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Abstract

This project was a part of the course EITF11, Digital Project, at Lund’s Technical University,
LTH.

During the course we were given a broad picture of how electronic and digital systems work
and how these can be developed. This was learnt by building an electronic device. We chose
to build a remote controlled car with the requirements that the car should be able to drive
forwards, backwards, turn left and right and have lights.

This report is aimed to give the reader an insight in how the work progressed; what hardware
was used and how we chose to program the car. There is also a discussion where we discuss
what problems we came across and how we managed them.
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1. Inledning

1.1. Syfte

Syftet med detta projekt har varit att fa en djupare bild av hur elektroniska apparater fungerar,
arbetet kring att utveckla dessa samt programmering i programmeringsspraket C. For att fa denna
djupare forstaelse har projektet gatt ut pa att att bygga en enklare radiostyrd bil utifran
kravspecifikationen som presenteras i ndsta avsnitt.

Denna rapportens syfte ar att ge lasaren en bild av hur arbetet kring att bygga bilen har fortskridit;
vilken hardvara och mjukvara som anvants, vilka problem som stotts pa och hur de [ostes.

1.2 Rapportoversikt

For att enkelt kunna folja arbetet kring den radiostyrda bilen inleds rapporten med att ge en dverblick
av vilka krav som stalldes pa bilen i inledningsfasen, vilken hardvara som anvandes och en kortare
beskrivning av mjukvaran. Sedan ar malet att ge lasaren en bild av hur genomférandet av bilen har
gatt framat. Pa slutet presenteras resultatet och som avslutande del finns en diskussion som
diskuterar svarigheterna under projektet och vilka forbattringsmajligheter bilen har.
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2. Teori

2.1 Kravspecifikation

Mal

Malet med projektet &r att skapa en radiostyrd bil som styrs med hjalp av en extern styrenhet.

Kvalitetskrav

Bilen ska kunna kora i minst 3 km/h

Bilen ska vara lattstyrd

Bilen reagera pa den externa styrenheten inom 0,5s.
Bilen skall ha svdanga runt sin egen axel

Funktionella krav

Bilen ska kunna svdanga hoger och vanster och kéra fram och bak.
Bilen ska kunna stanna

Bilen ska reagera pa en extern styrenhet via radiovag

Bilen ska ha positionsljus fram och bak

Bilen skall styras med larvfotter

Hardvara

2 st AT Megalb, en till bilen och en till externa styrenheten.
1 st radiosdandare (433 Mhz nRF401)

1 st radiomottagare

2 st 6v motorer

2 st bandvagnsatser

1 st kaross

1 st 6v Batteri

2 st variabla styrreglage for externa styrenheten

4 st Ledlampor

1 st H-brygga — L298N

2.2 Hardvara

Processor, ATmegal6

Tva stycken 8-bitars AVR mikrokontroller med 16K byte programmerbart flashminne anvandes. De
anvandes for att helt enkelt kunna styra bilen.

Radiosandare/radiomottagare, 433 MHz RF Transceiver, Parallax

Transceivern har anvants for att bade kunna sédnda och ta emot signaler med en frekvens pa 433 MH.
Denna frekvens leder till en vaglangd pa cirka 0,69 meter.
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Dubbel H-brygga, L298

En dubbel H-brygga har anvants for att kunna dndra den radiostyrda bilens riktning och for att driva
motorerna med en hogre spanning.

Spanningsegulator, LP295x-N

En spanningsregulator har anvants for att reglera spanningen i kretsen. Denna komponent ar viktig
eftersom den inkommande spanningen ar 6 volt och kretsen ar en 5-voltskrets.

Motor, 6 volt

Tva stycken 6 voltsmotorer monterade i ett platshélje med bandvagnshjul har varit grunden till den
radiostyrda bilen.

Batteri, 6 volt

Dessutom har detta anvants:

e Fyra stycken knappar till kontrollen for att kunna styra bilen.

e Fyra stycken lysdioder fungerar som bilens positionslampor.

* Flera olika resistorer har anvénts for att skapa ett motstand fér spanningen.
* Tva stycken kondensatorer for att jamna ut spanningen i kretsen.

