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Sammanfattning

Denna rapport behandlar produktionen av en prototyp skapad av studenter vid Lunds Tekniska
Hogskola. Syftet med denna prototyp ar att pavisa studenternas kunskap inom datorteknik. Det
gor studenterna genom att programmera en mikroprocessor, ATmegal284, och addera externa
komponenter. Pa sa vis skapas en fungerande prototyp. Prototypen som behandlas i denna

rapport dr en malsdkande bil som kan folja ett foremal i rorelse.

Den malsokande bilen tillverkas genom att kombinera tvd motorer som styr varsin bandstats med
en servomotor som roterar en avstdndsmaétare for att avgora foremélets position. PWM,
pulsbreddsmodulering, anvinds tillsammans med ett motordrivarkort bestdende av en dubbel
H-brygga for att driva motorerna. Med hjilp av motordrivarkortet och PWM kan bilen kéra med

olika hastighet och svinga.

Mikroprocessorn har endast tva timer som kan anvéindas for att skapa en PWM-signaler. For att
skapa en tredje PWM-signal som servomotorn kréver har en metod som kallas bitbanging

anvants.

Avstandsmataren dr ansluten till mikroprocessorn genom en pinne som har en inbyggd analog till
digital-omvandlare. Avstindsmitaren har en analog utsignal i volt beroende pé avstandet till

objektet.

Avstdndsmaétaren returnerar ett vérde till mikroprocessorn nér servomotorn ar riktad mot ett
objekt och pa sa vis vet mikroprocessorn var foremalet befinner sig samt avstandet till foremaélet.
Genom att kombinera denna funktion med PWM-signalerna till motorerna kan bilen utfora olika

manover beroende pa var objektet befinner sig.

Nyckelord: Pulsbreddsmodulering (PWM), bitbanging, mikroprocessor, avbrott



Abstract

This report handles the creation of a prototype created by students at Lunds Tekniska Hogskola.
The purpose of this prototype is to demonstrate the students’ knowledge of computer science.
This is done by programming a microcontroller, ATmegal284, and adding external units to
create a complete prototype. This report will handle the creation of a homing car which will

follow a moving object.

The homing car is created by two motors which operate one continuous track combined with a
servo motor rotating a distance sensor to determine the location of the followed object.

PWM, Pulse-width modulation, have been used together with a dual H-bridge motor driver to
provide the car the abilities of driving with different speed and turning. The microcontroller is
only provided with two timers that can be used to create PWM signals which both are used for
the motors. To create a third PWM signal which is required by the servo motor a method called

bitbanging have been used.

The distance sensor is connected to the microcontroller by a pin which have a built-in analogue
to digital converter. The distance sensor has an analogue output voltage depending on the

distance to the object it reaches.

The distance sensor is used together with the servo motor by returning a value to the
microcontroller when the servo motor is pointing towards an objective. By combining this with
the PWM signals sent from the microcontroller to the servo motor the microcontroller knows
whether the object is out of sight, to the left, right or directly in front of the car. Depending on

the location of the object the car will execute different manoeuvres.

Keywords: Puls-width Modulation (PWM), bitbanging, microcontroller, interrupt
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1 Inledning

1.1 Bakgrund

Arbetet borjade som ett projekt 1 kursen Digitala System med Bertil Lindvall som handledare.
Projektet bestar av att vilja vad for prototyp man vill bygga. Det finns ett stort urval av olika
saker som kan byggas eftersom alla grupper har tillgang till minga olika delar som motorer
och displayer, samt en mikroprocessor. Grupper valdes av studenter sjdlva och sedan nir en
grupp visade ett kopplingsschema for handledaren, delade han ut delarna som behovs for att

gora en prototyp av vad gruppen har bestdmt att gora.

Komponenter valdes i grupperna i behov av vad som behdvdes for att gora en fungerande
prototyp. Alla grupper har tillgéng till komponenter som motorer och displayer bland annat
som de kursansvariga antingen bestillde in till studenterna eller som de har sedan tidigare.
Niér prototypen ér klar ska varje grupp redovisa sitt arbete samt géra en HTML-sida med

information om gruppen och arbetet.

