Montage und Programmierung
eines Roboters fuir
den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot
Teil 2.3: Magnetsensor digital/Motor
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Roboter aufbocken!!!

H E N
LIJ Arduino Nano

Wenn wir das Programm an den RObOter hOChgeladen haben’ 04_Magnetsensor_digital_Motorino  Drive_Functions.h  Inith
dann fahrt er sofort los!!! 101 1
Damit er nicht vom Tisch hupft bocken wir ihn auf und stellen ein 122

Hinderni en Weg. os

185
106
167

Dann schauen wir uns die Sensorwerte an:
Mag_x_Value besprechen wir spater.

Toggle On Off = 1;
if (Us_Wert L < 18) {

Mag_x_Value

109 Stop();
Dreht den Roboter auf der Stelle. 110 }
Welche Werte werden bei BNO055_Value angezeigt? . else {
112 Forward(128, 128);
113 }
Geht zur Magnetstreifenbahn und schaut euch die Mag_xy_Value 114 clock();
Werte an. Wann sind sie 0 wann sind sie 1. 115
q . a q 116 1
Was ist mit den beiden linken Sensoren? o |
; o 118 void Data visualizer() {
Die US_Werte haben wir ja schon behandelt. 119 Data[e] - Mag_x_value;
120 Data[1] = BNO®55_ Value;
< o ) 2 Y e < 121 Data[2] = Mag_L1 Value;
&) = < T I K& g 0 o 122 Data[3] = Mag_L@_Value;
i:I :>| :>| :>| :>| :>| :>| t:l t:l 123 Data[4] = Mag_R@ Value;
i < Q = = & R ) ) 124 Data[5] = Mag_R1_value;
8 o o o o o o §| §| 125 Data[6] = Mag_Rz_value;
Z © @© (] © (0] (o] n n 126 Data[7] = Mag R3 Value;
c = = = = = = = = 127 Data[8] = US_Wert_L;
_ - - 128 Data[9] = US_Wert_R;
1 1 1 1 5 5 129 )}
- . N . . . , Ausgabe =5
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5 g Der Sketch verwendet 16684 Bytes (34%) des Programmspeicherplatzes. Das Maximum sind 30720
Globale variablen verwenden 794 Bytes (38%) des dynamischen Speichers, 1254 Bytes fiir lokal
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Zeile 139, Spalte 39  Arduino Nano an COM5 22 B8




Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

L[J frdunotene -

04_Magnetsensor_digital_ Motorino  Drive_Functions.h  Inith

13
14  void Forward (unsigned char, unsigned char);
15 void Backward (unsigned char, unsigned char);
- . . 16
PWM: Pulse Width Modulation 17 void stop (void);
18
Halbe Kraft (Velocity A = 128) P Duty 19
20 void Forward (unsigned char velocity A, unsigned char velocity B) {
+5V 21 analoghirite(PWMA_Pin, velocity A);
22 analogWrite(PWMB_Pin, velocity B);
GND — 23 1 otor_A Pin, @);
.. . 'L\\ 24 Motor B Pin, @);
Dreiviertel Kraft (Velocity A = 192) Not Duty % h - )
J
+5V 26
27
GND | 28 void Backward (unsigned char velocity A, unsigned char velocity B) {
. . _ 29 analoghirite(PWMA_Pin, velocity A);
Viertel Kraft (Velocity A = 64) 30 analogrite(PWMB_Pin, velocity B);
31 digitalwrite(Mmotor A Pin, 1);
+5V 32 digitalWrite(Motor_B_Pin, 1);
GND 327
- 34
Volle Kraft (Velocity A = 255) 35
36
+5V 37 void stop (void) {
38 analoghrite(PWMA_Pin, @);
GND | 39 analogWrite(PWMB_Pin, @);
a0}
a1
Ausgabe =65

Warum glbt es VeIOCIty_A - 256 NICHT? Der Sketch verwendet 10604 Bytes (34%) des Programmspeicherplatzes. Das Maximum sind 30720

Globale Variablen verwenden 794 Bytes (38%) des dynamischen Speichers, 1254 Bytes fur loka
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Auf Polung achten!!! °

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

04_Magnetsensor_digital_Motorino  Drive_Functions.h  Inith

Motorausgange -
gang - 14 void Forward (unsigned char, unsigned char);
\\ 15 void Backward (unsigned char, unsigned char);
16
_——— IN2(B) In1(B ) ‘
- S 17 void Stop (void);
Steuer- 18
19
- Span"nungs- 20  void Forward (unsigned char velocity A, unsigned char velocity B) {
eingange 21 ma'_c-gt:l“j?i PWMA_Pin, velocity_A);
22 analogwrite(PWMB Pin, velocity B);
23 digitalWrggge(Motor A Pin, 8);
Ll digitalWrite(Motor_B_Pin, 8);
Motorspannung — 7
T ' 26
- 27
- / 28 void Backward (unsigned char velocity A, unsigned char velocity B) {
/// / 29 analoghirite(PWMA_Pin, velocity A);
— S 30 analoghrite(PWMB_Pin, velocity B);
////// / 31 digitalwrite(Mmotor A Pin, 1);
Motor VA Pin PWMA Pin 32 digitalWrite(Motor_B_Pin, 1);
7 n = 33 )
Mode PH(A) EN (A) Motor :
35

High X Low Aktiv bremsen 36
. . void stop (void) {

High Low  PWM Vorwarts o analogrite(aen pin, 0);

High High PWM  Ruckwarts o | orHe(FIRE, O

a1

Ausgabe =6

X — Egal Wann fa‘h rt euer RObOter Der Sketch verwendet 10604 Bytes (34%) des Programmspeicherplatzes. Das Maximum sind 36720
ngh — +5V SChnurgeradeaus’) Globale Variablen verwenden 794 Bytes (28%) des dynamischen Speichers, 1254 Bytes fur loka
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Montage und Programmierung
eines Roboters fuir
den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot

Teil 2.4: Magnetspur folgen
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