Dark Walker

popis funkce a zapojeni
kaklik@quick.cz

Robot je fizen jednocipovym mikropocitatem PIC16LF84. Po nabiti kondenzatorti C1, C2,
C3 a C4 na 3V se spusti program. Bezprostfedné po spusténi programu se ptipoji pomoci
Relel kondenzator C8, ktery se nabiji 28s a poté se spusti motor.

Popis funkce jednotlivych soucastek

Napétovy supervisor U12 generuje RESET procesoru pii 3V. Procesor je ptidrzovan

v RESETu odporem R1, dokud neni na vystupu RESET# obvodu U12 logicka jednicka. Ta je
privedena ptes diodu D11 na MCLR# procesoru. Po spusténi programu je nastaven na
logickou jednicku vystup RBO procesoru a dioda D10 tak se zabrani dalSimu RESETu pfti
poklesu napajeciho napéti v disledku piipojeni kondenzatoru C8 a nasledné motoru.

Kondenzator C4 zajistuje napajeci napéti pro procesor. Je nabijen ptes diodu D6, ktera
zarucuje, ze se kondenzator nebude vybijet pii poklesu napéti na slune¢nim ¢lanku.

Dioda D2 je na zacatku zkratovana rozpinacim kontaktem Rele2. Pes tento kontakt jsou na
pocatku nabijeny kondenzatory C1 a C2. Po spusténi motoru se kontakt rozepne a
kondenzatory C1 a C2 se vybiji do motoru pies diodu D2. D2 zabranuje opakovanému nabiti
kondenzatorti aby v pribehu jizdy byla vSechna energie ze slunec¢nich ¢lankl pouzita
motorem.

Relé jsou fizeny ptimo nékolika paralelné spojenymi vystupy PICu ptes diody D3 a D5. Tyto
diody zabranuji vybiti kondenzatoru C4 pres civky relé.

Kondenzator C8 se nabiji ptes spinaci kontakt Relel. Na startu je tento kontakt premostén
odporem R3 1kQ. Odpor R3 omezuje nabijeci proud kondenzatoru C8 pred nabitim
kondenzatorti C1, C2 a C4. Piedpokladana doba nabiti téchto kondenzatoru je asi 1s. Dioda
D4 zabranuje vybiti kondenzéatoru C8, kdyz ma vétsi napéti, néZ je napéti slunecnich ¢lanku.



D8, D7 a D1 jsou ochranné diody.
Ptes J3 se ptfipojuje programator PICu.

Popis programu
Procedury relel() a motor() se pouzivaji na sepnuti Relel a Rele2. Polarizovana relé se spinaji
impulsem délky 75ms. Zpét do vychozi polohy pro start se vraceji pfilozenim magnetu.

Na zacatku programu se nejdiive pfidrzi MCLR# PICu. Potom se nastavi interni pullups na
brané B, aby bylo mozno zméfit stav kontaktu na Relel. Timto kontaktem se zjiStuje spravny
stav Relel na startu. Pokud je Relel v nespravném stavu (sepnuty kontakt), pokracuje
program sepnutim motoru. V opacném piipadé se ptipoji kondenzator C8 pomoci Relel a
ceka se 28s. Tim se vyuzije maximalni mozné mnozstvi ¢asu na nabiti kondenzatoru. Po
uplynuti 28s dojde k sepnuti motoru.

Program je ukoncen pusténim MCLR# PICu a nasledné po poklesu napéti RESETovan
obvodem U12.
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/* Program pro ovladani slunecniho robota */
/* (chodi se zapojenim Dark Walker rev.3 */
/* $Header: /programy/PIC_C/robot/solarni_robot/dalsi_verze/main.c 7 14.05.03 23:21 Kaklik $ */

#include "D:\@Kaklik\programy\PIC C\robot\solarni_robot\dalsi_ verze\main.h"

#idefine LED PIN_B3 // LED

#define ON_TIME 75 // Cas sepnuti rele
#define meridlo PIN B2 // Napetovy supervisor
#define RESET PIN BO // Pridrzeni RESETu
void relel() // Sepnuti prvniho rele

{

output_low (PIN_Al) ;

output_low (PIN_B4) ;

delay ms (ON_TIME) ;

output_high (PIN_Al);

output_high (PIN_B4) ;
}

void motor () // Sepnuti motoru

{
output_low(pin_A2);
output_low(pin_Bl);
output_low (PIN_A4) ;
delay ms (ON_TIME) ;
output_high(pin_A2);
output_high(pin_Bl) ;
output_high (PIN_Ad4);

void main()

{
setup_counters (RTCC_INTERNAL,WDT_18MS) ;
output_high (RESET) ; // vypnuti resetu od supervizoru

port_b pullups (true); // zapnuti pullapu ,aby se poznal sepnuty
// nebo rozepnuty kontakt

output_high (LED) ; //
delay ms (ON_TIME) ; // bliknuti LED
output_low (LED) ; //
if (!input(pin_B5)) // zmereni spravneho sepnuti relel (spatne kdyz
{ // sepnuto)
port_b_pullups (false); // vypnuti pullapu
goto chyba; // kdyz je uz sepnuto nemusi se znova spinat

// ani cekat na nabiti kondenzatoru

}

port_b pullups (false); // vypnuti pullapu za spravneho prubehu
relel () ; // sepnuti relel
delay ms(28000) ; // cekani na nabiti kondenzatoru (casovy limit

// pred rozjetim je 30 vterin 2 vteriny jsou
// rezerva na nabiti kondenzatoru pro PIC)

chyba:
motor () ; // zapnuti motoru
output_low (RESET) ; // zapnuti resetu od supervisoru