1.2 Syfte

Avsikten med arbetet var att att pavisa kunskaper kring hur en mikroprocessor fungerar, hur den
kan anvéndas och att gruppens medlemmar kan tillimpa kunskapen praktiskt. For att visa
forstaelse for hur en mikroprocessor fungerar krévs det att fa hardvaran att fungera med hjilp av
mjukvara. Det vill séga att hardvaran, komponenterna, kopplas samman i form av en sluten krets
som sedan kan samverka med hjdlp av att programmera mikroprocessorn. Ett annat syfte med
arbetet var att forbereda studenterna infor arbetslivet genom att lira studenterna hur det ar att
arbeta med ett projekt. Anledningen till att studenterna ska léra sig att arbeta 1 ett ett sédant

sammanhang &r att det dr en vanligt forekommande arbetsmetod i arbetslivet.



1.3 Malformulering
Huvudmalet med projektet var att f4 den mals6kande bilen att kunna f6lja ett rorande objekt for
att stanna framfor objektet. For att uppna huvudmalet behover fem enskilda mal som 1 sin tur ar

uppdelade i diverse delméil uppnas enligt listan nedan.

1.  Kopplingsschema
1.1.  Konstruerat for att alla komponenter ska fungera optimalt
2. Styrning
2.1.  Bilen kan svinga vénster
2.2.  Bilen kan svidnga hoger
2.3.  Bilen kan kora framét
2.4. Bilen kan rotera 360 grader
2.5.  Bilen kan kora i olika hastigheter
3. Servomotor
3.1.  Roterai 180 grader
3.2.  Avgora om den ar riktad rakt fram
3.3.  Avgora om den ar riktad &t vinster
3.4. Avgora om den dr riktad &t hoger
4.  Avstdndsmadtare
4.1.  Uppticka nér det dr ett foremal inom synfiltet
4.2.  Avgora avstandet till ett foremal

Lista 1.3.1. Mal.

1.4 Problemformulering

1. Hur ska bilen kunna svinga?

2. Hur ska de tvd motorerna som driver bandsatserna kunna drivas med olika
hastighet och olika riktning?

3. Hur ska servomotorn fungera nér processorn endast har tva stycken klockor

kopplade till PWM?



4. Hur ska bilen veta hur mycket den ska svinga?
Lista 1.4.1. Problem

1.5 Avgransningar

- Prototypen kan inte minnas vilket foremal den foljer utan kommer alltid att folja det
narmaste objektet, oavsett om det ar ett helt nytt objekt som kommer in.

- Bilen kan inte avgora om det dr objektet som den ska folja efter eller en vigg och
kommer dirfor att svdnga in till viggen och stanna dér som om den uppnétt sitt mél
om viggen befinner sig ndrmare avstdndsmataren &dn vad objektet gor.

- Bilen kan endast se objekt inom 80 cm avstind.

2 Teknisk bakgrund

2.1 Pulsbreddsmodulering

Pulsbreddsmodulering dr en metod som anvénds for att skapa en varierbar effektmatning. Det
gors genom att utsignalen varier mellan en logisk 0 och en logisk 1 under sirskilda perioder.

For att genomfora detta anvinder man en klocka och sétter en bestimd periodtid. Beroende pa
hur hog effekt man vill ha sitter man sedan en puls som ocksa &r beroende av klockan. Under
pulsen &r utsignalen en logisk 1 medan resterande tid av perioden &r utsignalen en logisk 0. P&

sé vis kan man variera effekten av utsignalen.

2.2 Mikroprocessor

Mikroprocessorn som anvénds dr en ATmegal284 [1] som programmeras i spraket C i
programmet Atmel Studio 7.0 med hjilp av en JTAG. JTAG anvénds for att felsoka
mjukvaran som finns i mikroprocessorn och underlittar jobbet for programmerarna.
Mikroprocessorn dr hjirnan bakom det hela, den kommunicerar med alla delar av prototypen

och ser till att alla komponenter arbetar tillsammans.
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Fig 2.1.1. Beskrivning av ATmega1284 och dess pins.

2.3 Motorkort

Motorkortet, eller H-bryggan, som anvénds &r av modellen DRV8833 [2] fran Texas
Instruments. I prototypen anviands den for att driva tva motorer som 1 sin tur driver ett
band pa vardera sida av bilen. Motorkortet tar emot signaler via fyra insignaler AIN1,
AIN2, BIN1 och BIN2. Dessa styr i sin tur respektive utsignal AOUT1, AOUT2,
BOUTI och BOUT?2. Detta sker enligt tabell 2.2.1.

xIN1 |[xIN2 |xOUT1 |[xOUT2 |FUNCTION

0 0 Z Z Coast/fast decay

0 1 L H Reverse

1 0 H L Forward




1 1 L L Brake/slow decay

Tabell 2.2.1. Motorkortets funktioner.