2.3 Mjukvara

For att kunna programmera bilens och kontrollens processorer har datorprogrammet AVR Studio 6
anvants och Powerlogic anvédndes for att rita kopplingsschemat, se avsnitt 7.1 och 7.2. Programkoden
skrevs pa programmeringsspraket C och éverforingen av kod fran datorn till bilen gjordes med hjalp av
en J-TAG.

Koden i sin helhet finns i avsnitt 7.3. Men for att sammanfatta drivs bilen av en while-loop som vantar
pa kommandon fran kontrollen. | kontrollens kod motsvaras varje tryck pa en knapp av en bokstav, till
exempel motsvarar bokstavskombinationen ‘LF’ left forward. Nar knappen blir intryckt skickas signalen
till processorn som laser av vilken port som 6ppnats. Denna information skickas via transceivern till
bilen som laser av koden och féljer kommandot.
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3. Genomforande

3.1 Planering

Det forsta som gjorde i projektet var att satta upp en kravspecifaktion som godkdnndes av
handledaren. Efter godkdnnandet av kravspecifikation gjordes ett kopplingsschema i Power Logic som
avandes som ett stdd vid monteringen.

3.2 Montering

All montering skedde pa ett tomt kretskort och kopplingsschemat féljdes for alla kabeldragningar. De
storre komponenterna loddes fast sa att de inte skulle rora pa sig vid testning och kérning. Nar allt var
ihopkopplat testades all hardvara genom att koppla in strom via ett 6v ndtaggregat och processorn till
datorn via en J-Tag. For motorerna behovdes grovre kablar an virrkablarna for att inte resistansen
skulle bli for hog.

3.3 Programmering

Programmering fortgick som den skulle med enbart nagra enstaka svarigheter. Bland annat var det
problem med att bilen inte stannade dven om ingen av knapparna pa fjarrkontrollen var nedtryckta.
Kommunikationen mellan séndaren och bilen fungerade helt enkelt inte som den skulle.

For att vara sakra pa att all kod var relevant skedde kontinuerlig testning under hela
programmeringsprocessen.
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4. Resultat

Bilen uppfyllde kravspecifikationen och fungerade som planerat.

Bild 1: Den klara radiostyrda bilen

Bild 2: Fjarrkontrollen till den radiostyrda bilen
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5. Diskussion

Projektet gick i 6verlag valdigt bra men en del mindre hinder som uppstod pa véagen. Primart hade vi
en del svarigheter med programmering da bade C och mjukvaran var helt nya for oss. Vi larde oss
snabbt hur de fungerade da programmet var valdigt logiskt och C ar till stora delar likt Java som vi
studerat i andra kurser. Under monteringen hade vi dven en del svarigheter med att lasa databladen
till produkterna da de ofta var lite for tekniskt skrivna och svara att folja.

Svarast av allt var att fa radiosédndaren och mottagaren att fungera da de var ganska komplicerade att
programmera och att vi hade monterat en del av hardvaran fel. Vi hade dven problem med virtraden,
pa ett av kopplingarna hade kabelns isolering lagt sig mellan sa det ej blev nagon kontakt. Detta var
valdigt svart att se och tog ganska mycket tid innan vi insag vad som var fel.

Som sagt hade vi dven problem med att fa bilen att ta emot ratt signaler fran sandaren men det lostes
genom att ga igenom koden metodiskt och lagga till en metod som nollstallde insignalen. Dock ledde
detta till att bilens hastighet inte forblev lika hog och att den rorde sig ryckigare.

Om vi skulle gora eller jobba vidare pa projektet skulle via gora krettskortet mer kompakt och utveckla
bilens funktionaltet. Forslagsvis skulle vi lagga till mojligheten att justera hasitgheten, kunna tuta och
ha blinkers.
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7. Appendix

7.1 Kopplingsschema for kontrollen
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Figur 1. Kopplingsschema for kontrollen
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7.2 Kopplingsschema for bilen
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Figur 2. Kopplingsschema for bilen
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