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1. INTRODUKTION

1.1. BOT’'N ROLL ONE A

|1.1.1. BOT'N ROLL ONE A - HVEM ER DEN LAVET TIL?

Bot'n Roll ONE A Arduino-kompatibel er et open source didaktisk produkt, der er tiltaenkt alle, der gnsker
at starte i de mobile robotters verden, uden at man har sa meget viden om elektronik eller computere.
Under samlingen af denne robot kommer man gennem de fgrste sma trin med nogle af de mest alminde-
lige elektroniske komponenter. Den korte introduktion til grundkomponenterne og forklaringen af nogle
koncepter i monteringsvejledningen, er en meget givende indledende tilgang til samling og forstaelsen af
elektronikken.

@nsker du at komme i gang med robotteknik, finder du at Bot'n Roll ONE er det ideelle veerktgj, til opbyg-
ning af en robot, uden forkundskab.

Leerere finder i Bot'n Roll ONE A et veerktgj, der kan hjelpe med at formidle viden til deres studerende.
Fra elektronik til programmering giver denne robot mulighed for at studere en bred vifte af muligheder i
et meget praktisk perspektiv.

Den mest erfarne vil i dette robotkit finde interessante udfordringer. Bot'n Roll ONE A har to mikrocont-
rollere, en ATmega328, der kgrer ved 16MHz, programmerbar i C-sproget med Arduino IDE (som en Ardu-
ino UNO) og en PIC18F45K22 kgrer ved 80MHz programmerbar i C med MPLABX Microchip (leveres med
firmware udviklet af botnroll.com). Et libary / bibliotek til Arduino IDE specifikt udviklet af botnroll.com
muligggr interaktion mellem de to mikrocontrollere. Dette szt leveres med en 2-linjers alfanumerisk LCD-
skaerm med 16 tegn pr. linje.

Denne robot er klar til at blive koblet sammen med en bred vifte af Arduino-kompatible shields, sasom
tradlgs kommunikation, GPS, GPRS og mange andre sensorer, der kan udfgre forskellige opgaver, hvilket
gor det muligt at deltage i de store nationale og internationale robotkonkurrencer. Disse konkurrencer er
altid meget motiverende for unge til at lzere mere og at se nye Igsninger, skabt af andre hold.

For mere information, kan du registrere dig pd www.botnroll.com og holde dig ajour med nyhederne.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 4
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1.1.2. BOT’N ROLL ONE A OVERORDNET KARAKTERISTIK

Microcontrollere: 1 ATmega328 + 1 PIC18F45K22
Forsyningsspaending: 7V til 15V DC

Digital 1/0O's: 14 (6 of heraf tillader PWM)

Analoge Inputs: 6 (ATmega328) + 8 (PIC18F45K22)
Output dedikeret til servolontrol: 2 (PIC18F45K22)
Encoders Inputs: 2 (PIC18F45K22)

12C Connectors: 4 (ATmega328)

LCD Display: 2x16 Alfanumerisk med kontrast- og lyskontrol

(PIC18F45K22)

Trykknapper: 3 (PIC18F45K22)
Forhindringsensorer: 2 (PIC18F45K22)
Buzzer: 1 (ATmega328)

LEDer til fejlsggning: 2

Motorer: 2 (PIC18F45K22)

e Nominal Spanding: 12V DC

e Nominal Strgmstyrke: 0.58A

e Rotation uden belastning: 250rpm

e Drejningsmoment: 1.16Kg.cm

e Maximum drejningsmoment: 1.74Kg.cm

Dimensioner: 205mm x 192mm x 85mm
Vaegt: 800g (base kit uden batteri)
Batteri: Ni-MH AA 12V 800mAh

Andre karakteristiktika:

e  Reset knap;
e  Kredslgb til maling af batterispaending;

e Mulighed for at inkludere en spaendingsregulator dedikeret til servostyring;

e  Microcontrollere kommunikerer via SPI bus;
e  Kortslutningssikring med 4A traeg sikring.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.
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1.1.3. BOT’N ROLL ONE A OVERORDNET OVERBLIK

Obstacles Detection by Infrared

Buzzer

14 Digital 1/0’s

12C bus for
communication

ICSP to Program the
PIC18F45K22

two driving wheels

Servo Control

8 Analog Inputs (Line
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Reset Button
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Microprocessor

Debugging LED
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PIC18F45K22 Mi-
croprocessor

USB port to pro-
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mega328

Follower)
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Battery voltage me-
asurement circuit

LCD contrast and light
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mum- es- 3 g;i ON/OFF switch
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Push Buttons

www.botnroll.com

16X2 alfanumeric LCD

Caster Wheel and robot tilt adjustment

Fig. 1: Bot’n Roll ONE A general overview
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1.2. ROBOTTER

1.2.1. HISTORISK INTRODUKTION

Ordet "robot" blev fgrst brugt i et teaterspil "RUR" (Rossums Universal Ro-
bots), skrevet i 1920 af Karel Capek, en tjekkisk dramatiker. | dette stykke byg-
get en karakter flere kunstige maend og brugte dem til at erstatte maends ar-
bejde. Det var fgrste gang nogen brugte dette ord til at betegne "kunstig
mand". Pa sit originalsprog (tjekkisk) betyder "Robota" "
ske pa grund af denne sekundzre betydning er robotterne mere forbundet
med branchen. Allerede fgr dette stykke blev robotterne kaldt "Automand" af
graekerne, hvis betydning er "at flytte automatisk."

tvangsarbejde". Ma-

Fig. 2: Rossum's Universal Robots

1.2.2. ROBOTTIKKENS TRE LOVE

Skrevet af forfatteren Isaac Asimov i sin fiktionbog I,Robot, beskriver han asplmsm“ov
i tre love disse robotters forventede opfgrsel: ‘
. l,Robot

1. lov: En robot md ikke beskadige et menneske eller ved hjeelp af passi-
vitet fordrsage at et menneske kommer til skade.

2. lov: en robot skal adlyde de ordrer, der er givet af mennesker, undta-
gen hvor sddanne ordrer ville vaere i strid med den fgrste lov.

3. lov En robot skal beskytte sin egen eksistens s laenge en sddan be-
skyttelse ikke strider mod farste eller anden lov.

Ifglge Asimov var hovedformalet med disse love at muligggre eksisten-
sen af intelligente robotter (lovene antager intelligens nok til at skelne
mellem godt og ondt) pa en sddan made, at de ikke bliver rebelske
mod det menneskelige domaene. Senere introducerede Asimov

Fig. 3: Book “l Robot” by Isaac Asimov
en lov mere:

Lov nul: En robot ma ikke skade menneskeheden eller ved hjzelp af passivitet tillade at menneskeheden
kommer til skade.

Dog har lov nr. 0, det alvorlige problem at overfgrer magten til roboten (mulighed) for at vurdere i speci-
fikke situationer, om menneskets interesser overlapper den individuelle interesse. En sadan mulighed ab-
ner et farligt hul for at maskiner kan vaelge sig selv som den hgjeste gode, og dermed kunne skade et
menneske, hvis de mener, at det er det bedste for menneskeheden.

Det er ikke ligefrem love i ordets virkelige betydning, men bare retningslinjer, som alle robotikentusiaster
og forskere implementerer, nar de opretter og udvikler robotter.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 7
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1.2.3. DE VIGTIGSTE EVENTS OG FALLESSKAB RELATEREDE TIL ROBOTTER

RoboCup® - http://www.robocup.org/

RoboCup er et Robot World Wide initiativ inden for forskning og uddannelse. Hovedformalet er at
fremme kunstig intelligens og robotik generelt. Med en fodboldkamp som den stgrste udfordring, udvik-
les nye teknologier inden for robotter, sdledes at et hold robotter kan vinde de menneskelige verdens-
mestere i ar 2050. Det er en arlig begivenhed, der foregar i forskellige lande.

S.P.R. - http://www.spr.ua.pt/site/

Sociedade Portuguesa de Robdtica (Det Portugisiske Robotfaellesskab, ogsa kendt som SPR), er et alme-
nyttigt faellesskab, hvis hovedformal er at fremme og stimulere uddannelse, forskning og teknologisk ud-
vikling sdvel som industrielle og servicere robotapplikationer.

F.N.R. - http://www.spr.ua.pt/fnr/

Festival Nacional de Robdtica (Portugisisk abent) blev afholdt i 2001 i Guimardes og har som hovedformal
at fremme videnskab og teknologi i ungdomsuddannelser, pa gymnasie- og universitetsniveau savel som
i offentligheden gennem enkle og underholdende robotkonkurrencer. Portugisisk Aben holdes arligt i for-
skellige byer, og den indeholder et symposium, hvor nationale og internationale forskere fra robotikfeltet
samles for at praesentere de seneste aktiviteter i deres forskningsarbejde. Denne begivenhed er et initiativ
fra det portugisiske robotiksamfund og har siden starten haft en utrolig vaekst, bdde hos deltagere og i
offentligheden.

RoboParty® — http://www.roboparty.org/

RoboParty® er et paedagogisk arrangement, der samler grupper pa 4 personer, sompa 3 dage og 2 naet-
ter lerer at bygge en autonom mobil robot pa en enkel og underholdende made, stgttet af kvalificerede
vejledere. Fgrste gives et kort kursus i de fgrste trin i elektronik, robot programmering og mekanisk kon-
struktion. Derefter leveres en robotpakke, udviklet af firmaet SAR - Solugdes de Automacgdo e Robdtica
og ved Universitetet i Minho, der samles af deltagerne (mekanik, elektronik og som derefter skal pro-
grammeres), det tilhgrer holdet efter arrangementet. Vejlederne fglger ngje teamets arbejde i alle faser
for at sikre, at hver robot fungerer korrekt.

Parallelt er der flere fritidsaktiviteter som sport, musik, internet, spil mv. Hver deltager medbringer en
sovepose og overnatter pa stedet.

