Praktische Elektronik

Datei auf der Programmdiskette des Spe-
zialangebotes abgel egt.

Die gesamte Schaltung wird auf einer Lei-
terplatte angeordnet. Die Leiterplatte ent-
hdlt an der Seite Bohrungen, mit denen
man siein das Lego-System ,, einkniipfen”
kann. Beim Aufbau sind lhrer eigenen
Kreativitét jedoch keine Grenzen gesetzt.

B Programmierung des Roboters

Wie bereits kurz erwahnt, gibt es zur Pro-
grammierung des Roboters einige Tools.
Zum ersten verflgt der Steuerungs-Con-
troller Uber einen Satz spezieller Befehle.
Soll der Roboter z.B. einfach geradeaus
fahren, bekommt er den Befehl step n.
Hinter der Konstanten n verbirgt sich die
Zahl der Taktierungen, die die optischen
Encoder erkennen sollen.

In Abhangigkeit von Ihrer Konstruktion
kann das ein unterschiedlich langer Weg
sein, einzige Bedingung ist die Einhaltung
des Zeitlimits zwischen zwei Takten, da-
mit der Controller nicht einen vermeintli-
chen Motorstillstand erkennt und den Ro-
boter stillegt. Drehungen werden auf die
gleiche Weise, hier turn n, redisiert. Be-
dingte Sprunganweisungen ermoglichen
Programmverzweigungen.

Innerhalb eines Statusbytes werden dielo-
gischen Werte der Eingangssensoren ab-
gelegt. Auf diese Bytes kdnnen Masken
gelegt werden, mit deren Ergebnissen ver-
schiedene Programmzweige durchlaufen
werden.

Bestimmten Sensoren lassen sich auch ei-
genen Prozessen (Programmen) zuweisen.
Tritt ein derartiges Ereignis ein, holt der
Controller den passenden Programmcode
aus seinem Speicher und fihrt das Pro-
gramm aus. Typische Roboteranwendun-

gen, wie z.B. die Suche nach einer Licht-
quelle, kbnnen dann auf reale Stérungen,
wie Hindernisse auf dem Suchpfad, flexi-
bel reagieren.

Geschrieben werden die Programme in-
nerhalb einer integrierten Entwicklungs-
oberflache (IDE). Dieses Programm ge-
stattet Quelltexteingabe, Quelltextiiber-
setzung und den Download fertiger Pro-

Bild 11: Ansicht der fertigen Systemplatine

gramme in den Roboter unter einer
Bedienphilosophie.

Waéhrend der Programmiubersetzung fin-
det ein Syntaxcheck statt. Programm- oder
Schreibfehler werden markiert und kon-
nen von [hnen berichtigt werden.

Die Programmibertragung zum Roboter
erfolgt Uber ein serielles Kabel mit einem
modifizierten Protokoll. Das Programm
wird im EEPROM des Roboters abgel egt,
es verbleibt also auch nach dem Abschal-
ten der Betriebsspannung im Controller.
Der Hersteller garantiert 300 000 Schreib-
zyklen auf den EEPROM.

Einziger Pferdeful3, es stehen Ihnen nur
128 Byte Speicherkapazitét zur Verfiigung.
Doch da Sie tber den Roboterbefehl ssatz
verfligen, dessen Befehle meist nur ein
Byte lang sind, reicht dieser Speicher im

allgemeinen aus. Zum Debuggen und zur
Signalisierung bestimmter Systemzustén-
de besteht die Moglichkeit, die Leucht-
diode bzw. den Summer zu benutzen. Sy-
stemfehler werden durch Blinkzeichen
signalisiert.

B Zusammenfassung

Mittlerweile ist die Beschéftigung mit au-
tonomen, intelligenten, mobilen Einheiten
ein wenig in Mode gekommen. Viele
Hochschulen bzw. Universitéten stellen
eigene Projekte, die sich fast immer zum
Publikumsmagneten entwickeln, einer
breiteren Offentlichkeit vor. Selbst als
Spielzeug werden Roboter projektiert,
man denke nur an den Cybermaster bzw.
den Mindstrom-Baukasten von Lego.

Das hier vorgestellte Experimentiergerat
kann und will sich nicht mit den profes-
sionellen Einheiten aus der Industrie oder
Forschung messen. Vergleichbar ist es
eher mit seinen Lego-Verwandten.
Wesentlicher Vorteil ist jedoch die Uber-
schaubarkeit des Systems.Wer gern wis-
sen mochte, wie solche mithin doch rela-
tiv komplexen Steuerungen funktionieren,
kann tief ins System einsteigen und weiter
experimentieren.

Bezugsquelle L egobot-Paket:
Leiterplatte, Legobot”, ST62T65,
Programmiersoftware

Elektronikladen Detmold
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http://www.el ektronikl aden.de/robotik.html

Kontakt zum Autor:
jens.altenburg@t-online.de
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Interaktiver Roboter im Web:
http://www.sse-erfurt.de

Reservespannungsquelle —
automatisch eingeschaltet

Fur elektronische Einrichtungen, die einen
ununterbrochenen Betrieb gewahrleisten
miissen, bendtigt man eine Reservespan-
nungsquelle (RSQ), welche sich beim
Ausfall der priméren Betriebsspannung
sofort einschaltet und so die Spannungs-
unterbrechung kompensiert.

Dazu wird die Schaltung von einer Signal -
spannung der zu Uberwachenden Schal-
tung gespeist. Uber den Spannungsteiler
R1/R2 gelangt das Steuersignal an die Ba-
sisvonVTL

VDL1..6 schitzen dabei die Uberwa-
chungselektronik vor Uberspannung bzw.
falscher Polaritdt des Eingangssignals.
Die Signalspannung gelangt so tber VD5
an den Elko C3, der beim ersten Einschal-

ten des zu Uberwachenden Gerétsin 2 bis
3 Minuten auf ca. 9—-10V (je nach Si-
gnalspannung) aufgeladen wird. Die Auf-
ladegeschwindigkeit wird hierbei von R1
bestimmt (je nach Bedarf). VT1 bleibt
durch den Spannungsabfall Uber VD5 ge-
schlossen, ebenso VT2. Die Schlieferkon-

takte von K1 sind somit offen und die
RSQ abgeschaltet. Fehlt die Steuerspan-
nung, 6ffnen VT1 und VT2, wdhrend sich
C3 Uber das Relais entladt, welches nun
anzieht und die Kontakte schliefdt. Hier-
durch wird die RSQ eingeschaltet. K1.2
kann gleichzeitig andere Lasten schalten.
Durch die Einschaltung der RSQ erhélt die
zu Uberwachende Schaltung wieder Span-
nung, und der VVorgang beginnt wieder wie
beschrieben.

Michail A. Schustow
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