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NAVOD K VYUKOVE SADE PRO
NAPAJECI ZDROJE



Predmluva

O spolecnosti RobotLinking

RobotLinking je technologickd spole¢nost zamérena na vyvoj v oblasti 3D tiskaren, Raspberry Pi a open
source komunity Arduino. Zavazali jsme se k podpore open source kultury a snazime se prinaset radost z
elektroniky lidem po celém svété a umoznit kazdému stat se tvlircem. Nase produkty zahrnuji vyukové
sady, vyvojové desky, roboty, senzorové moduly, vyvojové nastroje a tiskarny. Kromé vysoce kvalitnich
produktl nabizi RobotLinking také videonavody, které vdm pomohou s vasim vlastnim projektem. Pokud
vas zajima open source nebo chcete vytvofrit néco zajimavého, pridejte se k nam! Vice informaci najdete

na www.RobotLinking.com!

O vyukové sadé pro napajeci zdroje
Tato vyukova sada pro napdjeci zdroje je vhodna pro desky RobotLinking Uno, RobotLinking Mega 2560,
RobotLinking Duemilanove a RobotLinking Nano. VesSkery kod v této uzivatelské prirucce je také

kompatibilni s témito deskami.

Nase deska RobotLinking je plné kompatibilni s Arduinem.

Tato sada vas praktickym zplsobem provede zaklady pouzivani desky RobotLinking. Budete se ucit
prostifednictvim sestavovani nékolika kreativnich projektd. Sada obsahuje vybér nejbéznéjsich a
nejuzite¢néjsich elektronickych soucastek. Od zakladl elektroniky az po sloZitéjsi projekty vam tato sada

pomUze ovladat fyzicky svét pomoci elektronickych soucastek.

V této knize vam ukaZzeme obvody jak pomoci realistickych ilustraci, tak schématickych diagram. Na
nasem oficidlnim webu www.RobotLinking.com si mlZete stdhnout souvisejici kéd.

Mate-li jakékoli dotazy, zaslete prosim e-mail na adresu service@RobotLinking.com. MUzete také

zanechat vzkaz a sdilet své projekty na nasem foéru.


http://www.sunfounder.com/
http://www.sunfounder.com/
mailto:support@sunfounder.com
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Seznam soucastek

C. Nazev produktu MnoZstvi Obrazek
1 Deska radice 1
RobotLinking Uno R3

2

USB kabel 1
3 Modul LCD1602 1
4 Zkusebni deska 1
5 Napajeci zdroj9V, 1 A 1




Prototypova rozsitujici

deska
7 Ultrazvukovy senzor
8 Deska ovladace krokového
motoru ULN2003
9 Krokovy motor

10

MPU
6050




11 Joystick
Relé
12
Dalkové ovladani
13
Servomotor
14

15

130 Servomotor




16 Odpor (10 Q) 10
17 Odpor (100 Q) 10
18 Odpor (220 Q) 10
19 Odpor (330 Q) 10
20 Odpor (1 kQ) 10
21 Odpor (2 kQ) 10
22 Odpor (5,1 kQ) 10
23 10

Odpor (10 kQ)




24 10 ~ el

Odpor (100 kQ)
25 Odpor (1 mQ) 10 ~dedbl -

Drzak ultrazvuku 1
26
7 1m|'stn\'( 7segmentovy7 1

displej
= — —

4mistny 7segmentovy 1 l ' ’ ’ ’—' ’__’

28 displej I_ = '-7 ’ ’
=y o ——

Matricovy displej

29 Yy plej 1




BC547

p.n.l. 557

Pn2222

MAX7219

L293D

30

31

32

33

34




35

74HC595
36 100 pF 50 V
37 10 uF 50V
38 22 pF keramicky
kondenzator
104 keramicky
39 kondenzator

10




40

IR prijimac

41 Diodovy usmérniovac
(1N4007)
Fotorezistor
42 (fotoburika)
Otocny knoflik
43

(potenciometr)

44

RGB LED

11




45

Cervena LED

46

Zlutd LED
\ :
47 Bila LED '
48 Zelend LED e@ -
49 Modra LED
Aktivni bzucéak
50

12




Pasivni bzucéak

51

52 Termistor

53 Tlagitko (malé)

54 péska s koliky —-__
55 65 propojovaci vodic

13




26 Kabel s 4

konektory
samice-samec

37 9V baterie s 1

DC

Poznamka:
Po rozbaleni zkontrolujte, zda je pocet soucasti spravny a zda jsou vsechny soucasti v dobrém stavu.
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«“«
Lekce O Instalace IDE ,,
Uvod
V této lekci se naucite, jak nastavit pocitac¢ pro praci s Arduinem a jak postupovat v nasledujicich lekcich.

Instalace Arduina (Windows)

Software Arduino, ktery budete pouZivat k programovani svého Arduina, je k dispozici pro Windows,
Mac a Linux. Postup instalace se u vSech tfi platforem liSi a instalace softwaru bohuzel vyZzaduje
urcitou miru rucni prace. Neexistuje Zadny instala¢ni program; misto toho musite rozbalit slozku, ¢imz

ziskate slozku ,,Arduino”, ktera obsahuje program Arduino a nékolik dalSich polozek.
V samostatném kroku musite poté nainstalovat ovladace USB, coz je jedina c¢ast, ktera je trochu slozitéjsi.

Zacnéte tim, Ze navstivite webovou stranku Arduino.cc. K dubnu 2014 doporucujeme verzi v1.05,
protoze verze 1.5 je stdle v beta verzi. Pokud jiz verze 1.5 nebude v beta verzi v dobé, kdy budete Cist

tento ¢lanek, mizZete ji vyzkouset!

Nejprve si stdhnéte soubor ZIP pro Windows. K dispozici je pouze jedna verze softwaru, a to bez ohledu

na to, zda pouzivate Windows XP az Windows 7.

I|{§- hitpi/fwsear, O = B & X | W MSN UK | Hotmail, Messenge...

‘Main Slte Blog Playground Forur'n. .L;!_bs;.:Sfora :

LIABILITY WHATSOEVER FOR ANY DIRECT, INDIRECT, CONSEQUENTIAL, INCIDENTAL OR
SPECIAL DAMAGES, INCLUDING, WITHOUT LIMITATION, LOST REVENUES, LOST PROFITS,
LOSSES RESULTING FROM BUSINESS INTERRUPTION OR LOSS OF DATA, RECARDLESS OF THE
FORM OF ACTION OR LEGAL THEORY UNDER WHICH THE LIABILITY MAY BE ASSERTED, EVEN
IF ADVISED OF THE POSSIBILITY OR LIKELIHOOD OF SUCH DAMAGES.

By downloading the software from this page, you agree to the specified terms.

Download Next steps 0
Arduine 1.0.1 (release notes), hosted by Google Code: Getting Started
Reference

+ | i
7 Environment
+ MacOSX
Examples
4 Linux: 52 bit, 64 bit .
5 124 Foundations
4+ source
FAQ
Downloads will be available from arduino.cc soon.
Source Code
TheSDurCE\..'J + _J'l-. A.]__' L, a L_I.IL.-{":I_,ULC‘ LL e L'_ le.-l' ” I-L_ = ie.

Do you want to open or save arduino- 1.0.1-wind....zip (86.4 MB) from arduino.googlecode.com? "
Previous | T

Open Save x Cancel [

4| [%
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http://arduino.cc/en/Main/Software

Po stazeni souboru ZIP rozbalte jeho obsah na plochu tak, Ze na soubor kliknete pravym tlacitkem mysi a

z kontextového menu vyberete moznost ,Rozbalit vSe...”.

1
¢
Open
ardy
-w Extract All...
Open with...
Share with 3
ﬂ Send by Bluetooth to k

Restore previous versions
Send to »

Cut
Copy

Create shortcut
Delete

Rename

Properties

Poté vyberte plochu a kliknéte na ,,Rozbalit”. Pozdéji mlzZete sloZku pfesunout na jiné misto v pocitaci,

stadi ji pfesunout, ale prozatim ji nechte na plose.

Slozka Arduino obsahuje jak samotny program Arduino, tak i ovladace, které umoZznuji pfipojeni Arduina

k pocitaci pomoci kabelu USB. NeZ spustime software Arduino, nainstalujete si ovladace USB.

Zapojte jeden konec USB kabelu do Arduina a druhy do USB portu na vasem pocitaci. Rozsviti se
kontrolka napajeni na LED a ve Windows se mUZe zobrazit zprava ,,Nalezen novy hardware”. Tuto zpravu

ignorujte a zruste vSechny pokusy systému Windows o automatickou instalaci ovladacd.

Nejspolehlivéjsim zplisobem instalace ovladacl USB je pouZiti Spravce zafizeni. K nému se dostanete rdznymi
zpUsoby v zavislosti na verzi systému Windows. Ve Windows 7 musite nejprve otevfit Ovladaci panely, poté

vybrat moznost zobrazeni ikon a v seznamu byste méli najit Spravce zafizeni.

I
1

V sekci ,,Ostatni zafizeni” byste méli vidét ikonu ,,nezndmého zafizeni“ s malym Zlutym vystraznym

trojuhelnikem vedle ni. To je vase Arduino.
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= Device Manager LEI

File Action View Help
LN LR T

4 24 Linda-Laptop

b @ Batteries

»-§) Bluetooth Radios

78 Computer

b ¢y Disk drives

- B Display adapters

b i) DVD/CD-ROM drives

b % Hurman Interface Devices

> g IDE ATACATAPI controllers
- 25 Imaging devices

}3 Mice and other pointing devices
- A Monitors

e

: ] ;-?oce,, Update Driver Software...
> % Sound, Disable
. ﬁ‘ System Uninstall

§ Univers

Scan for hardware changes

Properties

Launches the Update Driver Software Wizard for the selected device,

Kliknéte pravym tlacitkem mysi na zafizeni a vyberte prvni moznost v nabidce (Aktualizovat software
ovladace...). Nasledné budete vyzvani k volbé mezi ,,Automaticky vyhledat aktualizovany software

ovladace” a
»Vyhledat ovladac v pocitaci”. Vyberte moznost pro ru¢ni vyhledani a prejdéte do slozky arduino-1.0.2-

windows\arduino1.0.2\drivers.

@ [l Update Driver Software - Unknown Device

Browse for driver software on your computer

Search for driver software in this location:

arduino-1.0 s duino-1.0, invers R Browse,.,

[J]Include subfolders

< Let me pick from a list of device drivers on my computer
This list will show installed driver software compatible with the device, and all driver
software in the sare category as the device.

[ Mext ][ Cancel




Kliknéte na ,,DalsSi” a pripadné se zobrazi bezpecnostni varovani; v takovém pripadé povolte instalaci

softwaru. Jakmile bude software nainstalovan, zobrazi se potvrzovaci zprava.

\\;_) [ Update Driver Software - Arduino UNQ R3 (COMS)
Windows has successfully updated your driver software

Windows has finished installing the driver software for this device:

Arduine UMO R3

To je vSe, nyni jste pfipraveni k akci, takze pfeskocte nasledujici ¢ast o instalaci na Macu a Linuxu a

prejdéte rovnou k ¢asti ,,Desky a porty“.

Instalace Arduina (Mac a Linux)

Zacnéte tim, Ze navstivite web Arduino.cc a stahnete si IDE odpovidajici vaSemu operac¢nimu systému. K
dubnu 2014 doporucujeme verzi 1.05, protozZe verze 1.5 je stdle v beta verzi. Pokud uz verze 1.5 nebude

v beta verzi v dobé, kdy budete Cist tento ¢lanek, mUzete ji vyzkouset!

~ 800 Opening arduino-1.0.3-macosx.zip

You have chosen to open
¥ arduino-1.0.3-macosx.zip
which is a: ZIP archive (77.2 MB)
A R D U I N 0 from: http://arduino.googlecode.com
What should Firefox do with this file?

Buy Download | Getting Started | Learning | Reference | Prod - I
[_)Open with| Archive Utility (default) [

an

(=)5ave File
Download the Arduino Software | Do this automatically for files like this from now on.
The open-source Arduino environment makes it easy to write ¢g
Mac O8 X, and Linux, The environment is written in Java and b | Cancel | | OK |

software.,
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http://arduino.cc/en/Main/Software

UloZte instala¢ni soubor na plochu nebo kamkoli jinam

8 0o
(=B mm) (5 (&) (=)
E blogphotos Ig arduino-1.0.3-macosx.zZip Today 1
w ataripunchconsole.pdf Yesterd:
L Dropbox i : B
| SguareWearProgrammingReferencel.0.pdf Yesterd:z
= All My Files % wearable_workshop_slides.pdf Yesterd:z
@ AirDrop » [ squarewear-master Oct 11,.
gﬁ'lg Apipliations 1 squarewear-master.zip . Yesterd:z
l‘ Flora-TV-B-Gone-master.zip Dec 17,
(=] Desktop ¥xmix2012-ginger-bread.mp3 Dec 14,

Instalace softwaru Arduino na pocitac¢i Mac je mnohem jednodussi nez na PC. Stejné jako predtim je prvnim

krokem stazeni souboru. V pfipadé pocitace Mac se jedna o soubor ZIP.