RoboParty® ligner lidt et LAN Party, og den kgrer nonstop, men med uddannelsesmaessige og padagogi-
ske formal. Regler for vigtige nationale og internationale robotkonkurrencer vises og forklares saledes,
at unge kan deltage senere med deres robot.

botnroll.com — http://www.botnroll.com/

botnroll.com udvikler paedagogiske produkter inden for robotikomradet. Produkterne er fremragende
hjelpemidler til alle, der er gnsker at begynde at leere robotik. Leerere fra bade grundskole og gynasieni-
veau kan i disse produkter finde det ideelle vaerktgj til at undervise i mekanik, elektronik og programme-
ring. For de mest erfarne er der ogsa hgjteknologiske mobile robotlgsninger.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 8



1.3. ELEKTRONIK — DEFINITIONER

Elektronikken er videnskab af kredslgb, der bestar af
elektriske og elektroniske komponenter, med hovedfor-
malet at transformere, transmittere processer og opbe-
vare energi.

Elektronikken er den gren inden for fysik, der arbejder
med elektroner og deres anvendelse i elektroniske en-
heder.

Elektronik er helt grundleeggende teknik, der bygger pa

den elektriske strgmning af ladninger gennem en halvle-
der (ikke-metalliske ledere). Fig. 4: Elektronik-printplade

Elektronik tillader manipulering af energi gennem strgm, opbevaring, distribution eller konvertering. Det
giver ogsa mulighed for at opfange, behandle, konvertere, filtrere og lagre information via elektriske sig-
naler.

Elektronisk ingenigrvirksomhed bestar af anvendelsen af de grundlaeggende principper for elektroniske
teknologier til Igsning af praktiske problemer.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 9
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2. BOT’N ROLL ONE A KOMPONENTER

Nar du fgrste gang dbner dit Bot’'n’Roll ONE A kit, bgr du komtrollere at det indeholder fglgende kompo-
nenter:

Fig. 5: Bot'n Roll ONE A elektroniske komponenter

1- To drivhjul

2- To DC-motorer

3- Batteri

4- USB <kabel for tilslutning af robotten til en computer
5- Elektroniske komponenter

6- Mekaniske komponenter og stgttehjul

7- Batterioplader

8- Battertilbehgr til montering og tilslutning
9- Base af acryl

10- Printplade

11- Mindre elektroniske komponenter

VIGTIGT: Hvis en komponent mangler, skal du straks kontakte leverandgren af saettet for udskiftning.

©Copyright 2019, SAR - Solugbes de Automacdo e Robdtica, Lda. 10



o

o8l

r

G

3. BATTERI

Seet batteriet til opladning, fgr du starter med at samle robotten, sa vil batteriet vaere klar til brug, nar du
er feerdig med at bygge din robot!

Det medfglgende batteri er et Ni-MH (nikkelmetalhydrid), 12V spaending og 800mAh nominel strgm.

3.1. OPLADNING AF BATTERET

Maximum Spaending: Batteriet er fuldt opladet, nar speendingen er mellem 14,5V og 15V.
Minimum Spaending: Batteriet betragtes som afladet, nar dets spaending er lavere end 10V.

Ladestrgm: Den medfglgende oplader giver dig mulighed for at bestemme batteriladestrémmen. Der er
anbefalet en strgm pa eller under en tiendedel af nominel strammen, for et batteri pa 800mAh skal lade-
stremmen vaere: 800/10 = 8OmA.

Ladetid: Ladetiden bestemmes af batterikapaciteten multipliceret med en faktor pa 1,4 og divideret med
ladestrgmmen: 800 x 1,4 / 80 = 14 timer. Batteriet skal afbrydes fra opladeren, nar det afslutter opladnin-
gen. Det sker ikke automatisk.

Hurtigladning: Det er muligt at oplade batteriet med en strgm, der er hgjere end den ovenfor beregnede,
pa den anden side kan denne proces fa batteriet til at blive varm og dermed reducere levetiden.

Laderutiner: Du bgr undga at oplade batteriet i et par minutter eller endda et par timer, da du derved
forkorter dets kapacitet og levetid. Bemaerk, at hel opladning og hel afladning forleenger dens levetid.

Polaritet: Husk at forbinde opladeren korrekt (“+” “-“)!

3.2. HANDTERING AF BATTERIET

For at undga kortslutninger i dit batteri skal du s@rge for, at batterikablet er korrekt fastgjort til robotten,
inden du saetter batteristikket i stikkontakten.

Kortslut aldrig batteriklemmerne! Dette vil gdelaegge batteriet og kan forarsage brand.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 11
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4. SAMLING AF BOT’N ROLL ONE

Samling af Bot'n Roll ONE A foregar i tre trin:
1 - Mekanisk montering

2 - Elektronisk montering

3 - Elektrisk ledningsfgring

TIP: St batteriet i opladning, nar du begynder at bygge din robot, sa det er klar til brug efter montering.
Det tager cirka 8 timer at oplade det helt. Lad ikke batteriopladningen vare leengere end 8 timer, da du
derved kan beskadige det. Da det er Ni-MH batterier, skal du altid oplade batteriet helt, i stedet for bare
at oplade et par minutter eller maske en eller to timer. Korte opladninger reducerer batteriets kapacitet
og levetid.

VIGTIG BEMZARKNING: Du kan fa brug for nogle vaerktgjer, der ikke er inkluderet i dette kit, f.eks. multi-
meter, PH1 og PH2 Phillips skruetraekker, fladtangstaenger, loddejern, loddetin, tinsuger, skaevbider.

4.1. MEKANISK MONTERING

Til den mekaniske montering har du brug for motorer, hjul, motorstgtte skruer og akrylbasen.

Fgr du begynder at samle roboten, skal du fijerne de
to beskyttende plastlag pa akrylpladen.

Fig. 6: Klarggring af akrylbasen

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 12



4.1.1. MOTORERNE

Montering af motorerne ggres ved hjelp af en motor-
stgtte med to M3 indbyggede mgtrikker, tre M3x6mm
PH1 skruer og to M3x12m PH1 skruer.

Du har brug for en 1,5 mm sekskantnggle inkluderet i
vaerktpjssaettet og en Phillips PH1 skruetraekker.

Fastggr motoren til stgtten ved hjelp af de tre mindre
M3x6mm PH1 skruer.

Brug Phillips PH1 skruetraekker til at stramme alle tre
skruer.

Fastggr stetten med motoren til akrylbasisen ved hjzlp af
de to laengere M3x12mm PH1 skruer og M3 mgtrikker ind-
lejret i stgtten.

Akrylbasen har et hul til at fgre motorkablet gennem,
sa det senere kan forbindestil printpladen. Fgr lednin-
gerne gennem hullet som pa billedet.

Fig. 7: Ngdvendigt udstyr til mon-

tering af motorer

«\

Fig. 8: Fastggr den L-formede stgtte til motoren

Fig. 10: ledningernes forlgb gennem akrylpladen

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 13



4.1.2. DRIVHJULENE

Bot'n ONE A bevaeger sig rundt ved hjzlp af to drivhjul,
der er forbundet til motorerne. De er lavet af plastik med
gummiovertraek.

For at fastggre hjulene skal du bruge en umbrachonggle,
en sekskant M3x3mm bolt og en M4x6mm PH2 skrue.

Motorakslen har en overflade, der ikke er rund! Brug
dette flade omrade til mekanisk at lase boltnavet for at
forhindre det i at dreje pa akslen. Pa denne made sikrer
du, at al energi fra motoren overfgres til hjulene!

Monter navet pa motorakslen og skruerne pa hexboltene
mod det flade omrdde af akslen ved hjzelp af en 1,5 mm
umbrachonggle.

Seet hjulet pa navet, og skub det mod den sekskantede
skrue.

L3as hjulet til navet ved hjeelp af M4xémm PH2 skruen og
stram det godt!

Fig. 12: Montering af drivhjulene

VIGTIGT: Kontroller, at der ikke er et gab mellem hjulet og
motoren, da dette vil pavirke robotbevaegelsen!

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 14



4.1.3. STPTTEHJUL

Stgttehjulet er ngdvendigt for at understgtte robotten,
og det bruges til at justere haeldningen efter behov. Der-
for er du ngdt til at justere robottens hgjde i bagenden.

Til montering af stgttehjulet anvendes to M5x20mm PH2
skruer og seks M5 mgtrikker.

Seet skruerne i akrylpladen og fastggr to M5 mgtrikker pa
hver skrue.

Placér stgttehjulet i skruerne i de tilsvarende huller og
stram den sidste M5 mgtrik pa hver skrue.

Brug M5 mgtrikkerne pa hver side af stgttehjulet til at
justere robotens haeldning.

Kontroller, at der ikke er nogen Igse mgtrikker, og at
stgttehjulet justeres korrekt med drivhjulene, da det har
indflydelse pa robotens bevaegelse.

Fig. 14: Montér stgttehjulet og juster ro-
bottens hzeldning

Tillykke! Du er feerdig med at samle mekanikken i din Bot'n Roll ONE Al

Du kan ga videre til montering af elektronikken.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 15
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4.2. ELECTRONICS MONTERING

Til montering af elektronikken har du brug for fglgende
veerktgj (leveres ikke med roboten):

eLoddekolbe

¢ Loddetin

e Tinsuger

¢ Skeereteenger

Fig. 15: N¢dvendig vaerktgj til samling af elektronikken

VIGTIGT: Alle elektroniske komponenter skal loddes pa printplader. For en korrekt lodningsproces anbe-
faler vi kraftigt alle komponenter, bliver loddet i den reekkefglge der er vist i denne vejledning. Darlig
lodning kan forarsage gdelaeggelse af komponenter og printplade, og derfor skal du fgrst leese "Crash
Course on Soldering" pa Bot'n Roll ONE A og medfglgende manualer, inden du begynder at lodde.