For att styra motorernas hastighet anvands PWM. D4 ersitts de enkla ettorna med en

PWM-signal vid funktionerna reverse och forward enligt tabell 2.2.2.

xIN1 xIN2 FUNCTION
0 PWM Reverse PWM
PWM 0 Forward PWM

Tabell 2.2.2. Motorkortets styrning med PWM.

2.4 Servomotor
En servomotor av modellen FS90 fran FITEC [3] anvénds till prototypen. Servomotorn styrs
med hjélp av en PWM-signal som bestimmer dess riktning. For att den ska fungera stélls

periodtiden p4A PWM-signalen in till 20 ms. Pulstiden kan da styra servomotorn enligt tabell

2.3.1.
Pulstid Riktning
0,544 ms 0°
1,500 ms 90°
2,400 ms 180°

Tabell 2.3.1. Pulstidens motsvarande riktningar.

I prototypen anviands en metod kallad bitbanging for att skapa en PWM-signal vid en utgéng i



processorn som normalt sett inte stodjer utskickning av en PWM-signal. Metoden, i detta fall,
ar att en raknare skapas som baserat pa klockfrekvensen bildar en fordréjning pa 0,1 ms. Varje
gang denna riknare nér sitt toppvérde intriffar ett avbrott dér periodtid och pulstid rdknas upp.
Periodtiden och pulstiden jdmfors med varandra och beroende péd vad pulstiden &r instilld till
skickas en etta eller nolla till servomotorn. Nir periodtiden nér 200, alltsd 20 ms, pabdrjar den

en ny rakning. Se fig. 2.3.1 for hur avbrottsrutinen kan se ut.

// Avbrottsrutin f&r servomotorn.

6
8 “ISR(TIMERO OVF vect) {
g period++;
10 if (period == 200) { // Periodtiden bérjar om ifall den
11 period = 0; // na&r 20 ms.
e }
i)
14 if (period >= abs(puls - 200)) { // Ifall periodtiden fortfarande
15 PORTB = (1<<4) ; // &r stérre &n pulstiden skickas
16 } else { // en etta, annars skickas en nolla.
17 PORTB = (0<<4) ;
18 }
19
20 TCNTO = 7 // Réknaren boérjar om pad 155 foér
21 '} // att f& ratt fordrdjning (0,1 ms).

Fig 2.3.1. Avbrottsrutin for servomotorn.

2.5 Avstandsmatare

Avstdndsmétaren som anvénds dr en Sharp GP2Y0AO2 [4]. Den kan se objekt som dr
mellan 20-150cm ifran. Avstandsmaétaren skickar en utsignal som &r beroende av hur
néra den 4r ett objekt. Desto ndrmare den ar ett objekt, skickar den mer spénning &n vad
den gor om avstandsmaétaren ser ett objekt som &r langt ifran. I diagram 2.4.1, kan man
se vilken spdnning som avstandsmaétaren skickar ut beroende pé hur nira den ar ett

objekt.
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Diagram 2.4.1. Diagram over avstindsmiitarens utsignal

3 Metod

Metoden innefattar de olika faser av arbetet som genomforts.

3.1 Planering

Gruppen borjade med att ha ett mote dér det diskuterades om vilket omrade som ansags
vara intressant. Med hjélp av inspiration fran foregdende ar gangars prototyper och med
vetskap om vilka komponenter som fanns tillgéngliga beslutades det att en prototyp av

nagon slags elektrisk bil skulle konstrueras. Valet foll till slut pa en sjdlvkorande bil.

Under det andra métet valdes de komponenter som behdvdes for prototypen. Detta efter en
grundlig informationssdkning. En projektplan i form av veckoplanering gjordes dar
overskadliga mal och uppgifter bestimdes. Parallellt med utvecklandet av prototypen gjordes
en veckorapport, dels for att enklare folja processen och dels for underlétta skrivandet av

projektrapporten.
De komponenter som kriavdes for en fungerande prototyp var:

1. Mikroprocessor: Detta dr hjdrnan, vilken vi programmerar, dvs den styr alla signaler
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till resterande komponenter.