8006
H - e ERlEs
I.—:l blogphotos 2@ Arduino Dec 10, 20
i‘ arduino-1.0.3-macosx.zip Today 12:(
g Dropbox | ataripunchconsole.pdf Yesterday
El All My Files w SguareWearProgrammingReferencel.0.pdf Yesterday
@ AirDrop & wearable_workshop_slides.pdf Yesterday
— > [:I squarewear-master Oct 11, 20
;
L Y squarewear-master.zip Yesterday
(] Desktop |5 Flora-Tv-B-Gone-master.zip Dec 17, 20
@ Documents B xmix2012-ginger-bread.mp3 Dec 14, 20
o WG R 5 xmix2012-ginger-bread.zip Dec 17, 20
’ » [ rpicases Dec 14, 20
H Movies g .
] rpicases.zip Dec 14, 20
J7 Music » [ ledstripphotos Dec 14, 20

Po stazeni dvakrat kliknéte na soubor ZIP, ¢imzZ se extrahuje jediny soubor s ndzvem

»Arduino.app”. Jedna se o celou aplikaci Arduino, staci ji pfetahnout do slozky Aplikace.

800 [ Applications
HE « CNERIEINER (Q )
FAVORITES |! Address Book
(] blogphotos & Adium
[ Adobe .
% Dropbox [=7] Adobe Acrobat X Pro -
El All My Files | Ell Adobe Bridge C55.1 8
@ AirDrop [l Adobe Dev...ntral C55.5 »
= T Ed Adobe Dre...aver C55.5 =
[l Adobe Ext.. ager C55.5 »
[ Desktop Adobe Fireworks C55.1 =

Bl Adobe Flash C55.5
2 Adobe Hlustrator C55.1

Mame Arduino
Kind Application

Bj Documents

-
-

© Downloads Adobe Me...oder C55.5 ~ Size. 191.6:MB

H Movies B8 Adobe Photoshop C55.1 ~ Crc:;t.ccl Monday, May 21, 2012 1:38 PM

n i @ App Store Modified Monday, May 21, 2012 1:38 PM
. Last opened Monday, May 21, 2012 1:38 PM

_ B Apple Qadministrator iigy

Pictures Version 1.0.1

s Apple Qmaster
(] Google D... 1

19



®f Arduino File

Edit Sketch Tools

Help

8 00

00 BHA

sketch_decl7a | Arduino 1.0.2

sketch_decl7a

Arduino Uno on /d y.usbmode mf

d121

Software Arduino nyni najdete a spustite ve sloZce Aplikace. JelikozZ jej budete pouzivat ¢asto, mozna

budete chtit kliknout pravym tlac¢itkem mysi na jeho ikonu v doku a nastavit moznost ,,Nechat v doku”.

Existuje mnoho rlznych distribuci LINUXu a pokyny pro kaZzdou distribuci se mirné lisi. Komunita

Arduino odvedla skvélou praci a sestavila sady pokynl pro kaZzdou distribuci. Kliknéte tedy na odkaz nize

a vyberte si jednu z deseti Ci vice nabizenych distribuci.

Desky a porty

Nyni jste pfipraveni spustit software Arduino, takze at uz pouzivate jakoukoli platformu, oteviete slozku

Arduino a spustte aplikaci Arduino, ktera se v ni nachazi.

(B8 EN =3

W0 Favorites
B Desktop
& Downloads
2 Recent Places

il Libraries
=) Documents
& Music
& Pictures
B videos

o Homegroup

1% Computer
& Local Disk (Cy
= Microsoft Office

eﬂ MNetwork

(50) arduino
Application

Organize ~  [& Open

5 Photosmart 8110 |

Share with + Burn
Narne

drivers
exarnples
hardare
java
lib
libraries
reference
tools
€D arduina
-& cygiconv=2.dIl
] eygwinLdil
)] libusbi.dil
) revisions

%) eSerial.dl

Date modified: 08/11/2012 11:40

Size: 840 KB

G\ =[] » sriuino-L0windows » arduino 102 »

New folder

Date modified

08/11/2012 11:40
08/11/2012 11:40
08/11/2012 11:41
08/11/2012 11:43
08/ 211:43
08/11/2012 11:44
018/11/2012 11:44
08/11/2012 11:44

08/11/2012 11:40
08/11/2012 11:40
08/11/2012 11:4)
08/11/2012 11:40

Date crested: 05/11/201209:18

[ 42 || Seorch arduinc-1.02

Type Size

File folder
File falder
File folder
File folder
File folder
File folder
File folder
File folder
Application

Application extens..,

Application extens...
Application extens..,
Text Docurment

Application extens..,

Pl
=~ 0 @

840 KB|
947 KB
L1420 KB
43 KB
36 KB

76 KB
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Tim se spusti Arduino IDE, ale nez se pustite do programovani, musite softwaru Arduino sdélit, jaky typ

desky Arduino pouzivate, a také vybrat port, ke kterému je pfipojena.

Aby bylo Arduino IDE informovano o tom, jaky typ desky pouzivate, vyberte v nabidce ,Tools” polozku

,Board” a poté podle potfeby , Arduino Uno“ nebo ,Leonardo”.

File Edit Sketch Help

Auta Format Crl+T
Archive Sketch

Fix Encoding & Reload

sketch_novl8a | Arduino 1.0.2 EI

sketch_novis

Serial Maonitar Ctrl+Shift+hA
Board @ Arduino Uno
Setial Port 3 Arduinn Duemilanove ny ATrmeqa328
| Arduino Diecimila or Duemilanowve wyf ATmegalfd
Prograrnrer L4

Arduino Mano wy ATmega32i
Arduino Nano wf ATrmegalfs
Arduino Mega 2560 ar Mega ADK
Arduino Mega (ATrmeqgal2sl)

Eurn Bootloader

Arduino Leonardo

Arduino Micro

Arduino Mini wf ATrmega328

Arduing Mini v ATrmegaldd

Arduino Ethernet

Arduino Fio

Arduino BT w/ ATmega32s

Arduino BT w/ ATmegaltd

LilyPad Arduing USE

LilyPad Arduing wy 8Tmega32d

LilyPad Arduing wif ATrmegaldd

Arduing Pra or Pra Mini (5Y, 16 MHz) w/ ATmega32k
Arduino Pro or Pro Mini (3, 16 MHz) w ATmegalos
Arduing Pro or Pro Mini (3.3V, 8 MHz) w/f 8Tmega32d
Arduing Pro or Pro Mini (3.3%, 8 MHz) wif ATmegall
Arduino NG or older wy ATrnegalfs

Arduing MG or older wy ATmegall

V nabidce , Tools” (Nastroje) také najdete mozZnost ,Serial Port” (Sériovy port). Tuto moznost vyberte.

sketch_nowlfa | Srduing 1.0.2 [=-= ]
File Edit Sketch Help

B Aut Format T
. Archive Sketch
Skt OB e e Re o =

Serial Monitor Ctrl+Shift+h
Board 3
Serial Part 3 Com3
Prograrnrner 3

Eurn Bootloader

Arduing Uno on COM1
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Pokud pouzivate Windows, bude zde pravdépodobné pouze jedna moznost a bude se jmenovat bud’

COM3, nebo COMA4. | kdyz je zde pouze jedna mozZnost, musite ji presto vybrat.

Pokud pouzivate Mac nebo Linux, bude zde vice moZnosti, ale obvykle to bude prvni polozka v seznamu,
protoze se jedna o zarizeni, které bylo pfipojeno jako posledni. To je uzitecné, protoze nazev portu
nemusi na prvni pohled vypadat, Ze ma néco spole¢ného s Arduinem. Pravdépodobné se bude jmenovat

néco jako /dev/tty.usbmodemXXXX nebo /dev/ttyUSBn

® Arduino File Edit Sketch REEIEH Help

Auto Format BT ¢
Archive Sketch
Fix Encoding & Reload

sketch_novlza Serial Monitor {+38M
| Board > |
Serial Port » v [dev/tty.usbmodem241141
[dev/cu.usbmodem241141
Programmer >

/dev/tty.Bluetooth-PDA-Sync
/dev/cu.Bluetooth-PDA-Sync
/dev/tty.Bluetooth-Modem
{dev/cu.Bluetooth-Modem

Burn Bootloader

V dalsi lekci za¢nete programovanim desky Arduino tak, aby blikala jeji vestavénd LED dioda.
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Lekce 1: Rozblikani diody na desce

Uvod
V této lekci se naucite, jak naprogramovat desku Uno R3 tak, aby blikala vestavéna LED dioda Arduina.

Soucasti
- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 x USB kabel

Princip

Arduino ma po obou stranach fady konektord, které slouZzi k pripojeni elektronickych zafizeni a zasuvnych

»shieldd”, diky nimz mlzZe Arduino vykonavat vice funkci.

Arduino vSak ma také jednu LED diodu, kterou mUzZete ovladat ze svych skic. Tato LED dioda je

zabudovana do desky Arduina a ¢asto se oznacuje jako LED ,,L“, protoZe tak je oznacena na desce.

X iy e N T
| Rx ol " ARDUINO
C L .
o o BT

AALAE S SR
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Mozna si vSimnete, Ze LED dioda ,L“ na vasi desce Arduino jiZ blika, jakmile ji pripojite k USB portu. Je to

proto, Ze desky Arduino se obvykle dodavaji s predinstalovanym programem ,,Blink”.

V této lekci preprogramujeme Arduino nasim vlastnim programem ,Blink” a poté zménime frekvenci, s

jakou blika.

V lekci O jste nastavili Arduino IDE a ujistili se, Ze jste nasli spravny sériovy port pro pfipojeni k desce

Arduino. Nyni nastal ¢as toto pripojeni otestovat a naprogramovat desku Arduino.

Arduino IDE obsahuje rozsahlou sbirku ukazkovych skic, které muazete nacist a pouzit. Mezi nimi je i

ukazkova skica pro blikani LED diody ,,L“.

Nactéte skicak ,Blink”, ktery najdete v nabidce IDE pod Soubor = Priklady =
01. Zaklady

sketch_oct04a | Arduino 1.0.1 |Z E|rz|
Edit Sketch  Tools Help

ME Chrl+M
Qpen... Chrl+0
Sketchbook b .
Examples - AnalogReadserial =
Close Chrl+h | 02.Digital »|  BareMinimum & =i
Save Chrl+5 03.Analog g Eink |
Sawe Bs... Ctrleshift+s | O4.Communication p|  DigitalReadSerial |
Upload Chrl+ 05, Contral »| Fade
Upload Using Pragrammer  Crrl-+Shift+U 06.5ensars b| ReadAnalogioltage |
T 0F.Display 3
Page Setup Chrl+5hift+P 0. Strings 1
gl e | D9.USB{Lecnarda) b
Preferences Chrl+Camma | ArduinoIsP
L ik Chrl+Q EEPROM ]
| Etherret »
Firmata ]
LiquidCrystal ]
D ]
Servo ]
SoftwareSerial ]
SPI b o
i | Skepper L l
Wire 4

Arduino U
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Jakmile se otevie okno se skicou, zvétsSete ho tak, abyste v ném vidéli celou skicu.

2@ Blink | Arduino 1.0.1
File Edit Sketch Tools Help

Blink

* ~
Blink '
Turnz on an LED on for one second, then off for one second, repeatedly.

This example code is in the public domain.
it

44 Pin 13 has an LED commected on most Arduino boards.
/4 give it 4 name:
int led = 13;

/4 the setup routine runs once when ¥ou press reset:
woid setup() {
A/ initialize the digital pin as an output.
pinMode (led, OUTPUT):
'

/¢ the loop routine runs over and over again forewer:
void loop() {
digitalWrite(led, HIGH): A turn the LED on (HIGH is the woltage lewvel)

delay(l000); A4 wait for a second
digitalWrite(led, LOW): A4 turn the LED off by making the woltage LOW
delay(l000); A4 wait for a second

Arduino Uno ¢

Ukazkové skici dodavané s Arduino IDE jsou ,jen pro ¢teni“. To znamend, Ze je mulZete nahrat na

desku Arduino, ale pokud je zménite, nemuZete je uloZit jako stejny soubor.

