e Robotik
Vel Einstieg in das Arbeiten mit dem Arduino

Der Arduino und die Entwicklungsumgebung

Das Herz und Gehirn des selbstfahrenden Autos ist der Arduino.

Starten Sie die Arduino Entwicklungsumgebung (IDE = Integrierte Entwicklungsumgebung). Sie
sehen dann die Oberflache mit zwei Bereichen, die typisch sind fir die Arduino-Umgebung.

@ sketch_jan01a | Arduino 1.843——— Meni der Entwicklungsumgebung (IDE) .l

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Von links nach rechts:
+ Uberpriifen des Codes
* Hochladen zum uC
— * Neue Datei
// put :yun,u setup code here, to run once: * Datei 6ffnen
* Datei speichern
} |
i8 2o0p0) i " Vorbereitung, Starteinstellungen
// put ’y'm'.lyz'v main code here, to run repeatedly: |
| D Was das Fahrzeug fortlaufend
machen soll
Hier entsteht das Programm

sketch_jan0O1a

Ard 0 0

In dem Bereich ,setup’ missen alle Befehle zur Initialisierung (also zur Einstellung der Aus-
gangssituation) vorgenommen werden. Im Bereich ,loop‘ stehen die Befehle zur fortlaufenden
Steuerung der Bewegung.

Bevor wir anfangen kdnnen, Programmcode zu schreiben, miissen wir erst verstehen, wie die
Entstehung von Signalen und von Aktionen bei Arduino funktionieren.

Roboterbausatze haben Anschliisse, die mit den Motoren bzw. den Sensoren verbunden sind.
Diese Anschliisse (Pins) sorgen dafir, dass durch ein Spannungssignal (logisch 1) der Motor
dreht, bzw. dass durch Spannungen die Messwerte der Sensoren binar kodiert werden.

Das folgende Beispiel orientiert sich am Eleego-Bausatz eines Roboter-Autos. Hierbei sollte
nach Moglichkeit darauf geachtet werden, dass am Fahrzeug mindestens zwei verschiedene
Sensoren kombiniert werden kénnen. Zu den Standardsensoren sollten Ultraschallentfernungs-
messer gehoren. Kombiniert werden kénnten diese durch Liniensensoren oder Lagesensoren.
In den nachfolgenden Beispielen wurde ein Lagesensor zur Erfassung von Bewegung und Be-
schleunigung eingesetzt (Gyrosensor). Infrarotsensoren haben einen dem Ultraschallsensor
dquivalenten Einsatzbereich und sollten allenfalls als Erganzungssensoren zu den Ultra-
schallsensoren eingesetzt werden (natirlich auch umgekehrt). Grundsatzlich eignet sich aber
fir die Aufgaben jeder Bausatz eines autonomen Fahrzeugs.
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Im weiteren Verlauf bietet sich die Erstellung eigener Bibliotheken an. Damit dies mit der Ardu-

ino-IDE reibungslos

Voreinstellungen X
Einstellungen Netzwerk klappt, sollte darauf
Sketchbook-Speicherort: geachtet werden,
D:\UserName\ArduinoSketches auf welchen Ordner
-Sprache: em Defaul v (erfordert Neu von Arduino das Sketchbook ver-
L Ie 2 weist. Hier bietet
Oberflachen-Zoomstufe: [“]Automatisch 1005 % (erférdert Neustart von Arduino) . . .
Thema: Standardthema - (erfordert Neustart von Arduino) SICh éin EIgener Da-
Ausfiihrliche Ausgabe wahrend: [_|Kompilierung [_]Hochladen tenStiCk an, an den
Compiler-Warnungen: Keine v die Programme so-
ilennummern anzei i = i i
z:dee rech dem recni] SUchort fiir eigene Bibliotheken wie spater die eige-
[ABeim Start nach Upda & nen Bibliotheken ge-
[[JUse accessibility features SpeiChert we rden .
Zuséatzliche Boardverwalter-URLs: = .
Mehr Voreinstellungen kénnen direkt in der Datei bearbeitet werden Das Ubersetzen des
C:\Users\sng\AppData\Local\Arduino15\preferences.txt Codes erfol gt mit
(nur bearbeiten, wenn Arduino nicht lauft) dem Befehlsbutton )
OK  Abbruch

‘ das Hochladen

des Ubersetzten Codes auf den Arduino erfolgt mit dem Button

Unter Windows 10 wird der Anschluss des Arduino im Normalfall eigenstandig erkannt. Falls
dies nicht der Fall sein sollte, muss ein Treiber installiert werden, der ‘ von dem USB-
Anschluss auf die Serielle Schnittstelle umsetzt. Beispielsweise der CP210x USB to
UART Bridge Driver von Silicon Labs.
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