ハードウエア、ソフトウェア技術教育用ボードシリーズ　１　　ロボコン‐ワン

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　Ver1.1
本ボードはワンチップマイコンのPIC18F877を用いた、技術者教育用ボードです。

また教育用にかぎらず汎用品として製品に組み込みも可能な性能を有しています。

使用例
1 XY移動ロボ

ステッピングモーターをX軸とYに取り付け、スピードと方向制御にボリュームを取り付け方向転換にリミットスイッチを設けた機器の制御に本ボードを用いる。

-ボード外観図
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機能性能

アナログ入力　　　　　　３　チャンネル

　　　　　　　　　　　　　　入力電圧0～VCC(5V) 10bitA/D

ディジタル入力　　　　　３　チャンネル

                            TTL入力

　　　　　　　　　　　　　　プルアック抵抗使用でスイッチ入力可

シリアル入出力　　　　　１　チャンネル　232C
　　　　　　　　　　　　　　3線式(TD、RD、 GND)

ステッピングモーター駆動　2　チャンネル　

　　　　　　　　　　　　　2相

　　　　　　　　　　　　　教育用2bitマイクロステップ機能有

　　　　　　　　　　　　　MAX  1.2A　

注: 1.2A使用の場合R12.20.28.36.の抵抗値を変更要
汎用パワードライバ　　　　１　チャンネル　

                          FET(2SK2961)オープンドレイン出力

　　　　　　　　　　　　　MAX  60V 　1A

LCDインターフェイス　１　チャンネル

　　　　　　　　　　　　　DATA 4bit  

　　　　　　　　　　　　　STB　 R/W 　RS 

　　　　　　　　　　　　　コントラスト電圧出力

サンプルソフトはCCSのCコンパイラを使用。
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　　基本構成図



回路図


[image: image2]
部品配置図


[image: image3]
部品表　　(実際の製品と異なる場合があります)
     1   
D1-4





LED


GL5HD43(SHARP)  RED
     2   
D3





LED


GL5EG43(SHARP)  GREEN
     3 
C1,2,3,6,12,16,21,26,            

0.1uF
            
C34,37,38,39,40,41,42,43

RPE132-901F105Z50(MURATA)  5mmPICH
     4 
C4,5,7,8,9

            

0.1uF
 

RPE131-911F105Z50(MURATA)  2.5mmPICH
     5 
R12,R20,R28,R36



0.5
SN14L2H0.5J(KOA)
     6 
R1-3,R45,R54,R55



100

SN14K2C100F(KOA)
     7 
C31,C32,C35,C36



102

RPE132-901R102M50(MURATA)  5mmPICH
     8

J7                          


10B-XH



B10B-XH-A  (JST)
     9

R40,R50,R51,R52,R53



10K

 SN14K2C10KF(KOA)
    10

R39





10k

    11

L1,-L8





10u

    12

C44





10uF



ECEA1HKS100i
    13

J1





12B-XH



B12B-XH-A  (JST)

    14

R4-9,R13,R15,R16,R17,R21,R23

1k


R24,R25,R29,R31,R32,R33,R37

SN14K2C1KF(KOA)
    15

R47,R48,R49




1M

SN14K2C1MF(KOA)
    16

X1





20MHz

CST20MXW(MURATA CERAMIC RESONATOR)
    17

C30





220uF


ECA1HM221i
    18

J8





2B-XH



B2B-XH-A  (JST)

    19

Q1





2SK2961

    20

C29





220uF


ECA1CM221i
    21

R43,R44,R46




330

SN14K2C330F(KOA)
    22

R41,R42,R56




470

SN14K2C470F(KOA)
    23

J3





4B-XH



B4B-XH-A  (JST)

    24

R10,R11,R18,R19,R26,R27,R34,R35

510

SN14K2C510F(KOA)
    25

R14,R22,R30,R38



56K

SN14K2C10KF(KOA)
    26

J4,J5





6B-XH



B6B-XH-A  (JST)