2. Motorkortet: Aven kallad H-brygga, styr de tvA motorerna som driver bilen.

3. Motorerna: Tva st motorer som styr var sitt band. De kan kéra medurs och moturs.

4. Servomotorn: Anvinds for att kunna styra hur sensorn vrids. Detta sker med hjilp av
PWM.

5. Sensorn: Med annat namn avstandsmadtare, dr den komponent som tar in information
om vilken distans ett objekt befinner sig fran sensorn.

6. Batteri: Spanning pa 4,8 V. Det {forsorjer bilens energibehov.

7. JTAG: Extern komponent. Den fungerar som en bro mellan Atmel Studios och
mikroprocessorn, den kopplas in for att kunna programmera mikroprocessorn och for

att felsoka prototypen.

Malsokande pansarvagn -

Bat " " =
B Motorkort! cPU

Servo-
@ ~

Fig 3.1.1 Forsta bilden som gjordes. Den beskriver de komponenter som ansags vara ndédvindiga for prototypen.

3.2 Kopplingsschema
Efter att gruppen valt ut komponenter, var det dags att borja med kopplingsschemat som dven

handledaren behdvde godkdnna innan komponenterna delades ut. Programmet Eagle
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rekommenderades fOr att gora ett kopplingsschema dir man viljer ritningar av olika slags
komponenter som passar in till prototypen. Programmet var lite krangligt vid vissa tillfallen

da det inte alltid blev som tdnkt samt att det inte var alltfér noggrant alltid.

Niér kopplingsschemat sedan var klart och handledaren hade godként det s delades
komponenterna ut. Efter det var det dags for att koppla samman all hardvara. Komponenterna
placerades sé att de motsvarade kopplingsschemat for att pd sé sdtt gora det enkelt att 16da

och sammankoppla hardvaran.
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Fig 3.2.1 Kopplingsschemat for prototypen.

12



3.3 Programmering av mikroprocessor

Efter att all hardvara var sammankopplad borjade gruppen med att programmera
mikroprocessorn. Mikroprocessorn ar hjarnan bakom allt da den skickar signaler till
motorkortet, servomotorn och dven sensorn. Kod till motorkortet kéindes lampligt att {&
fram forst for att den kommunicerar med motorerna sa att prototypen kan aka framat
eller bakét. Kod for detta hittades genom att kolla igenom gamla laborationer i kursen

och testa koder frén olika sidor om avr-programmering.

Sedan var det dags att borja programmera servomotorn. Sensorn sitter pa servomotorn som
ska kunna rotera i 180 graders vinkel sd att sensorn kan kidnna av objekt i nérheten och inte
bara de som dr rakt framfor den. Servomotorn behdver f& PWM signaler frén

mikroprocessorn for att den ska svinga.

Efter det ska avstdndsmitaren programmeras och anslutas sé att mikroprocessorn tar emot
korrekta virden sé att de kan anvindas for att avgdra hur langt avstandet till objektet som
bilen foljer dr. Sensorn ska kdnna av motstand som ar mellan 20-80 cm och med hjilp av
servomotorn kan den se objekt som &r runt om den. Om sensorn kénner av att ett objekt ar i
nérheten sé skickar den signaler till mikroprocessorn som i sin tur skickar PWM-signaler till
motorkortet som gor att prototypen svianger sa att den stér riktad rakt mot objektet och sedan
kor emot den. Sensorn behdver programmeras sa att den kommunicerar med mikroprocessorn
och ldser av om den hittar nadgot objekt. Mikroprocessorn skickar sedan signaler till
motorkortet som gor sé att prototypen kor emot objektet. Nar den har kommit tillrdckligt nidra
ett objekt sa skickar sensorn en signal till mikroprocessorn som beréttar att den ar nira ett

objekt och da ska bilen stanna.

3.4 Slutfasen for det praktiska arbetet

Har testas prototypen praktiskt for att se om nagra finjusteringar kravs, dvs sma éndringar i
den redan fungerande koden, for att fa den att fungera optimalt. Mer konkret kontrolleras
prototypens korning s& den klarar av att stanna vid en viss distans, att den kan svénga pa ett

smidigt sétt. Nir prototypen fungerar enligt de mal som &r uppsatta paborjas slutforandet av



html-sidan och rapporten.

