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IBILGAILU AUTONOMO ERROBOTIZATUAREN KONTROLA KODEA

1 Programanagusia

Goi mailako kontrola, azpi programen bitartez gahioa eta hau garatzeko periferikoen
kontrola.

#include<p24FJ128GA01G>
#include<mathh>

charab,hasieratipresteskumaeskerrebiraketakontitzaron

interradioalaginketaitzaroteni p,oztopomugaluze hurrunegineurtutaaurre_irteraaurre_irtera2
floatarrapaketans denboradenboraalenboraldenboraienbora3lenboraddenboraSmaiztasunakonsigna
floatkaplkap2demborgeriodoerroreaerroreaZrrorebatura2rrorebatur®,| ,P212 norantzarterairter
signedintX_hx_l,z_hz_ly_hy_l b_angelusangelugbuka_posizimagadistantzia

signed long X, Y .Z;
double posizio BC, BC_angeluarg

int main(yoid)

{

/IOsziladore

OSCCON-=0x7700//Barne osziladorearekin
CLKDIV = 0x0000//8MHz

/lzenbait hazieratze

Dis_helmuga400,

4

if(oztope-=1)

{
gelditq);
A=Dis_helmugaDis_egina

Dis_egina0;

eskerra0; behaket§;

eskumaO0; biratu);

biraketar0; saihesbideldisluzed2;
/Imartza pultsadorea saihesbide0;
_TRISD13=1;// PORTD-ko 8.pina (IC1) posizioZ);

PORTDDbItsRD13-0;// balio altua
while((PORTDbitsRD13-0))

posizio=norantza

{ martzd);
} konsigna50;
//HASJER’_ATU konsigna250;
posizioQ); while (saihesbide=saihesbidel
norantzaposizia {
martza); //azpiprogramaexekutatu pOSiZioZ):
/IBegizta nagusia if(posizio<norantza
while (1) {
{ konsigna2102
while(Dis_helmuga=Dis_egina konsigna98;
{ } .
if(posizio<norantza if(posizio>norantza
{ {
konsigna2102 kons?gna298;
konsigna98; konsigna102
} } .
if(posizio>norantza if(posizio=norantza
{ {
konsigna298; konsi_gnazloa
konsigna102 konsigna:100;
} }
if(posizio=norantza }
{ gelditu();
konsigna2 100, b?debarr();
konsigna100, blrat_L();

gelditu();
if(laginketas=1) /llaginketadenbora posizioZ);
{ norantzaposizio
laginketa-0; }martza();
_T1IE=0; ..
distantzianeurty; _TLE=L
posizioZ); gelditu));
¥ )

-~
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2 Azpi programak
21 Martxa

Motorren kontrola. Motorrak abiatzeko PWM modualuialut capture moduluak eta modulu

hauei eta laginketa maiztasunari erlazionatutakpdezadoreak abiaratzea.

void martxéyoid)

{

/I PORTUAK

_TRISD8=1; // PORTD-ko 8.pina (IC1) sarrera bezala
_TRISDO= 0;// PORTD-ko 0.pina (OC1) irteera bezala
_TRISD1=0;// PORTD-ko 1.pina (OC2) irteera bezal
_TRISD6-0;

_TRISA9-0;

PORTDDbIitsRD6=0;// balioaltua

PORTADItsRA9=1;// balioaltua

//IBalio ezberdinen hasieraketa

TMR2=0; TMR3=0; TMR1=0;
erradioa4;
denbora0;
denbora20;
konsigna100;
konsigna2100,
errorea0;
errorebatura0;
errorea20;
errorebatura2o;
a=0;

/IPWM
OC1CON= 0x000Q // Output compare itzali
OC1R= 35; /| comparaketa erregistroa hasieratu
OC1RS-35; // bigarren konparaketa erregistroa hasieratu
OC1CON-0x000e¢//timer3
OC2CON= 0x0000 // Output compare itzali/ OC2R = 35;
OC2R= 35;// comparaketaerregistroa hasieratu
OC2RS-=35; // bigarren konparaketa erregistroa hasieratu
OC2CON-0x000e¢//timer 3 PWM biak berdinak izateko