    27

U6





7805

    28

C10,C11,C13-15,C17-20,C22,C23

820
C24,C25,C27,C28,C33

RPE132-901R821M50(MURATA)  5mmPICH
    29

U7





ADM232A

    30

J2





HSJ0857

    31

J9





MJ179

    32

J6





MODULA6

    33

U1





P16F877/40P

    34

P1





JAMPER-PIN
    35

U8





PST518A

    36

S1





TACT_SW

    37

U2,U3,U4,U5




TEA3718SP
参考文献

　　C言語によるPICプログラミング入門

　　　　　　　　技術評論社　後閑哲也著

付属品

RS232C ケーブル　



1　本

試験用ステッピングモーター


2  個　
( PK243-01AかPK244-01AかKH42HM2-951かKH42KM2-951)
AC/DCアダプタ　12V



1  個
サンプルソフト
関連品　　　　　　　　　　　　　　　　入手連絡先
CCS Cコンパイラ　 


データダイナミクス
ICD-U40       



データダイナミクス

USBテストポッド　


データダイナミクス

ステッピングモーター　


オリエンタルモーター

              　　　　　　　　         
日本サーボ

サンプル　ソフト

1. コネクタ　J3-1とJ3-2のTTL信号又はスイッチ信号を入力してカード
内部のLEDを点灯させるプログラム。

///////////////////////////////////////////

///   ROBOCON_1A test program sw -> led ///

///   input J3-1  ->  output A4(D1)     ///

///   input J3-2  ->  output A5(D2)     ///

///   input J3-3  ->  output J8-2(D4)   ///

///        ver 0.1         2003-05-10   ///

///////////////////////////////////////////

#include <16F877.h>

#device ICD=TRUE

#device adc=8

#use delay(clock=20000000)

#fuses HS, NOWDT, NOPROTECT, NOPUT, NOBROWNOUT, NOLVP, NOCPD, NOWRT

#use rs232(baud=9600,parity=N,xmit=PIN_C6,rcv=PIN_C7,bits=8)

   setup_adc_ports(RA0_RA1_RA3_ANALOG);

   setup_adc(ADC_CLOCK_INTERNAL);

             output_low(PIN_A2);

             output_low(PIN_C0);

             output_low(PIN_C3);

             output_low(PIN_D1);

             output_low(PIN_D2);

             output_low(PIN_D3);

             output_low(PIN_D4);

             output_low(PIN_D5);

             output_low(PIN_D6);

             output_low(PIN_D7);

             output_low(PIN_E0);

main() {

      do {

          output_bit(PIN_A4,(input(PIN_B0)));

          output_bit(PIN_A5,(input(PIN_B1)));

          output_bit(PIN_D0,(input(PIN_B2)));

         }

       while (TRUE);

}
ステッピングモーター回転サンプルソフトです。

/////////////////////////////////////////////////////

///   ROBOCON_1A test program                     ///

///   stepping moter drive                        ///

///   J7-4 の電圧　J4接続モーターのスピード可変  ///

///   J7-5 の電圧　J5接続モーターのスピード可変  ///

///   J7-6 の電圧　約2.5以上でJ8 ON             ///

///   J3-1 のH/L で　J4接続モーター回転　正/逆  ///

///   J3-2 のH/L で　J5接続モーター回転　正/逆  ///

///   PIN_A2, xsign  PIN_B4, xmsb                ///

///   PIN_B5, xlsb   PIN_E0, ysign               ///

///   PIN_E1, ymsb   PIN_E2, ylsb                ///

///   PIN_C0, xsign  PIN_C1, xmsb                ///

///   PIN_C2, xlsb   PIN_C3, ysign               ///

///   PIN_C4, ymsb   PIN_C5, ylsb                ///

///        ver 1.0   　　　　      2003-06-8     ///

////////////////////////////////////////////////////

#include <16F877.h>

// #device ICD=TRUE

#device adc=10

#use delay(clock=20000000)

#fuses HS, NOWDT, NOPROTECT, PUT, BROWNOUT, NOLVP, NOCPD, NOWRT

#use rs232(baud=9600,parity=N,xmit=PIN_C6,rcv=PIN_C7,bits=8)

   output_d(0);

