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AUTOMOBIL SE SENZORIMA ZA
|ZBJEGAVANJE PREPREKA 4WD




AUTOMOBIL SA SENZORIMA ZA IBJEGAVANJE
PREPREKA




SASTAVNI DJELOVI AUTOMOBILA
LA S ||| |




UZ POMOC VIDEA, NA KOJI UPUCUJE PRILOZENI LINK, SASTAVITI
AUTOMOBIL

(628) ZYC0043 Assembly video - YouTube

Arduino 4WD Obstacle Avoidance Car - YouTube



https://www.youtube.com/watch?v=iajyaWi1Ln4
https://www.youtube.com/watch?v=iajyaWi1Ln4
https://www.youtube.com/watch?v=iajyaWi1Ln4
https://www.youtube.com/watch?v=iajyaWi1Ln4
https://www.youtube.com/watch?v=a-b-Y3F-uZw
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298N DC MOTOR DRIVER

Moze da kontrolise brzinu i smjer obrtanja dva DC motora.

Kombinuje dvije tehnike:
- PWM — za kontrolu brzine

- H-most — za kontrolu smjera okretanja



PWM - ZA KONTROLU BRZINE

Brzina DC motora moze se kontrolisati promjenom ulaznog napona.
Siroko kotitena tehnika za ove svrhe je PWM.

PWM signalom srednja vrijednost ulaznog napona podesava se serijom ON-OFF
impulsa.

Srednja vrijednost napona proporcionalna je Sirini impulsa, koja se definise kao Duty
Cycle (odnosno faktor ispune).

‘ [ | | 3.75 Volts
& i | , L, D: 0%

|
fssssksroscd { , | 2.5 Volts

TP AL A St (o MASAASIAL S ol o i 1.0 Volts




H-MOST — ZA KONTROLU SMJERA OKRETANJA

Smijer okretanja DC motora moze se kontrolisati promjenom
polariteta ulaznog napona. vee

Siroko kori$tena tehnika za ove svrhe je H-most. T

H-most je elektronsko kolo koje sacunjavaiju Cetiri prekidaca
povezana u H Semu, sa motorom u centru. \ \

)

[ ] [ ]
Last Minute
7 ENGINEERS .com

1

Animacija prikazuje rad H-most kola.

GND



1298N MOTOR DRAJVER CIP

U centru modula je veliki ¢ip na koji je povezan hladnjak — L298N

L298N cip sadrzi dva standardna H-mosta, sposobna za upravljanje sa
parom DC motora.

L298N motor drajver se moze napajati naponom od 5V do 35V i moze
da obezbijedi 2A kontinualne struje po kanalu, tako da moze uspjesno
upravljeti DC motorima.

Tehnicke specifikacije: Motor output voltage 5V — 35V
Motor output voltage (Recommended) TV -12Vv
Logic input voltage 5V -7V
Continuous current per channel 2A

Max Power Dissipation 25W

L298N Chip
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L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

L298N modul ima 11 pinova koji omoguéavaju vezu s okruzenjem.

 OUT1 &0UT2 Jf 5 g

. GO i
v .8
OGN .
ENA INY (L4 NS

BJ J N3 & N4 |
N1 & IN2 |
J Ena |

B
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L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PINOVI ZA NAPAJANJE
L298N motor drajver dobija napajanje iz pina 1 i 3.
Drajver ima dva ulazna pina za napajanje Vs i Vss.

Vs pin napaja H-most, koji upravlja motorom. Na ovaj
pin se moze prikljuciti ulazni napon u opsegu 5-12V.

L]
o4 W '
vizy OND 5V
T y

IC, i moze biti u rangu od 5-7V. @o%e ...

Vss se koristi za napajanje logickih kola unutar L298N

GND je zajednici pin mase.




L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

IZLAZNI PINOVI

Izlazni kanali L228N motor drajveraq,
i za motor A i

OUT3 i OUT4 za motor B

Svaki izlazni kanal modula moze
obezbijaditi do 2A DC motoru.