/ITIMER 3-ren gaitzea etakonfigurazioa

PR3=313 //PWM 200 Hz
T3CON= 0x8020// 16 biteko kontaketa, barne erlojua Fosc/2, pi@skalatua

/I TIMER 1-ren gaitzea eta konfigurazioa (laginketadistantziaren neurketa)

TMR1=0;
PR1=6250//laginketa denbora0.1s
T1CON=0x8020 //preskale 1:64, 16 biteko kontagailua
IECObitsT1IE= 1; // etenduragaitu
IFSODbItsT1IF = 0;

/IC1 moduluaren gaitzea etakonfigurazioa
IC1CON= 0x0000 //Reset
IC1LCON=0x0083 // Kaptura ertz gorakorrero,interrupzioa kapturkdi@eko, timer2
_IC1IE = 1;//Interrupzioakgaitu
_IC1IF=0;
/IC4 moduluaren gaitzea etakonfigurazioa
IC4CON= 0x0000Q //Reset
IC4ACON=0x0083 // Kaptura ertz gorakorrero,interrupzioa kapturkdi@eko, timer2
_IC4IE = 1;//Interrupzioakgaitu
_IC4IF=0;
/I |C1 moduluaren timerrarenkonfigurazioa(TIMER?2)
TMR2 = 0; // hasieratu
T2CON= 0x8030 // Gaitu, eskalatua 1:256, 16biteko kontagailua
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22 PID

PID balio berria kalkulatzeko programa, laginketaiztasunarekin batera exekutatzen da
abiadura balioa hartu eta OCxRS erregistroan kaigattarreko balioaren kalkulua.

void PID(void)

{

errorea(konsignaabiadurd/256; //errorea bilatu eta normalizatu/256
erroreaZ(konsigna2abiadura2/256;//erroreabilatu etanormalizatu/256
errorebaturaerrorebaturaerrorea
errorebatura2errorebaturalerrorea?

P=errored0.049

P2-errorea20.039

I=errorebatura0.060

I2=errorebatura20.058

irtera= P+l;

irtera2= P2+12;

if (irtera>1)

{

irtera=1;
}

if (irtera<0)

{

irtera=0.1;

;ff (irtera2>1)
i{rterak 1

i}f (irtera20)
i{rterako. 1

}

OCI1RSirtera 256
OC2RS irtera2 256,
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2.3 Distantzia neurtu

Ultra soinu sentsorearen kudeatzailea. Sentsorgasgtxan jartzeko seinalea sortu eta eta
harrapaketak egiteko IC2 modulua eta tenporizadardaatzen du.

void distantzianeurtlyoid)

{

/IPORTUAK

TRISDDbitsTRISD9=1; // RD9, IC2 pina sarrera bezala
TRISDbitsTRISD2=0; // RD2 pinairteera bezala

/I1C2 moduluaren gaitzea etakonfigurazioa

IC2CON= 0x0000 //Reset

IC2CON=0x0081//TMR2, inetrrupzioa kaptura bakoitzeko,kaptura eyorakor zein berakor
_IC2IE=1; /NC2 interrupzioagaitu

_IC2IP=1; /llevel 1priority

_IC2IF = 0; //badaezpada banderatzoa jaitzi

/IBalio ezberdinen hasieraketa
kap1=0;

kap2-0;

denbora0;

i=0;

maiztasunao;
oztopa-0;
hurrunegi-0;
neurtuta0;

kont=0; TMR2=0;
T2CON=0x8030
PORTDbitsRD2=1;

while(kont<3)

{
kont=kont+1;

} PORTDbitsRD2-=0;
luze=TMR2;
muga-luzet+368

while ((neurtuta=0)&&( hurrunegi=0))

if(TMR2>muga
{

hurrunegil,;
distantzia400,

}

/litzaro

}
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2.4 Behaketa

Serbomotorearen kontrola. 0° eta 180° bitarteart posizio hartu eta bakoitzean 2.3
Distantzia_neurtu programa exekutatzen du. Disiaritzeena eta angeluaren erregistroa.

