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Анотацiя
У статтi розглядаються особливостi практичного використання лабораторного робот-стенда для пiдвище-

ння професiйного рiвня з програмування мiкропроцесорних систем студентами, що навчаються за напрямком
пiдготовки «Комп’ютерна iнженерiя».

In the article the features of the practical use of laboratory робот-стенда are examined for the increase of professional
level from programming of microsystems by students that study after direction of preparation the "Computer engineering.

Вступ
На сьогоднi, мiкроконтролерною технiкою не користується тiльки ледачi. Мiкроконтролери широко

доступнi на ринку. Вони рiзноманiтнi за цiною i можливостями, дозволяючи перевести багато сфер життя
на новий рiвень розвитку.

Навеснi 2011 року пiдприємство "Open System"спiльно з Нацiональним технiчним унiверситетом "Ки-
ївський Полiтехнiчний Iнститут"(НТУ "КПI") проводило 11-у студентську олiмпiаду "Програмування мi-
кропроцесорних автоматiв i мiкропроцесорних систем"[1]. Командам пропонувалося додаткове конкурсне
завдання на тему робототехнiки. Команди в "домашнiх умовах"на основi базового робота-стенду виготов-
ляли, програмували та готували до демонстрацiї свого робота.

Постановка задачi
Необхiдно провести аналiз апаратної реалiзацiї робот-стенда та розробити програмне забезпечення [2]

для реалiзацiї такої задачi: робот-стенд представляє iнтелектуальний танк-мiношукач, який рухається по
полю монет – мiн; робот-стенд не виходить за межi траєкторiї поля; при виявленнi монети робот-стенд
наїжджає на неї та робить оберт на 360 градусiв.

Основна частина
Робот-стенд (рис. 1) – це самохiдний танк, на який змонтований металодетектор, а також додатковi

датчики i компоненти, що управляють, необхiднi для орiєнтування i перемiщення в просторi.

Рисунок 1 – Зовнiшнiй вигляд стенда

Такий робот-стенд, як наочне лабораторно-навчальне обладнання, використовується на кафедрi "Об-
числювальної технiки"ВНТУ для пiдвищення професiйного рiвня з мiкропроцесорної технiки студентами
i аспiрантами кафедри.

Система керування робот-стендом складається (рис. 2) з мiкроконтролера ATMEGA64 та його обв’яз-
ки. У пристрої використовуються 2 види давачiв: оптичнi, використовуються для орiєнтування пристрою
у просторi, та iндуктивний давач, що використовується для пошуку металевих об’єктiв. Як виконавчi
механiзми присутнi 2 двигуни постiйного струму, для перемiщення пристрою у просторi, та серво-привiд,
що використовується для позицiювання iндуктивного давача. Система живиться вiд постiйного джерела
живлення напругою 6V, також є можливiсть живлення схеми через USB-кабель.
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Рисунок 2 – Структурна схема стенда

Програма написана у середовищi CodeVision AVR [3] на мовi С. Алгоритм роботи програми такий. В
перший момент часу при вмиканнi мiкроконтролера вiдбувається iнiцiалiзацiя портiв та налаштування
таймерiв лiчильникiв. Далi опитуються кнопки керування, якщо натиснута кнопка, що пiдключена до
PC1, вiдбувається збереження еталонної частоти, що буде використана, для порiвняння з частотою зна-
йденої монети. Якщо натиснута кнопка, що пiдключена до PC0, вiдбувається запуск основної програми.
Далi виконується функцiя руху вперед. У виглядi операндiв функцiя отримує 2 цiлих значення. Перше
вказує на кiлькiсть iмпульсiв отриманих вiд давачiв, що знаходяться на гусеницях, тобто на вiдстань,
яку необхiдно перемiститись. Другий операнд вказує на затримку мiж станом руху i зупинки, тобто на
швидкiсть перемiщення. Функцiя забезпечує рух пристрою вперед, пiд час руху вiдбувається перевiрка
давачiв лiнiй та давачiв перешкод. Пiсля завершення функцiї можливi наступнi ситуацiї. Якщо функцiя
повернула «1», то вiдбувається така послiдовнiсть дiй: поворот робот-стенду на кут 90 градусiв, рух упе-
ред, поворот на кут 90 градусiв, рух уперед та назад. Далi все виконується по колу. Якщо давач перешкод
спрацював, то функцiя повернула «2» i вiдбувається така послiдовнiсть дiй: поворот робот-стенду на кут
90 градусiв, рух уперед, поворот на кут 90 градусiв. Далi виконується рух уперед i вже описана вище
послiдовнiсть дiй.

Якщо функцiя повернула «3» – це свiдчить про детектування металевого об’єкту. Пiсля детектування
вiдбувається повторне сканування на наявнiсть металу, при його детектуваннi зберiгається положення
серво-приводу. Вiд збереженого значення залежить кут повороту робот-стенду . Пiсля детектування вiд-
бувається наїзд на металевий об’єкт i поворот на 360 градусiв. Далi система повертається у початковий
стан i макет продовжує рух.

Висновки
Вiдмiннiсть програмування мiкропроцесорних систем (МПС) вiд класичного полягає в тому, що крiм

математичних знань, знання мов програмування, необхiдно знати апаратну частину об’єкта, його фiзичнi
або електричнi властивостi. Програмування МПС є не менш складною й цiкавою галуззю знань, нiж
написання програмного забезпечення для комп’ютера, а з урахуванням роботи з реальними процесами –
можна вважати що ця робота дуже наближена до мистецтва
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