4 Analys

Analysen ticker omraddena kravspecifikation och problemldsning.

4.1 Kravspecifikation

e Sensorn ska kunna méta ett avstdnd ca mellan 10-80 cm.

e Prototypen ska inte kora pa sitt mél

e Prototypen ska stanna om den dr ca 10cm fran sitt mal.

e Prototypen ska kunna folja sitt mal.

e Om prototypen inte hittar ett objekt i sin vy ska den svinga runt at ett hall tills den hittar
ett objekt.

e [fall prototypen tappar bort sitt objekt ska den stanna och pabdrja en ny sokning.

e Prototypen ska inte kora for hackigt.

4.2 Problemlosningar

Det behovdes flera PWM-signaler 4n vad som hade planerats fran borjan. Det ledde till att
kopplingsschemat behdvde éndras och andra pins behdvde anvéndas istdllet. Det storsta
problemet som dok upp var nir servomotorn borjade bli varm ndr den hade varit igdng under en
langre stund. Den blev varm for att det var problem med PWM-signalerna och dess periodtid.
Periodtiden kunde inte &ndras eftersom att det i timer 0 inte fanns ndgon motsvarighet till
ICR1-registret fran timer 1 och ICR3-registret fran timer 3, som bada anvénds for att stilla in
periodtid i sina respektive timers. Dessa andra register, dér periodtiden kunde stéllas in, var

redan upptagna av H-bryggan.

Losningen till problemet var att anvinda bitbanging for att fa fram PWM-signaler dér
periodtiden kan dndras. PWM-signalerna krévde en periodtid pa 20 millisekunder och tack vare

att anvénda bitbanging var detta nu mojligt. Med ett oscilloskop var det mgjligt att méta
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signalens periodtid. | ATMEL var det instédllt att klockans frekvens i mikroprocessorn var ' av
dess ursprungliga frekvens som var 8MHz sa den blev 1MHz istillet. Det var ett stort problem
for da fick periodtiden ett annat virde &n vad som behdvdes. Nér det var atgérdat och frekvensen
var 8MHz blev periodtiden 20 millisekunder som planerat. Servomotorn fungerade inte som
tankt fast att frekvensen och periodtiden var ritt. Eftersom att den hade fatt utstd manga tester sa
blev den formodligen brand och behdvde dérfor bytas ut. Med rétt frekvens och periodtid samt

en ny servomotor sd fungerade prototypen som planerat.

5 Resultat

Arbetet som gjorts har resulterat i en fungerande prototyp som uppfyller krav och férvantningar.

[ tabell 5.1 finns alla mal fran lista 1.3 och om de r uppnadda eller inte.

Mal (1.3) Uppnétt Ej uppnatt

1.1 X

2.1

2.2

23

24

2.5

3.1

3.2

33

3.4

4.1

P PR X R R R X XXX

4.2

Tabell 5.1.1. Resultat av mal fran lista 1.3.1.
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Bild 5.1.2. Den firdiga prototypen sedd frin ovan. En tydlig bild pé de olika komponenteras positionering i

verkligheten.

16



. s o

- Micro Servo 8
)
/TR Fevatece 4
0

T

Bild 5.1.3. Kontraster mellan prototypens till synes “roriga” underrede och den 6vre stilrena

komponentsidan. Hir syns avstindsmitarens fastmontering pa servomotorns roteringsblad.

6 Diskussion

Prototypen fungerar bra och alla mélen &r helt eller néstan helt uppniddda. Den kan svénga bade
at hoger och vinster och den kor rakt fram. Att prototypen ska kora bakét dr inte helt relevant
eftersom att den foljer efter sitt mal och nér den letar efter ett nytt mal sé roterar sensorn och
forsoker hitta ett foremal. Det leder till att den inte behdver kora bakat. Servomotorn dr den
komponenten som har strulat mest. Enligt databladet ska servomotorn klara av att rotera 180
grader, vilket den klarar av pé ett ungefir. Problemet med servomotorn har varit
PWDM-signalerna som den tar emot fran mikroprocessorn. Det har varit krangligt med att {4 rétt

periodtid for PWM-signalerna och frekvensen var felsatt sa till slut behovdes servomotorn bytas
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ut mot en ny. Avstandsmétaren kan kidnna av objekt som dr i nirheten da den stannar nér den har
kommit tillrdckligt ndra ett foremal. I helhet fungerar prototypen bra och den uppfyller mélen

och kraven som har satts.
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8 Appendix

