GPBOT: Ejemplos de Robots
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Robética Enlaces de interés

Trucaje Futaba:

http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.html

Conexion CNY70 y Motor a la GPFAZ

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html

Construccion cable serie

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html

Ejemplos de Programacion

http://www.iearobotics.com/personal/juan/proyectos/gpbot/gpbot.html
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Robaética indice
1.  Presentacion
2. Normas del laboratorio
3. Practicas
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Robdética LED
R 330 Q
— ] +
! 7 )
4 _
;Z % Diodo V<.j|odo=1.2
VOUt Idiodo = 10mA
(pin micro) _
Vout — Vdiodo
= =330 Q
ldiodo
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Robética Puertos GPBOT

PUERTO A PUERTOB
v v
VC PTAL PTA3Z PTAS PTAT v PTB1 PTB3 PTBS PTET
GND PTAO0 PTA? PTA4 PTAG GND PTE0 PTBE? PTE4 PTBé
PUERTOD PUERTOCyE
-
v v
voo  PTD1 PTD3 PTDS PTDT TRQ I PTED V_BAT VCC PTCO PTC? PTC4 PTCo
GND @ D? PTD4 PTDG / RST PTEl1 V_BAT GND GND PTC1 PTC3 PTCS

LED
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Robética Encendiendo un LED

/******************************************************/

[* portb-sal.c (c) Juan Gonzalez. Marzo 2004 */

/* _____________________________________________________________ */
[* Ejemplo para el PUERTO B. */
[* Se configura para salida y se envia un dato */
/* _____________________________________________________________ */
/* LICENCIA GPL */

/******************************************************/

#include <mc68hc908gp32.h>

V\J [ Hi\vv

DDRD = OxFF; //-- Configurar Puerto B para salida
PORTD = 0x01; //-- Enviar un dato

\I{'\id rnain/\lr\irl\ ]
\ I~

Software de prueba portb _sal.c
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Robética Motores — Puente en H

Ve Puente en H: Controlador 1 motor

s1 ] s3] s2] s4

On | Off | Off | On |zq
\ s Off | On | On | Off | Der
I\

D

51)

|
1

On | On X X Error
X X On | Off | Error

On | Off | On | Off | Stop

I ‘ Simplificando

53

54

A

A B
on Off | lzq
X2 off on Der

Off | Off | Stop

L293D ofrece 2 P-H para dos motores
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De Servomotor a Motor

http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.html
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Robotica Puertos GPlfaz y Motores

DDRC=0 0 O

PUERTO A
7 (V] 5 4 3 2 L 1]
PTAT | PTAo  PTAS | PTA4d | PTAS | PTAY | PTAL | PTAD
i i
|
R4 1R | M4 M3
Sensores Motores
PUERTOB
7 & 5 4 3 2 L 1]
FTET | FTBs | FTES | PTE4 | PTE3 | PTE!? | FTEl1 FTERD
ADT ADd | ADS | ADd AD3 | AD2 | AD1 | AT

1-1 1 1 0=0x1E
7 (4] 5 ] 1]
PTCT PTCo PTCH é'['d PTC3 i:']::b"[‘ﬂ
|| Y Y L
m2 mwmi Tmz20 | hn q
Sensores Motores
PUERTO D
7 1]
PTD?T PTDE PTD.':- PTDE PTDI FTDH
TI1CHO | SPSCE | MOST M'[SD 55

TiCH1 TE!E'HI TiCH1
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Robébtica

Programar un motor

void main(void){

DDRC=0x1E;

PORTC=0x14;

for (;;);

Software de prueba motor on.c
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Robética Alimentacion Auxiliar Motores

La tarjeta GP_IFAZ permite alimentar los motores con una tensién
diferente a la utilizada para el resto de circuitos (+5v DC)

Se usara la Clema Doble J4 con una configuracion especial de J6 y J7

W Bat (de la
tarjeta GP_Bof)

Tansion sin
regular

2 D— Filtro LC

Regulador

5
Tensidn ?H Ve 12930

reguiada

0

Tensidn Externa O 1

Jurmper J &

JumperdT

JUMPER J6 tiene que colocarse en la posicion 1-2

JUMPER J7 tiene que colocarse en la posicion 2-3
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Robébtica

Sensor CNY70 (I)