#define INTS_PER_SECOND 76 // 20000000/(4*256*256)

   static long VR1, VR2, VR3;

   int  const POSITIONS[16] = {0b000011, 0b101011, 0b110010, 0b111001,

                               0b111000, 0b111101, 0b110110, 0b101111,

                               0b100111, 0b001111, 0b010110, 0b011101,

                               0b011100, 0b011001, 0b010010, 0b001011};

#int_rtcc

     VR(){

         set_adc_channel( 0 );

         delay_us(50);

         VR1 = Read_ADC();

         set_adc_channel( 1 );

         delay_us(50);

         VR2 = Read_ADC();

         set_adc_channel( 3 );

         delay_us(50);

         VR3 = Read_ADC();

        if ( VR3 > 512){

           output_low(PIN_D0);

          }

        else{

           output_high(PIN_D0);

          }

   }

void main(){

  long  i,value,min,max;

  long  typical;

  int   data, cnt1, cnt2, step1_incdata, step2_incdata;

  int1  xsign, xmsb, xlsb, ysign, ymsb, ylsb;

  long step1_wait, step2_wait;

   set_rtcc(0);

   setup_adc_ports(RA0_RA1_RA3_ANALOG);

   setup_adc(ADC_CLOCK_INTERNAL);

   setup_counters(RTCC_INTERNAL,RTCC_DIV_256);

   enable_interrupts(INT_RTCC);

   enable_interrupts(GLOBAL);

   step1_wait = VR1;

   step2_wait = VR2;

   cnt1 = 0;

   cnt2 = 0;

  while(1){

   if (step1_wait == 0){

       if ( cnt1 == 15 ){

            cnt1 = 0;

        }

       else{

            cnt1++ ;

        }

     step1_wait = VR1;

       if (input(PIN_B0)){

            step1_incdata = 15-cnt1;

        }

        else{

            step1_incdata = cnt1;

        }

     data = POSITIONS[step1_incdata];

    xsign =  (int1) ((data >> 5) & 0x01);

    xmsb  =  (int1) ((data >> 4) & 0x01);

    xlsb  =  (int1) ((data >> 3) & 0x01);

    ysign =  (int1) ((data >> 2) & 0x01);

    ymsb  =  (int1) ((data >> 1) & 0x01);

    ylsb  =  (int1)  (data & 0x01);

    output_bit(PIN_A2, xsign);

    output_bit(PIN_B4, xmsb);

    output_bit(PIN_B5, xlsb);

    output_bit(PIN_E0, ysign);

    output_bit(PIN_E1, ymsb);

    output_bit(PIN_E2, ylsb);

    }

   else{

    step1_wait-- ;

    }

   if (step2_wait == 0){

      if ( cnt2 == 15 ){

           cnt2 = 0;

        }

      else{

           cnt2++ ;

        }

     step2_wait = VR2;

       if (input(PIN_B1)){

            step2_incdata = 15-cnt2;

        }

       else{

            step2_incdata = cnt2;

        }

     data = POSITIONS[step2_incdata];

    xsign =  (int1) ((data >> 5) & 0x01);

    xmsb  =  (int1) ((data >> 4) & 0x01);

    xlsb  =  (int1) ((data >> 3) & 0x01);

    ysign =  (int1) ((data >> 2) & 0x01);

    ymsb  =  (int1) ((data >> 1) & 0x01);

    ylsb  =  (int1)  (data & 0x01);

    output_bit(PIN_C0, xsign);

    output_bit(PIN_C1, xmsb);

    output_bit(PIN_C2, xlsb);

    output_bit(PIN_C3, ysign);

    output_bit(PIN_C4, ymsb);

    output_bit(PIN_C5, ylsb);

    }

   else{

    step2_wait-- ;

    }

  delay_us(500);

}
（有）　データダイナミクス ＆ 肥後総合技術研究室
東大阪市上四条町3-2-1-101　〒579-8052　　　　　2008060401A
伊丹市中野西3-1-1-2-1107　 〒579-8052
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