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‘% Politechnika Wroctawska

PROGRAM PROJEKTU

TECHNIKA MIKROPROCESOROWA

Tytut projektu:

»Mikroprocesorowy sterownik napedéw”



mailto:beata.gal@pwr.edu.pl

ORGANIZACJA ZAJEC

TECHNIKA MIKROPROCESOROWA

ZAJECIA: 15h P (co 2 tygodnie)
ZALICZENIE: obrona projektu przedstawionego w formie cyfrowej potgczona z
testowaniem na urzadzeniu sterowanym mikroprocesorowo zaproponowanych
rozwigzan (dokumentacja + testy uruchomienia);
KONSULTACJE: poniedziatki 9:15 — 11:00 (réwniez online zoom)
czwartki 7:30 — 9:00 (réowniez online zoom)

s218/B1
PROPOZYCJA OCEN:
5,0 (5,5) uruchomienie napedoéw robota w trybie manualnym i automatycznym
(automatyczny z dziatajgcego przerwania)
4,5 uruchomienie napeddw robota w trybie manualnym z dziatajgcym chwytakiem
(klaw. 4x4)
4,0 uruchomienie napedéw robota w trybie manualnym bez dziatajgcego chwytaka
(klaw. 4x4)
3,5 uruchomienie napedoéw robota w trybie manualnym w dwdéch stopniach swobody (4
switche)
3,0 uruchomienie napeddw robota w trybie manualnym w jednym stopniu swobody (2

i

CELE PRZEDMIOTU

CELE:

C1. Poznanie podstaw budowy i zasad dziatania podstawowych urzadzen
peryferyjnych mikroprocesora.

C2. Wykorzystanie zdobytej wiedzy teoretycznej i praktycznej przy
uruchamianiu urzgdzen peryferyjnych mikroprocesora do nadawania mu
odpowiednich funkcjonalnosci.

C3. Nabycie umiejetnosci samodzielnego rozwigzywania probleméw z zakresu
techniki mikroprocesorowej w stuzbie inzynierii biomedycznej.
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PROGRAM PROJEKTU

Harmonogram spotkan:
projektowym. 1h

podjetej problematyki. 2h

3) Zagadnienia mikroprocesorowego sterowania napedami, programowe
uruchamianie sterowania dla silnika krokowego DC. 2h

4) Uruchomienie peryferiatéw typu Timer/Counter w celu zaprogramowania
sterowanie napedem typu serwo. 2h

2h

6) Zaplanowanie algorytmu do sterowania urzgdzeniem z uwzglednieniem
systemu przerwan dla bezpiecznej realizacji funkcji zapisanych w programie
sterujgcym. 2h

7) Dyskusja nad napotkanymi problemami, rozwigzywanie problemoéw. 2h

8) Prezentacja i obrona projektu. Zaliczenie kursu. 2h

TECHNIKA MIKROPROCESOROWA

1) Przedstawienie kursu. Zapoznanie sie z typem mikroprocesora i Srodowiskiem

2) Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjsScia mikroprocesora na podstawie

5) Zaprogramowanie przestrzeni wejscia/wyjscia do obstugi pulpitu sterujacego.

LITERATURA

LITERATURA PODSTAWOWA:

Rafat Baranowski, Mikrokontrolery AVR ATmega w praktyce, Wydawnictwo BTC,
Warszawa 2005

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

Wtodzimierz S Erdmann, Biomechanika: podstawy dla kierunku inzynieria
biomedyczna, Gdansk : Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej 2015

Tomasz Francuz, AVR. Ukfady peryferyjne, Wydawnictwo Helion.

Internety © www.kotwa.pwr.edu.pl <- tutaj bedg materiaty prowadzacego

TECHNIKA MIKROPROCESOROWA
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SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

podjetej problematvki. 2h

W zadaniach projektowych Mikroprocesorowego sterownika napedow
zalozono:

- Stworzenie sterowanego mikroprocesorowo urzgdzenia, ktére bedzie
umozliwiato sterowanie napedami wbudowanymi w strukture mikro ramienia
robota umozliwiajgce uzyskanie okreslonej funkcjonalnosci: 3 stopnie swobody
oraz poruszanie (zamykanie/otwieranie) efektorem.

- Zasilanie urzadzenia: elektryczne — 5V DC,

- Sterowanie napedami: cyfrowe poprzez zdefiniowane PINy mikroprocesora,

- Uruchamianie funkcji napedéw: za pomoca mikroswitchow,

- Tryby pracy urzadzenia: automatyczny i/lub manualny.