8.1 Kallkod

/*
* MotorfunktionerPVM.c
* Created: 2019-04-04 15:36:58
* Author : ed5316ro-s
*/
#define F_CPU 8000000UL
#include <avr/io.h>
#include <util/delay.h>
#include <avr/interrupt.h>
volatile uint16_t period = 0;
volatile uint16 t puls = 0;
int shortest;
void dist_init() { // Initierar avstdndsmitaren
ADCSRA |= ((1<<ADEN)|(1<<ADPS2)|(1<<ADPS0));
DDRA &= (1<<0);
ADMUX |= ((1<<REFS0) | (1<<REFS1)); // Referens-volt 2,56 V
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uintl6_t adc read() { // Laser avstand och returner avstandet
ADCSRA |= (1<<ADSC);
while((ADCSRA & 0b01000000) !=0) {

¥
return ADC;

}
void servo_init() { // Initierar servomotor
DDRB |= 0b00010000;
TIMSKO |= (1<<TOIEO0); // Overflow interrupt enable
TCCROB |= (1<<CS01); // Prescaler till 8
TCNTO = 155;

sei();

void turn_right() { // Svédnger bilen &t hoger till det att den ser objekt vid avstdnd shortest
set_pulsea(7); // Hoger hjul baklidnges
set_pulseb(0); // Hoger hjul framét
set_pulsec(0); / Vénster hjul baklénges
set_pulsed(7); // Vénster hjul framat
int medeldist = 249;
while (medeldist < (shortest - 50)) {
int dist = 0;
for (inti=0;1<8;i++) {
dist = dist + adc_read();
h
medeldist = dist/ 8; //Medelvirdet av 8 avstdndsméatningar
}
set_pulsea(0);
set_pulseb(0);
set_pulsec(0);
set_pulsed(0);
H
void turn_left() { // Svinger bilen at vinster till det att den ser objekt vid avstand shortest
set_pulsea(0);
set_pulseb(7);
set_pulsec(7);
set_pulsed(0);
int medeldist = 249;
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while (medeldist < (shortest - 50)) {
int dist = 0;
for (int1=0;1<8; 1++) {
dist = dist + adc_read();
H

medeldist =dist/ 8;  //Medelvirdet av 8 avstandsmétningar

set_pulsea(0);
set_pulseb(0);
set_pulsec(0);
set_pulsed(0);

int servo_dir() {

sei();

//14 dr 90 grader
int dire;

shortest = 0;

int dirshort = 4;
for (intr=0; r<3; r++) {
if (dirshort == 4) {

for (int1=7; 1 <= 21; i++) { //Vrider servomotorn fran hoger till vinster

puls =1i;
if(i==7){
dire = 2; // Hoger
§
if (i==14) {
dire = 1; // Rakt fram
§
if 1=15) {
dire = 0; // Véanster
}
int dist = 0;

for (int p=0; p <8; p++) {
dist = dist + adc_read();
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dist = dist/ 8; //Medelvirdet av 8 avstdndsmétningar
if (dist > 300 && dist > shortest) { // Avgor det kortaste avstand
och riktning till objekt
shortest = dist;
dirshort = dire;

h

_delay ms(50);
h

for (int k = 20; k >= 8; k--) { // Vrider servomotorn fran vénster till
hoger

puls =k;

if (k==14) {

dire = 1; // Rakt fram

h

if (k==13) {

dire = 2; // Hoger

}

int dist = 0;

for (inta=0;a<8§;at++) {
dist = dist + adc_read();
H
dist =dist / 8; //Medelvirdet av 8 avstandsmitningar
if (dist > 300 && dist > shortest) { // Avgor det kortaste avstand och riktning till objekt
shortest = dist;
dirshort = dire;

_delay ms(50);

}
if (shortest > 850) {

shortest = 450;

b
if (dirshort < 4) {
return dirshort; / Anvands sedan for att avgora at vilket hall den ev. ska svinga

