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Willkommen zur Dokumentation zur Softwarebibliothek KR-mega32-16v20.

Diese Dokumentation beschéftigt sich nur mit der Bibliothek und ihren Funktionen. Grundlegende
Kenntnisse aur Programmiersprache C werden vorrausgesetzt. Dazu gibt es zahlreiche Blicher und
Dokumentationenim WWW.

Die Bibliothek ist bereits fertig kompiliert und muss nur in die eigenen Projekte integriert werden.
DasKR-mega32-16 Board ist ein Mikrocontrollerboard, das unter Beriicksichtigung der
Besonderheiten auf kleinen mobilen Robotem entwickelt wurde. Es wird in dieser Dokumentation
daher zur Vereinfachung a's Roboboard bezei chnet.

Einbinden in eigeneProjekte

Umdem Compiler alle Funktionen bekannt 21 machen muf3 nur die Headerdaei ,, KR-mega32-
16v20.h* mit dem Befehl :

#include,, KR-mega32-16v20.h"

eingebunden werden.

Im makefile muss diegleichnamige Bibliothekdatei “KR-mega32-16v20.0” eingebunden werden.
ImBeispiel ,rprintf* ist das bereits als Standard umgesetzt. Es ist sinnvoll das dort verwendete
makefile einmal anzupassen und dann fir alle weiteren Projekte zu kopieren und nur die Angabe
der Zieldatei anzupassen.
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Funktionsumfang

DieBibliothek umfasst alle Funktionen fir den Zugriff auf die Reripherie des Boards. Die
Funktionen sind in folgende Bereiche unterteilt:

Portzugriffe

12C Bus
Ausgabefunktionen
UART

LCD

Servoroutinen
MotorPWM
Encoder

Zubehor
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1. Port zugriffe

Das Roboboard verfiigt Uber 21 Ports auf die direkt zugegriffen werden kann. Die Ports befinden
sich alle auf der unteren Buchsenleistenanordnung. Die Ports sind rechts nach links von 1 bis 21
durchnummeriert.

Alle Ports kénnen asdigitale Ein- oder Ausgénge genutzt werden. Die Ports 1 bis 8 kénnen

aullerdem auch als analoge Eingange verwendet werden.

Umden vollen Funktionsurmfang der Ports zu aktivieren sind folgende Befehle zur Initiierung
notwendig:

i2clnit(); /I fur den Zugriff auf die Ports 17— 21
azdinit(); /I fur den Zugriff auf die Ports 1— 8
/I alsanaloge Eingénge

Es sind keine Parameter notwendig.

digitale Ausgange:

Fur die Nutaung als Ausgang gibt es 2wei Befehle:
setDigitalOut(int port);

Dieser Befehl setzt den mit Port (kenn Wertevon 1 — 21 annehmen) genannten Port auf HIGH (+
5V).

clearDigital Out(int port);

Dieser Befehl setzt den mit Port (kann Wertevon 1 — 21 annehmen) genannten Port auf LOW (+
0V; GND)
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Fur den Zugriff als digitaler Eingang steht folgender Befehl zur Verfligung:
int digital (int port);

Der Befehl liefert einen Integerwert zurtick. Liegen am genannten Port 1....16 + 5V an, gibt er eine
1 zurlick. Liegen amPort 17...21 0 V an gibt er eine 1 zuriick.
OV an Port 1...16 bzw. +5 V an Port 17...21 gibt er eine O zuriick.

analogeEingange:
Hier gibt es nur einen Befehl:
int analog(int port);

Der Befehl liefert einen Integerwert (0 — 255) zurtick der proportional der Spannung ammit port
(kann Werte zwischen 1und 8 annehmen) benannten Port ist.

Liegt am Port Nummer port OV an, gibt die Funktion 0 zurlick. Liegen 5V an, gibt sie 255 zuriick.
Dazwischen werden linear W erte zwischen Ound 255 ausgegeben.

2.12C-BUS

Das Roboboard verfligt Uber einen 12C-Bus Uber den sich weitere Sensoren und A ktoren
anschlief3en und ansprechen lassen.

Fur den 12C-Bus stehen folgende Befehle zur Verfligung:
voidi2clnit(void);

Initialisiert den 12C-Bus.
Achtung: Wird das LCD-Display initialisiert wird auch der 12C-Bus automatisch mit aktiviert.

voidi2cSetBitrate(ul6 bitrateKHz);

Setzt die Ubertragungsgeschwindigkeit am Bus. Der Wert gibt kHz an. Die maximale
Ubertragungsrate betrégt 500 kHz. A chten Siedarauf, was sie fiir Geréte angeschlossen haben, und
was deren maxi male Ubertragungsrate ist. Der Bus darf nur so schnell sein, wie der langsamste
Busteilnehmer. Auch bei langen Leitungen kann es sein, dal3 die Ubertragungsgeschwindigkeit
runtergesetzt werden muf3.

voidi2cMaster Send(u08 devi ceAddr, u08 length, u08 *data);

Sendet Daen, die im Feld data liegen an das Gerét mit der Adresse deviceAddr. Es werden so viele
Bytes gesendet wie unter length angegeben sind.
Ein typisches Beispiel kénnte so aussehen:
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char adrese = 62;
char data[ 3] ;
char datalaenge= 0h03;

data[Q] = 3;
data[1] = 'd’
data[2] = 32;

i2cMaster Send(adresse, datalaenge, data);

void i2cMaster Recea ve(U08 deviceAddr, u08 length, u08* data);

Empféngt so viele Bytes wie mit length angeben vom Gerat mit der AdressedeviceAddr. Die Daten
werden im Feld data abgelegt. Esist darauf zu achten, dal? das Feld data bei der Definition grof3
genug gewéhlt wird.