. WYBOR KONCEPCJI URZADZENIA??

SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

podjetej problematvki. 2h

Mozliwe propozycje urzadzenia:

http://Iwww.eezyrobots.it/index.html
https://www.thingiverse.com/thing:2838859
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SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

podjetej problematvki. 2h

Ramie manipulatora
robota:

. https://www.thingiverse.com/thing:2838859

SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie
podjetej problematvki. 2h

Ramie robota elementy

Napedy:

- 3x Silnik krokowy 28BYJ-48
<1, 2, 3x Serwo MG90/MG995/SG90/ Tnne

Podstawa:

- PLA/ABS /inne

taczniki:
- zestaw tgcznikow 60-100 sztuk

tozyska:
1x 604 ZZ t OZYSKO KULKOWE 4x12x4 mm
2x 606 ZZ LOZYSKO KULKOWE 6x17x6 mm

. https://www.thingiverse.com/thing:2838859
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SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

PrOJl Zagospodarowanle przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

| ﬂﬁ[_ﬁ .nzvn““““r\\ |

. https://www.thingiverse.com/thing:2838859

SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

PrO]l Zagospodarowanle przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

. https://www.thingiverse.com/thing:2838859




SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie
podjetej problematvki. 2h

https://www.thingiverse.com/thing:2851477

http://www.eezyrobots.it/img/makes/eezybotarm_make%20(3).jpg

SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

podjetej problematvki. 2h

Ramie robota sterowanie

ATmega32

+ Assembler (AtmelStudio)

https://www.thingiverse.com/thing:2838859
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SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

PrOJl Zagospodarowanle przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

Specyfikacja silnika *:

Napigcie znamionowe: 5V

Pobor pradu na cewke: 100 mA

Przetozenie: 64:1

Rezystancja cewki: 50 Q

Moment trzymajacy na wyjsciu przektadni: 0,3 kg*cm (0,03 Nm).
Wyprowadzenia: pig¢ przewodow do sterownika
Srednica watu: 5 mm ze $cieciami

Masa: 35 g

Odlegtos¢ pomiedzy otworami montazowymi: 35 mm
Wymiary: ¢28 x 19 mm (bez watu)

Specyfikacja sterownika

Napigcie pracy: 5V

Zastosowany uktad: ULN2003 (dokumentacja)
Ztacze zgodne z dotaczonym do zestawu silnikiem

* https://botland.com.pl/pl/silniki-krokowe/3480-silnik-krokowy-z-przekladnia-28byj-48-
5v-01a-003nm-ze-sterownikiem-uln2003.html

Diody LED wskazujace aktualng faze zasilania BT ’;E @
Siedem pinow wejsciowych - IN1...IN7
Wymiary ptytki: 35 x 32 mm P / l Blue

SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

PrOJl Zagospodarowanle przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

Problematyka projektu / zadania do wykonania na
kolejne zajecia. T

Okreslenie zapotrzebowania przestrzeni I/0

mikroprocesora na:

1) Obstuge przez I/0 3 sterownikéw ULN2003 do
silnikow bipolarnych,

2) Obstuge przez 1/0 1 serwa z PWM,

3) Obstuge przez I/0 elementy zadawcze
(mikroswitche do sterowania), i =

4) Obstuge przez I/0 innych elementow urzadzeni
(czujnik obecnosci obiektu dla chwytaka w kisc -

5) Obstuge przez I/0 czujnika do okreslania pozycji
bazowej,

GND dla elementéw wykonawczych.

1_reser
(Fomercn

6) Dostepnos¢ szpilek z zasilaniem VCC oraz http://fritzing.org/home/
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SPOTKANIE PROJEKTOWE NR1

Projl Zagospodarowanie przestrzeni wejscia/wyjscia mikroprocesora na podstawie

podjetej problematvki. 2h

Problematyka projektu / narzedzia:

1) Branzowe serwisy, literatura
www.kotwa.pwr.edu.pl o
www.bg.pwr.edu.pl : i

1) AtmelStudio www.microchip.pl

2) Autodesk Inventor

https://www.autodesk.pl/products/inve
ntor/overview

3) Ultimaker Cura https://ultimaker.com/

https://easyeda.com/ http://fritzing.org/home/
G EasyEDA e T

An Easier and Powerful
Online PCB Design Tgg

Politechnika Wroctawska

Dziekuje za uwage, zycze
owocnej pracy... ©