Tento skicdf budeme upravovat, takZe nejprve si uloZte vlastni kopii, kterou mutzZete libovolné

upravovat.

“«

V nabidce Soubor v prostredi Arduino IDE vyberte mozZnost ,Ulozit jako...“ a poté skici uloZte pod

nazvem , MyBlink”.
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Save sketch folder as...

Savein: I;’jf-‘uduinu V| &) % il

hy Recent
Documents

=

Deskiop

L.'

My Documents

£ e

File narme: EM_I,IEIink Vi [ Save l
|
|

My Metwork, Save a3 type: E—.:'-‘ﬂl_Fileﬂ".“] w [ Cancel l

Ulozili jste si svou kopii skici ,,Blink” do svého skicare. To znamen3, ze pokud ji budete nékdy chtit znovu

najit, staci ji otevrit pomoci polozky nabidky Soubor = Skicar.

28 MyBlink | Arduino 1.0.1
Edit Sketch Tools Help

Chrl+0
Sketchbook, [ MyBlink

Examples [

Close Chrl+

Jave Chri+5 pond, then off for one
Save As... Ckrl+ShifE+5

pload kel lic domain.

Pripojte desku Arduino k pocitaci pomoci kabelu USB a zkontrolujte, zda jsou polozky ,,Board Type“ (Typ
desky) a ,Serial Port” (Sériovy port) nastaveny spravné . Moznd budete potifebovat nahlédnout
do lekce 0.

Arduino IDE vam v dolni ¢asti okna zobrazi aktualni nastaveni desky.

digitalWrite(led, LOW); 44 turn the LED off by making the woltage LOW
delay(1000) ; ff wait for a second
i

o] 2

Arduing U
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Kliknéte na tlacitko ,,Upload” (Nahrat). Jedna se o druhé tlacitko zleva na panelu nastroju.

Pokud sledujete stavovou oblast IDE, uvidite ukazatel pribéhu a fadu zprdv. Nejprve se zobrazi
,Compiling Sketch...” (Kompilace skici...). Tim se skica prfevede do formatu vhodného pro nahrani na

desku.

Arduino Uno on COMG

Poté se stav zméni na ,Uploading”. V tomto okamZiku by mély zacit blikat LED diody na Arduinu, zatimco se

prenasi skica.

1,084 bytes [(of :

Arduino Uno an COM

Nakonec se stav zméni na ,,Done”.

Binary sketch si=ze: 1,084 bytes (of a

Arduino Uno on COMG

Druha zprava nam sdéluje, Ze skica vyuziva 1 084 bajtl z dostupnych 32 256 bajtl. Po fazi ,,Compiling

Sketch...” se mlze zobrazit nasledujici chybova zprava:

tfial port 'CoMd not found. Did you select the right one from the Tod afigl Fort menu?

Arduine Unoe on COMG

Napovéda je uvedena nahore; pravdépodobné to znamena3, Ze vase deska neni vibec pfipojena, nebo Ze

nebyly nainstalovany ovladace (je-li to nutné), pripadné Ze je vybran nespravny sériovy port.
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Pokud se vam tato chyba zobrazi, vratte se k lekci O a zkontrolujte instalaci.

Jakmile se nahravani dokondci, deska by se méla restartovat a zacit blikat. Otevrete

kod

Nejprve je tfeba si uvédomit, Ze zna¢na ¢ast tohoto skici tvori takzvané , komentare”. Komentare nejsou
skute¢né programové prikazy, ale pouze poznamky o tom, jak program funguje. Jsou zde pro naSe
pohodli, aby skici doprovazelo né&jaké vysvétleni. VSe mezi /* a */ v horni ¢asti skici je blokovy komentar,
ktery vysvétluje, k ¢emu skici slouzi.

Existuji také jednoradkové komentare, které zacinaji znaky //, a vie az do konce Ffadku se povazuje

za komentar.
Prvni skute¢ny fadek kodu je:
Zkopirovat kéd

1. intled=13;

Jak vysvétluje vySe uvedeny komentar, timto se pfifazuje nazev pinu, ke kterému je pfipojena LED dioda.

U vétsSiny desek Arduino, véetné modell Uno a Leonardo, je to pin 13.
Dale mame funkci ,setup”. Jak jiz komentar uvadi, tato funkce se spusti pfi stisknuti resetovaciho
tlacitka. Spusti se také vidy, kdyZ dojde z jakéhokoli dlvodu k resetu desky, napfiklad pfi prvnim
pripojeni napajeni nebo po nahrani skici.
Zkopirovat kéd

1. void setup() {

2. //inicializujeme digitalni pin jako vystup.

3. pinMode(led, OUTPUT);

4.}
Kazdy skicar Arduino musi obsahovat funkci ,setup” a ¢ast, do které muzete pridat vlastni pfikazy,
se nachazi mezi{a}.
V tomto pfipadé je zde pouze jeden prikaz, ktery, jak uvadi komenta¥, sdéluje desce Arduino , Ze my
pouzijeme LED pin jako vystup. Sketch musi také povinné obsahovat funkci ,loop“. Na rozdil od
funkce ,,setup”, kterad se spusti pouze jednou po resetu, se funkce ,loop”“ po dokonceni provadéni
svych pFikazti okamzité spusti znovu.

Zkopirovat kéd

1. void loop() {

2 digitalWrite(led, HIGH); // rozsviti LED (HIGH je Uroven napéti)
3. delay(1000); // pockat jednu sekundu
4 digitalWrite(led, LOW); // vypnuti LED nastavenim napéti na LOW
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5. delay(1000); // pockat jednu sekundu
6.}

Uvnitr funkce loop pfikazy nejprve zapnou pin LED (HIGH), poté provedou ,,zpozdéni“ o 1000 milisekund

(1 sekundu), poté vypnou pin LED a pockaji dalsi sekundu.

Nyni nechame LED blikat rychleji. Jak jste mozna uhodli, kli¢ k tomu spociva ve zméné parametru v

zavorkach prikazu ,,delay”.

A4 the loop routine runs over and owver again forewer:

void loop () {

i A4 turn the LED on (HIGH is the woltage lewvel)
44 wait for a second

A4 turn the LED off by making the wvoltage LOW
A4 wait for a second

Tato doba zpozdéni se udava v milisekundach, takze pokud chcete, aby LED blikala dvakrat rychleji,
zmérnte hodnotu 1000 na 500. Tim se pri kazdém zpoZdéni vytvori pauza trvajici pal sekundy

namisto celé sekundy.

Nahrajte skici znovu a méli byste vidét, Ze LED za¢ne blikat rychleji.
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Lekce 2 Tladitko

Uvod

V tomto experimentu se nauc¢ime, jak zapinat a vypinat jednu LED diodu pomoci I/O portu a tladitka. ,1/0
port”“ oznacuje vstupni (INPUT) a vystupni (OUTPUT) port. Budeme poutzivat vstupni funkci I/O portu desky
RobotLinking Uno ke ¢teni vystupu externiho zafizeni. JelikoZz deska RobotLinking Uno sama o sobé obsahuje

LED diodu (pfipojenou k pinu 13), pro usnadnéni tohoto experimentu ji pouZijeme.

Soucasti

- 1 x deska RobotLinking Uno
- 1 x USB kabel

- 1 * Tlacitko

- 1 * rezistor (10 kQ)

- Propojovaci vodice

- 1 * Experimentalni deska

Princip

Tlacitka jsou béZnou soucdasti pouzivanou k ovladani elektronickych zafizeni. Obvykle se pouzivaji
jako spinace k zapinani nebo vypinani obvod(. Ackoli se tladitka vyrabéji v riznych velikostech a
tvarech, v tomto experimentu pouzZijeme 6mm mini-tlacitko, jak je znazornéno na nasledujicich

obrazcich. Piny oznacené sSipkami stejné barvy je tfeba propojit.
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Po stisknuti tlacitka se piny ozna¢ené modrymi Sipkami propoji s piny oznacenymi ¢ervenymi Sipkami.

Tlacitkovy spinac¢ se obvykle pfipojuje pfimo do obvodu s LED diodou za ucelem jejiho zapnuti nebo
vypnuti. Toto zapojeni je relativné jednoduché. Nékdy se vSak LED rozsviti automaticky, aniz by bylo
tladitko stisknuto, coz je zplsobeno rliznymi rusivymi vlivy. Abychom se témto vnéjsim rusivym vliviim
vyhnuli, pfipojime pull-down rezistor, tj. pfipojime rezistor o hodnoté 1 kQ-10 kQ mezi vyvod tlacitka a
GND. Funkci pull-down rezistoru je pohlcovat vnéjsi rusivé vlivy, zatimco je pripojen k GND, dokud je

tlacitkovy spinac vypnuty.

Toto zapojeni se hojné pouzivda v mnoha obvodech a elektronickych zarizenich. Napftiklad kdyz stisknete

jakékoli tlacitko na mobilnim telefonu, rozsviti se podsviceni.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Po stisknuti tlacitka se rozsviti LED dioda na desce RobotLinking Uno.

Shrnuti experimentu
Tlacitka predstavuji velmi jednoduchou a praktickou technologii, jejiz ovladani je prekvapivé snadné.

Pokud mate pocit, Ze vam to nejde, podivejte se na nasSe videonavody na_www.RobotLinking.com nebo

se nas zeptejte na nasem foru.
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Lekce 3: Pulzujici LED svétla typu ,, “

Uvod
V této lekci provedeme jednoduchy, ale zajimavy experiment — pomoci LED diod vytvorime tekouci LED
svétla. Jak nazev napovida, tato tekouci svétla se skladaji z osmi LED diod v rfadé, které se postupné

rozsvécuji a zhasinaji jedna po druhé, jako tekouci voda.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 * Experimentalni deska

- Propojovaci vodice

- 8 * LED diody

- 8 x rezistor (220 Q)

- 1 x USB kabel

Princip

Principem tohoto experimentu je jednoduse postupné rozsviceni osmi LED diod.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu
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Odpovidajici schéma zapojeni je nasleduijici:

L

R
L JOREF AREF +
~— RESET DI3/SCK —5o—
=— 33V DIZMISO 57—
— sV DIIMOSI 51—
=— GND DIOPWM/SS —=—
VIN DOPWM (=53
D8 =
;
— A0 D7
5 Al D6PWM
= A2 D3PWM
— A3 D4
— 5] A4/SDA D3PWM
—=— AS/SCL D2
DITXD i
DO/RXD ——

SMARTPIE UNO R3

Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Zde byste méli vidét, jak se postupné rozsviti osm LED diod, jedna po druhé zleva doprava, a poté
postupné zhasnou, jedna po druhé zprava doleva. Poté se LED diody postupné rozsviti, jedna po druhé
zprava doleva, a poté postupné zhasnou, jedna po druhé zleva doprava. Tento proces se bude opakovat

donekonecna.
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Shrnuti experimentu
Tento jednoduchy experiment pomaha zdokonalit se v praci s LED diodami. Navic mlZete upravenim

dodaného programu vytvaret nejriznéjsi fantastické vzory!
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Lekce 4 Aktivni bzucak
Uvod

Bzucak mlzete pouzit vzdy, kdyZ chcete vydat néjaky zvuk.

Podminky experimentu

- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 * Experimentalni deska

- 1 * datovy kabel USB

- 1 * Bzucak (aktivni)

- Propojovaci vodice

Princip

Bzucdaky, které jsou napdjeny stejnosmérnym proudem, jsou jako druh elektronickych bzucakl s
integrovanou strukturou Siroce pouzivany v pocitacich, tiskarnach, kopirkach, alarmach,
elektronickych hrackach, automobilovych elektronickych zarizenich, telefonech, ¢asovacich a dalsich
elektronickych vyrobcich pro hlasova zarizeni. Bzucaky lze rozdélit na aktivni a pasivni (viz
nasledujici obrazek). Otocte piny obou bzudakl smérem nahoru; ten se zelenou deskou plosnych

spojl je pasivni bzudak, zatimco ten obaleny ¢ernou paskou je aktivni.