Ejemplo de lectura de “Pin de entrada” usando un CNY70

l

=y
- U

CNYT70
LNY

Tipos de O e
sensores
optoelectronicos <2 —

A ¢ e

o
/ | l i
: A
w.lg : )
> ™ :
"_ <ol H21A
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Robética Sensor CNY70 (Il)

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html

Sensor CNY70 GP _IFAZ
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Robotica Puertos GPlfaz y CNY70

PTCPUE=0 0| 1(0.0 0 0 0=0x20
DDRC=0 0| 0|0.0 0 0 0=0x0

I

L 0
FTC! FTC1 | PTCO

Ll IR

FTAT | PTA6 PTAS | FTA4 | PTAS | PTA2 | FTAL | PTAD FTCT? | PTCH PTCS | WTC4 | PTC3

]:R4| ]]B| M4 M3 1IR1 M2 M1
Sensores Motores Sensores Motores
PUERTOB PUERTOD
7 (4] 5 4 3 2 L 1] 7
FTET | FTBs | FTES | PTE4 | PTE3 | PTE!? | FTEl1 FTERD PTDT PTDE PTD.':- PTD.! PTDI P'T[H]
ADT ADd | ADS | ADd AD3 | AD? | AD1 | ATM TH1 TlE‘Hl T1CH1 | T1CHO | SPSCE | MOST MTSD 55
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Robotica Programando los CNY70

Software de prueba sensor1.c

unsigned char sensor;

void main(void){
CONFIG1|=0x01; //-- Deshabilitar el COP

DDRB=0xFF;

DDRC=0x00;

PTCPUE=0x20:
for(;;) {

sensor=(PORTC & 0x20);

PORTB=sensor;

}
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Robébtica

Indice

s wh =

® o

Presentacion
Normas del laboratorio
GPBOT: Kit Basico de Robdtica

Practicas

Programacion basica (Motores y Sensores)
COP y Frecuencia Interna
Programacion avanzada (serie y timer)
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Robética GPBOT: Watch-Dog

COP: Computer Operating Properly

Sistema de seguridad basado en un contador que provoca un Reset Interno
del Microcontrolador cuando se produzca un OVERFLOW en la cuenta.

En programas con esperas activas largas puede provocar que la aplicacion
se resetee sola !l ya que se permite que el contador haga OVERFLOW.

Para desactivarlo hay que poner el CPOD a 1 en el Config Register.
CONFIG1|=0x01;

O a cada cierto tiempo escribir en el registro COPCTL.
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Robética GPBOT: Low Voltage Inhibit

LVI: Low Voltage Inhibit

Sistema de seguridad que hace un reset del micro cuando la tensién de
alimentacion es menor de 3v DC.

Al invertir el sentido de giro de un motor se produce un pico de corriente
que puede provocar una caida de tension por debajo de 3v. !!!!

Para desactivarlo hay que poner el LVIPWRD a 1 en el Config Reqister.
CONFIG1|=0x10;

O utilizar fuentes de alimentacidén capaces de absorber los picos de
corriente. Por ejemplo las pilas y las baterias lo hacen.
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. Puerto Serie

Eco.c

Hyperterminal
9600,8n1

http://arantxa.ii.uam.es/~qdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html

—= GND (al pin 5)
RX (al pin 3)
TX (al pin 2)




Robébtica

Registros Puerto Serie

Serial Communications Interface Module (SCI)

Addr.

2013

$0014

$0015

001G

0017

00

$0019

Register Name

(%]

[ Control Register 1

(SCC1)

Conitrol Regiser 2

S0C2)

Conitrol Aegisser 3

SO
L A

SCI Ssatus Aegiser 1
(SCS1)

S0 Szanus Regisser 2

(3C52)

S0 Data Register
(SCOR)

SCI Saud Rate Register
(5CeR)

Bit T 5 4 3 2 1 Bit 0
. LOOp Ehaﬂ) TEMY W WaxE ILTY PEM PFTY
A
] 1 i oy ,—3\ 0 0
SCTIE TCIE SCRIE ILIE TE RE ) (51500 =t
N
] ] ] | i i 0 0
A8
TR OKMARE | DWATE ORIE MEIE FEIE "EIE
U | | 0 0 0 0
TC SCAF IDLE (] MF FE FE
1 1 ] | 0 0 0 0
BKF | RPF
: ] 1] i = - il i} 0
; - fad - -, o
A~ AT Gl R3 R4 R3 32 A1 R >
~~—_T¢ T3 T4 T3 T2 R -,
Urafecied by resat
=1
SCe SCr0 3 < SCr2 ECat ZCAD )
N s
S0 0 0 D 0 ———T
I:I = Unimplemensed A = Reserved U = Unafecsed

