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Mein persönlicher Dank gilt folgenden Personen, die unermüdlich an der Fertigstellung dieses Buches mitgearbeitet haben und die manchmal doch recht eigenwilligen Ideen des Autors in Bild und Fotografie umsetzten.


Nicht zu vergessen, das technische Korrekturlesen der Schaltungen und der Begleittexte, welches sich als eine der aufwendigsten Arbeiten herausstellte.
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Vorwort


Liebe Roboterbegeisterte und Technikfreaks. In meinem zweiten Band über Robotertechnik möchte ich mit Ihnen einige Ausflüge in Richtung der Sensorik unternehmen und wie man diese Sensorwerte geschickt auswertet bzw. verarbeitet. Als erstes betrachten wir einmal unser Ergebnis aus Band I, „Der Weg zum eigenen Roboter, Selbstbau und Programmierung“. Wie, noch nicht gekauft und dann wollen Sie hier in die Thematik einsteigen…?


Okay, vielleicht haben Sie ja auch das fertige Produkt bei Schneider-Engineerings (www.ps-robotics.de) bezogen, oder Sie haben bereits Erfahrungen gesammelt auf dem Gebiet der Robotertechnik und wollen Ihr Wissen vertiefen. Alles valide Begründungen und doch möchte ich Sie darauf aufmerksam machen, dass wir auf bestehende Hardware und Software aus Band I immer wieder zurückgreifen werden. Ebenfalls möchte ich nicht verschweigen, dass dieses Buch nicht für Anfänger geschrieben ist. Viele der gezeigten Beispiele sind so groß im Umfang, dass ich nicht jede Zeile Sourcecode beschreiben kann.
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Natürlich gibt es direkt am Anfang dieses Buches einen Crashkurs zu den Ergebnissen aus Band I. Die dort gezeigten Bilder und Erklärungen sollten Ihnen den schnellen Einstieg ermöglichen. Der PC diente bisher nur als Entwicklungstool und Datentransferschnittstelle. Diesmal wollen wir ein wenig tiefer in die Möglichkeiten eintauchen den PC für Simulationen und als Kommunikationsschnittstelle zu nutzen. Kommunikationsschnittstelle, hört sich fast gefährlich an! Was gemeint ist, ist dass wir den PC nutzen wollen, via Funksignal z.B. Wireless Network (WLAN) oder Bluetooth mit dem Roboter in Verbindung zu treten.


Um das Ganze nicht von vorneherein zu verkomplizieren, schauen wir uns die Grundlagen der Kommunikation mit einem Roboter an einer seriellen Schnittstelle an. Bei dieser Datenübertragung wird die RS232 Schnittstelle des PCs und die RS232 Schnittstelle des Mikrocontrollers (UART) zur Datenübertragung genutzt. Die dort gewonnenen Grundlagen werden wir ausbauen und bei den Funkverbindungen verwenden bzw. weiterentwickeln. Wozu das alles? Über die Funk– bzw. Netzwerkverbindung sollen Daten ausgetauscht werden. Zum Beispiel können wir Steuerdaten von dem PC an den Roboter senden und den Roboter somit fernsteuern. Bisher war der Roboter nur in der Lage geradeaus zufahren und beim Berühren von Hindernissen die Fahrtrichtung zu ändern. Als weiteren Punkt werden wir die Analog-Digital-Schnittstelle am ATmega8 Mikrocontroller ansteuern und auslesen. Nutzen werden wir die AD-Schnittstelle, um eine Batterieüberwachung für den Roboter zu realisieren. Außerdem werden wir das bestehende Programm zur Robotersteuerung aus Band I erweitern, um die Funktion AVOID. Mit dieser neuen Funktion und entsprechend neuen Sensoren, soll der Roboter entfernte Hindernisse erkennen und ihnen ausweichen. Eine weitere Sensor– und Programmerweiterung soll den Roboter in die Lage versetzen einer Linie am Boden zu folgen. Zusätzlich angebrachte Lochscheiben an den Getriebeachsen werden als Impulsgeber genutzt. Über einen Regelalgorithmus wollen wir den Gleichlauf der Antriebsräder realisieren. Somit kann der Roboter sehr genau geradeaus fahren. Da wir an die Speichergrenzen des ATmega8 kommen, werden wir eine neue Robotersteuerplatine, auf Basis des ATmega32 erstellen und die bisher genutzte Steuerplatine, auf Basis des ATmega8 ablösen.
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