Rozdil mezi aktivnhim a pasivnim bzuc¢akem spociva v tom, Ze:

Aktivni bzuc¢dk ma zabudovany oscilator, takze pri napajeni vydava zvuky. Pasivni bzuc¢ak vsak takovy
oscilator nema, a proto pfi pouZiti stejnosmérnych signalt nezazni; k jeho ovladani je misto toho nutné
pouzit obdélnikové viny s frekvenci mezi 2 kHz a 5 kHz. Aktivni bzucak je casto drazsi neZ pasivni,

protoze obsahuje nékolik zabudovanych oscilatorovych obvodu.
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V tomto experimentu pouzivame aktivni bzucak.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:

Odpovidajici schéma zapojeni je nasleduijici:

Ul
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)

Krok 3: Zkompilujte program

Pesea
deleadd W

ssmms
4 remwm

fasssssEBEnEseBRREREEEESssE

flassrssnsssnsssnsssmsesmesmessns
R T I T I T I T
et e e e e T
I ErE LYY W
----- TEiREESISINNNIREIIREAL:

Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno Nyni byste

méli slySet zvuky vydavané bzucakem.
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Lekce 5 Pasivni bzucak

Uvod
Ucel experimentu: ovladani bzuéaku, umoziiujici bzué¢aku vydavat tény od Alto Do (523 Hz), Re (587
Hz), Mi (659 Hz), Fa (698 Hz), So (784 Hz), La (880 Hz), Si (988 Hz) az po Treble Do (1047 Hz). Tato

stupnice se sklada z osmi riznych ténd, pricemz kazdy tén trva 0,5 sekundy.

Soucasti

- 1 x deska RobotLinking Uno
- 1 x datovy kabel USB

-1 x pasivni bzucak

- Nékolik propojovacich vodicl

- 1 * Experimentalni deska

Princip experimentu

Princip bzucaku spociva v tom, Ze se k jeho ovladani vyuziva zvuk generovany pomoci PWM, ktery
rozvibruje vzduch a tim vydava zvuk. Pfi odpovidajici zméné frekvence vibraci Ize generovat rtzné
tény. Napfriklad vyslanim pulzni viny o frekvenci 523 Hz lze vygenerovat altové ,,Do”“, pulz o
frekvenci 587 Hz vygeneruje stfedni ,Re” a 659 Hz vygeneruje stredni ,,Mi“. Pokud pak pouZijete
odlisny rytmus, mizete zahrat skladbu. Zde je tfeba davat pozor, abyste k generovani pulzni viny
nepouzivali funkci Arduino analogWrite(), protoze frekvence funkce analogWrite() je pevné dana

(500 Hz) a neni mozné skalovat vystup pro rGzné zvuky.
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Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:

Zapojeni bzucaku k desce Arduino: ¢erveny (kladny) vodi¢ k pinu 8, ¢erny (zdporny) vodi¢ k GND

Popis:

LO4 ~ LO5: definice frekvenci altovych ténl Do, Re, Mi, So, La, Si a vysokého ténu Do v osmi oktavach;
frekvence jednotlivych ton( jsou jiz definovany v souboru pitches.h, staci tedy najit téchto osm konstant
a uloZit je do pole melody.

LO6: definice proménné duration, ktera predstavuje dobu trvani odezvy kazdé noty; protoze

kazda nota ma znit 0,5 sekundy, je hodnota duration nastavena na 500 (v milisekundach)

L13 ~ L19: Necht bzuddk vydava tény Alto Do (523 Hz), Re (587 Hz), Mi (659 Hz), Fa (698 Hz), So (784
Hz), La (880 Hz), Si (988 Hz) aZ po vysoké Do (1047 Hz), coZ predstavuje osm hlast riznych stupnic,
pricemz kazda stupnice zni 0,5 sekundy

L22: kazdé dvé sekundy a poté znovu prehrajte obsah souboru pitches.h:

wuwsardulne.ce

FOWER AMALOG IN .
5V Gnd AV O L 2 3 4 5

m
=
m
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Krok 2: Program (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno

V tomto pfikladu vychazime z

V tomto prikladu vychazime z pevné naprogramovaného modulu, ktery je doplnén o nékolik LED diod
a upraveny program, ktery soucasné prehrava zvuk a rfidi zménu svitivosti LED diod, takze se tento
model stal soucdsti programu. Zkuste vygenerovat sirénu sanitky. Tip: Stadi nechat bzucak
nepretrzité vydavat tény Alto Do (523 Hz) a Alto Fa (698 Hz), kazdy o délce priblizné 0,8 sekundy, a

muUzZete simulovat sirénu sanitky.
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Lekce 6, fotorezistor

Uvod
Fotorezistor neboli fotoburnka je proménny rezistor fizeny svétlem. Odpor fotorezistoru klesa s rostouci
intenzitou dopadajiciho svétla; jinymi slovy, vykazuje fotovodivost. Fotorezistor lze pouzit v obvodech

svétlocitlivych detektor( a v spinacich obvodech aktivovanych svétlem ¢&i tmou.

Experimentdlni podminky
- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 * datovy kabel USB

- 1 * Fotorezistor

- 1 * rezistor (10 kQ)

- 8 x LED

- 8 x rezistor (220 Q)

- Propojovaci vodice

-1 * Experimentalni deska

Princip experimentu
Odpor fotorezistoru se méni v zavislosti na intenzité dopadajiciho svétla. Je-li intenzita dopadajiciho svétla

vysoka, odpor kles3; je-li nizka, odpor stoupa.
V tomto experimentu pouzijeme osm LED diod k indikaci intenzity svétla. Cim vy3si je intenzita svétla, tim
vice sviti LED dioda. Pokud je intenzita svétla dostatecné vysoka, sviti vSechny LED diody. Pokud neni zadné

svétlo, vSechny LED diody zhasnou.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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Odpovidajici schéma zapojeni je nasledujici:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukdzkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)

Krok 3: Zkompilujte program
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Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Pokud nyni na fotorezistor nasvitite svétlem urcité intenzity, uvidite, jak se rozsviti nékolik LED diod.

Pokud intenzitu svétla zvysite, rozsviti se dalsi LED diody. KdyZ desku umistite do tmavého prostredi,
vSechny LED diody zhasnou.

Dalsi moZnosti
Fotorezistor mlzZete navic nahradit mikrofonem a pomoci LED diod tak zobrazovat intenzitu zvuku.

Cim vys§i je intenzita zvuku, tim vice LED diod sviti. Tento efekt si mazZete vyzkouset sami.

45



Lekce 7 RGB LED dioda ,, “

Uvod

V této lekci budeme pomoci PWM fidit RGB LED a zajistime, aby zobrazovala vice barev.

Soucastky

-1 x RGB LED

- 3 x rezistor (220 Q)

- 1 x prototypovaci deska

- 1 x deska RobotLinking Uno
- Propojovaci vodice

- USB kabel

Princip

Princip barev RGB

Zkratka RGB oznacuje barevné kanadly Cerveny, zeleny a modry a predstavuje primyslovy standard barev.
Systém RGB zobrazuje rizné nové barvy zménou téchto tfi kandll a jejich pfekryvanim, coz podle statistik
umozriuje vytvorit 16 777 216 rlznych barev. Pokud tvrdite, 7e zobrazena barva zcela neodpovida prirozené

barvé, pak ji témér jisté nelze rozeznat pouhym okem.

Kazdy ze tfi barevnych kandld — cerveny, zeleny a modry — ma 255 urovni jasu. Pokud jsou hodnoty
vSech tfi zakladnich barev rovny O, je ,LED svétlo” nejtmavsi, tj. zhasne. KdyzZ jsou vSechny tfi zakladni
barvy nastaveny na hodnotu 255, je ,LED dioda” nejjasnéjsi. Pfi prekryvani svétla vyzarfovaného témito
tfemi zakladnimi barvami dojde k jejich smichani. Jas je vSak roven souctu vsech jas( a ¢im vice barev

smichate, tim jasnéjsi je LED dioda. Tento proces se nazyva aditivnhi michani.

V tomto experimentu také vyuZijeme PWM, které jste se naucili v sadé Super Kit. Zde zaddme

libovolnou hodnotu v rozmezi 0 az 255 do tfi pind RGB LED, aby svitila rdznymi barvami.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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Krok 2: Program (viz ukazkovy kdéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

RGB LED se nejprve rozsviti Cervené, zelené a modre, poté Cervené, oranzové, zluté, zelené, modre,

indigové a fialové.
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Lekce 8 Servo

Uvod
Servo je typ pfevodového motoru, ktery se mUzZe otacet pouze o 180 stupnl. Ovlada se vysilanim
elektrickych impulz& z desky RobotLinking Uno. Tyto impulzy servu sdéluji, do jaké polohy se ma

presunout. Servo ma tfi vodice: hnédy vodic je GND, cerveny je VCC a oranzovy je signalni vodic.

Soucasti

- 1 x deska RobotLinking Uno
-1 x datovy kabel USB
-1xservo

- Nékolik propojovacich vodic

Princip experimentu

Servo se sklada z plasté, desky s ploSnymi spoji, bezjddrového motoru, prevodovky a snimace polohy.
Jeho princip fungovani je nasledujici: Deska RobotLinking Uno vysila signal PWM do servomotoru, tento
signdl je nasledné zpracovan integrovanym obvodem na desce s ploSnymi spoji, ktery vypocita smér
otaceni pro pohon motoru, a tento hnaci vykon je poté prenasen na vykyvné rameno pomoci redukéni
prevodovky. Soucasné snimac polohy vraci signdl o poloze, na jehoz zakladé se posuzuje, zda bylo

dosaZeno nastavené polohy.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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Odpovidajici schéma zapojeni je nasleduijici:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidalnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno

Nyni mGZete vidét, jak se servomotor otaci o 90 stupnu (jedna otacka kazdych 15 stupnu). Poté se

otacdi opacnym smérem.
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Lekce 9 ace LCD1602

Uvod
V tomto experimentu pouzijeme desku RobotLinking Uno k pfimému fizeni displeje LCD1602 za ucelem

zobrazeni znakd.

Soucastky

-1 x deska RobotLinking Uno
- 1 x prototypovaci deska
-1*LCD1602

-1 * potenciometr (50 kQ)

- Propojovaci vodice

-1 * USB kabel

Princip

Obecné feceno, LCD1602 ma paralelni porty, to znamen3d, Ze je tfeba ovladat nékolik pind soucasné.
LCD1602 lze rozdélit na pfipojeni s osmi porty a pripojeni se ¢tyfmi porty. Pokud se pouzije pfipojeni s
osmi porty, budou digitalni porty desky RobotLinking Uno v podstaté zcela obsazeny. Pokud budete chtit

pripojit vice senzor(, nebudou k dispozici Zadné volné porty. Proto pouzijeme pfipojeni se ¢tyfmi porty.

Uvod do pint LCD1602:

VSS: Pin pripojeny k zemi

VDD: Pin pripojeny k napajecimu napéti +5 V

VO: Pin, ktery nastavuje kontrast displeje LCD1602

RS: Pin pro vybér registru, ktery urcuje, do které ¢asti paméti LCD se zapisuji data. MuzZete vybrat bud’
datovy registr, ktery obsahuje obsah zobrazeny na obrazovce, nebo instrukéni registr, kde fadi¢ LCD
hleda instrukce pro dalsi akci.

R/W: Pin pro ¢teni/zapis, ktery voli rezim ¢teni nebo zapisu

E: Pin pro aktivaci, ktery pfi napajeni nizkou uUrovni energie zpUsobi, Ze modul LCD provede pfislusné
instrukce.

DO0-D7: Piny pro c¢teni a zapis dat

A a K: Piny, které tidi LED podsviceni

V tomto experimentu pouzijeme potenciometr 50 kQ k nastaveni kontrastu LCD1602, abychom mohli
zobrazovat znaky nebo Ccisla podle libosti. Pro programovani jej optimalizujeme volanim funkcénich

knihoven.
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Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu (ujistéte se, Ze jsou piny spravné zapojeny, jinak se
znaky nebudou zobrazovat spravné):

Odpovidajici schéma zapojeni je nasleduijici:
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Krok 2: Program (viz ukdzkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Nyni byste méli na displeji LCD1602 vidét nasledujici znaky: ,,ROBOTLINKING” a ,, hello, world!“.

Shrnuti experimentu
V tomto experimentu jste se naudili, jak ovladat displej LCD1602. Nyni mUZete vytvaret vlastni zpravy k

zobrazeni! MUZete také zkusit nechat displej LCD1602 zobrazovat disla.
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Lekce 10 Termistor

Uvod

Termistor je typ rezistoru, jehoz odpor se vyrazné meéni v zavislosti na teploté.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
-1 * datovy kabel USB

- 1 x prototypovaci deska

-1 * termistor

- Nékolik propojovacich vodict
-1 * Potenciometr (50 kQ)

-1 * rezistor (10 kQ)

-1 * LCD1602

Princip experimentu

Odpor termistoru se vyrazné meéni v zavislosti na okolni teploté. Je schopen detekovat zmény okolni
teploty v redlném ¢ase. Udaje o teploté se odesilaji do analogového 1/O portu desky RobotLinking Uno.
Poté staci pomoci jednoduchého programovani prevést vystup snimace na teplotu v Celsiich a zobrazit ji
na displeji LCD1602.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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Odpovidajici schéma zapojeni je nasledujici:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficialnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Nyni miZete na displeji LCD1602 vidét aktudlni teplotu zobrazenou v stupnich Celsia i Fahrenheita.




