Roboterfahrzeug mit Infrarot-Kollisionserkennung

Technologieschema Roboterfahrzeug mit Kollisionserkennung:
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Beschreibung: Das Roboterfahrzeug wird durch 2 Motoren angetrieben: Motor M1 und Motor M2
PC 0O PC 1 Motor M1 PC 2 PC: 3 Motor M2
0 0 stop 0 0 stop
0 1 rickwarts 0 1 rlickwarts
1 0 vOrwarts 1 0 vorwarts
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 Infrarotlichtempféanger 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 Fremdlichteinfliisse eliminiert.

Es bedeuten:

0: Hindernis vorhanden, gegenuberliegenden Motor rickwarts

1: kein Hindernis, Motoren vorwarts

Hinweis: Fir den Betrieb der Infrarot-Sendedioden muss die Briicke JP19 geschlossen sein.



Anschluss der Motoren:
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Interrupt

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 moglichst exakt einstellen zu

kénnen wird mit: —r— “—>
TIM6->PSC=0; /IPrescaler 32MHz us us
der Timertakt von TIM6 auf 32MHz eingestellt. 38,461 kHz -

Fillen Sie zunachst die fehlenden Zeiten im Diagramm rechts aus.
Berechnen Sie den erforderlichen Wert fiir das Autoreloadregister ARR.

TIM6->ARR = ;
Aufgabe 2: Schreiben Sie in C: Die Unterprogramme
a) initTimer6: Zur Initialisierung von Timer TIM6 so dass alle Ms ein Interrupt ausgeldst 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: Erganzen Sie im Hauptprogramm die die Steuerung der Motoren in Abhangigkeit von den Signalen
PC_8 und PC_9
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Hinweise und Vorkenntnisse:

Infrarot

Das Base-Shield ist mit 2 Infrarotsendedioden IR_LED10 und IR_LEDS9 ausgeriistet. Fur die
Verwendung der beiden Infrarotsendedioden ist es erforderlich die Briicke JP19 mit einem Jumper
zu schliefen.

IR_LED9 wird mit PA6=1 und IR_LED10 wird mit PA_7=1 eingeschaltet.

Fir die Verwendung mit den Infrarotempféngern JP20 und JP21 miissen die LEDs mit einem
Rechtecksignal der Frequenz von 38kHz betrieben werden.

Einschrankungen aufgrund der Mehrfachverwendung von Ports:

- Bei der Verwendung von IR_LED9 kann Taste PA_6 nicht genutzt werden.

- Bei der Verwendung von IR_LED10 kann der Frequenzgenerator nicht an PA_7 genutzt werden.

Das Base-Schield ist mit 2 Steckplatzen (JP20 und JP21) fur Infrarotempfangermodule

TSSP4P38. Die Module reagieren auf Infrarotlicht, das mit einer Frequenz von 38kHz gepulst = 33V
wird. . @ -
Die Module sind lowaktiv. Modul JP20 ist an Port PC_8 und Modul JP21 ist an Port PC_9 : §

angeschlossen. Die Module liefern ein Low-Signal wenn Licht mit obiger Frequenz empfangen
wird. Durch geringfiigige Abweichung von 36kHz kann die Empfindlichkeit herabgesetzt werde
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Anwendungen: . 1577
- Infrarotfernbedienungen IInfrarotempfanger aufstecken Ay e
- Infrarotdateniibertragung %o

< (o GND

- Infrarot-Kollisionserkennung bei Fahrzeugen, die LEDs kénnen in die gewilinschte Senderichtung
gebogen werden.

Einschrénkungen aufgrund der Mehrfachverwendung von Ports:
- Infrarotempfénger JP20 kann nicht gemeinsam mit Ultraschallmodul JP18 verwendet werden.

- Infrarotempfénger JP21 kann nicht gemeinsam mit Ultraschallmodul JP17 verwendet werden.
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