PWM seinalearen kontrola.

void behaketdyoid)

{

/ITMR5 konfigurazio
TMR5=0;

T5CON-0x8030Q //Fosc/2 ,1:8
PR5= 10000/ PWM 3mskoT
_T5IE=1;

_T5IF=0;

/IPWM gaitzea eta TMR3

OC5CON= 0x000Q // OC4 modulua reseteatu

OC5R= 100, // Registroahasieratu
OC5RS-=100//Bigarren konparaketa erregistroa hasieratu
OC5CON-0x000e//konfigurazioa, timer3,

TMR3=0;

T3CON=0x801Q //Fosc/2,18

PR3=150Q // PWM 3ms

itzaron=0;

whilelitzaron==0)//TMR5

{
}

disluzea0;

distantzia0;

p=0

angeluaO;

while(@angelua=180)

{
distantzianeurty;
TMR3=0;
T3CON-=0x8010Q //Fosc/2,1:8
PR3-150Q // PWM 3ms
if(distantzieedisluzea

disluzeadistantzia
norabideangelua

angeluaangeluat+45;
if (angelua=180)

OC5RS-OC5RS215
}
itzaron=0;
while(itzaron==0) //Biratuarteitzaron

{
}

itzaron=0;

}
OC5RS-528
whilelitzaron==0)//TMR1

{

}

itzaron=0;
OC5CON-0x0000
T5CON=0x0000

}
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25 Posiziol

Konpas digitalaren konfigurazioa.

void Posiziol(void)

b_angelua0;

/112C konfigurazioa

12C1BRG=0x13 // Fcy=4MFscl=100khz
12C1CON-0x820Q

_MI2C1IE=1; //letenduragaitu
_MI2C1IF=0; // banderatzoajaitzi

while(hasierati=10)

hasieratehasieratu1;

}

M

/12C modua

_SEN-1; // START
while(I2C1CONbitsSEN==1)//ITZARON

{

}

I2C1TRN=0x3C, //IDATZI

while(_TBF==1)// ESKLABUAREN ERANTZUNARI ITZARON
{

}

while_TRSTAT==1)

{

}

while_TRSTAT==1)

{

}

I2C1TRN=0x00 //ERREGISTROA

while(_TBF==1)// ESKLABUAREN ERANTZUNARI ITZARON
{

}
while_TRSTAT==1)

{

}
I2C1TRN=0x78 // AERREGISTROA
while(_TBF==1)// ESKLABUAREN ERANTZUNARI ITZARON

{

}
while_TRSTAT==1)
{

}

I12C1TRN=0x20, // BERREGISTROA

while(_TBF==1)// ESKLABUAREN ERANTZUNARI ITZARON
{

}

while_TRSTAT==1)

{

}

I12C1TRN=0x00, // ModuERREGISTROA

while(_TBF==1)// ESKLABUAREN ERANTZUNARI ITZARON
{

}

while(_TRSTAT==1)

{

_PEN-1; //STOP
while(I2C1CONbitsPEN==1)//ITZARON

{
)
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2.6 Posizio2
Konpas digitalaren kontrola.l2C bidezko komunikaziwotokoloa burutu, konpas eta

mikrokontrolagailuaren artean. Ardatz cartesiaketdatuak jaso eta bektore bihurtu.

void Posizio2(void) ‘ z_FI2C1RCV.

{

_SEN-1; // START
while(I2C1CONbitsSEN==1)//ITZARON

{
}
I2C1TRN=0x3C, //IDATZI

while(_TBF==1)// ESKLABUAREN ERANTZUNARI ITZARON

{
}
while(_TRSTAT==1)

{

}
[2C1TRN=0x03 //ERREGISTROA
while(_TBF==1)//ESKLABUARI ITZARON

{

}
while(_TRSTAT==1)
{

_RSEN-1; // START
while(I2C1CONbitsRSEN==1)//ITZARON

{

}

I12C1TRN=0x3D; //IDATZI
while(_TBF==1)// ESKLABUARI ITZARON
{

}

while(_TRSTAT==1)

{

}

_RCEN-=1; // jasotze moduagaitu
while(l2C1CONbitsRCEN==1)

{

}

while(_RBF==0)

{

}

x_h=I2C1RCV

_ACKDT = 0; /01 DATUAK BIDALTZEN
“ACKEN=1;

while(_ACKEN==1)

{

_RCEN-1; // jasotze moduagaitu
while(I2C1CONDbitsRCEN==1)

{

}

whilel_RBF==0)

{

}

x_|=I2C1RCV.