4.2.1. PRINTPLADEN (PCB)

Printpladen indeholder sma huller til anbringelse
af de elektroniske komponenter.

Det hvide silketryk angiver hvor de elektroniske
komponenter skal placeres og hvordan de skal
vende pa printpladen.

Trykt kredslgb fungerer som en base for de elek- 092 i - @ i1 HTT
troniske komponenter og indeholder alle forbin- [ SEEES S / e E00 o

delser mellem dem ud fra robotens ledningsdia-

gram.

Du skal anbringe komponenterne pa siden med serigrafi (hvide bogstaver), men de skal loddes pa den
modsatte side. Det er ikke ngdvendigt at lodde komponenterne pa serigrafi siden, fordi hullerne er forede
og derfor leder stremmen igennem.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 16
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4.2.2. MODSTANDE

Elektrisk modstand er navnet pa en komponent, der
giver modstand til den elektriske strgm (jeevnstrgm el- L
ler vekselstrgm).

Normalt repraesenteres en modstand med bogstavet
R og dets maleenhed er Ohm (Q).

Fig. 17: Modstand- farveringene er koder for stgrrel-

Modstandens veerdi er angivet af farvede band (farvekode), der tolkes sadan: Modstanden anbringes med
tolerencefarven (almideligvis guld eller s@lv) til hgjre, og sa laeses fra venstre: 1. og 2. ring er tal, mens 3.

ring er antal nuller der fglger efter. Tolerancen er i procent.

1st digit 2nd digit Multiplier Tolerance

I_I

Colour 1.ring 2.Ring 3.Ring 4. Ring
1. Tal 2. Tal Faktor Tolerance %
Sglv 0.01 +/-10
Guld 0.1 +/-5
Nelgs 0 0 X1 Ingen farve  +/- 20
1 1 X10 Silver +/-1
2 2 X100 Gold +/-2
Orange 3 3 X 1,000 +/-3
Gul 4 4 X 10,000 +/-4
5 5 X 100,000
6 6 X 1,000,000
7 7
Gra 8 8 X0.1
Hvid 9 9 X0.01

Table 1: Modstandenes farvekode

Eksempel: Hvad er vaerdien af modstanden pa billedet?

De to f@rste farver: gul (4) og violet (7) udggr tallet 47. Den tredje farve,
orange (3) svarer til eksponenten for effekten p ti: 10° eller multipli-
ceres med 1000, den fjerde farve, sglv (10%), viser tolerancen. Saledes
er den elektriske modstand:

R =47000Q med 10% tolerance or R = (47 000 Q + 4700Q)

&ivd

Fig. 18: Modstand - eksempel

j

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.
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Lod modstandenene pa de tilsvarende lokationer pa printpladen, ved hjalp af den fglgende tabel:

Lod modstandene med vardien 1KQ 5%

Beskrivelse

(Farve: Brun, Sort, Rgd og Guld) pa R1, R6, R7, R8, R13, R14, R16, R17,R18, | R1

R19, R20, R22 og R23;

Lod modstandene med vaerdien 10KQ +5%
(Farve: Brun, Sort, og Guld) pa R3, R4, R5, R11 og R12;
Lod modstandene med vaerdien 120Q +5%

(Farve: Brun, Rgd, Brun og Guld) pa R15, R24 og R25;

Lod modstanden med veerdien 1IMQ 5%
(Farve: Brun, Sort, Grgn og Guld) pa R21;

Lod modstandene med vaerdien 3,3KQ +5%
, Rod g Guld) pa R2, R9 og R10.

(Farve: ,

Fig. 19: Bot'n Roll ONE A modstande

Tip: Forst skal du placere alle modstan-
dene pa de rigtige steder og bgje termina-
lerne en smule pa hver modstand.

Tryk modstanden let mod bordet, inden
du lodder.

Efter lodning klippes terminalerne sa kort
som muligt for at undga kortslutninger.

R2
R3
R4
R5
R6
R7
R8
R9
R10
R11
R12
R13
R14
R15
R16
R17
R18
R19
R20
R21
R22
R23
R24
R25

Komponent
1KQ
3,3 KQ
10 KQ
10 KQ
10 KQ
1 KQ
1KQ

1 KQ
3,3 KQ
3,3 KQ
10 KQ
10 KQ
1KQ

1 KQ
120 Q
1 KQ
1KQ

1 KQ
1KQ
1 KQ

1 MQ
1 KQ
1KQ
120 Q
120 Q

Fig. 20: Modstande pa printpladen

4.2.3. KRYSTALOSCILLATOR

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.
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En krystaloscillator er en elektronisk komponent, der bruger resonans-
egenskaberne i en piezoelektrisk krystal til at skabe et elektrisk signal med
en meget praecis frekvens. Bot'n Roll ONE A bruger en 16MHz kvartsoscil-
latorkrystal, som far IC ATmega328 til at virke ved en 16MHz klokfrekvens.
Som traditionelle ure, som ogsa bruger en krystal, ggr brugen af en krystal
Bot'n Roll ONE A til en meget preaecis maskine til tidsmaling.

Fig. 21: Krystaloscillator

Beskrivelse Komponent
XTAL Crystal 16MHz

Pa printpladens serigrafi er krystaloscillatoren reprasen-
teret af “XTAL”".

Fig. 22: Krystaloscilator pa printpladen

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 19
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4.2.4. DIODER

En normal diode bestar af to blokke af halvledermateriale, en N-type med
negative ioner (-) og en P-type med positive ioner (+). T T
+

En normal diode tillader kun stremmen at ga i én retning (venstre til hgjre ’ I

som vist pa billedet).
Fig. 23: Diode

Til at vise polariteten har dioden et meaerke, der peger pa katoden. Den
elektriske strgm strgmmer fra anoden (+) til katoden (-) og ikke i omvendt

. Anode Cathode
retning.

Zener-dioden adskiller sig fra de normale dioder ved at kunne kgre i begge

Fig. 24: Zener Diode
retninger (direkte og omvendt) i kontrollerede situationer uden at skade

sig selv. Zener-dioden har en baglaens spaending, der er konstant i en situ- q ot
ation, hvor strgmmen strgmmer i modsat retning. Dette ggr det muligt at " INER N
anvende det i Bot'n Roll ONE A som et beskyttelseselement i batterima-

lingskredslgbet. Det virker som en spaendingsbegraenser. Her vil spaendin- N INTY] AsaBane
gen aldrig overstige 5,1 V, og PIC18F45K22 vil derfor aldrig blive beskadi- ” ‘

get, hvis batteriet ved et uheld har for hgj spaending.

Fig. 25: Robotens dioder )

Kredslgbet bruger to forskellige dioder med referencer: Beskrivelse | Komponent

D1 FR203
FR203, bruges til at kgre motorerne og for at beskytte robottens D2 FR203
strgmkreds. D3 FR203

D4 FR203
Zener 5v1 bruges som et beskyttelseselement i batterimalings- D5 FR203
kredslgbet. D6 FR203

D7 FR203

D8 FR203
Diodene har polaritet, og derfor skal de vende den rigtige vej. Alle gio i;ig;
dioder har et maerke, som skal svare til det maerke, der er vist pa D11 FR203
det trykte kredslgbs serigrafi (Fig. 26: Diode). D12 FR203

21 Zener 5v1

Diodens identifikationsnummer er printet pa selve komponenten

Placér Zenerdiode 5V1 pd Z1.

Placér FR203 dioderne pa positionrne: D1, D2, D3, D4, D5, D6,
D7, D8, D9, D10, D11 og D12.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 20
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Fig. 26: Diodernes placering

4.2.5. POTENTIOMETRE

Et potentiometer er en variabel modstand, dvs. dens vaerdi kan a&ndres, og pa den made

kan man styre intensiteten af stremmen, som strgmmer i et givet kredslgb. | Bot'n Roll

ONE A, ggr potiometre det muligt at justere forhindringernes detektionsafstand samt -\/\/Y\/\-
kontrast og lysstyrke pa LCD-skaermen.

Fig. 27: Potentiometere

Det trykte printkort har fire 10KQ potentiometre. Beskrivelse R —

Dens vzerdi er skrevet pa siden, som forklaret pa Fig. 28: [EDL PEEEIETEEr 10

. IRD2 Potentiometer 10KQ
Potentiometre. -

BR Potentiometer 10KQ

CT Potentiometer 10KQ

Teksten P 103 modsvarer to 10 0009, i.e., 10 KQ.

IRD1 potentiometeret regulerer den venstre
forhindringsdetektors afstandsregistrering.

IRD2 potentiometeret regulerer den hgjre
forhindringssensors afstandsregistrering.

BR potentiometerert regulerer LCD displayets lysstyrke.

CT potentiometeret regulerer LCD displayets kontrast.

Fig. 28: Potentiometre

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 21
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4.2.6. FARVEDE LYSDIODER

En LED-lysemitterende diode bestar af et PN-kryds af et halvleder-
materiale og to terminaler, anoden (A, positiv terminal) og katoden
(K, negativ terminal).

Farven pa lyset, der udsendes af LED'en, afhanger af halvlederma-
terialet.

Epoxy lens/case

/ Wire bond
/ Reflective cavity

Semiconductor die

Anvil
Post

} Leadframe

Ligesom dioden har LED'en polaritet. Det flade punkt identificerer L Flat spot
katoden (-) og er forbundet med det korte ben. + ] % —
a o Anod Cathod
Advarsel: Se aldrig direkte pa lyset fra en LED. Pa kort afstand er noce [ ] amnode
lyset staerkt nok til at skade nethinden, og skaden er permanent!
Fig. 29: LED )
Lysdioderne (LED'er) angiver status for din Bot'n Roll ONE A. Beskrivelse = Komponent
) . ON LED green
Den grgnne LED ON angiver, at der er strgm pa robotten. L LED yellow
. . . LED LED yellow
De gule LED'er er til "debugging" og styres af dit program.
& g6ing 08 sty prog IRS1 LED red
De rgde lysdioder er forbundet med forhindringsdetekte- IRS2 LED red
ringskredslgbet.
Placér den grgnne LED hvor ON er vist pa printpladen.
Placér de gule LEDer pa L og LED.
Placér de r@de LEDer pa IRS1 og IRS2.
Fig. 30: LEDer

VIGTIG BEMARK: Glem ikke, at LED'erne har polaritet! Du skal indsaette det leengste ben pa hver LED

pa "+" indikationen pa printpladen.