L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PINOVI ZA KONTROLU SMJERA OBRATANJA
Omoguéavaiju kotrolu smjera obrtanja motora.
Ovi pinovi u stvari kontrolisu prekidac¢e H-mosta unutar L298N dipa.

Modul posjeduje dva para pinova. Pinovi INT i IN2 kontroliSu smjer okretanja
motora A. Pinovi IN3 i IN4 kontrolisu smjer okretanja motora B.

Tabela pokazuje razli¢ite kombinacije i njihov rezultat:

Inputl Input2 Spinning Direction
Low(0) Low(0) Motor OFF
High(1) Low(() Forward
Low(0) High(1) Backward

High(1) High(1) Motor OFF



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PINOVI ZA KONTROLU BRZINE

Pinovi za kontrolu brzine ENA i ENB se koriste za
ukljuéenije i iskljuéenje motora i kontrolisanje njihove
brzine.

Dovodenjem HIGH na ovim pinovima uzrokuje
okretanje motora, dok dovedenjem LOW ih
zaustavlja. Medutim, sa PWM signalom, moze se
kontrolisati brzina okretanja.

Cesto modul dolazi sa dZzamperima na ovim
pinovima. Kada je dzamper prisutan, motor se okreée
maksimalnom brzinom.

ENA INT N2 IN3 ING ENB




L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

5V REGULATOR | DZAMPER

Modul sadrzi 78 M0O5 5V regulator koji moze biti
koristen ili ne, upotrebom dzampera.

S

. v . . . v T, : On-Board
!(qdq ie dzamp.er prisutan, SV rvegulq’ror je ukljucen, Regulator Enable ENGINEERS s 5V Restilater
i VSS je obezbijedeno iz prikljucka VS. Jumper &

U ovom slu€aju VSS ulazni pin, postaje izlazni pin, ' - il
koji isporucuje 5V (0.5A). Moze se koristiti za 4
napajanje Arduino UNO ploce ili drugih elektronski 0 e

kola koja zahtijevaiju 5V.

Kada je dzamper uklonjen, 5V regulator je iskljucen,
i 5V se obezbjeduje odvojeno, kroz VSS pin.



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PAD NAPONA NA L298N




POVEZIVANJE MODULA SA ARDUINO UNO

Last Minute
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12V Adapter




4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE




4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

Modul sacinjavaiju 4 para infrared predaijnika i
prijemnika, koji se mogu uptrijebiti za detekciju
prepreka, kao i crne i bijele boje.

Svaki kanal ima digitalni naponski izlaz.

Pomoéu potenciometara moze se podesavati
osjetljivost senzora.




4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

Pinout




4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

I
LM2901 - Quad Differential Comparators 10UT [] 2 - 14 ouT3
20UT[l2  13[Jout4
- sastoji se od Cetiri nezavisna naponska komparatora, dizajniranih da veell?  12[lGND
funkcionisu iz jednostrukog napajanja, u Sirokom opsegu napona. 2IN-[J4 1f[4IN+
2IN+[] 5 10[] 4IN-
- moze da radi i sa dualnim napajanjem, ukoliko je razlika izmedu ﬂE‘E ° Hjm*
+|| 7 -
napona dva napajanja u opsegu od 2 do 36V i VCC je najmanje 1.5V
vece nego ulazni zajednicki napon.
- Open-collector izlazi. 55 55
EEEE
T
- Strujni odvod (uvir) je nezavistan od napona napajanja. vee fla® 2 1 * Maffono
ne [Ts 17 [ Me
. . . . . ole 2IN- |16 16 [ 41N+
- Izlazi se mogu povezeti sa drugim open kolektor izlazima, v cilju ne f17 1] ne
postizanja Zi€éanih AND relacija. 2N+ H8 g 1 11 15 454 Q N
Y o Y Y |
zz2z2



