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| Uvod

Vsem ucastnikiim letoSniho ro¢niku konference Pocitac ve skole vénovali poradatelé jako darek robota ###.
Jedna se o jednotcelovy stroj pro jizdu po ¢are. Proc ale nevyuzit schopnosti tohoto zatizeni pro vytvoreni
viceucelového programového robota?

2 NeZ zaCneme s vylepsenim

Jesté, nez se pustime do samotného zapojovani a programovani, je potfeba porozumét tomu, jak vlastné vas
robot funguje.

Jadrem celého robota je mikro¢ip LM393. Vibec nevadi, Ze vam to nic nefika. Nastésti Zijeme v dobé
internetu a da se celkem snadno zjistit, Ze se jedna o 2 porovnavace napéti:
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Schéma mikrocipu LM393

Diky schématu robota lze odhalit, Ze vstupy A i B (Inputs A a Inputs B) jsou tytéz vodicCe, pouze prohozené a
muzeme z nich ¢ist hodnotu z fotorezistorti umisténych vpredu na robotovi.

S pomoci Vystupi (Output A a Output B) 1ze naopak ovladat robotovy motory.

3 Cim mam zadit!

Prvni véc, kterd vas Ceka je vybér programovatelného mikrokontroleru, ktery budete pouzivat. Nedéste se!
Zni to hrozné, ale zase tak slozité to neni. Potfebujete takovy mikrokontroler, ktery dokaze ovladat
minimalné 2 digitalni vystupy (idedlné PWM - umoziuje plynulou regulaci rychlosti) a idealné alespon 2
analogové vstupy, pokud chcete pouZivat fotorezistory, které uz na robotovi jsou.

Ja jsem se rozhodl pro platformu Arduino. Jednak kvili jeji nizké cené (pri objednavce z neoficidlnich
obchodt - naptiklad eBay - se da sehnat kolem 1 $), také pro jeji velkou komunitni podporu a v neposledni
radé kvili tomu, Ze uz s nim mam néjaké zkusenosti. S ndvodem tedy budu pokracovat pro zarizeni Arduino
Pro Mini, které umoznuje napajeni z 3.3V zdroje (2 AA baterie v sérii maji jen 3 V, to ale Arduino zvladne).
Pro jiné platformy vSak budou kroky velmi podobné. Dalsi zajimavy mikrocip je ESP8266, ktery sice nema
analogové vstupy, zato umoznuje pripojeni k WiFi a komunikaci s internetem.

4 Nikdy v Zivoté jsem ale nic nezapojoval

Nebude to nic slozitého. Prvnim krokem je odpojeni ptivodniho ¢ipu. Rukou, nebo opatrné sroubovakem
zkuste odpojit mikrocip z jeho soketu. Odpojeny mikrocip si dobie schovejte, pokud se rozhodnete vratit
k ptivodnim schopnostem, stac¢i odpojit Arduino a vratit ¢ip na ptivodni misto.

K propojeni Arduina s robotem nam staci jakékoli vodice, které se vejdou do slotli po plivodnim cipu
(naptiklad dratky na nepajené pole).
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Robota potiebujeme pripojit k Arduinu nasledujicim zplisobem (na levé strané je vzdy cislo pinu ptivodniho
¢ipu, napravo oznaceni pinu na Arduinu):

4 (GND) — GND (uzemnéni)

8 (VCC = napdjeni) — RAW (neregulované napéti 3,3 Vaz 12 V)
2 (Input A1) — A0 (Analogovy vstup)

3 (Input A2) — A1 (Analogovy vstup)

1 (Output A) — 10 (Digitalni pin s PWM)

7 (Output B) — 11 (Digitalni pin s PWM)

Ndkres mikrokontroleru Arduino Pro Mini s oznacenim pouZitych portii

5 Kouzlo programovani

Nyni uzZ s mizeme robota ,naucit” délat co chceme. Platforma Arduino ma velky potencial v moZnosti
rozSireni stavajicich soucastek o nové bez nutnosti hlubokych znalosti hardwaru (naptiklad senzor
vzdalenosti, barevna svétla, piezzo, Bluetooth, ...). Navody a knihovny pro jednotlivé soucastky lze nalézt na
internetu.

v v

NiZe nabizim jen malou ukazku ,lepsi“ jizdy po Cafe, ktera bere v potaz i moznost jizdy rovné. Tento kod
muzete pouzit jako predlohu, ale nebojte se experimentovat. Nebojte se, urcité to zvladnete, drzim vam
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palce. A kdyZ ne, tak stacf Cip vratit zpét...

/] === Nastaveni -----
// Piny sensoru

int leftSensorPin = AQ;
int rightSensorPin = Al;

// Piny motoru
int leftMotorPin = 10;
int rightMotorPin = 11;

// Maximalni rozdil pro stejnou barvu
int maxDifference = 50;

// Rychlost pomalejsiho motoru v rohu (0-255)
int cornerSpeed = 100;
/] === Nastaveni -----

void motor (int left, int right) {
// Motor se zapina uzemnenim pinu
digitalWrite (leftMotorPin, 255 - left);
digitalWrite (rightMotorPin, 255 - right);
}

int leftColor () {
// Cim tmavsi, tim vyssi
return analogRead (leftSensorPin);

}

int rightColor () {
return analogRead (rightSensorPin);

}
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void setup () {
// Nastavit piny s motory, jako vystup
pinMode (leftMotorPin, OUTPUT) ;
pinMode (rightMotorPin, OUTPUT) ;

// Na zacatku vypnout motory
digitalWrite (leftMotorPin, HIGH);
digitalWrite (rightMotorPin, HIGH) ;

// Nastaveni serioveho vystupu (pro kalibraci)
Serial.begin (9600) ;
}

void loop () {
if (leftColor () + maxDifference < rightColor()) {
// Levy senzor nad bilou, pravy nad cernou
motor (255, cornerSpeed);

} else if (rightColor () + maxDifference < leftColor()) {
// Pravy senzor nad bilou, levy nad cernou
motor (cornerSpeed, 255);

} else {
// Jinak
motor (255, 255);

}

// Hodnoty senzoru muzeme sledovat v Serial Plotteru
Serial.print (leftColor());

Serial.print ("\t");

Serial.println(rightColor()):;

delay (100) ;
}
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