_ACKDT = 0; /01 DATUAK BIDALTZEN JARRAITU
_ACKEN=1;

while(_ACKEN==1)

{

_RCEN-1; // jasotze moduagaitu
while(l2C1CONDbitsRCEN==1)

{

}

while(_RBF==0)

{

_ACKDT = 0; /01 DATUAK BIDALTZEN
JARRAITU 00 EZ BIDALI GEHIAGO
_ACKEN = 1;

while(_ACKEN==1){

_RCEN-1; // jasotze moduagaitu
while(I2C1CONDbitsRCEN==1)

{

}

while_RBF==0)

{

}

z_FI2C1IRCV

_ACKDT = 0; /01 DATUAK BIDALTZEN
JARRAITU 00 EZ BIDALI GEHIAGO
_ACKEN = 1;

while_LACKEN==1)

{

_RCEN-1; // jasotze moduagaitu
while(I12C1CONDbitsRCEN==1)

{

}
while(_RBF==0)
{

}

y_h=12C1RCV:

_ACKDT =0; //01 DATUAK BIDALTZEN
JARRAITU 00 EZ BIDALI GEHIAGO
_ACKEN = 1;

while(_ACKEN==1)

{

_RCEN-1; // jasotze moduagaitu
while(I2C1CONDbitsRCEN-==1)

{

}

while(_RBF==0)

{

}

y_I=I2C1RCV.

_ACKDT = 1; //01 DATUAK BIDALTZEN
JARRAITU 11 EZ BIDALI GEHIAGO
_ACKEN=1;

while(_ACKEN==1)

{

}

X =x_h*256+x_l;

Y =y _h*256+y_I;

X=X-119// offsetY=Y+218// offset
posizic= atanZ(double)Y .(double)X)* (180/
3.1415926%; // angle in degrees

if (posizio<0)

{
posizio=posizio+-360;
}

nagce-posizio

_PEN-1;//STOP
while(l2C1CONbitsPEN==1)//ITZARON
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2.7 Biratu

Biraketak kudeatzeko programa. Biraketa zentzua ratztorren kontrola. Bukaerako

posizioaren kalkulua eta konpas digitalarekin koikamioa, posizio2 programa exekutatuz.

void biratu (void)

{ if(b_angelua0)
if(birakete==0) {

{ konsigna50;
norabide-norabide konsignaz50;
b_angelua90-norabide PORTDDbIitsRD6=0;//DIR2
buka_posizic- posizio+ b_angelua PORTADbIitsRA9=0;/DIR1
} eskerral;

if(biraketa==1) }

_T1lIE=1; /IPID laginketagaitzea
if(eskuma=1) while((nagce<buka_posizie
1)||(hago-buka_posiziel))

{

b_angeluabiraketa2

buka_posizieposizior b_angelua posizioZ);
eskumao0; }
gelditu));
if(eskerra=1) biraketar1;
{ Dis_egina0;
b_angelua-biraketa2 PORTDDbitsRD3-0;//DIR2
buka_posizieposiziotb_angelua PORTADbItsRA9=1;//DIR1
eskerra0; }
}
biraketa=0;
}
if(buka_posizie360)
{

buka_posiziebuka_posizie360,

if(buka_posizie0)
{
buka_posiziebuka_posizie360,
}
/ITIMER 3-ren gaitzea etakonfigurazioa
PR3=313 //PWM 200 Hz
T3CON= 0x8020// 16 biteko kontaketa, barne erlojua Fosc/2, h@skalatua

if(b_angelua0)