}

puls = 14;

set_pulsea(7); // Hoger hjul baklédnges
set_pulseb(0); // Hoger hjul framét

21



set pulsec(0); // Vianster hjul baklanges
set_pulsed(7); // Vénster hjul framat
int medeldist = 299;
while (medeldist < 300) {
int dist = 0;
for (inti=0;1<8;i++) {
dist = dist + adc_read();
}
medeldist = dist / §; //Medelvirdet av 8 avstaindsmétningar
}

stop();
dirshort = 1; // Har inte sett nagot

return dirshort;

void timerl _init(){

TCCRIB |= ((1<<CS12)|(1<<CS10)); // CLK(i/0)/1024 from prescaler

TCCRIB |= ((1<<WGM13)|(1<<WGM12)); // Sétter ICR1 som top

TCCRIA |= ((1<<COM1A1)|(1<<COMI1B1)|(1<<WGM11)); // Clear OCOA/OCOB on
compare match, set output to low level

DDRD |= ((1<<4)|(1<<5)); // Sétter PD4, PDS5 till ut
h
void timer3_init(){ /I Den hér funktionen sétter
instidllningarna for PVM samt sétter PB3, PB4, PB6, PB7 till ut och ger pinnarna en utsignal

TCCR3B |= ((1<<CS32)|(1<<CS30)); // CLK(i/0)/1024 from prescaler

TCCR3B |= (1<<WGM33)|(1<<WGM32)); // Sétter ICR3 som top-register

TCCR3A = ((1<<COM3A1)|(1<<COM3BI1)|(1<<WGM31)); // Clear OC3A/OC3B on
compare match, set output to low level

DDRB |= ((1<<6)|(1<<7)); // Satter PB6, PB7 till ut

void set_period(uint16 t valuel){ // Satter perioden for PVM som anvénds for PB3, PB4, PB6,
PB7
ICR3 = valuel;// Sétter perioden for PB6, PB7
ICR1 = valuel; // Satter perioden for PD4, PD5
}
void set_pulsea(uintl6_t valuea){ // Bestimmer pulsen till PB6 och ddrmed hastigheten
OCR3A =valuea;
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b
void set_pulseb(uint16_t valueb){ / Bestimmer pulsen till PB7 och dirmed hastigheten

OCR3B = valueb;

¥

void set_pulsec(uintl6_t valuec){ // Bestimmer pulsen till PB3 och ddrmed hastigheten
OCRI1A = valuec;

}

void set_pulsed(uint16_t valued){ / Bestimmer pulsen till PB4 och dirmed hastigheten
OCRI1B = valued;

h
void forward(int speed) { // Kor bilen frammat med hastigheten speed, 0 lagst 20 hogst
set_pulsea(0);
set_pulseb(speed);
set_pulsec(0);
set_pulsed(speed);
}
void stop() { // Stannar bilen
set_pulsea(0);
set_pulseb(0);
set_pulsec(0);
set_pulsed(0);
h
void go() {
forward(10);

int medeldist = 1022;
while (medeldist < 1023 && medeldist > 300) {
int dist = 0;
for (inti=0;1<8;i++) {
dist = dist + adc_read();
}
medeldist = dist / §; /l Medelvérdet av 8 avstdndsmétningar
if (medeldist > 700) {
forward(6);
} else if (medeldist > 400) {
forward(8);

b
_delay ms(200);

stop();
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while (medeldist > 900) {
int dist = 0;
for (int1=0;1<8; 1++) {
dist = dist + adc_read();
b

medeldist = dist / §; //Medelviérdet av 8 avstandsmétningar

H
int main(void)
{
dist_init();
servo_init();
timer] _init(); // Ordnar alla instillningar for PVM, PD4, PD5
timer3_init(); // Ordnar alla instéllningar for PVM, P6, PB7
set _period(20); // Satter perioden till 10 for bdda timers
int dir = 4;
while (1)
{
while (dir ==4) {
dir = servo_dir();
h
puls = 14;
_delay _ms(250);
cli();
if (dir==0) {
turn_left();
} else if (dir ==2) {
turn_right();
h
_delay ms(250);
go0);
dir = 4;
_delay ms(1000);
}
}
ISR(TIMERO_OVF _vect) //Avbrottsrutin for servomotorn

{

period++;



if (period == 200) {
period = 0;

if (period >= abs(puls - 200)) {
PORTB = (1<<4);

} else {
PORTB = (0<<4);

}

TCNTO = 155;

25