Lekce 11 ky voltmetr

-

Uvod

V této lekci pouzijeme dva potenciometry a displej LCD1602 k sestaveni voltmetru.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
-1 x datovy kabel USB

-2 * potenciometry

-1*LCD1602

v o

- Nékolik propojovacich vodict

- 1 * Experimentalni deska

Princip experimentu

Jeden potenciometr slouZi k nastaveni kontrastu displeje LCD1602. Druhy se pouziva k déleni napéti.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:

Odpovidajici schéma zapojeni je nasledujici:
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Krok 2: Program (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)

Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Nyni, pokud budete otacet potenciometrem, ktery slouzi k déleni napéti, uvidite, jak se méni hodnota

napéti zobrazend na displeji LCD1602.
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Lekce 12 Ultrazvukovy senzor
Uvod

Ultrazvukovy senzor se pouziva k méreni vzdalenosti od objektu.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 x datovy kabel USB

- 1 x prototypovaci deska

-1 x ultrazvukovy senzor
-1xLCD1602

-1 * potenciometr

- Nékolik propojovacich vodict

Princip experimentu
Tento senzor funguje tak, Ze vysila zvukovou vinu a méri dobu, za kterou se zvukova vilna vrati zpét k
ultrazvukovému senzoru. Timto zplUsobem dokaZe urcit, jak daleko se objekty nachazeji od

ultrazvukového senzoru.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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fritzing
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Odpovidajici schéma zapojeni je nasledujici:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukdzkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno

Nyni, pokud se s kouskem papiru priblizite k senzoru nebo se od néj vzdalite, uvidite, Ze se hodnota

zobrazena na LCD displeji méni, coz udava vzdalenost mezi papirem a ultrazvukovym senzorem.
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Lekce 13 Stopky v programu ,, “

Uvod

V této lekci vyuzijeme Ctyfmistny 7segmentovy displej k sestaveni stopek.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno

- 1 * datovy kabel USB

-1 * ¢tyrmistny 7segmentovy displej
- Nékolik propojovacich vodic¢t

- 1 x prototypovaci deska

- 8 * rezistortd (220 Q)

Princip experimentu

Pti pouziti jednociferného 7segmentového displeje, pokud se jedna o spole¢nou anodu, pfipojime vyvod
spolec¢né anody ke zdroji napdajeni; pokud se jedna o spole¢nou katodu, pfipojime vyvod spole¢né katody
k GND. Pfi pouziti ¢tyfmistného 7segmentového displeje se vyvody spolec¢né anody nebo spolecné
katody pouzivaji k ovladani toho, ktera cislice se zobrazi. Funguje pouze jedna Cislice. Na zakladé principu
setrvacnosti zraku vsak vidime, ze vSechny Ctyfi 7segmentové displeje zobrazuji Cisla. Je to proto, Ze

rychlost elektronického skenovani je vysokd a my si toho nevSimneme.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod
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fritzing
Odpovidajici schéma zapojeni je nasledujici:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukdzkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)

Krok 3: Zkompilujte program

Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno.

Nyni mdZete na segmentovém displeji vidét Cislo plus jedna za sludgd .
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Lekce 14 74HC595 a segmentovy displej typu ,, “

Uvod

PfepiS ,Lab7: VyuzZiti funkce odpocitavani na sedmisegmentovém displeji“ tak, aby posuvny registr
74HC595 fidil sedmisegmentovy displej a postupné zobrazoval ¢isla od 9 do 0, ¢imZ se na
sedmisegmentovém displeji vytvori efekt digitalniho odpocditavani.

Poznamka: Tento test predpokldadd, Ze jste jiz absolvovali ,Cviceni 7: Vyuziti funkce
sedmisegmentového displeje pro zobrazeni recipro¢nich hodnot” a ,Cviceni 11: Ovladani 8 LED diod

pomoci obvodu 74HC595 a tfi pind“, a Ze jste se seznamili s principy fungovani sedmisegmentového

displeje a obvodu 74HC595 pfi samostatném pouZiti.

Soucasti

- 1 x deska RobotLinking Uno
-1 x datovy kabel USB

-1 x 74HC595

-1 * 1segmentovy displej

- 8 x rezistory 220R

- Nékolik propojovacich vodicl

- 1 x experimentalni deska

Princip experimentu
Schéma zapojeni sedmisegmentového displeje je uvedeno niZze (obrazek zndazornuje

sedmisegmentovy displej se spolec¢nou katodou):
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Deset (Cislic 0—9 odpovida jednotlivym segmentim nasledovné (nasledujici tabulka plati pro
sedmisegmentovy displej se spolecnou katodou; pokud pouZivate spole¢nou anodu, je tfeba v

tabulce nahradit vSechny hodnoty 1 0 O hodnotou 1):

Digitalni

zobrazeni @ b < d € f g
0 0 1 1 1 1 1 1 0
1 0 0 1 1 0 0 0] 0
2 0 1 1 0 1 1 0 1
3 0 1 1 1 1 0 0 1
4 0 0 1 1 0 0 1 1
5 0] 1 0] 1 1 0 1 1
6 0] 1 0] 1 1 1 1 1
7 0 1 1 1 0 0 0 0
8 0 1 1 1 1 1 1 1
9 0] 1 1 1 1 0 1 1

Schéma vyvodui posuvného registru 74HC595 je nasledujici:

a1 [1] O 16] vee
Q2[2 15] QO
Q3[3 14] DS
Q4[4 13| OE
595
Q5[5 12] ST_CP
Q66 11] SH_CP
Q7| 7 10| MR
GND[ 8 9| a7
MLAGOT
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Cislo vyvodu Nazev

1-7,15 Q0 ~ Q7
8 GND

7 Q7'

10 MR

11 SH_CP
12 ST_CP
13 OE

14 DS

16 Vcc

Postup experimentu

Popis

Vystupni piny

Zem

Sekvencni vystup (sériovy vystup)

Hlavni reset, vymazani vSech dat, aktivni pri nizké

urovni (Active low)

Vstup hodinového signalu posuvného registru (Clock
Pin)

Vstup pro taktovani pamétového registru (Latch Pin)

Povoleni vystupu, umoziujici vystup, aktivni pfi nizké

urovni (Active low)

Vstup sekvencnich dat (Vstup sériovych dat)

Napajeci napéti

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:

Nasledujici tabulka uvadi prehled pini sedmisegmentového displeje 74HC595:

Krok 1: Pripojte 74HC595
Nejprve se provede pripojeni k napajeni a zemi:
Vcc (pin 16) a MR (pin 10) pripojte k 5V
GND (pin 8) a OE (pin 13) k zemi Pfipojeni
pinG DS, ST_CP a SH_CP:

74HC595
pin
Qo
Q1
Q2
Otazka 3
Otazka 4
Otazka 5
Otazka 6

Q7

Sedm ukazuje
vyznamny fidici
vyvod (uder)

7 (A)

6 (B)

4 (C)

2 (D)

1 (E)

9 (F)

10 (G)

5 (DP)
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e DS (pin 14) pripojte k pinu 11 Arduina (na obrazku pod modrou carou)
e ST _CP (pin 12, pin zadmku) pfipojen k pinu 8 Arduina (na obrazku zelena c¢ara nize)
e SH_CP (pin 11, hodinovy pin) pfipojen k pinu 12 Arduina (na obrazku nizZe Zluta ¢ara)
Krok 2: Pripojte sedmisegmentovy displej
¢ U sedmisegmentového displeje pripojte piny 3 a 8 k GND (v tomto prikladu se pouziva spole¢na
katoda; v pfipadé nastaveni anody pfipojte piny 3 a 8 k +5 V)

¢ Podle tabulky obvodu 74HC595 pfifadte vyvody QO aZz Q7 k odpovidajicim vyvodim
sedmisegmentového displeje (A aZz G a DP) a poté ke kazdému vyvodu zapojte do série

=
3

o
c

-
p |
o

®und om

rezistor o hodnoté 220 ohm

Schéma zapojeni

i
T4HCHYYS
o I Vee P& J'I
2 Q2 Qo 15
| | | o 2 o Ds 14
Arduing
4] a4 oF L2
RN LES I
s {as sT.cp 12 |
— 1 1] —
— AREF D2 5] 06 SH_Cp |11
Arduino DIt 71 a7 A Lo ___|*_
DI [p— 4{_9 GND ol

3]

E 2 ¥ 5 B § =

AA AMA

s Ao
LT FT TR
<
<
=
>
b3
<
b3
;- -
i Dj
.
&
b3
>
L
s
>
L <
>
> -
<
<
p:

67


http://lh6.ggpht.com/_Ap9EEd9K-fg/TR51J6E8g8I/AAAAAAAADS8/PvOJXDVJ_wQ/s1600-h/image%5B16%5D.png
http://lh6.ggpht.com/_Ap9EEd9K-fg/TR51LRnGbwI/AAAAAAAADTE/ueNaPihXDnI/s1600-h/image%5B23%5D.png

Krok 2: Program (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno
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Lekce 15 JOYSTICK

Uvod

V této lekci se nauc¢ime, jak pouzivat modul joysticku.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 * Prototypovaci deska

- 1 * Joystick

- Propojovaci vodice

-1 x USB kabel

Princip

Modul ma 5 pina: Vcc, Ground, X, Y, Key. Upozorfiujeme, Ze oznaceni na vasem modulu se muze
mirné lisit v zavislosti na tom, odkud jste modul ziskali. Joystick je analogovy a mél by poskytovat
presnéjsi udaje neZ jednoduché ,smérové” joysticky, které vyuZivaji rGzné typy tladitek nebo
mechanickych spinacdd. Navic mtZete joystick stladit dold (u mého je to pomérné tézké), ¢imz
aktivujete tlacitko typu ,,stisknutim vyberete®”.

K naditani dat z pind X/Y musime pouzit analogové piny Arduina a k naditani stavu tlacitka digitalni pin.
Pin ,,Key“ je pfi stisknuti joysticku pripojen k zemi, v opacném pripadé je v plovoucim stavu. Abychom
ziskali stabilni hodnoty z pinu , Key/Select”, je tfeba jej pFipojit k Vcc pomoci pull-up rezistoru. Lze k

tomu vyuzit vestavéné rezistory na digitalnich pinech Arduina.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu (ujistéte se, Ze jsou piny spravné zapojeny, jinak se
znaky nebudou spravné zobrazovat):

Gonnections:

Arduino 5v -> Vecc
Arduino GND -> GND
Arduino A0 ->VER/Y
Arduino A1 ->HOR /X

24321
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Krok 5: Spustte program , tool-monitor” a podivejte se na data.
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Lekce 16 1IKANALOVY RELEOVY MODUL

Uvod

V tomto experimentu se nauc¢ime, jak pouzivat 1kanalovy reléovy modul.

Relé je druh soucdastky, u niz pfi zméné vstupnich veli¢in (podnétu) podle stanovenych pozadavkd
dochazi ke skokové zméné v mnozstvi elektrického proudu ve vystupnim obvodu urditého
elektrického zarizeni. Tato spolecnost vyrabi reléové moduly, které mohou pracovat s napétim od 28
V do 240 V stfidavého nebo stejnosmérného proudu a slouzi k ovladani nejriznéjsich elektrickych
soucasti. Pomoci mikrokontroléru (MCU) lze dosahnout c¢asového fizeni spinani.L.ze je pouzit v
oblasti ochrany proti kradezi a poplasnych systému, v hrackarstvi, ve stavebnictvi a v dalSich
oborech. Relé je elektrické Fidici zarizeni. Sklada se z fidiciho systému (nazyvaného také vstupni
obvod) a vystupniho obvodu, mezi nimiZz dochazi k interakci. Obvykle se pouZivd v automatickych
fidicich obvodech, kde v podstaté pomoci malého proudu fidi provoz velkého proudu, cozZ je druh

,automatického spinace”.