Figure 18-2. SCI O Register Summary

APM-Febrero-2008




Robética Puerto Serie Registros Il

ENSCI Activar el Puerto Serie. Bit6 del SCC1 puesto a 1

TE Activa el Trasmisor del puerto serie. Bit3 del SCC2 puesto a 1
RE Activa el Receptor del puerto serie. Bit2 del SCC2 puesto a 1
SCTE Se activa cuando esta libre el registro de envio. Bit7 del SCS1
SCRF Se activa cada vez que llega un caracter. Bit 5 del SCS1
SCDR Registro para enviar/leer un dato por el puerto serie

SCBR Configuracion del puerto serie (velocidad en baudios)
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Robética Programacion del Puerto Serie

void sci_init(void) {
SCBR = 0x22;
SCC1 = 0x40;
SCC2 = 0x0C;

}

unsigned char sci_leer_car(void){

while((SCS1 & 0x20));
return SCDR;

}

void sci_enviar_car(const char c){

while(!(SCS1 & 0x80)):

SCDR =c¢;
}
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Robética Programacion de Puerto Serie 2

void main(void){
unsigned char car;

CONFIG1|=0x01; //-- Deshabilitar el COP
sci_init();
for (5) {

car=sci_leer_car();

sci_enviar_car(car);
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Puerto Serie en el PC

. _= 9600 - HyperTerminal

Archivn  Edician Ve

Llamar Transferi  Ssylda

sh-2.85a#

Propiedades de 9600

Conectar a | Configuracicn |

[ Cambiar icono... ]

Faiz o regidn: Ezpafia [23]

Ezcriba el cddian de drea zin el prefijo de larga distancia.

Codigo de area: I:I

Mumera de |
teléfomio:

Conectar
uzanda: | COM1

[ Configurar... ]

Utiizar cadigo de paiz o regidn y codigo de area
Waolver a marcar =i exta ocupado

Propiedades de COM1

Configuracidn de puerta |

Bitz por zegundo; | EElEEE]

Bitz de datos: | g hd |
Paridad: | Hinguno V_|
Bits de parada: | 1 el |

@de Flujo: | Minguno D

[ Aceptar ] [ Cancelar

[ Feztaurar predeterminados ]

L Aceptar J [ Cancelar ] Aplicar

|

Desconectado

| AMSIW 9500 5-N-1 DESFLAZAR

Ay

LI Capburat Irprirair




Robética GPBOT: Frecuencia de Reloj

FRECUENCIA DE RELOJ

Para usar el TIMER correctamente es necesario conocer la frecuencia de
funcionamiento interna del microcontrolador.

CMGMX_CLK : Senal equivalente al reloj externo = 9.8304 Mhz
CGMV_CLK: Senal generada en el PLL ( No se usa el PLL )
CGMOUT: Senal de reloj Base = CMGMX CLK/ 2

N1 V7 ]

Reloj interno (Fbus) = CGMOUT / 2 = CMGMX _CLK/ 4

Reloj Externo 9.8304 Mhz -> Fbus= 2.45 MHz
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Robética Servomecanismos - TIMER

TN
@p==

L E mseg
. Futaba S3003 Analdgico
- msegd =
v
5_
Futaba 3003
Velocidad 0.23 seg/60°
Par 3.2 Kg-cm
Tamano 40 x 20 x 36 mm
. . i
L 23mseg Peso 374
: 20 mseg E_
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Robébtica

Servomecanismos - TIMER

(ol |

Software por interrupciones
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Robébtica

Encoder
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Robética PWM

PWM = Modulacion por ancho de pulso

Nos va a permitir controlar la velocidad de un motor

V — Velocidad &8 % cdo | - -
| — Potencia valnaiiad ‘
tiampo sin snargla
El motor responde al tlempo con energla

valor medio de la senal

aplicada. \‘w ciclo
Manos ‘
volocidad

http://homepages.which.net/~paul.hills/SpeedControl/SpeedControllersBody.html
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Robébtica

PWM programacion

Algoritmo por espera activa.
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Robébtica

PWM programacion

Algoritmo por interrupciones
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Robébtica

Sensor Ultrasonidos

Algoritmo Capturador de pulsos
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