{

konsigna50;
konsignaz50;
PORTDDbitsRD6=1;//DIR2
PORTADbIitsRA9=1;//DIR1
eskumel;

}

\ 4
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2.8 Bidebarri

Oztopoak ekiditeko eta helmuga puntura iriztekak®ta angeluen kudeaketa.

void bidebarriyoid)

{
B=saihesbidel

if ((b_angelua=45)||(b_angelua=-45))
{

AB= (b_angelua3.1416/180//radianes
C2= (A*A)+(B*B)-(2*A*B*cogAB));
C=sqrt{C2);

Dis_helmugaC;

Dis_egina0;

BC=((A*A)-(B*B)-(C*C))/(-2*B*C);
BC_angeluaacosBC);
BC_angelua(BC_angelual80)/3.1416
biraketa2180-BC_angelua
biraketer1;

}

\ 4

4

if ((b_angelua=90)||(b_angelua=-90))

{

C2= (A*A)+(B*B);

C=sqrtC2);

arg=A/B;

BC_angeluaatariarg);
BC_angelua(BC_angelual80)/3.1416
biraketa2180-BC_angelua
biraketar1;

}
}

29 Gedditu

Motorren gelditze kontrola eta PID balioen reseta.

void gelditu (void)
{

konsigna0;
konsigna2o0;
P=0;

1=0;

errorea0;
errorebatura0;
irtera=0;
aurre_irtera0;
P2-0;

12=0;
erroreaz20;
errorebatura20;
irtera2-=0;
aurre_irtera20;
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3 Etenduren kudeaketa

3.1 Tenporizadoreak

Tenporidazoreen kontaketa burutua Berrasieratzetiagt-en sorketa.

void attribute ((interruptno_auto_ps)y _T2Interruptyvoid)
{

hurrunegi-1;

oztopc-=0; //ez dagooztoporik

_T2IF=0; kap2-IC2BUF;

}

// *kkkkkkkkkk
void attribute((interruptno_auto_psy _T1lInterruptvoid)

{

IFSObitsT1IF=0;

laginketar1;

TMR1=0;

PID();

}

//'xx *kk *k%k kkkkkkkkk *k%k *k%k *k%k ** *kkkkkkkkkk
void attribute((interruptno_auto_ps)y _T5Interruptvoid)

{

_TS5IF=0;

itzaron=1;

TMR5=0;

}

3.2 |IC Moduluak

IC1 eta IC4 kodetzaileen pultsuen kudeaketa. Palltgaso, abiadura eta desplazamendua
kalkulatu.

void attribute((interruptno_auto_ps)y _IC1linterruptyoid)

{

if (@==0)

{

denborazIC1BUF;

}

if (@==1)

{

denbora2IC1BUF;

denbora= (denborazdenboral;

maiztasunal/(denbora0.000064,

abiadura((maiztasuné3)/3)* 60; //Abiadurarpm 3pultzu 5 3reductora
IFSObitsIC1IF = 0; //Flagajaitzi

}

denboratdenbora2a=1;

Dis_egina((0.128+ Dis_eging; //interrupzio bakoitzean arkua gehitu 2 pi r/3 &3i
saihesbide0.128+saihesbide

}

-10 -
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IC2 modulua

Ultra soinu sentsorearen pultsuen kudeaketa. Ftateko denbora neurketa eta distantzia
kalkulua.

void attribute((interruptno_auto_psy _IC2Interruptvoid)
{

if (i==0)

{

kapl=IC2BUF,

}

if (i==1)

{
kap2=IC2BUF,
if(kap2<kapl

{

kap2-kap2+65536

}

denboraakap2kapl,
distantzia:(denbora&a0.000064340°100)/2; //256/4x10e6
distantziadistantzia 1.05//

neurtutarl;

if (distantziaz=50)

oztopo-1; // oztopoa dago beaketansartu
}

else

oztopa-=0; //ez dagooztoporik

}

}

i=1;

_IC2IF = 0;//banderatzoajaitzi
_IC2IE = 1, /letenduragaitu

}
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