Soucasti

- 1 x deska RobotLinking Uno
- 1 x USB kabel

- 1 x 1kanalovy reléovy modul

- Dupontové vodice (samice—samec)

Princip
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Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod takto:

Uno R3 GND --> pin modulu - Uno
R3 +5V --> pin modulu +5V

Uno R3 Digital 2 --> rezistor nebo ne --> spina¢ modulu

Krok 2: Program (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Shrnuti experimentu
Jedokanalové reléové moduly predstavuji velmi jednoduchou a praktickou technologii, jejiz ovladani
je prekvapivé snadné. Pokud mate pocit, Ze vdm to nejde, podivejte se na naSe videonavody na

www.RobotLinking.com nebo se zeptejte na nasem foru.
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Lekce 17 Stejnosmérné motory typu,, “

Uvod

V této lekci se naucite, jak ovladat maly stejnosmérny motor pomoci desky UNO R3 a tranzistoru.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno

- 1 * Experimentalni deska

-1 * Maly 6V stejnosmérny motor
- 1 * tranzistor PN2222

-1 * dioda 1N4007

-1 * rezistor 220 Q

- Propojovaci vodice

-1 * USB kabel

Princip
K fizeni otacek motoru pouZijete analogovy vystup (PWM) desky Arduino, a to tak, Ze ze sériového

monitoru odeslete Cislo v rozmezi 0 az 255.
PFi sestavovani prototypové desky je tfeba davat pozor na dvé véci.

Za prvé se ujistéte, Ze je tranzistor zapojen spravné. Plocha strana tranzistoru by méla byt na pravé strané

prototypovaci desky.
Za druhé, pruhovany konec diody by mél smérovat k napdjecimu vedeni +5 V — viz obrazek nize!

Motor dodavany se sadami Adafruit Arduino neodebira vice nez 250 mA, ale pokud mate jiny motor,
mohl by snadno odebirat 1000 mA, coz je vice, nez zvladne USB port! Pokud si nejste jisti odbérem

proudu motoru, napajejte Arduino ze sitového adaptéru, nikoli pouze z USB
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Postup experimentu

k se

, Ze jsou piny spravneé pripojeny, jina

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu (ujistéte se

znaky nebudou spravné zobrazovat):
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno

Tranzistor funguje jako spinac, ktery ridi napajeni motoru. Pin 3 desky Arduino se pouziva k zapinani a
vypinani tranzistoru a ve skici ma nazev ,motorPin“.

Po spusténi skici se zobrazi vyzva, ktera vam pfipomene, Ze pro ovladani rychlosti motoru je tfeba do
sériového monitoru zadat hodnotu v rozmezi 0 az 255.

Bi=1

200 [ send |
Speed 0 to 255 L

»
[#] Autoscroll i_f'-.JE-Iine endi_ng_“:i |§6EIDI::£I ..... \7|

Ve funkci ,loop” se pouziva prikaz ,,Serial.parselnt” k nacteni cisla zadaného jako text v sériovém

“«

monitoru a jeho pfevodu na typ ,,int“.

Zde muZete zadat libovolné Cislo, takZze prikaz ,,if na nasledujicim radku provede analogovy zapis s timto
Cislem pouze v pfipadé, Ze se Cislo pohybuje v rozmezi 0 az 255.

Shrnuti experimentu

A. Tranzistory

Maly stejnosmeérny motor pravdépodobné spotrfebuje vice energie, nez kolik dokaze digitalni vystup
Arduina primo zvladnout. Pokud bychom se pokusili pfipojit motor pfimo k pinu Arduina, existuje
velka pravdépodobnost, Ze by mohlo dojit k poSkozeni Arduina.

Jako spinac Ize pouzit maly tranzistor, napriklad PN2222, ktery vyuZiva jen maly proud z digitalniho

vystupu Arduina k fizeni mnohem vétsiho proudu motoru.
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Collector

Collector
5V
Collector Current (Ic)
Base
Base
Base Current (Ib)
oV
Emitter

Emitter
Tranzistor ma tfi vyvody. VétsSina proudu tecCe z kolektoru do emitoru, ale k tomu dojde pouze v ptipadé,
Ze do baze tece malé mnozstvi proudu. Tento maly proud je dodavan digitalnim vystupem Arduina.
NiZze uvedeny diagram se nazyva schéma zapojeni. Stejné jako rozloZeni na prototypové desce

predstavuje zpUsob, jakym se znazorniuje propojeni jednotlivych soucasti elektronického projektu.
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Pin D3 desky Arduino je pfipojen k rezistoru. Stejné jako pfi pouziti LED diody to omezuje proud protékajici
tranzistorem pfes bazi.

Mezi vyvody motoru je zapojena dioda. Diody propoustéji proud pouze v jednom sméru (ve sméru
Sipky).

KdyZ vypnete napajeni motoru, dojde k negativhimu napétovému Spicce, kterd mize poskodit
Arduino nebo tranzistor. Dioda pfed tim chrani tim, Ze zkratuje jakykoli takovy zpétny proud z
motoru.

Diky tomuto experimentu jste se naucili, jak ovladat LCD1602. Nyni mulZete vytvaret vlastni zpravy k

zobrazeni! MUzZete také zkusit nechat LCD1602 zobrazovat cisla.

B.Dalsi moznosti

Zkuste obratit pripojeni k motoru. Co se stane?
Zkuste zadat do sériového monitoru rtzné hodnoty (pocinaje 0) a vSimnéte si, pfi jaké hodnoté se motor
skutecné zacne otacet. Zjistite, Ze motor zacne ,,zpivat”, jakmile zvysite analogovy vystup.

Zkuste sevrit hnaci hfidel mezi prsty. Nedrzte ji tak prilis dlouho, jinak byste mohli spalit tranzistor, ale méli

byste zjistit, Ze je pomérné snadné motor zastavit. Otaci se rychle, ale nema velky to¢ivy moment.
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Lekce 18 Stejnosmérné motory Zmeéna smeéru otaceni

Uvod
V této lekci se naucite, jak pomoci Arduina a Cipu L293D fidit smér i rychlost malého stejnosmérného

motoru.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno

- 1 * Experimentalni deska

-1 * Maly 6V stejnosmérny motor
- 1x 10 kQ potenciometr

- 1 x integrovany obvod L293D

- 1 * Taktilni tlacitko

- Propojovaci vodice

-1 x USB kabel

Princip
Nez za¢neme pouzivat desku UNO R3 k ovladani motoru, méli bychom si nejprve vyzkouset Cip pro fizeni

motord L293D, abychom ziskali predstavu o tom, jak funguje.

Mulzeme zadit tim, Ze pomoci desky UNO R3 doddme motoru napéti 5 V.
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Vsimnéte si, kterym smeérem se motor otaci. To zjistite tak, Ze si hfidel motoru seviete mezi
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prsty. Prohodte vodi¢e motoru tak, aby vodi¢, ktery byl pfipojen k +5 V, byl nyni pfipojen k GND a naopak.
Motor se bude otacet opaénym smérem.

To ndam dava voditko k tomu, jak funguje cip L293D. Jeho fidici piny nam umoznuji provést ekvivalent

prohozeni svorek motoru, ¢imz se zméni smér otaceni motoru.

Sestavte experimentdlni desku podle niZze uvedeného schématu. Arduino zatim slouZi pouze jako zdroj

napajeni, ale mGZzeme ruéné vyzkouset ovladaci piny, nez pfenechame Fizeni Arduinu.

]
SCL

SDA
AREF )
GND i -
B = Pin 1 - Enable A
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T¥i piny Cipu L293D, které nas zajimaji, jsou pin 1 (Enable), pin 2 (In1) a pin 7 (In2). Ty jsou pfipojeny bud’
k 5V, nebo k GND pomoci fialovych, Zlutych a oranZovych propojovacich vodica.
Jak je znazornéno vysSe, motor by se mél otacet vjednom sméru, nazvéme tento smér A.

Pokud pfipojite pin 1 (Enable) k GND, motor se zastavi, bez ohledu na to, co udélate s fidicimi piny In1 a
In2. Pin Enable zapinad a vypina vSe. Diky tomu je uzite¢ny pro pouziti PWM vystupu k fizeni otacek

motoru. Znovu pripojte pin 1 k 5V, aby se motor znovu rozbéhl.

Nyni zkuste pfesunout Inl (pin 2, Zluty) z5 V na GND. Inl i In2 jsou nyni pfipojeny k GND, takZe se motor

opét zastavi.

Pfepnutim In2 z GND na 5 V se motor roztoci opacnym smérem (smér B).

A konec¢né, pokud se napéti na Inl vrati na 5V, takze napéti naInliln2 bude 5V, motor se opét zastavi.
Vliv pind In1 a In2 na motor je shrnut v nasledujici tabulce:

Inl
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In2 Motor
GND GND

Zastaven 5V GND Otaci se ve sméru A GND 5 V Otaci se ve sméru B 5V 5V Zastaven.

Nyni, kdyz jsme si osvojili pfimé ovladani motoru, mizZeme nechat Arduino fidit piny Enable, In1 a In2.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu (ujistéte se, Ze jsou piny spravné zapojeny, jinak se
znaky nebudou spravné zobrazovat):
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Krok 2: Program (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Piny jsou definovany a jejich rezimy nastaveny ve funkci ,setup” jako obvykle.

Ve funkci ,loop” se hodnota otacek motoru vypocita vydélenim analogové hodnoty z potenciometru
Cislem 4.

Tento koeficient je 4, protoZe hodnota analogového vstupu se pohybuje v rozmezi 0 az 1023 a
hodnota analogového vystupu musi byt v rozmezi 0 az 255.

Pokud je tlacitko stisknuto, motor bude bézet vpred, v opacném pripadé bude bézet vzad. Hodnota
promeénné ,reverse” se nastavi na hodnotu nactenou z pinu spinace. Pokud je tedy tlacitko stisknuto, bude
tato hodnota False, v opacném pripadé bude True.

Hodnoty rychlosti a sméru otaceni se predavaji do funkce s ndazvem ,, setMotor”, ktera nastavi
prislusné piny na fidicim Cipu pro ovladani motoru.

void setMotor(int speed, boolean reverse)
{
analogWrite(enablePin, speed);
digitalWrite(in1Pin, ! reverse);
digitalWrite(in2Pin, reverse);

}

Nejprve se nastavi rychlost pomoci analogového zapisu do pinu ,enable”. Pin ,enable” obvodu L293
pouze zapina nebo vypina motor, a to bez ohledu na to, jaké hodnoty jsou nastaveny na pinech inl1 a in2
obvodu L293.

Pro fizeni sméru otaceni motoru musi byt piny inl a in2 nastaveny na opac¢né hodnoty.

Pokud je in1 na Urovni HIGH a in2 na Urovni LOW, motor se bude otacet jednim smérem; pokud je naopakinl
na urovni HIGH a in2 na Urovni LOW, motor se bude otacet opacnym smérem.

Prikaz ,,!“ znamena ,,ne”. Prvni prikaz digitalWrite pro in1 tedy nastavi tento pin na hodnotu opacnou k
hodnoté proménné ,reverse” — pokud je tedy ,reverse” na Urovni HIGH, nastavi se inl1 na LOW a
naopak.

Druhy prikaz digitalWrite pro ,in2“ nastavi pin na hodnotu, kterou ma ,reverse”. To znamena, Ze bude vidy
opacnd nez hodnota inl.

Shrnuti experimentu

A.L293D

Jedna se o velmi uzitecny Cip. Dokaze totiZ nezavisle ovladat dva motory. V této lekci vyuzivame pouze

polovinu Cipu; vétSina pinl na pravé strané Cipu slouzi k ovladani druhého motoru.
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Druhy motor by byl pfipojen mezi vystupy OUT3 a OUT4. Budete také potiebovat tfi dalsi fidici piny.
EN2 je pripojen k vystupnimu pinu s podporou PWM na Arduinu IN3 a

IN4 jsou pripojeny k digitalnim vystupim na Arduinu

Cip L293D ma dva vyvody +V (8 a 16). Vyvod ,+Vmotor“ (8) zaji$tuje napajeni motor® a vyvod ,+V“ (16)
napajeni logické ¢asti ¢ipu. Oba jsme pripojili k vyvodu 5 V na Arduinu.

Pokud byste vSak pouzivali vykonnéjsi motor nebo motor s vyssim napétim, napdjeli byste motor
samostatnym zdrojem napajeni tak, Ze by byl pin 8 pfipojen k kladnému pdlu zdroje napajeni a zem

druhého zdroje napajeni by byla pfipojena ke zemi Arduina.