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.
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4.2.7. SOKLER TIL INTEGREREDE KREDSL®@B

Soklerne til integrerede kredslgb muligggr let udskiftning af de in- Beskrivelse | Komponent
tegrerede kredslgb, hvis de er beskadigede. Lod aldrig et integreret Ul 28 pins socket
kredslgb direkte pa printkortet! u2 40 pins socket

Der er to sokler til at indszette integrerede kredslgb AT-
mega328 og PIC18F45K22. Disse sokler har henholdsvis
28 og 40 stifter.

Hver sokkel har et slidse i den ene ende, der skal matche
serigrafi pa braettet. Placeringen af soklerne skal matche
disse slidser, fordi de er meget vigtige de integrerede
kredslgb skal saettes i. De integrerede kredslgb har ogsa
et tilsvarende slot. Hvis du vender et integreret kreds-
Igb i forkert orientering, vil du beskadige det perma-
nent!

NN
w

»~

'
»
»
i~
i~
»
~
»
=~
=
»
-
=
=
™
o
™

RRRRARRRRA

RARR

Soklerne skal loddes pa Ul og U2.

Fig. 31: Integrerede kredslgbssokler

VIGTIG BEMZRKNING: ATmega328 og PIC18F45K22 integrerede kredslgb indsaettes senere i stikkene.
Skal fgrst indsaettes i trin 3.3.4 efter ledningerne er monteret.
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4.2.8. INFRAR@DE EMITTERE (SENDERE)

Infrargde emittere er LED'er, der udsender infrargdt lys. Beskrivelse | Komponent

Dette lys er ikke synligt for de menneskelige gjne, men det IRE1 Infrargd emitter
medfgrer skade pa nethinden som i konventionelle lysdio- IRE2 Infrargd emitter

der! °
Ved hjzelp af et videokamera, som f.eks. et webkamera, kan @\
man kontrollere, om lysdioderne virker eller ej. 4 : N =

De infrargde emittere anvendes i forhindringsdetekte-
ringskredslgbet. De udsender lys, der tilbagekastes af hin-
dringerne.

Placer de infrargde emittere pa IRE1 og IRE2 udad.

4.2.9. TRYKKNAPPER

En trykknap anbringer et elektrisk signal i kredslgbet, nar den e rieles || Doz

. PB1 Trykknap
aktiveres. PB2 Trykknap
PB3 Trykknap
Reset Trykknap

Fire trykknapper giver dig mulighed for at interagere med
robotten. Du kan f.eks. navigere i menuer og andre ind-
stillinger pa dit program hurtigt og uden at forbinde din
robot til computeren.

Brug trykknapperne PB1, PB2 og PB3 til at interagere med
din robot og for at navigere i de menuer, der vises pa
LCD'et.

Reset-knappen nulstiller Arduino.

Fig. 33: Trykknapper

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda. 24
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4.2.10. HOVEDAFBRYDER

En switch er en enhed, der afbryder strgmforsyningen (elek- Beskrivelse Komponent
trisk strgm) til kredslgbet. SW Hovedafbryder

Hovedafbryderen giver mulighed for at tende og
slukke for robotten.

Det skal loddes pa SW "Switch".

Bot'n Roll ONE A vil blive taendt, nar du skubber kon-
takten mod robotens forside. Det vil veere slukket, hvis
du skubber kontakten tilbage!

Fig. 34: Hovedafbryder

4.2.11. BUZZER / SUMMER

Summeren er en transducer, der omsaetter elektriske impulser til e e Komponent

lyd. Buzzer Buzzer

Summeren kan bruges til at lave melodier eller advarsels-
Lo Lo B B B |

lyde, for eksempel for at indikere, at batterispaendingsni- olojoie]e
veauet bliver for lavt. X -

Fig. 35: Buzzer

©Copyright 2019, SAR - Solugbes de Automacdo e Robdtica, Lda. 25



4.2.12. KONDENSATORER

En kondensator er en komponent, der lagrer energi mellem to plader (E=1
/ 2CV?). Det bruges til at stabilisere energien pa robottens kredslgb.

Kapacitansen (C) beskriver stgrrelsen pa den lagrede ladning med spaendin-
gen ved dens terminaler (C = Q / V). Kondensatoren bestar af to ledende

plader, der er adskilt af en isolator.

Der er keramiske kondensatorer (ingen polaritet - den til venstre) og elek-

trolytkondensatorer (med polaritet — den til hgjre).

-

e

Fig. 36: Kondensatorer

Bot'n Roll ONE A bruger keramiske kondensatorer med to
forskellige vaerdier: 22pF og 100nF.

22pF kondensatoren har paskriften 22 og 100nF konden-
satoren har 104K.

L [ L

Fig. 37: Keramiske kondensatorer

Placer 100nF kondensatorerne pa C1, C2, C3, C7,
C8, C11 og C12.

Placer 22pF kondensatorerne pa C9 og C10.

Beskrivelse = Komponent

c1 100nF
(o} 100nf
a3 100nF
c7 100nF
cs 100nF
co 22pF
c10 22pF
c11 100nF
c12 100nF

Paskrift
104K
104K
104K
104K
104K
22

22

104K
104K

Fig. 38: Kondensatorerne pa printpladen

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.
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4.2.13. BIPOLARE TRANSISTORER

En transistor er en halvlederenhed, der bruges til at forstaerke eller skifte elektriske signaler. Pa Bot'n Roll
ONE A bruges den i detektionskredslgbets til forhindringer for at gge effekten af det lys, der udsendes af
de infrargde LED'er.

I B C
Den bestar af tre lag halvledermateriale af P og N-typer og har i
tre terminaler: Emitter, Base og Collector. Placeringen af de tre I n I
lag P og N bestemmer om det er en PNP eller NPNtransistor. p

n

Nar den bruges som en forstaerker, forstaerkes stremmen, som

stremmer mellem basen og emitteren (input), og manifesterer ) )
sig selv mellem collector og emitter (udgang). Nar transistoren A B LA TR 2
fungerer som omskifter, skifter basisindgangssignalet udgangssignalet. Afhangigt af transistorforbindel-

seskonfigurationen kan det forstaerkede eller skiftede signal i udgangen veere omvendt eller ej, i forhold
til indgangssignalet.

Beskrivelse Komponent
De to PNP BC557 transistorer er placeret pa Q1 og Q2. Q1 BC557 Transistor
Q2 BC557 Transistor

Disse komponenter bruges i det infrargde emit-

terkredslgb, fungerer som kontakter, sa
PIC18F45K22 kan sla de infrargde LED'er OFF og
ON med hgj effekt. Saledes kan forhindringerne
detekteres pa store afstande!

Fig. 40: BC557B PNP Transistor

Transistorer har polaritet! De arbejder kun korrekt, hvis de placeres korrekt i kredslgbet.

Du skal matche transistorens flade side med den flade linje pa bordets serigrafi.
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4.2.14. JUMPERE

En jumper er en connektor, som giver dig mulighed for at | Beskrivelse Komponent
konfigurere robotten elektrisk og lede den elektriske strgm | SPOW 2—pos!t!ons-1.umper
til bestemte omrader af kredslgbet. ez Lpositionsjumper

SSP 1-position-jumper

Bot'n Roll ONE A har en 2-positiones-jumper og to 1-positions-
jumpere.

2-positionsjumper SPOW "Servo Power" giver dig mulighed for at
vaelge om servoerne drives af 7805 spaendingsregulatoren eller
PWR spaendingsregulatoren dedikeret til servoerne.

BUZ-jumperen forbinder summeren til I / O-pin 9 i Arduino.

SSP-jumperen tillader, nar den er tilsluttet, kommunikation mel-
lem Arduino og PIC ved hjzelp af I / O-pin 2 i Arduino som "Slave
Select" af SPI-kommunikationsbussen.

Fig. 41: Jumpere
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4.2.15. ARDUINO CONNECTORER
Saettet med fem stik ggr det muligt at forbinde Arduino- Beskrivelse ;o:\hponent
kompatible "shields", som f.eks. det tradlgse XBee-kom- [k LEAEIel ISl
munikationsshield AO0-A5 1x6 hunconnector

UNIKAtoNsSAIEIC. VIN-IOREF 1x8 hunconnector
Lod hver af de fem stik pa raekkerne med det samme antal 0-7 1x8 hunconnector

8-SCL 1x10 hunconnector

stifter som stikket. Kontrollér, at de er korrekt justeret og
bergrer printpladen!

Hver af de fem Arduino-stik har sin specifikke funktion:

VIN-IOREF-stikket er Arduino Power-forbindelsen. Alle
robottens kredslgbsspaendinger er tilgaengelige her: 5V,
3.3V, VIN (batterispaending) og GND (0V). RESET-stiften er
forbundet til Arduino Reset-knappen, og IOREF er forbe-
holdt fremtidige shields.

P3 A0-A5-stikket er de analoge indgange til Arduino Ana-
log til Digital Converter (ADC) placeret. Her kan du tilslutte
analoge sensorer, hvis signal varierer mellem 0V og 5V.
Med kun nogle fa linjer kode kan du fa den tilsvarende di-
gitale veerdi. Hvis du bruger 12C-kommunikation, kan du
ikke bruge A4- og A5-tappene som input til ADC'en, da de

er forbeholdt 12C-kommunikation.

