
Roboterfahrzeug mit Infrarot-Kollisionserkennung
Technologieschema Roboterfahrzeug mit Kollisionserkennung:

Beschreibung: Das Roboterfahrzeug wird durch 2 Motoren angetrieben: Motor M1 und Motor M2

PC_0 PC_1 Motor M1 PC_2 PC:_3 Motor M2

0 0 stop 0 0 stop

0 1 rückwärts 0 1 rückwärts

1 0 vorwärts 1 0 vorwärts

1 1 stop 1 1 stop

An den vorderen Ecken sind Infrarotsendedioden angebracht. Eine 1 an PA_6 bzw. PA_7 schaltet das Infrarotlicht 
ein, eine 0 schaltet das Infrarotlicht aus. Die Infrarotlichtempfänger an PC_8 und PC_9 empfangen, falls ein 
Hindernis in den Bereich des Fahrzeugs kommt, Infrarotlicht, das mit einer Frequenz von 38461Hz ein- und 
ausgeschaltet wird. Dadurch werden Fremdlichteinflüsse eliminiert. 
Es bedeuten: 
0: Hindernis vorhanden, gegenüberliegenden Motor rückwärts
1: kein Hindernis, Motoren vorwärts

Hinweis: Für den Betrieb der Infrarot-Sendedioden muss die Brücke JP19 geschlossen sein.

Infrarotsendediode
PA_7

STM32

TSOP1738
IR-Empfänger

TSOP1738
IR-Empfänger

Infrarotsendediode

Hindernis

PC_8

PC_9

PA_6

PC_0  
PC_1

PC_2  
PC_3

M1
+

-

M2
+

-

Reflexion der 
Infrarotlichts am 
Hindernis

Motor M2 geht rückwärts,
das Fahrzeug dreht



Anschluss der Motoren:

Aufgabe 1:  Zum Senden  muss die Sendediode mit 38,461kHz gepulst werden:

 D. h.  Solange gesendet  werden soll muss  PA_7 immer
zwischen High (1)  und Low (0) umgeschaltet werden. 

Hinweis: Um die Frequenz möglichst exakt einstellen zu
können wird mit:
 TIM6->PSC=0;            //Prescaler 32MHz
der Timertakt von TIM6 auf 32MHz eingestellt. 

Füllen Sie zunächst die fehlenden Zeiten im Diagramm rechts aus.
Berechnen Sie den erforderlichen Wert für das Autoreloadregister ARR.

TIM6->ARR = ________; 

Aufgabe 2: Schreiben Sie in  C: Die Unterprogramme 
a) initTimer6: Zur Initialisierung von Timer TIM6 so dass alle _____ µs ein Interrupt ausgelöst wird. 
b) Timer6Service: Die das Rechtecksignal an PA_7 und  PA_6 ausgibt.

Geben Sie zu Testzwecken PC_8 auf PC_0 und PC_9 auf PC_2 im Hauptprogramm aus.

Aufgabe 3: Ergänzen Sie im Hauptprogramm die die Steuerung der Motoren in Abhängigkeit von den Signalen 
PC_8 und PC_9

_________
38,461 kHz

______µs _____µs
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Hinweise und Vorkenntnisse:

Infrarotempfänger aufstecken

Infrarotempfänger aufstecken
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