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators

Pin Functions

FIN
D.JWB uot DESCRIPTION

NAME PW, DB, N, NS FK
1IN+ T 10 | Positive input pin of the comparator 1
1IMN- [ °] | Negative input pin of the comparator 1
10UT 1 2 o Cutput pin of the comparator 1
2IMN+ 5 g | Positive input pin of the comparator 2
2IN- 4 i | Megative input pin of the comparator 2
20UT 2 3 o Cutput pin of the comparator 2
3N+ 9 13 | Positive input pin of the comparator 3
3IN- 5 12 | Megative input pin of the comparator 3
30UT 14 20 o Cutput pin of the comparator 3
4N+ 11 16 | Positive input pin of the comparator 4
4IN- 10 14 | Megative input pin of the comparator 4
40UT 13 19 o Cutput pin of the comparator 4
GND 12 18 — Ground
Voo 3 4 — Supply pin

1

=]

T ) -
NC — T — Mo connect (no internal connection)

15

17

(1) | =Input, O = Output

W,
10UT [} 1 14[] OUT3
200T [] 2 13[] OUT4
Vee [l 2 12[] GND
2IN-[] 4 11[] 4IN+
2IN+[] 5 10(] 4IN-
1IN-[] 6 9] 31N+
1IN+[| 7 dEILE
E5 K55
Q0 EJ Q0
™ — ™ =
derinib
Voo :lflj S lﬂIE[UND
ne [Ts 17 [ nC
2AN-[] 6 16 [] 41N+
NC []7 15[ nC
JiN+ [] 8 5 10 11 13 131:1|: AIMN-
I I I i |
rrY



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators — funkcijski blok dijagrami

IN+ ouT
IN-




4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators — TIPICNE PRIMJENE
Tipi¢no, komparator poredi ili jedan signal i referentni napon, ili dva razli¢ita signala.

Mnogi korisnici koriste open-drain izlaz da dovedu izlaz komparatora na logic¢ki nivo MCU-a il
logickog uredaja.

Siroki opseg napona napaijanja &ni LM2901 optimalnim za Siftovanje naponakih nivoa na viii ili
nizi napon.

V-Lf:-‘r- 1"'IILI'['II'.-iII:
Vsue % R oiiup Vaue '-E Rputiop
Vin — + ) Vin+ — +l
LM2501 - LMZ901 > -
Vref — — :T: Vin- — — " :T:
] C C,

Single-ended and Differential Comparator Configurations



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

Povezivanje sa Arduinom




4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRACENJE

Za vise detalja moze se pogledati video, na koji upuduje link:

(609) 4 Channel Infrared Obstacle Sensor for Arduino smart car - YouTube

4 Infrared Obstacle Sensor


https://www.youtube.com/watch?v=6Qs4iFYm_lg

UKUPNA SEMA SPAJANJA ELEKTRONIKE U
AUTOMOBILU

Right front motor Right rear motor
L 0

Battery pack

[ T
Left front motor Left rear motor



VIEZBA 1

Omoguditi da automobil prati kruznu traku na poligonu. Nakon sto uhvati dva kruga,
automobil treba da se zaustavi.

Vidi prilozeni video - kruznaTraka.



VIEZBA 2

Omoguditi da automobil prati pravolinijsku traku na poligonu. Kada stigne do kraja trake
okrene se i ponovo prati traku do kraja. Nakon tri okreta, automobil treba da se zaustavi
na (problizno) sredini trake.

Vidi prilozeni video - pravolinijskaTraka.



VIEZBA 3

Omoguditi da automobil odrzava rastojanje 15cm od ruke koje je ispred njega.

Ukoliko se ruka priblizi na manje rastojanje, a automobil ne moze, pravolinijskim
pomijeranjem, da rastojanje vrati na 15cm, treba promijeniti pravac kretanja.

Ukoliko izgubi ruku iz vidokruga, odnodno ona bude na rastojanju veéem od odprilike 50-
70cm (zavisno od konfiguracije okolnog prostora), automobil se zaustavlja.



VIEZBA 4

Upotrebom servo motora i senzora rastojanja, omoguditi da automobil sam pronade
prolaz kroz lavirint. Automobil treba prepoznati da je izasao iz lavirinta i kad se to
desi da se zaustavi.