Fig. 42: Arduino tilslutninger

Ved siden af A0-A5-stikket finder du en gruppe af tredobbelte
forbindelser, der har samme A0-A5-identifikation. Her kan du tilslutte analoge sensorer, der ogsa kraever

spaendinger mellem 0V og 5V. Pa denne gruppe af stik svarer "s" -stifterne til de analoge indgange,
svarer til OV og "+" svarer til 5V.

Pa 0-7 og 8-SCL-stikkene har du de digitale indgange og udgange fra Arduino (I / O), og hver af disse stifter
kan konfigureres af software som digital indgang eller udgang. Pa hver af de 0 til 13 udgange kan du pla-
cere et OV eller 5V signal, der svarer til henholdsvis lav og hgj tilstand. Pa tappene med symbolet "~", for
eksempel ~ 3 kan du have en PWM-udgang, og her kan du styre servomotorer, som dem der bruges pa
griberen. Nar du f.eks. Konfigurerer som digitale indgange, for at forbinde digitale sensorer, kan du pa
hver af disse stifter kontrollere, om du har 5V eller OV. SCL- og SDA-stifterne anvendes til 12C-kommuni-
kation og svarer til A4- og A5-stik af stik AO-A5. AREF-stiften bgr kun bruges, hvis du har brug for en eks-
tern referencespaending til ADC-konverteringerne, men denne spaending kan kun variere mellem 0V og
5V!

Ved siden af 0-7 og 8-SCL-stikkene finder du en gruppe af tredobbelte forbindelser, der har samme iden-
tifikation 0-7 og 8-SCL. Her kan du forbinde digitale sensorer og aktuatorer, der kraever spaending mellem
svarer til OV og "+"

0V og 5V. Pa denne gruppe af stik svarer "s" stifterne til de digitale stifter, idet
svarer til 5V.

ICSP-forbindelsen tillader SPI-kommunikation med shields og ICSP (/n Circuit Serial Programming) pro-
grammering af Arduino bootloader.
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4.2.16. STROMKONNEKTORER

. . . . Beskrivelse ' Komponent
Strgmconnektorerne giver dig mulighed for at forbinde

) - MotorL Venstre motorconnector
batteriet og motorerne til printpladen. Bat Battericonnector
MotorR Hgjre motorkonnector

Saet kontakterne sammen, sa du har seks connektorerne.

Tilpas og lod connektorerne fast pa printpladen.

Du skal forbinde den venstre motor til MotorL, og tilsva-
rende hgjre motor til MotorR og batteriet frobindes til
BAT

Fig. 43: Stromconnektorerne pa plads

4.2.17. SIKRING OG SIKRINGSHOLDER

En sikring er en beskyttelsesindretning, der bestar af en me- Beskrivelse Komponent
tallisk leder, som smelter sa snart den elektriske strgm, der F1 Sikringsholder
strgmmer igennem den, overstiger den angivne vaerdi.

Til at beskytte mod kortslutninger bruges en 4A sikring
med sikringsholder. Hvis den elektriske strgm fra batteriet
overstiger 4A, vil sikringen braende af.

Placer 4A traeg sikring i sikringsolderen.

Sikringsholderen skal indsaettes i printpladen
ved “F1”.

Saet toppen pa sikringsholderen.

Fig. 44: Placering af sikringen pa printpladen
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4.2.18. ELEKTROLYTKONDENSATORER
Elektrolytkondensatorer har polariserede terminaler! Du skal tage Beskrivelse = Komponent
hgjde for deres polaritet, nar de er placeret pa printkortet. ca 100uF
cs5 100uF

De skal placeres pa C4 og €5 med den laengste terminal
der hvor "+"-symbolet er pa serigrafien.

Kondensatorernes kapacitet er 100uF.

Fig. 45: Elektrolytkondensatorer

4.2.19. 12C CONNECTORER

Disse stik giver dig mulighed for at tilslutte enheder, der Beskrivelse = Komponent
bruger 12C-kommunikationsprotokol sa som kompasser, ac- 12€1 KK 1x4 hanconnector
12C2 KK 1x4 hanconnector

celerometre, sonar, temperatur- og luftfugtighedsfglere
OSV.

Anbring stikkene pa 12C1 og 12C2. Bemaerk, at marke-
ringen i serigrafi angiver stikkets lodrette plastik

Fig. 46: 12C konnektorer

4.2.20. USB - SERIAL CONVERTER

USB-Serial (RS232) -converteren er den enhed, der ggr det mu-| = Beskrivelse Komponent
ligt at programmere robotten via en USB-port pa computeren. UsB USB converter

Denne enhed er placeret pa serigrafiens "USB" -maerke.

Fig. 47: USB konverter
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4.2.21. K@LEPLADE

En kgleplade er en metallisk genstand, der reducerer arbejds-
temperaturen pa en komponent. Det forhindrer at komponenten
bliver beskadiget pa grund af for hgj temperatur og gger dermed
levetiden.

Beskrivelse = Komponent
7805 LM7805
LD33 LD33cV

Fastggr LM7805 til kglepladen med den medfglgende bolt /// /”7
og mgtrik. Seet den glatte indre overflade af kglepladen /.ﬂ//

mod metaloverfladen pa LM7805! ~

Fig. 48: Kgleplader

4.2.22. SPANDINGSREGULATORER

LM7805 og LD33CV komponenterne er lineare spaendingsregu- Beskrivelse | Komponent
latorer, der giver specifikke spaendinger til strégmforsyningen. 7805 LM7805
7805 fungerer som en strgmkilde til enheder, der arbejder ved 5

volt, mens LD33-effektenhederne arbejder pa 3,3 volt.

LD33 LD33CV

Placér LM33CV'en, hvor der er angivet "LD33" og LM7805 hvor
angivet "7805”.

Du skal lodde LM7805 med kglelegemet, du har monteret!

Komponentretningen skal respekteres. Bemaerk, at den dob-
belte linje pa serigrafi svarer til komponentens metalliske kgle-
plade.

Fig. 49: LD33 og 7805 spaendingsregulatorer
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4.2.23. L298 H BRIDGE

Beskrivelse Komponent

L298N-komponenten er en dobbelt H-bridge der kan treekke de
u3 L298N

to motorer pa robotten uafhaengig af hinanden, hvilket ggr, at
man kan styre hastighed og retning. Denne komponent tillader
en maksimal strgm pa 2A pa hver H Bridge for kontinuerlig drift.
| korte gjeblikke (op til 100 us) tillader den op til 3A for hver mo-

tor.
J

Placér L298N pa “U3”.

Fig. 50: L298N integrerede kredslgb

4.2.24. INFRAR@DE MODTAGERE

De infrargde modtagere er sensorer, som registrerer infra- Beskrivelse = Komponent
redt lys, der tilbagekastes af forhindringer. Dette lys udsendes IRR1 SHARP GP1UX511QS
IRR2 SHARP GP1UX511QS

af de infrargde LED'er som et 38 KHz moduleret signal, dvs.
hver LED teender og slukker 38.000 gange pr. Sekund! Hvis lys-
dioderne ikke udsender ved denne frekvens, registrerer de in-
frargde modtagersensorer ikke fohinidringerne.

_

To infrargde modtagere er placeret pa undersiden pa
printpladen, i modsaetning til alle de komponenter, der

allerede er loddet.

Indseet SHARP GP1UX511QS modtagere under print-
pladen pa IRR1 "Infra-Red Receiverl" og IRR2, med

sensorerne vendt udad som vist pa figur 51.

o0
{33
00
(<33
-3-3
o0

DRy
0000
00009 9

Disse modtagere skal loddes pa toppen af printpladen
modsat det, du har lavet indtil videre.

an|
000
000

Fig. 51 infrargde modtagere
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4.2.25. LCD

LCD'et er en enhed, der ggr det muligt for robotten at interagere
med brugeren gennem skriftlige meddelelser, for eksempel pro-
grammernes tilstand eller vaerdien af variabler. Bot'n Roll ONE A
LCD er alfanumerisk, har 2 linjer med 16 tegn hver. Den har ju-
sterbar kontrast og lysstyrke.

For at feestne LCD-skaermen skal der bruges en 16-polet
stik, to M3x10 PH1 skruer, to nylonafstandsstykker og to
M3 mgtrikker.

For at fastggre LCD-skeermen skal du fjerne det stykke
plade, der er udstanset. Brug en fil / sandpapir til at ud-
jeevne kanterne, hvis det er ngdvendigt, sa LCD'et sidder
rigtigt.

LCD'et szettes fra bunden af Bot'n Roll ONE A PCB. Fgr du
indsaetter den, skal du saette 16-polet stik mellem LCD og
board med de leengste stifter nedad.

Saet LCD-skaermen pa pladen, og szt de to skruer, nylon-
afstandsstykker og metrik, som angivet i figuren, og szt
LCD'et fast pa printpladen ved at stramme skruerne.

Kontroller, at det 16-polede stik er "sandwiched" mellem
LCD og Bot'n Roll ONE A printpladen, med stifterne i hul-
lerne pa "LCD" -linket pa robotprintet.

Tjek, at LCD'et er vandret justeret og lod det 16-polede
stik til Bot'n Roll ONE A printpladen. Derefter loddes de 16
stifter nedenunder pa LCD'et.

Det fjernede stykke printplade er designet til at blive an-
vendt som en unik og speciel ngglering!

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.
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Fig. 52: Montering af LCD
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4.2.26. USB-SERIAL KONVERTER BESKYTTELSESHUS

USB-Serial Converter er en komponent, der er udsat for
konstante fysiske belastninger som fglge af iseetning og
fiernelse af USB-kablet. Et 3D-printet PLA plastikhus er
udviklet til at "omfavne" og beskytte USB-Serial Conver-
ter.