3. Ausgabefunktionen
AlsAusgabef unktion wird der Befehl:
voidrprintf(String);

genutzt.

Die Ausgabe kann wahlweise auf dem LC-Display oder Uber die serielle Schnittstelle erfolgen. Wie
die A usgabe auf die verschiedenen A usgaben umgeleitet wird, wird in den nachsten beiden
Abschnitten behandelt.

Sie finden im Beispiel ,rprintftest.c* einen guten Uberblick Uber den Umgang mit rprintf. Die
Funktionalité& von rprintf ist der von printf aus der Standard-C Definition angelehnt. Die
Entwicklung befindet sich noch vor der Version 1.0. Das heil3t, es kann noch vereinzelt kleine
Fehler und fehlende Funktionalitéten geben. Dennoch sind bereits die meisten Funktionalitéten zu
finden.

4. UART

DieUART -Schnittstelle ist in dieser Bibliothek auf die asynchrone Daentibertragung an den PC
eingestellt. Es ist aer auch problemlos die Kopplung mit einem weiteren Roboboard oder anderen
Boardsmdglich..

Die Grundfunktionalitéen werden Giber folgende Befehle erreicht:

voiduartlnit(void);

Initialisiert die serielle Schnittstelle.
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voiduartSetBaudRate(u32 baudrate);

Setzt die Baudrae, mit der gearbeitet werden soll.
Standard ist 9600, wenn dieser Befehl nicht aufgerufen wird.

void uartSendByte(uO8data);

Sendet ein Byte Uiber die serielle Schnittstelle.

int uartGetByte(& data);

Empfangt ein Byte von der seriellen Schnittstelle und speichert es inder Variable ,,dad’.
Mit dem Befehl:

rprintflnit(uartSendByte);

kann die Ausgabefunktion der rprintf-Routinen auf die serielle Schnittstelle umgeleitet werden.

5.LCD

Zum Roboboard wird standardméig ein 2x16 Zeichen Display mitgeliefert. Es kdnnen aber auch
andere Formate angeschl ossen werden.

voidlcdinit(void);

Initialisiert das Display. Dabei wird auch der 12C-Bus initialisiert, dadas Display Uber ein [2C-
Baustein an das Board angeschlossen ist.

voidlcdHome(void);

Setzt den Cursor auf die Ausgangsposition (oben links).
voidlcdClear(void);

Loscht das Display .

void | cdGotoXY(u08 row, u08 col);

Setzt den Cursor an die gegebene Rosition.
voidlcdDataWrite(uO8 data);

Schickt ein Zeichen an das Display.

Mit demfolgenden Befehl kann die rprintf-Ausgabe auf das LCD umgelenkt werden:
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rprintfinit(lcdDataWrite);

6. Servoroutinen

An das Roboboard kdnnen zwei Servos angeschlossen werden.
voidservol nit(void);

Initialisiert die Servoroutinen.

voidservoOff(void);

Gibt die Routinen wieder frei.

void servoSetPogtion(u08 channd, u08 postion);

Setzt die Position flir den Servo.

channel ist die Nummer des Servos (Ooder 1).
position ist die Position des Servos und kann zwischen 0 und 255 liegen.

7. Motor PWM

Das Roboboard kann zwei M otoren (bis 600 mA) direkt ansteuem. Die Motoren kdnnen von 0 Volt
bis zur vollen Batteriespannung (vorwarts und riickwarts) geregelt werden.

void motor I nit(void);

Initialisiert die PWMsteuerung fur die Motoren. Dafur wird der TimerO verwendet.

void nmotor (int port, int power);

Setzt die Geschwindigkeit, mit der der M otor angesteuert wird.

port kann 1 Oder 2 sein und gibt an, welcher Motor gesetzt wird.

power kann zwischen —100 und 100 liegen. Positive W erte steuem den M otor vorwarts, negative
Werte riickwarts an.

void notor Sop(int port);

Stoppt den Motor. port ist 1 oder 2, je nachdem welcher Motor abgeschaltet werden soll.
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9. Encoder

An das Roboboard kénnen bis zu drei Encoder direkt angeschlossen und ausgewertet werden. Die
meisten Radencoder haben zwei Kanédle. Damit ist es miglich die Richtung der Drehbewegung zu
erkennen. Kanal A wird an einen Interrupteingang angeschlossen und Kanal B an den Digitalen
Eingangsport 14 bis 16.

Portbelegung Radencoder O:

Kand A an Interrupteingang O
Kana B an Digitalport 16

Portbeegung Radencoder 1.
Kana A an Interrupteingang 1
Kanal B an Digitalport 15
Portbeegung Radencoder 2:
Kana A an Interrupteingang 2
Kanal B an Digitaport 14
Nutzung der Encoderfunktionen:
voidencoder I nit(void);
Initialisierung der Encoder:
u32encoder GetPosition(int port)

Gibt die Position des jeweiligen Encoders zuriick. ,,port* gibt an, welcher Encoder ausgelesen wird.

8. Zubehor

Hier sollen einige Zubehorfunktionen und Definitionen genannt werden.

Der Umfangist nicht vollstandig und wird noch erweitert. Wir bitten, uns bei Fragen und
Anregungen, was vermisst wird, zu benachrichtigen, damit diese Rubrik sinnvoll ergénzt werden
kann.

Wartefunktion:

void timerPausg(int msc);

Diese Funktion wartet die in msec angegebenen Millisekunden.
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