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Agenda

e Motorstyrning

 Processorer

e Sensorer

o Kommunikation

* Lite att tanka pa vid kretskortsdesign
e Allméanna tips

« Ovrigt
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Motorstyrning - PWM

PWM = Pulse Width Modulation
Variera tiden som spanningen ar PA/AV

e Fordelar:
— Lagre energiférbrukning Ve - — — _
- A”t dlgltalt Ov W average
— Enkelt att framstalla med Ve 4 _
microcontroller
Ow t
 Nackdelar: - o
— Ej steglost
Ov t
— HOg frekvens = hdga - puise width -
krav pa prestanda — period —i

— Kan lata mycket
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Motorstyrning — H-brygga

{ T
S SRR =1 E SR B
- E - 2
A & D 0ppna, C & B stangda C & D dppna, A & D stangda
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Att tdnka pa

« Absolut inte 6ppna tva transistorer pa samma sida
samtidigt

« PWM-frekvens

— 100hz-4khz (Energiforluster i motorn, svart att reglera och later)
— 4khz-20khz (Jobbiga ljud)

— 20khz-30khz (Energiforluster i elektroniken men tyst)
« Stora strommar sa anvand "grov” kabel
« Kan vara svart att bygga sjalv
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Sensorer fOr varvtalsmatning

« LOsningsmetoder:
— Optisk
— Induktiv
— Magnetavkannande
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Optiska losningar

. Lasgafflar

LLLLL
- Reflexsensor 7\ g—ov
!fm

PHOTO SENSOR

SQUARING
CIRCUIT
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Induktiva losningar

« Induktiv givare med tandhjul
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Magnetavkannande

- Magnetavkannande rotationssensor

- Halleffektswitch med magneter
monterade pa hjul / axeln

Hall effect IC
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Vilken ska man anvanda??

« Optisk
+ Vanlig och billig
- Kraver sma avstand och smutskanslig

e Induktiv

+ Robust
- Dyra

- Magnetavkannande rotationssensor

+ Absolutvinkel pa axel och enkel att implementera
- Maste sitta i anden av axeln och varvtalsbegransad

- Magnetavkannande encoder
+ Robust
- Dalig upplosning
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Att tanka pa

« Tva sensorer med 90 graders forskjutning ger

bade riktning och 6kad uppldsning ("Quadrature
enCOdewj LT LTI LI Chamel

LI LTI TTTTTI] channedB
Code track on dizk

Channel &
: Channs B
I

—

I
Qo

- Matning av antal pulser ger stracka, men kraver
en robust I0sning = inga missade steg
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RC Servo

* Absolutposition
e Snabba

* Relativt h6gt moment / storleks-
forhallande

e Latta att styra

Pulse Width 1-2 ms

ok
|-

Period 18 ms

1 ms Pulse Train
1 ms Pulse _ﬂ_ﬂ_ﬂ_ﬂ @ Servo Motor Position

Laft

1.5 ms Pulse Train

[ 1 I | Servo Motor Position
1.5 ms Pulse

Midrange

Z2ms Pulfse Train

2 ms Pulse M @ Servo Motor Position

Right

Output Shaft

Qutput Bearing
Gears

Potentiometer

hMotor
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Processorer

« Microcontroller
- Propeller chip
- Basic Stamp
- DSP

- FPGA

- CPLD

- Vanlig PC
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Microcontroller / Propeller / BS

- C / Basic programmering
- Timer, UART, Interrupt, PWM, ADC

- Motorstyrning, servostyrning,
sensoravlasning
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DSP / FPGA / CPLD

- VHDL
« Logikprogrammering

. Anvands vid stora datafloden och héga krav pa
hastighet, t.ex. ljud eller bildhantering
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Vanlig PC

 Stor berakningskraft

. Latt att andra 1 program och ha kontroll over
applikationen

- Anvands garna tillsammans med en
microcontroller for att styra motorer och lasa
sensorer
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Att tinka pa vid val av processor

- Prototypbygge -> Battre processor an vad som
behovs

- Man kan ha flera sorter i samma projekt
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Sensorer

Hinderdetektering med IR
Avstandssensor med IR
Ultraljud

Lasersensorer

Accelerometer / gyro / kompass
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Hinderdetektering med IR

Procedur:
— Skicka ut IR-ljus
— Mat OM ljuset kommer tillbaka

Se om nagot ar framfor
Matavstand: 0 - 2m
Stor matkon med instabil funktion
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Avstandsmaéatning med IR

Procedur:
— Skicka ut IR-ljus

— Mat vinkeln pa det
reflekterade ljuset

Frekvens: 38khz
Matavstand: 10 - 80cm
Punktformat matomrade
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Avstandsmatning med ultraljud

Procedur:
— Skicka ut kort ljudpuls

— Mat tiden det tar for ljudet att komma tillbaka till
mikrofonen

Frekvens: 40khz
Matavstand: ca 0,03 - 3m
Stor matkon

21(29)



Lasersensor

Industrisensor
HOg noggrannhet
Stort matomradet
Dyr
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Accelerometer / Gyro / Kompass

Erfarenheter fran de billiga sensorerna:
. Dalig noggrannhet
- Kansliga for storningar

Kompass

Gyro
Accelerometer

23(29)



Kommunikation

« Microcontroller <-> PC
— Radiolank, Bluetooth, USB / RS232

« Processor -> Processor
— SPI

* Synkront, hdga hastigheter, 4-wire, # enheter = # cs-kablar
— 12C
* Synkront, “mellanhastighet”, 2-wire, upp till 129 enheter

— Parallellt
e Synkront, hog hastighet, manga kablar

— RS232

e Asynkront, lag hastighet, 2-wire, 2 enheter
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Kommunikation

- Billig tradlos overforing ar svar att fa igang, om
ens mojligt -> Lagg lite extra pengar om tradlos
overforing verkligen behovs
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Kretskortsdesign

« Forfilter vid analog avlasning (RC-filter)

- Manga 100nF kondensatorer néara digitala
Kretsar

« Shottkydiod for polvandningsskydd

- FOlj datablad eller application notes vid
design
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Tips vid elektronikkonstruktion

« Allt tar mer tid an beraknat

- LOs huvuduppagiften istallet for att grava ner sig
| smasaker

- Keep it simple...

27(29)



Lankar

www.crf.nu
www.lawicel-shop.se/shop/
www.hobbytronik.se/
www.robotshop.se

www.farnell.se

www.elfa.se

WWW.Junun.org
www.elektronikforumet.com/forum
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Ovrigt

Byggkvallar
18:00 Onsdagar LV1 — LV7

e Wwww.crf.nu
e info@robhot.chs.chalmers.se
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