Anbring plastikbeskyttelsen pa USB-Serial Converter, sd
USB-forbindelsen til kablet er synlig. Kontrollér, at de to
huller pa bunden af beskyttelseshylsteret er justeret med
hullerne pa robottens printkort.

Seet de to M3x6mm skruer i hullerne og stram dem med
en PH1 skruetraekker, traek dem ind i plastikbeskyttelsen.
Traek skruerne, indtil bunden af plastikhuset bergrer ro-
botens printkort, men stram ikke for meget, da du ellers
kan gdelaegge plastmaterialet!

Kontroller, at skruerne ikke er i kontakt med lodningerne,

da det kan medfgre kortslutning!

USB-Serial Converteren er nu beskyttet fysisk, og er ro-
bust til daglig brug!

Fig. 53: USB-Serial converter plastikhus
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4.3. KABLING OG TESTNING

4.3.1. TILSLUTNING AF BATTERET
MEGET VIGTIG BEMZRKNING:
Kortslutning af batteriet kan starte en brand!

Tilslut aldrig batteriet til robotten, fgr alle tilslutninger er
lavet!

Fgr batteriet fjernes fra "Bat"-stikket, skal du sgrge for, at
batteriet IKKE er sluttet til kablet!

J

Batterikontakten er sat i "Bat". Den rgde ledning skal forbin-
des til "+" -maerket pa serigrafiet og den sorte ledning til "-".
| dette tilfeelde er polariteten ekstremt vigtig!

Tradene, der gar fra robottens nederste del til printkortet,

skal gennem det centrale hul pa akrylbasis.
Fig. 54: indsaetning af batterikabler

4.3.2. TIEK AF ELEKTRONIKKEN

Tilslut nu det opladede batteri til robotten, og kontroller,
at ON-LED'en teendes og slukkes, nar du bruger hovedaf-
bryderen.

Kontroller med en voltmeter, at spaendingerne 5V, 3.3V og
VIN (batterispaending) virker pa Arduino Power Connec-
tor (VIN-IOREF). Husk at GND svarer til OV.

Hvis noget af ovenstaende ikke sker, betyder det at der
var problemer under samlingen. Du bgr rette det, inden

du gar til naeste trin. | tabellen nedenfor er der nogle tips
der kan hjalpe dig med at Igse problemet: Fig.55: LED ON
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Mulig arsag / observation

Lgsning

Batteriet er ikke sat korrekt i stikket.

Indsaet batteriet korrekt, og kontroller, at stikket er l3st.

Batteriets ledninger er ikke korrekt for-
bundet til Bot'n Roll ONE A printkort.

Kontroller om ledningerne er sikkert fastgjort til "Bat" -
stikket og tjek med et multimeter.

Sikringen er ikke indsat i kredslgbet.

Iseet sikringen som angivet i afsnit 3.2.17 i denne vejle-
dning.

Sikringen sprang.

Der er hgjst sandsynligt kortslutning pa printpladen. Kon-
troller lodninger, identificer og fjern kortslutningen, inden
du isaetter en ny sikring.

Sikringen sprang ikke, men den grgnne
LED teendes ikke, eller spaendingerne er
ikke alle til stede pa Arduino-stikket.

| dette tilfeelde kan der stadig veere en kortslutning, men
den elektriske strgm er ikke nok til at spraenge sikringen.
Kontroller temperaturen pa spaendingsregulatorerne
7805 og LD33.

En eller begge spaendingsregulatorer er
for varme.

Der er stor sandsynlighed for en kortslutning. Kontroller
lodninger, identificer og fjern kortslutningen. Der er stadig
en lille risiko for at en komponent bliver beskadiget.

Spaendingsregulatorerne opvarmes ikke,
ON-LED'en lyser ikke, eller strgmforsy-
ningsspandingen til Arduino er ikke til
stede.

Det er sandsynligt, at der er darlige lodninger og kontakt
mellem komponenterne, og printpladen er defekt. Identi-
ficer kolde lodninger, hvor loddetinnet ikke skinner og lod
igen, indtil du ser tinnet smelte helt. Tilfg] mere loddetin,
hvis det er ngdvendigt.

Spandingsregulatorerne varmer ikke op,
Strgmforsyningsspaendingerne  er il
stede, men strgmmen taendes ikke.

Du skal bekraefte, at LED'en ON er loddet rigtig pa i forhold
til polariteten, hvor + svarer til det leengste ben. Kontroller
polariteten af ON LED'en med et multimeter.

Efter at have kontrolleret alle ovensta-
ende muligheder eksisterer problemet
stadig.

Kontakt hjzaelpetjenesten pa botnroll.com.
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4.3.3. PLACERING AF INTEGREREDE KREDSL®@B

Etintegreret kredslgb er et nedfotograferet elektronisk kredslgb, der Beskrivelse | Komponent
hovedsagelig bestar af halvledere som transistorer. Antallet af tran- Ul ATmega328
sistorer i integrerede kredslgb kan variere fra et par transistorer til u2 PIC18F45K22

titusindvis af transistorer.

Pa roboten bruges to DIP-format integrerede kredslgb:
PIC18F45K22: 40-pins procesenhed (PIC).

ATmega328: 28-pins procesenhed (Arduino).

BEMZRK: Fgr du installerer de integrerede kredslgb, skal
du sikre dig, at Bot'n Roll ONE A er slukket.

Det kan vaere ngdvendigt at justere tapperne i integrerede
kredslgb, inden de szettes pa stikkene. Ggr dette omhyg-
geligt, fordi tappene er skrgbelige og kan braekke, hvis det
ikke ggres ordentligt eller bgjes flere gange, og bliver der-
med uopretteligt beskadiget.

VIGTIGT BEMZRKNING: De integrerede kredslgb skal
vende rigtig. | en af enderne er der et hak, der svarer til
det trykte maerke pa PCB-serigrafi. Indseet ATmega328 pa
U1 og PIC18F45K22 pa U2.

Fig. 56 Integrerede kredslgb sattes i
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4.3.4. FASTG@RELSE AF PRINTPLADEN TIL AKRYLPLADEN

Fastggrelse af printpladen til akrylpladen ggres ved
hjelp af 6 seet med en 12mm nylon afstandsstykker, en
M3x8 PH1 skrue og en M3x4 PH1 skrue.

Indsaet M3x8 PH1-skruerne pa akrylpladen fra bunden
og skru et nylonafstandsstykke p3, indtil det er stramt.

Gentag for alle seks afstandsstykker.

Placer printpladen, lad motorkablerne ga gennem cen-
terhullet og fastggr det ved hjzelp af M3x4 PH1 skruerne
over nylonafstandsstykkerne.

Stram skruerne med en skruetraekker, sa der ikke er
huller mellem printpladen, nylonafstandsstykkerne og
akrylbasen.

Fig. 57: Ngdvendige dele til fastggrelse
af printpladen til akrylpladen

Fig. 58: Samling af printplade og akrylbase

4.3.5. TILSLUTNING AF MOTORERNE

Motorerne tilsluttes ved at tilslutte venstre motor til
MotorL og hgjre motor til MotorR.

VIGTIGT BEMZARK: Motorledningerne er sorte og
rgde. Det er vigtigt at forbinde disse ledninger korrekt,
fordi polariteten bestemmer motorens rotationsret-
ning, ellers bevaeger robotten sig ikke som forventet!

Den rgde ledning skal sluttes til “+” og den sorte le-
dning til “-“

J

Fig. 59: Tislutning af motorer
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4.3.6. PLACERING AF BATTERIET

Batteriet er placeret pa bunden af akrylbasisen ved hjalp
af tre Velcro strips.

F@r du fastggr velcrostripsene, skal du kontrollere, at om-
radet ikke er klistret, snavset eller fedtet!

Brug om ngdvendigt et glasrenggringsmiddel til at renggre
overfladerne og lad dem tgrre!

Lim de to velcrostrimler til batteriet. Pres dem hardt for at
sette dem godt fast. Fjern derefter klistermaerkerne og
placér batteriet pa robotten.

Seet batteriet pa Bot'n Roll ONE A tryk igen for at saette det
godt fast. Vaer opmaerksom pa ikke at beskadige
komponenterne pa robotbordet!

Nar batteriet er fastgjort med velcro og fuldt opladet, skal

du tilslutte stikket og Bot'n Roll ONE A er klar til at blive
programmeret!

Sadan. Godt arbejde!
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Fig. 60: Pladsering af batteriet

40



~

rol

.com

5. INSTALLERING AF USB-SERIAL (RS232) CONVERTER VCP DRIVER

Driveren ggr det muligt for dit computersystem at kommunikere med Bot'n Roll ONE A.

Besg@g Bot'n Roll ONE A supportwebside http://botnroll.com/onea/ for at installere driveren, download
"VCP Driver - Windows" eller "VCP Driver - Mac OS X" ved at klikke pa det rigtige link i henhold til til dit
operativsystem. Efter download, Pakker du “.zip"filen ud og k@rer programmet.

Hver gang du tilslutter din robot til din computer ved hjzelp af USB-kablet, oprettes en virtuel COM-port
(VCP), hvorigennem kommunikationen mellem din Bot'n Roll ONE A og din pc udfgres. Programmerings-
programmet bruger porten til at kommunikere med Bot'n Roll ONE A og overfgrer derfor dine program-
mer til robotten.

USB-Serial Converter, der anvendes af Bot'n Roll ONE A, er et PoUSB12-produkt fra PoLabs og bruger
Bridge CP2102-enheden fra Silicon Labs.

6. ARDUINO PROGRAMMERINGSSOFTWARE

Den software, der bruges til at programmere robotten, er Arduino IDE. Denne applikation er ngdvendig
for at redigere programmerne pa C sproget. Det bruges ogsa til at overfgre dine programmer til Bot'n Roll
ONE A.