B.DalsSi moznosti
MuZete zkusit upravit program tak, aby motor ridil bez pouziti potenciometru nebo spinace. Mohl by
se rozjizdét pomalu vpred, postupné zrychlovat, zpomalovat a poté jet dozadu, pficemz by se tento

vzorec opakoval.
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Lekce 19 Strméjsi motor typu ,, “

Uvod

Krokové motory se radi nékam mezi béZzny stejnosmérny motor a servomotor. Maji tu vyhodu, Ze je
Ize presné polohovat, pohybovat vpred nebo vzad po jednotlivych ,krocich”, ale mohou se také
otacet plynule.

V této lekci se naucite, jak ovladat krokovy motor pomoci Arduina a stejného cipu pro fizeni motoru

L293D, ktery jste poufZili u stejnosmérného motoru v této lekci

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 * Experimentalni deska

- 1 * 5V krokovy motor

-1 * integrovany obvod L293D
- Propojovaci vodice

-1 * USB kabel

Princip
Krokovy motor ma pét vyvodl a tentokrat budeme pouZivat obé poloviny Cipu L293D. To znamen3, Ze

na prototypové desce je tfeba provést mnoho propojeni.

Motor ma na konci 5-pdlovou zasuvku. Zapojte propojovaci vodic¢e do zasuvek, aby bylo mozné motor
pripojit k prototypovaci desce.

Nasledujici skica vyuziva sériovy monitor, takZze jakmile je skica nainstalovdna a spusténa, otevrete
sériovy monitor a zadejte pocet , krok(”. Zkuste hodnotu kolem 500, coz by mélo zpUsobit, Ze se motor
otoci o priblizné 360 stupnu. Zadejte -500 a motor se otoci zpét v opacném sméru.

Knihovna Stepper je soucasti noveéjsich verzi Arduino IDE — moZna budete muset provést aktualizaci.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu (ujistéte se, Ze jsou piny spravné pripojeny, jinak se
znaky nebudou spravné zobrazovat):
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Jak se dalo ocekavat, existuje knihovna Arduina pro podporu krokovych motortd. Diky tomu je prace s
motorem velmi snadna.

Po zahrnuti knihovny ,,Stepper” jsou definovany ¢tyfi Fidici piny ,,in1“ az ,,in4“.

Aby knihovna Arduino Stepper védéla, které piny jsou pfipojeny k ovladadi motoru, pouZije se nasledujici
prikaz:

Stepper motor(768, in1Pin, in2Pin, in3Pin, in4Pin);

Prvni parametr udava pocet , kroka“, které motor potrebuje k dokonéeni jedné otacky. Motor lze
pohybovat po jednotlivych krocich, coz umozrnuje velmi pfesné polohovani.

Poté se spusti sériovd komunikace, aby bylo Arduino pfipraveno pfijimat prikazy ze sériového
monitoru.

Nakonec nasledujici prikaz nastavi rychlost, jakou se ma krokovy motor pohybovat, kdyZz mu
nasledné urcéime, o kolik krokt se ma otodit.

motor.setSpeed(10);

“«

Funkce ,,loop“ je velmi jednoducha. Ceka na pfikaz ze sériového monitoru a pomoci funkce , parselnt
prevede text odeslaného Cisla na celé cislo (int). Poté da motoru pokyn, aby se otocil o dany pocet
krokd.

Shrnuti experimentu

A. Krokové motory

Krokové motory vyuzivaji ozubené kolo a elektromagnety k posouvani kola o jeden , krok” za

druhym.
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Zapinadnim civek ve spravném poradi se motor uvadi do otaceni. Pocet krokd, které krokovy motor

vykona pfi otoceni o 360 stupnu, odpovida poctu zubl na ozubeném kole.

Motor, ktery pouzivdime, ma 48 krokd, ale je vybaven také redukcéni prevodovkou s pomérem 1:16,

coZ znamena3, ze potiebuje 16 x 48 = 768 kroku.

V této lekci nepouzivame bézné cervené pripojeni. Toto pripojeni se pouZiva pouze v pfipadé, ze
pouzivate jiny typ hnaciho obvodu, ktery neumozriuje obraceni proudu v jednotlivych civkach. Diky
stfredovému pripojeni kazdé civky mlZete pfivést napéti bud na levou, nebo na pravou stranu civky

a dosahnout tak efektu obraceni sméru proudu, aniz byste museli pouzivat obvod schopny proud
obratit.

JelikoZ pouzivame Cip L293D, ktery velmi dobre zvlada obraceni sméru proudu, toto spolecné pripojeni

nepotfebujeme; mlzeme do kazdé civky privadét proud v obou smérech.

B.Dalsi moznosti
Zkuste zménit prikaz, ktery nastavuje rychlost krokového motoru:

motor.setSpeed(20);
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na nizsi hodnotu (napfiklad 5), nahrajte skicu a vSimnéte si, Ze krokovy motor se otac¢i pomaleji.

Nyni zkuste najit maximalni rychlost krokového motoru tim, Ze zvysite rychlost nad 20. Po prekroceni
urcité hodnoty zjistite, Ze se motor vilbec nehybe. DOvodem je, Ze prosté nestaci drzet krok s
proudem impulz(, které mu prikazuji provadét kroky.

Zkuste odpojit oranZovy a rtzovy vodic¢ krokového motoru. Mél by se stale otacet, ale vS§imnete si, Ze

je slabsi, protoze k pohonu motoru nepracuji obé civky.
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Lekce 20: Automatické sledovani svétla Zdroj

Uvod
V této lekci pouzijeme servomotor, fotorezistor a pull-down rezistor k sestaveni systému pro

automatické sledovani zdroje svétla.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
-1 x servomotor

- 1 x fotorezistor

-1 * rezistor (10 kQ)

- Nékolik propojovacich vodict
-1 * datovy kabel USB

Princip experimentu
Servomotor a fotorezistor skenuji a hledaji zdroj svétla v ihlu 180 stupn a zaznamenavaji polohu zdroje

svétla. Po dokonceni skenovani se servomotor a fotorezistor zastavi ve sméru zdroje svétla.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:

Poznamka: Jeden konec rezistoru a fotorezistoru je tifeba pripevnit k ramenu servomotoru, jak je

zndzornéno nize:
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Odpovidajici schéma zapojeni je nasledujici:

1 Ul
5 1 27
2 | ——=— IOREF AREF 5=
8 | —51 RESET DI3/SCK 5=
{[] s —1 230 DI2MISO 53 : Py
= — 5V DII/MOSI 5= +
o = GND DIOPWM/SS == 5
VIN D9PWM ;'I' — pulse
D8 =
3 -
1 :1 Aﬂ D7 ?'{; SCIVO
5 Al D6PWM [—=
A2 D5PWM
R1 10 17
10k 11 A3 D4 16
5] A4/SDA D3PWM —=
= AS/SCL D2 3
DI/TXD
DO/RXD
SMARTPIE UNO R3

Krok 2: Program (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficialnich webovych strankach)

Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno
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Pokud nyni posvitite baterkou na fotorezistor, uvidite, jak se servomotor a fotorezistor otaceji a

nakonec se zastavi ve sméru svételného zdroje.
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Lekce 21 Baleni sady

Uvod

V této lekci pouZijeme ultrazvukovy senzor a nékteré dalsi soucastky k simulaci couvani automobilu.

Soucastky

- 1 * deska RobotLinking Uno
- 1 x datovy kabel USB

-1 * ultrazvukovy senzor

- 1 x bzucak

-1xLCD1602

- Nékolik propojovacich vodict
- 1 x experimentalni deska

-1 * potenciometr

Princip experimentu
Pokud je vzdalenost mezi ultrazvukovym senzorem a prekazkou vétsi nez 5 cm a mensi nez 15 cm,
bzucak vydava nizkofrekvencni tény, coz znamena, Ze auto couva. Pokud je vzdalenost mensi nez 5 cm,

bzucak spusti alarm a vydava vysokofrekvencni tény.

Postup experimentu

Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu:
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program na desku RobotLinking Uno

Pokud je vzdalenost mezi ultrazvukovym senzorem a prekazkou vétsi nez 5 cm a mensi nez 15 cm,
bzucdk vydava zvuky s nizkou frekvenci; pokud je vzdalenost mensi nez 5 cm, bzucak spusti alarm a
vydava zvuky s vysokou frekvenci. Souc¢asné se na displeji LCD1602 zobrazi aktudlni vzdalenost mezi

ultrazvukovym senzorem a prekdzkou.
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Lekce 22 MPU6050

Uvod

V této lekci se nauc¢ime, jak pouzivat modul MPU6050.

Soucastky

- 1 x deska RobotLinking Uno
- 1 x prototypovaci deska

- 1 x modul MPU6050

- Propojovaci vodice

-1 x USB kabel

Princip

Podle technického listu ¢ipu InvenSense MPU-6050 obsahuje tento Cip tfiosy gyroskop a tfiosy
akcelerometr. Diky tomu se jedna o ,inercidlni méfrici jednotku se 6 stupni volnosti”, zkracené 6DOF
IMU. Mezi dalsi vlastnosti patfi vestavény 16bitovy analogové-digitalni prevodnik na kazdém kanalu a

proprietarni jednotka Digital Motion Processor (DMP).

DMP kombinuje surovad data ze senzor( a provadi nékteré slozZité vypoclty pfimo v zafizeni, aby
minimalizoval chyby jednotlivych senzord. Akcelerometry a gyroskopy maji pfi samostatném pouZiti
rlzna vlastni omezeni. Kombinaci dat z téchto dvou typl senzorl a pomoci matematickych postupt
(procesu oznacovaného jako fuze senzor() Ize zfejmé ziskat mnohem presnéjsi a spolehlivéjsi odhad
sméru. DMP v ¢ipu MPU6050 presné toto déla a vysledek vraci ve formé ,kvaterniont”. Ty lze
nasledné prevést na uhly yaw-pitch-roll nebo na Eulerovy uhly, aby je my lidé mohli precist a
pochopit. DMP ma také zabudovanou funkci automatické kalibrace, kterd se rozhodné hodi, jak

uvidime pozdéji.

Nejvétsi vyvhodou DMP je, Ze eliminuje potfebu provadét slozité a vypocetné narocné vypocty na strané
Arduina. Hlavni nevyhodou je, Ze se zdda, Ze vyrobce neposkytl mnoho informaci o proprietarnim
vnitfnim fungovani DMP. Nicméné chytii a kreativni lidé pfisli na to, jak vyuZzit jeho hlavni funkce, a byli
tak laskavi, Ze se o vysledky podélili s ostatnimi. Stale mlzete ziskavat také surova data z akcelerometru
a gyroskopu, a to vypnutim DMP, pokud to pro vasi aplikaci lépe vyhovuje, nebo pokud chcete pouzit

vlastni algoritmy filtrovani a flze senzora.

MPU-6050 komunikuje s mikrokontrolérem prostfednictvim rozhrani 12C. Disponuje dokonce

vestavénym dodatec¢nym radi¢em 12C, diky ¢emuZ mtzZe fungovat jako master na druhé sbérnici 12C.
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Zamérem je, aby IMU cetla data napfiklad z externiho magnetometru (pfipojeného pres piny XDA / XCL,
které vidite na rozsifujici desce) a odesilala je do DMP ke zpracovani. Zatim jsem nenasel mnoho
podrobnosti o tom, jak pfimét DMP k vyuZiti dat z externiho magnetometru, ale nastésti to pro mého

samovyvazovaciho robota v tuto chvili neni nutné.

A konecné, MPU-6050 disponuje vyrovnavaci pameéti FIFO a vestavénym preruSovacim signdlem. Lze jej
nastavit tak, aby ukladal data ze senzorl do vyrovnavaci paméti, a prerusovaci pin pak da Arduinu védét,

kdy jsou data pfipravena ke cteni.

Schéma zapojeni rozsitujici desky MPU-6050 / GY-521

NiZe je uvedeno schéma rozsifujici desky GY-521 pro ¢ip MPU6050.
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Cip InvenSense MPUG6050 je integrovany obvod napajeny 3,3 V s pracovnim rozsahem napéti 2,375 V—
3,46 V, jak uvadi jeho datovy list. Jak je patrné z vySe uvedeného schématu, rozsifujici deska GY-521
obsahuje vestavény reguldtor napéti s nizkym poklesem napéti, takZze je bezpecné napijet cip z 5V
sbérnice Arduina. Toto se doporucuje, protoze vzhledem k poklesu napéti na vystupu regulatoru na
vedeni VCC nemusi pouZiti 3,3V napajeciho napéti z Arduina poskytnout dostatec¢né napéti. Uspésné
jsem otestoval napajeni Cipu jak 3,3V, tak 5V z Arduina, ale ve svém findlnim nastaveni jsem se rozhodl

pro 5V vstup.
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Na zakladé toho, co jsem ¢etl na internetu, a toho, co jsem zjistil pfi svych testech, funguji 3,3V linky SDA
/ SCL IMU bez probléma, pokud jsou pfipojeny pfimo k odpovidajicim 5V 12C pindm Arduina. Pokud
chcete mit absolutni jistotu, mtZete k ochrané 12C linek MPU6050 pouzit pfevodnik Urovni, déli¢ napéti
nebo zapojeny rezistor 10 kQ. Ve svém usporadani jsem dal prednost jednoduchosti pfed bezpecnosti a

(zatim) vse funguje bez probléma.

