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Aufgabenblatt 4 Termine: 09.05./12.05.

Gruppe

Name(n) Matrikelnummer(n)

Die Steuerung von Aktoren ist ein sehr hdufig anzutreffender Einsatzfall fiir eingebettete Sys-
teme. Dabei werden verschiedene Typen von Aktoren zur Erledigung unterschiedlicher Auf-
gaben eingesetzt: z. B. Steuerung des Antriebs eines RC-Fahrzeuges, Steuerung des Hohen-
ruders eines Flugzeugs oder Regelung des Kiihlkreislaufs eines Atomkraftwerks.

Aufgabe 4.1

Enwickeln Sie ein Programm, das die Ansteuerung eines Gleichstrommotors ermoglicht. Im-
plementieren Sie dabei eine Benutzerschnittstelle, die es erlaubt mit nur zwei Tastern sowohl
die Leistung des Motors zu regeln als auch zwischen den Rotationsrichtungen umzuschalten.

Verwenden Sie fiir diesen Zweck den Thnen zur Verfiigung gestellten integrierten Baustein,
der die Funktionsweise einer H-Briicke bereitstellt. Ndhere Informationen zum Funktions-
prinzip einer H-Briicke finden Sie unter: en.wikipedia.org/wiki/H_bridge. Der Ihnen zur
Verfiigung gestellte Baustein TB6612FNG enthélt zwei solcher Briicken.

Informieren Sie sich iiber die Anschlussbelegung (siehe Abbildung 2) und betrachten Sie das
zugehorige Datenblatt. Fiir die Losung der Aufgabe wird nahegelegt den Versuchsaufbau
gemdfs Abbildung 1 zu verdrahten.

Beachten Sie bei der Verdrahtung folgende Hinweise:

e Stellen Sie zundchst die Stromversorgung des des TB6612FNG Bausteins sicher. ,VDD
Motor" ist der Anschluss fiir die Versorgungsspannung des Motors (5.0 V). ,VDD Lo-
gik" ist der Spannungsanschluss fiir die Logik (3.3 V). Alle GND-Anschliisse sind intern
verbunden.

e Da der TB6612FNG Baustein zwei H-Briicken enthélt, haben Sie die Wahl zwischen zwei
Kanilen: Kanal A (rot markiert) und Kanal B (blau markiert). Benutzen Sie alle fiinf
Anschliisse eines der beiden Kanéle.

e Verbinden Sie den Kontrollanschluss ,,PWM" mit einem PWM-fdhigen Anschlusspin
des Mikrocontrollers. Die Eingdnge ,,IN1" und ,, IN2" ermdglichen die Wahl zwischen
den im Datenblatt beschriebenen Steuerzustdnden. Die Anbindung des Gleichstrom-
motors muss tiber die Anschliisse,,OUT1" und , OUT2" erfolgen.


http://en.wikipedia.org/wiki/H_bridge
https://tams.informatik.uni-hamburg.de/lectures/2017ss/vorlesung/es/uebungen/doc/tb6612fng.pdf
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Abbildung 1: Vorschlag fiir die Verdrahtung des Versuchsaufbaus.

e Vergessen Sie nicht Stand-By mit einem definierten Pegel zu versehen:
Stand-By = HIGH schaltet den Baustein ein
= LOW  schaltet diesen aus

Achten Sie auf die Verwendung korrekter Vorwiderstande fiir die Anschliisse der Farbkanile
der RGB-LED. Verwenden Sie fiir die Losung der Aufgabe Ihre Entprellmethode um eine
saubere Behandlung der Tasterbetatigung sicherzustellen.
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Abbildung 2: Anschlussbelegung des TB6612FNG Breakout-Boards.

Ihre Aufgabe ist es ein Programm fiir den Mikrocontroller zu erstellen, das eine benutzerde-
finierte Steuerung des Gleichstrommotors nach folgendem Schema erméglicht:

o Gleichzeitige Betatigung beider Taster soll zyklisch zwischen folgenden Zustanden um-
schalten:

1. Einstellung der Rotationsrichtung

2. Einstellung der Leistung

e Im Zustand "Einstellung der Rotationsrichtung” haben die Taster folgende Funktion:
— Taster 1 verdndert die Rotationsrichtung wie folgt: CW -> STOP -> CCW
— Taster 2 verdndert die Rotationsrichtung wie folgt: CCW -> STOP -> CW

e Im Zustand "Einstellung der Leistung’ haben die Taster folgende Funktion:
— Taster 1 regelt die Leistung um eine von Ihnen definierte Schrittweite hoch

— Taster 2 verhilt sich entgegengesetzt zur Funktion von Taster 1
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Beachten Sie: Starten Sie das System immer im Zustand “Einstellung der Rotationsrich-
tung’ mit der Rotationsrichtung STOP. Benutzen Sie die RGB-LED zur Anzeige der beiden
Hauptzustdnde des Systems:

¢ GREEN: Einstellung der Rotationsrichtung
e RED: Einstellung der Leistung

Informieren Sie den Benutzer iiber den Zustand des Systems indem Sie Verdnderungen der
Kontrollwerte iiber den seriellen Monitor der Arduino IDE (sinnvoll prasentiert) ausgeben.
Sollte eine Aktion des Benutzers mit keiner Verdnderung der Kontrollwerte in Verbindung
stehen (z.B. Verdnderung der Leistung wahrend Rotationsrichtung STOP eingestellt ist) infor-
mieren Sie den Benutzer entsprechend.

In Abbildung 3 finden Sie ein Beispiel dafiir wie ensprechende Information présentiert wer-
den konnte.

% Jdev/ttyACMO

l| ] Send
[DIRECTION MODE] Motor direction: CCW - (STOP) - CW | Motor power: O %

[PONER MOCE] Motor direction: COW - (STOP) - CW | Motor power: O %

ATTENTION: Motor is stopped! Please select direction.

[DIRECTION MODE] Motor direction: CCW - (STOP) - CW | Motor power: O %

[DIRECTION MODE] Motor direction: COW - STOP - (CW) | Motor power: 0%

[POWER MODE] Motor direction: CON - STOP - (CW) | Motor power: O

[POWER MODE] Motor direction: COW - STOP - (CW) | Motor power: 3

[POWER. MODE] Motor direction: COW - STOP - (CW) | Motor power: 7
| 1
| 1

[PONER MOCE] Motor direction: COW - STOP - (CW) | Motor power:
[POWER MODE] Motor direction: COW - STOP - (CW) | Motor power:

[DIRECTION MODE] Motor direction: COW - STOP - (CW) | Motor power: 15 %
[DIRECTION MODE] Motor direction: CCW - (STOP) - CW | Motor power: O %

& Autoscroll Mewline v | |115200 baud | =

Abbildung 3: Kommunikation des Systemzustandes iiber den seriellen Monitor.