6.1. ARDUINO IDE INSTALLATION
For at installere Arduino IDE, besgg Bot'n Roll ONE supportwebside http://botnroll.com/onea/ og klik pa

linket "Arduino IDE - Windows" eller "Arduino IDE - Mac OS X" for at downloade det i henhold til til dit
operativsystem.

Downloadet pakker du .zip-filen ud og kopierer den til en mappe efter eget valg pa din computer.

Denne mappe indeholder flere undermapper og filer, blandt dem, "arduino" -programmet, den eksekver-
bare fil, der starter Arduino IDE. Undermappen "libraries" er ogsa meget vigtig og indeholder alle Arduino-
biblioteker. Bibliotekerne er dine programmeringsveerktgjer.

6.2. INSTALLERING AF BNRONEA LIBRARY PA ARDUINO

BnrOneA biblioteket udviklet af botnroll.com til Arduino IDE, indeholder alle de ngdvendige kommandoer
til at styre robotten. Dette bibliotek skal installeres pa Arduino IDE.

Download Arduino Library-filen ved at klikke pa "BnrOneA.zip" pa Bot'n Roll ONE A’s supportwebside
http://botnroll.com/onea/,

Dekomprimer filen og leeg den fremkomne mappe "BnrOneA" ind i biblioteket "libraries", der blev be-
skrevet i foregaende afsnit. Nu har du alle de ngdvendige veerktgjer til at programmere din Bot'n Roll ONE
A med succes!

6.3. KONFIGURRING AF KOMMUNIKATION MED ROBOTTEN
Fgr du fortsaetter med dette trin, skal du sikre dig, at du har installeret VCP-driveren korrekt. Tilslut Bot'n

Roll ONE A til din computer ved hjzelp af det medfglgende USB-kabel. Herved tildeles automatisk en COM-
port til at kommunikere med robotten.
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Abn Arduino IDE, tryk pa "Veerktgjer -> Board"
og velg "Arduino Uno" boardet. Bot'n Roll ONE
A programmeres som om det er en Arduino
Uno.
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sketch_feb12b | Arduino 1.0.5-r2

[EET =)

File Edit Sketch Help

Auto Format
Archive Sketch
Fix Encoding & Reload

Ctrl+T

sketch_feb12b

Serial Monitor

Board
Serial Port

Programmer
Burn Bootloader

Ctrl+Shift+M

* ©  Arduino Uno
Arduino Duemilanove w/ AT

Arduino Diecimila or Duemi

»

»
Arduino Nano w/ ATmega3:

Arduino Nano w/ ATmegal¢

Fig. 61: VIg Srduino Uno til program

| valgmuligheden "Veerktgj -> Seriel port" skal
du veaelge den korrekte COM-port, der er givet
til Bot'n Roll ONE A.

sketch_feb12c | Arduino 1.0.5-r2 =5
File Edit Sketch |Tools| Help
Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
sketch_feb12c
Fix Encoding & Reload p
Serial Monitor Ctrl+Shift+M
Board 4
Serial Port Y v COM5
Programmer 4
Burn Bootloader

Fig. 62: Valg af seriel port

| Windows:

Hvis der ikke er nogen COM-port tilgaengelig, har du sandsyn-
ligvis ikke installeret USB-Serial Converter VCP-driveren kor-
rekt.

Abn Windows Enhedshandtering og sgge efter ”Porte (COM
og LPT)”. Udvid punktet, sa du kan se alle COM-porte til ra-
dighed.

"Silicon Labs CP210x USB til UART Bridge" er betegnelsen,
der identificerer COM-porten, som "taler" til Bot'n Roll ONE
A (pa denne figur eksempel COM5 port er blevet tildelt).

Skulle elementet "Silicon Labs CP210x USB til UART Bridge"
ikke vises pa listen, skal du installere VCP-driveren korrekt.
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Fig. 63 COM porte pa enhedshandteringen
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6.4. OPLOAD ET PROGRAM TIL BOT'N ROLL ONE A
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Pa Arduino IDE-programmet finder du flere eksempelprogrammer, som du kan indlaese til din robot.

Klik pd "Fil -> Eksempler -> 01.Basics ->
Blink" og et nyt vindue med koden i dette
eksempel vil dukke op.

Klik pa "Sketch -> Upload" eller tryk pa "pil
til hgjre" ikonet for at sende programmet til
robotten. Sa snart uploadingen er feerdig, vil
du se den gule L LED blinker hvert sekund!

Fig. 64: Indlaes et eksempelprogram

Blink | Arduino 1.0.5-r2

File Edit Sketch Tools Help

Blink

* -~
Blink
Turns on an LED on for one second, then off for one second, rep

This example code is in the public domain.

Fig. 65: Send et program til robotten

sketch_feb12b | Arduino 1.0.5-r2 [ | (=] g
Edit Sketch Tools Help
New Ctrl+N
Open... Ctrl+O
Sketchbook 4
Examples » 01.Basics 4 AnalogReadSerial
Close Ctrl+W 02.Digital 4 BareMinimum
Save Ctrl+S 03.Analog > Blink
Save As... Ctrl+Shift+S 04.Communication * DigitalReadSerial

Ved at klikke pa "Fil -> Eksempler -> BnrOneA-> ..." finder du alle programmer udviklet af botnroll.com

specifikt til Bot'n Roll ONE A.

Pa "Fil -> Eksempler -> BnrOneA-> Basic ->

..." kan du finde de enkleste programmer,
hvis hovedformal er at teste din robothard-
ware. Det er vigtigt at studere og forsta alle
disse sma programmer!

Pa "Fil -> Eksempler -> BnrOneA-> Avance-
ret -> ..." findes nogle mere avancerede
programmer, som du maske kun kan forsta
efter de grundlaeggende.

Pa "Fil -> Eksempler -> BnrOneA-> Ekstra ->
..." kan du finde programmer relateret til
Bot'n Roll ONE A ekstramateriale, som ggr
din robot mere alsidig.

Blink | Arduino 1.0.5-12 b | B [ |
Edit Sketch Tools Help
New Ctrl+N
Open... Ctrl+0
Sketchbook 4
Examples » 01.Basics 4
Close Ctrl+W 02.Digital »
Save Ctrl+S 03.Analog »
Save As... Ctrl+Shift+S 04.Communication *
Upload Ctrl+U 05.Control 4
Upload Using Programmer  Ctrl+Shift+U 06.Sensors »
; 07.Display 4
Page Setup Ctrl+Shift+P A
Print Ctrl+P 085trings ’
09.UsB 4
Preferences Ctrl+Comma 10.StarterKit »
. ArduinoISP
Quit Ctrl+Q
// the lo utine runs over and over again| BnrOneA Y
e i EEPROM »
Ctharnat »

Fig. 66: Programmer fra BnrOneA biblioteket

©Copyright 2019, SAR - Solu¢des de Automagdo e Robética, Lda.

Advanced *
Basic 4
Extra 4

43



N
o8l

7. BOT'N ROLL ONE A HARDWARETEST

Nar din robot har bestaet den elektriske test (afsnit 3.3.2 i denne manual), er det ngdvendigt at teste alle
Bot'n Roll ONE A-enheder individuelt og kontrollere, at de fungerer korrekt. Du bliver ngdt til at program-
mere robotten med de tilsvarende prgvekoder og udfgre testen beskrevet pa hvert af nedenstdende
punkter, i den viste raekkefglge!

7.1. "L" LED

Brug af Arduino IDE dbne eksemplet program "Blink" ligger pa "Filer -> Eksempler -> 01.Basics -> Blink"
og programmere robotten ved at klikke pa "Upload". Nar uploaden slutter, skal L LED'en blinke en gang i
sekundet.

Hvis L-LED'en ikke taender, skal du kontrollere, om der er kortslutning eller darlige lodninger pa:
e LLED;
e R16 modstand;
e  Pin 13 pa Arduino 8-SCL-stikket;
e ATmega328 integreret kredslgbsstik.

S¢rg for at du har loddet L-LED'en med rigtig polaritet. Du kan kontrollere med et multimeter eller sam-
menligne de interne forbindelser af LED'en med en tilsvarende.

7.2. SUMMER

Upload programmet "Buzzer" pa "Filer -> Eksempler -> BnrOneA -> Basic -> Buzzer" til robotten. Nar
uploaden slutter, skal du lytte til en melodi, der udsendes af summeren. Dette indikerer, at summeren
fungerer korrekt.
Skulle summeren ikke spille melodien, skal du kontrollere, om BUZZ-jumperen er placeret korrekt, og om
der er kortslutning eller darlige lodninger pa:

e  Buzzer,

e R15 modstand;

e BUZZ jumper;

e ATmega328 integreret kredslgbsstik.
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7.3. RETTE FEJL PA "LED"

Upload "LED"-programmet fra "Filer -> Eksempler -> BnrOneA -> Basic -> LED" til robotten. Nar uploaed
slutter, skal du se, at LED'en blinker hvert sekund.

Hvis LED'en ikke udsender noget lys, skal du kontrollere, om der er kortslutninger eller darlige lodninger
pa:

e LED-LED;

e R18 modstand;

e  Pin 13 p3d Arduino 8-SCL-stikket;

e  SSP-jumper;

e PIC18FA5K22 integreret kredslgb sokkel.

e ATmega328 integreret kredslgbsstik.

S¢rg for, at du har loddet LED-LED'en med respekt for dens polaritet. Du kan kontrollere, med et multi-
meter eller sas mmenligne med en identisk LED

7.4. LCD - DISPLAYET

Upload "LCD" -programmet fra "Filer -> Eksempler -> BnrOneA -> Basic -> LCD" til robotten. Nar uploaden
slutter, skal du se "LCD Test OK !I" pa LCD'et.