MPUS050 / GY-521 Arduino UNO Pin

VCC 5V (the GY-521 has a voltage regulator)
GND GND

SDA A4 (12C 5DA)

SCL A5 (12C 5LC)

INT D2 (interrupt #0)

Postup experimentu
Krok 1: Zapojte obvod podle nasledujiciho schématu (ujistéte se, Ze jsou piny spravné pripojeny, jinak
se znaky nebudou sprdavné zobrazovat):

mmmmmm

DlYhacking.com
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Krok 2: Naprogramujte (viz ukazkovy kéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte program
Krok 4: Nahrajte program do desky RobotLinking Uno

Krok 5: Otevrete ,tool-monitor”, abyste vidéli data.

Na tomto misté patfi uznani a velké podékovani Jeffu Rowbergovi za jeho knihovnu I2Cdev a
ukazkovy kéd pro propojeni s Cipem InvenSense MPUG6050 a castecné zpétné inzenyrstvi funkci
DMP. MzZete se také podivat na prispévek ,teapot demo” od Debry na blogu ,,Geek Mom Projects”,

diky kterému jsem se o knihovné i2cdev vibec dozvédél.

Chcete-li zacit, postupujte podle téchto jednoduchych kroku:

Stahnéte si hlavni ZIP soubor knihovny 12C Device Library (i2cdevlib) a rozbalte jeho obsah do

vhodného umisténi na pevném disku.

‘«

Méla by se zobrazit sloZzka s ndzvem ,,i2cdevlib-master”, ktera bude obsahovat podsloZzku ,,Arduino’

a nékolik dalSich polozek, které nebudeme potrebovat.

Otevrete slozku , Arduino” a vyhledejte podslozky ,12Cdev” a ,MPU6050“. To jsou dvé knihovny pro
Arduino, které budeme muset zkopirovat do vasi slozky s knihovnami pro Arduino (zde najdete navod,

jak nainstalovat knihovnu pro Arduino, pokud jste to jesté nikdy nedélali).

V nabidce Sketch->Examples byste nyni méli vidét polozku pro nové nainstalovanou knihovnu MPU6050.
Nactéte ukazkovy skicaf MPU6050_DMP6 a podle pokynt v komentarich ke skicari definujte, jaky typ
sériového vystupu chcete ze senzoru ziskavat. Pro testovani doporucuji pouzit yaw-pitch-roll nebo Euler,

protoze data jsou tak o néco intuitivné;jsi.

V ukdzkovém skicu MPU6050_DMP6 najdéte v kddu c¢ast (kolem fadku 100) a odkomentujte radek #define
OUTPUT_READABLE_YAWPITCHROLL. Poté se ujistéte, Ze jsou vSechny ostatni moZnosti vystupu

zakomentovany. Zde je pro informaci ¢ast tykajici se vystupu yaw/pitch/roll:

// odkomentujte ,OUTPUT_READABLE_YAWPITCHROLL", pokud chcete vidét Ghly yaw/
// sklonu a néklonu (ve stupnich) vypoditanych z kvaterniont pochazejicich
// z FIFO. Upozorfiujeme, Ze to také vyzaduje vypocty gravitaéniho vektoru.

// Upozoriiujeme také, Ze uhly vyboceni, sklonu a naklonéni trpi jevem zablokovani kardanového zavésu
(dalsi

// vice informaci viz: http://en.wikipedia.org/wiki/Gimbal_lock)
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#define OUTPUT_READABLE_YAWPITCHROLL

Pokud je vse v poradku, po nahrani skici do Arduina a otevieni sériového monitoru (nezapomente
nastavit spravnou prenosovou rychlost) budete vyzvani k odeslani ndhodného znaku pres sériové

rozhrani.

...‘- o " I

|

i [ send_|
| "iInitializing I2C devices... o
Testing device connections... |EJ

MPU&050 connection successiul

Send any character to begin DMP programming and demos:

Autoscrol ‘Noline ending | | 115200 baud «

Jakmile zadate libovolny znak do pole pro sériovy vstup a stisknete , Odeslat”, objevi se nékolik

stavovych hlaseni a (pokud je vSe v poradku) bude nasledovat plynuly proud dat z IMU!

EEDE =

Il =

"iInitializing I2C devices... -
Teating device connections...
MPU&050 connecticon successful

Send any character to begin DMP programming and demo:
Initializing DMP...

Enabling DMP...

Enabling interrupt detection (Arduinc external interrupt 0)...
DMP ready! Waiting for first interrupt...

ypr -0.01 1.92  -0.46
ypr -0.00 1.90  -0.39
vpr 0.02 1.89  -0.31
vpr 0.03  1.87  -0.24
vpr 0.05  1.85  -0.17
ypr 0.06  1.84  -0.09
vpr 0.08 1.82  -0.02
vpr 0.10  1.80  0.06 -
[7] Autoscroll \Moline ending | | 115200 baud |
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Zaznamenal jsem vystup DMP ze senzoru (data o uUhlu vyboceni, sklonu a naklonu), zatimco byla

rozSifujici deska umisténa na ,relativné” rovném povrchu. Jak vidite, DMP zpocatku spousti néjaky

kalibrac¢ni algoritmus. Jakmile se tento proces dokonci, hodnoty senzoru jsou velmi stabilni.
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U 6osych IMU lze ocekavat drift v ihlu vyboceni. Po pocatecni kalibraci DMP vétsSinu tohoto driftu

kompenzuje a zGstava pouze velmi mirny drift v dhlu vybodeni (svétle modra ¢ara).

Pravdépodobné by se dalo i toto odstranit pomoci dalSiho doladéni a kalibrace. V krajnim pripadé by

mélo byt mozZné tento jev kompenzovat i v kddu pro Arduino.
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Lekce 23 KROKOVY MOTOR A RiDICIi OBVOD ()
ULN2003

Uvod

Krokové motory lze diky své jedine¢né konstrukci Fidit s vysokou presnosti bez jakychkoli
zpétnovazebnich mechanismd. Hridel krokového motoru, na které je namontovana rfada magnetq, je
fizena fadou elektromagnetickych civek, které jsou v urcitém poradi nabity kladné a zaporné, ¢imz ji

presné posouvaji dopfedu nebo dozadu v malych , krocich”.

™\ N é

Existuji dva typy krokovych motor( — unipolarni a bipolarni — a je velmi duleZité védét, s kterym typem

pracujete. V tomto experimentu pouzijeme unipolarni krokovy motor.

Deska Robotlinking ani jiné mikrokontroléry nemohou pfimo fidit krokové motory. Je nutny fidici obvod,
proto k fizeni krokového motoru pouzivdame desku s ovladacem krokového motoru (jak je zndzornéno na
nasledujicim obrazku). Na horni strané jsou ¢tyri LED diody. Bily konektor uprostfed je pfipojen ke
krokovému motoru. Ve spodni ¢asti jsou Ctyfi vstupy/vystupy (IO) slouzici k pripojeni k
mikrokontroléram. KdyZ je na vstupu/vystupu vysokd Groven, rozsviti se odpovidajici LED dioda. Cerny
propojovaci konektor vpravo slouzi jako vstup pro napajeni. Zptsob fizeni krokového motoru lze rozdélit
na Ctyrtaktni a osmitaktni. V tomto experimentu si jako priklad vezmeme c&tyrtaktni Fizeni, protoze je

jednodussi. Motor mUzete ridit tak, Ze postupné zadate signal HIGH na ¢tyfri porty A, B, Ca D.
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Soucastky

- 1x deska Robotlinking Uno

- 1* datovy kabel USB

- 1* potenciometr

- 1* krokovy motor

- 1x ovlada¢ ULN2003

- Nékolik propojovacich vodict

- 1 x prototypovaci deska

Princip
Krokovy motor je c¢tyffazovy a vyuZzivad unipoldrni stejnosmérné napajeni. Pokud napdjite vSechna
fazova vinuti krokového motoru ve spravném casovém sledu, mizete motor prfimét k postupnému

otaceni. Schéma ctyrfazového reaktivniho krokového motoru je znazornéno nize:

She
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] 2
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Jak je znazornéno na obrazku, uprostfed motoru se nachazi rotor — stdly magnet ve tvaru
ozubeného kola. Kolem rotoru jsou zuby oznacené cisly O az 5. Dale smérem ven se nachazi 8
magnetickych padla, pricemz vidy dva protilehlé pdly jsou propojeny vinutim civky. Tvofi tak Ctyfi
pary oznacené pismeny A az D, které se nazyvaji faze. Faze ma ¢tyfi vyvody, které se pfripojuji ke
spinacédim sa, sg, sc a sp. Ctyfi faze jsou tedy v obvodu zapojeny paralelné& a dva magnetické pdly v

jedné fazi jsou zapojeny do série.
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Takto funguje ¢tyrfazovy krokovy motor:

Na zacatku je spinac¢ ss zapnuty, spinace sa, sc a sp jsou vypnuté a magnetické pdly faze B jsou zarovnany
se zuby 0 a 3 rotoru. Soucasné zuby 1 a 4 vytvareji stfidavé zuby s pdly fazi C a D. Zuby 2 a 5 vytvareji
stfidavé uspofadani zubl s pdly fazi D a A. KdyzZ je spinac sc v poloze zapnuto a spinace sg, sa a sp jsou v
poloze vypnuto, rotor se otdc¢i v magnetickém poli vinuti faze C a v magnetickém poli mezi zubem 1 a

1. Zuby 1 a 4 se pak vyrovnaji s magnetickymi pdly vinuti faze C. Zuby 0 a 3 naopak vytvareji stridavé
usporadani se zuby fazi A a B, zatimco zuby 2 a 5 vytvareji stfidavé usporadani s magnetickymi pdly fazi
A a D. Podobna situace se opakuje stale dokola. Postupné zapnéte faze A, B, C a D a rotor se bude otacet

v poradi A, B, Ca D.

Ctyrfazovy krokovy motor ma tii provozni rezimy: jednoduchy c¢&tyrkrokovy, dvojity &tyikrokovy a
osmikrokovy. Krok pro jednoduchy ¢tyrkrokovy a dvojity ¢tyrkrokovy rezim je stejny, ale hnaci moment u
jednoduchého c¢tyrkrokového rezimu je menSi. Krok v osmikrokovém rezimu je polovi¢ni oproti
jednoduchému ¢tyrkrokovému a dvojitému c¢tyrkrokovému reZimu. Osmikrokovy provozni rezim tak
umoznuje zachovat vysoky hnaci moment a zlepsit pfesnost fizeni. V tomto experimentu nechame

krokovy motor pracovat v osmikrokovém rezimu.

Pro zapojeni motoru do obvodu je tfeba pouZit fidici desku. Radi¢ krokového motoru ULN2003 je
7kanalovy invertorovy obvod. To znamen3, Ze kdyZ je vstupni strana na vysoké Urovni, vystupni strana
ULN2003 je na nizké urovni a naopak. Pokud pfivedeme vysokou urover na IN1 a nizkou Uroven na IN2,
IN3 a IN4, pak je vystup OUT1 na nizké Urovni a vSechny ostatni vystupy jsou na vysoké urovni. Rozsviti
se tedy D1, spinac sa je zapnuty a krokovy motor se otodi o jeden krok. Podobny pfipad se opakuje stéle
dokola. Staci tedy krokovému motoru zadat konkrétni ¢asovou sekvenci a ten se bude otacet krok za
krokem. Obvod ULN2003 se zde pouzivd k poskytovani konkrétnich ¢asovych sekvenci pro krokovy

motor.

Postup experimentu
Krok 1: Zapojeni obvodu

ULN2003 Robotlinking Uno
IN1 2
IN2 4
IN3 3
IN4 5
GND GND
VCC 5V
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Stepper Motor Driver
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Krok 2: Program (viz ukazkovy kdéd na CD nebo na oficidlnich webovych strankach)
Krok 3: Zkompilujte kéd
Krok 4: Nahrajte skicu na desku Robotlinking Uno

Nyni nastavte potenciometr a krokovy motor se bude otacet o odpovidajici pocet stupnd.
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