Montage und Programmierung
eines Roboters fur
den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot
Teil 2.10: Analog Digital Converter

Von Charlotte und Andreas
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//ADC settings

ADMUX = ebe11eeeel; //AVCC with external capacitor at AREF pin, left adjusted, Al-Channel
37 ADCSRA = @b111@111@; //lenable ADC,1start conversion,lauto trigger,@int. flag,lint. enable,11@pr
38 //DIDR@ = @beeeellll; //
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Interrupt_Service_Routines.h

A ' M e T
Interrupt_Service_Routines.t » - I—} C\Kassel_Uni\SolaRobot Tutorial\Software\Lernprogramme\08_Line_Follower\08_Lir ~ {.’t
38 if (T2ck & obeeeeeeel) { //Every 256us shifted by 128us to the 'false’ case
39 //LED_TOGGLE; //For debugging
46 ADCSRA |= (1 << ADSC); //Start conversion, the line sensor LEDs have been lightec
41 _delay us(4); //Sample-and-Hold-Time
42 Line_LED_Off; //LED has been on for 128us + 4us
43 3
a4 else { //Every 256us shifted by 128us to the "true' case
45 Channel++; //Increment Channel by 1
46 if (Channel == 8) { //We have & line sensors
47 Channel = @; //Modulo 8
a8 }
49 ADMUX = ©b@11ee088 | (Channel); //Bit 3:0 choose the channel
58 Line_LED On; //Turn on Vecc of the LEDs of the line sensors
51 1
% - 4 »

129 //A conversion on a prescaler of 1:32 needs ~28us, sample and hold is about 4us
130 EISR(ADC_vect) { //Called every 256us (2048 cycles)

131 //LED_TOGGLE; //For debugging
132 Analogue_value[Channel] = ADCH; //HI byte of the resclution
133 ¥

134  #endif /* INTERRUPT_SERVICE_ROUTINES_H_ */

Init.h

29 TCCR1B = 0boAGOOO10; //Timer 1 Prescaler 1:8, normal-Mode

38 TIMSK1 = 6beeeeeeel; //Interrupt at overflow, appr. 32ms

31 J/Timer2 Time divider

32 TCCR2A = eboooeeeed; //88eeNormal port operation,B8@unimpl.,B0WGM2[1:0]

33 TCCR2B = 8beeeeee1e; //OWGM22,818Prescaler 1:8

34 TIMSK2 = 8beeeeeeel; //Interrupt at TMR2-OVFL, 128us

35 //ADC settings

36 ADMUX = 0b@11008e1; //AVCC with external capacitor at AREF pin, left adjusted, Al-C
37 ADCSRA = @bleeellel; //lenable ADC,@don’t start conversion,®@no auto trigger,@int. fl
38 }

39

49 #endif /* INIT H_ */
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Line_Follower.cpp + X QliGisaeEail=l i) Drive_Functions.h
- :I—) while (1) g

#define Line_L3
#define Line_L2
#define Line_L1
#define Line_LO
#define Line R®©
#define Line_R1
#define Line_R2
#define Line R3
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‘—) main.while
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Analogue_value[@] //Line sensor left outside
Analogue_value[1]
Analogue_value[2]
Analogue_value[3] //Line sensor left middle
Analogue_value[4] //Line sensor right middle
Analogue_value[5]

13101dx3 uonn|og

Analogue_value[6]
Analogue_wvalue[7] //Line sensor right outside

//Macros
#define LED ON PORTB |= (1 << PORTBS) //Push PORTB pin 5 high (LED, pin D13 _
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}[***************************************************************************************?

//O0ther functions

//Data beeing transmitted to the Data Visualizer

—|void Data Visualizer (wvoid) {
Data[@] = Line_L3; //Line sensor left outside
Data[1l] = Line_L2; //
Data[2] = Line L1; //
Data[3] = Line_L®; //Line sensor left middle
Data[4] = Line_R®; //Line sensor right middle
Data[5] = Line_R1; //
Data[6] = Line_R2; //
Data[7] = Line_R3; //Line sensor right outside
Data[8] = US_Time_L; //Runtime of the US-signal, HI-part of TMR1-value
//Data[9] = US_Time_R;

/***************************************************************************************;

Output  Error List

Read



Aufgabe 1: Berechnung des Schwellwertes
In erster Naherung konnt inr als Schwellwert den Wert in der Mitte zwischen

Minimal- und Maximalwert nehmen. Ob das sinnvoll ist, musst ihr dann testen.
Also:

Schwellwert = (Maximalwert — Minimalwert) / 2 + Minimalwert
Beispiel: Maximalwert = 245, Minimalwert = 85

245 -85=160 - 160/2 =80 - 85+ 80 = 165

Der Schwellwert betragt also 165 (und nicht 180, wie angenommen)

Name Minimalwert Maximalwert Schwellwert
Line L3 85 245 165
Line L2



Aufgabe 2:

Ein eindimensionales Feld (Array) fur die Schwellwerte einfligen/definieren:
unsigned char Feldname[Anzahl_der_Feldelemente]

Beispiel:

unsigned char Horst[12] definiert ein Feld das aus Horst[0] bis Horst[11] besteht.
Horst[12] gibt es nicht!!!

Diese Deklaration an die richtige Stelle im Programm schreiben.

Aufgabe 3:

Dieses Feld mit Werten fillen:

Das konnt ihr gleich mit der Deklaration erledigen.

unsigned char Horst[12] = {Wert0, Wertl, Wert2, ... , Wert1l}
oder im Hauptprogramm vor der While(1)-Schleife

Horst[0] = WertO;

Horst[1] = Wert1,;

Horst[11] = Wertl11,;

Diese ,Kalibrierung“ solltet ihr jeweils an die herrschenden Lichtverhaltnisse anpassen!



PID - Regler

P Proportional
| Integral

D Differential



Montage und Programmierung
eines Roboters fur
den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot
Viel Erfolg!!!

Von Charlotte und Andreas



	Folie 1
	Folie 2
	Folie 3
	Folie 4
	Folie 5
	Folie 6
	Folie 7