Kan du ikke se beskeden, skal du kontrollere, at:
e  Robottens hovedkontakt er TIL;
e Dujusterede LCD-lysstyrken korrekt ved brug af BR-potentiometeret;
e Dujusterede LCD kontrast korrekt ved hjeelp af CT-potentiometeret;

Hvis du stadig ikke kan se beskeden pa LCD-skaermen, skal du kontrollere, at der ikke er kortslutninger
eller darlige lodninger pa:

e LCD 16-polet stik;

e BR-potentiometer;

e (CT-potentiometer;

e SSP-jumper;

e  PIC18F45K22 integreret stikkontakt.

e ATmega328 integreret kredslgbsstik
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7.5. TRYKKNAPPER

Upload "PushButtons" -programmet pa "Filer -> Exampler -> BnrOneA-> Basic -> PushButtons" til robot-
ten. Nar uploaden er faerdig, kan se pa displayet, hvilket knapnummer du trykker pa:

e 0, hvis der ikke trykkes pa nogen knap

¢ 1 hvis PB1-knappen trykkes

e 2 hvis PB2-knappen trykkes

¢ 3 hvis PB3-knappen trykkes

Hvis en knap ikke fungerer korrekt, skal du kontrollere, at der ikke er kortslutninger eller darlige lodninger

pa:
e  PB1-switch;
e  PB2-switch;
e PB3-switch;

e R6 modstand;

e R7 modstand;

e R8 modstand;

e  SSP-jumper;

e  PIC18F45K22 integreret stikkontakt.
e ATmega328 integreret kredslgbsstik.

7.6. BATTERI

Upload programmet "Batteri" pa "Fil -> Eksempler -> BnrOneA -> Basic -> Batteri" til robotten. Nar uplo-
aden slutter, vil du se batterispaendingsveerdien pa LCD'et.

Hvis spaendingsvaerdien ikke er mellem 9.0V og 14.0V, skal du kontrollere, at:
e Robotens hovedkontakt er TIL;
e Batteriet er opladet;
¢ Modstanden pa R2 er 3,3 KQ;
¢ Modstanden pa R3 er 10KQ;
e Zener diode Z1 vender rigtig.

Hvis problemet fortsaetter, skal du kontrollere, at der ikke er kortslutninger eller darlige lodninger pa:
¢ (1 kondensator;
e R2 modstand;
e R3 modstand;
e Zldiode;
e SSP-jumper;
e  PIC18F45K22 integreret stikkontakt.
e ATmega328 integreret kredslgbsstik.
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MOTORERNE

Indlzes "Motors" -programmet placeret pa "File -> Examples -> BnrOneA -> Basic -> Motors" til robotten.

Nar uploaden slutter, kan motorerne begynde at bevage sig, og der vises en meddelelse pa LCD'en, der
beskriver bevaegelsen, der udfgres.

Hvis en af motorerne ikke virker, tjek:

Robotens hovedkontakt er TIL;

Batteriet er opladet;

MotorL-stikket er strammet;
MotorR-stikket er strammet;

Delene er placeret korrekt pa motorerne;
Robothjulene er korrekt spaendt til navene.

Hvis problemet fortsaetter, skal du kontrollere, at der ikke er kortslutninger eller darlige lodninger pa:

7.8.

C2 kondensator;

D2, D3, D4, D5, D6, D7, D8 og D9 dioder;
MotorL-stik;

MotorR-stik;

U3 (L298N) integreret kredslgb;
SSP-jumper;

PIC18F45K22 integreret stikkontakt.
ATmega328 integreret kredslgbsstik.

INFRAR@DE LED'ER

Upload "IR_Emitters" programmet placeret pa "Filer -> Exampler -> BnrOneA-> Basic -> IR_Emitters"
til robotten. Nar uploaden slutter, vil de infrargde LED'er skifte hvert sekund og deres respektive sta-
tusindstillinger vil blive vist pa LCD'et.

Brug et mobiltelefonkamera (uden infrargde filtre) til at kontrollere, at LED'erne blinker, da menne-
skelige gjne ikke kan se denne type lys.

Hvis nogle af de infrargde LED'er ikke udsender noget lys, skal du justere det tilsvarende potentiome-
ter (IRD1 til IRE1 og IRD2 for IRE2), indtil du ser lys, der udsendes af LED'en.

Hvis problemet fortsaetter, skal du kontrollere, at der ikke er kortslutninger eller darlige lodninger pa:

IRE1 LED;

Q1 transistor;

IRD1 potentiometer;

R13 og R24 modstande

IRE2 LED;

Q2 transistor;

IRD2 potentiometer;

R19 og R25 modstande

SSP Jumper;

PIC18F45K22 integreret stikkontakt.
ATmega328 integreret kredslgbsstik.
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7.9. FORHINDDRINGSSENSORER

Upload programmet "ObstaclesCalibration" placeret pa "Filer -> Exampler -> BnrOneA-> Basic -> Obsta-
clesCalibration" til robotten. Nar uploaden slutter, sender de infrargde LED'er infrargdt lys, som far IRS1
og IRS2 LED'erne til at blinke, nar de tilbagekastes af en forhindring.

P3 LCD-skaermen er der skrevet en meddelelse med forhindringsdetekterings indikationen:
e 0, hvis sensorerne ikke opdager nogen forhindring;
¢ 1 hvis der opdages en forhindring pa hgjre sensor;
e 2 hvis der opdages en forhindring pa venstre sensor;
¢ 3 hvis der opdages en forhindring pa bade venstre og hgjre sensor.

Szt hdnden foran de infrargde lysdioder for at simulere en forhindring, og kontroller, at IRS1 og IRS2
LED'erne blinker, og samtidig vises den respektive meddelelse pa LCD'et.

Hvis nogle af IRS1- eller IRS2-LED'erne ikke blinker, skal du kontrollere, at der ikke er kortslutninger eller
darlige lodninger pa:

e IRS1LED;

e |RR1 sensor;

e R14 modstand;

e IRS2 LED;

e |RR2 sensor;

e R20 modstand;

e SSPJumper;

e  PIC18F45K22 integreret stikkontakt.

e ATmega328 integreret kredslgbsstik.

Tjek, at du har vendt IRS1- eller IRS2-LED'erne rigtigt. Du kan tjekke dette ved hjzelp af et multimeter eller
sammenligne LED'ens forbindelser med en tilsvarende.
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7.10. KALIBRERING AF FORHINDRINGSKREDSL@BET

Upload programmet "ObstaclesCalibration" placeret pa "Filer -> Exampler -> BnrOneA -> Basic -> Obsta-
clesCalibration" til robotten. Nar uploaden slutter, sender de infrargde LED'er infrargdt lys, som nar det
reflekteres far IRS1 og IRS2 LED'erne til at blinke.

En meddelelse pa LCD'et fortaeller om status:
e 0, hvis sensorener ikke opdager nogen forhindring;
e 1 hvis der opdages en forhindring pa venstre sensor;
e 2 hvis der opdages en forhindring pa venstre sensor;
¢ 3 hvis der opdages en forhindring pa bade venstre og hgjre sensor.

Placér robotten mod en forhindring som en vaeg eller et papirark, og kalibrér afstanden til afstandssenso-
ren, der justerer IRD1 og IRD2 potentiometre med en stjerneskruetrakker.

Bemaerk:

¢ Du skal styre justeringen ved hjeelp af oplysningerne pa LCD'et og ikke IRS1 og IRS2-LED'erne, da
LED'erne altid blinker, fgr hindringen registreres af softwaren.

e Mgrke genstande afspejler mindre lys end klare genstande. Justering af detektionsafstanden for
et klart objekt vil ikke passe til en mgrk objektdetektering!

Din Bot'n Roll ONE A er nu komplet og funktionel! Brug din fantasi og udforsk den fantastiske verden af
robotter ... Tillykke!
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8. EKSTRA

En bred vifte af komponenter kan integreres i din Bot'n Roll ONE A og dermed gge dens funktionaliteter.
Arduino kompatible shields som tradlgse XBee, Bluetooth, RF, GPS, GPRS og sensorer som linjefglger,
sonar, kompas, encoders og enhver 12C-enhed kan tilfgjes til din Bot'n Roll ONE A. Kun fantasien saetter
grensen!

Pa ekstramanualhandbogen finder du en detaljeret beskrivelse af nogle af disse komponenter. Besgg
Bot'n Roll ONE A supportwebside http://botnroll.com/onea/ for at fa den respektive brugervejledning.

Du kan ogsa besgge www.botnroll.com hjemmesiden for mere information.

Fig.67 Tilkgb til Bot'n Roll ONE A
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9. APENDIX
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9.1. BOT'N ROLL ONE A KOMPONENTER TIL PRINTPLADEN
Ant. Beskrivelse Ant. Beskrivelse

3 120 Ohm resistor 1 LM7805CT IC
13 1K Ohm resistor 1 LD33CV IC
3 3,3K Ohm resistor 1 28 pins IC socket
5 10K Ohm resistor 1 40 pins IC socket
1 1M Ohm resistor 2 Infrared LED
4 10K potentiometer 2 IR Sharp GP1UX511QS receiver
1 3mm green LED 1 POUSB12 USB-Serial converter
2 3mm red LED 2 PNP BC557 transistor
2 3mm yellow LED 1 Buzzer — Magnetic transducer
2 22pF capacitor 1 16x2 LCD display
7 100nF capacitor 1 16 pins header connector
2 100uF 25V capacitor 4 Push buttons
1 16MHz crystal 1 Main switch
12 | FR203 diode 1 10 pins female connector
1 5V1 Zener diode 2 8 pins female connector
1 3A 20x5mm slow fuse 1 6 pins female connector
1 Fuse support base 1 3x2 connector
1 Fuse support cover 2 KK 4 pins male KK connector
1 Atmega328 IC 3 2 pins connector with screw
1 PIC18F45K22 IC 2 2 pins jumper connector
1 L298N IC 1 3 pins jumper connector
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