Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

Anleitung - Stand vom 04.7.2011

Baby Orangutan B-328

Miniatur Controllerboard Modul mit Motortreiber

fur universellen Einsatz!
Das winzige Modul fiir alle Aufgaben,
ideal fur Experten aber auch Einsteiger.

Das Controllerboard ,Miniatur Baby Orangutan B-328" ist ein komplettes
Mikrocontrollerboard-Modul das alle wichtigen Bestandteile beinhaltet um
vielfaltige Aufgaben ohne weitere Komponenten zu erledigen. So ist neben dem
Controller auch eien Spannungsstabiliesierung und ein Motortreiber flr 2
Motoren auf dem winzigen Board enthalten. Getaktet wird das Board mit bis zu
20 Mhz (quarzstabilisiert).

Das Board eighet sich beispielsweise ideal um einen kleineren bis mittleren
Roboter komplett zu steuern. Motoren und Sensoren lassen sich dabei direkt
anschlieBen.

Aufgrund der geringen GréBe und dem niedrigen Preis kann das Board auch in
vielen anderen Anwenderbereichen eingesetzt werden. Analoge Schaltungen
kdnnen durch dieses preiswerte Board sehr leicht mit etwas ,Intelligenz®
ausgestattet werden. Beispiele waren: Modellbau, Modellflugzeugsteuerungen,
Lichtschranken, Zahlerschaltungen, blitzschnelle Foto-Ausléser mit IR-
Lichtschranken oder Bewegungsmelder, GeoCache-Schaltungen uvm.

Die Programmierung erfolgt per Bascom Basic-Compiler, C oder
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Assembler. Beispiele auf mitgelieferter DVD enthalten.

Features:

Winzige GréBe : ca. 3cm x 1,7¢cm

Eingangsspannung zwischen 5 und13.5 V (maximal 15 V)

Zwei Motortreiber mit jeweils ca. 1 A Dauerleitung (max. 3 A peak)
Programmierbarer 20MHz Atmel ATmega328P AVR Mikrocontroller (32 KB Flash,
2 KB RAM, 1 KB EEPROM)

18 user I/0 lines, 16 davon digital und 8 auch analog verwendbar

eine programmierbare LED auf dem Board

Power LED

Ein Potentiometer (Regler) am analogen Port (ADC7) frei verwendbar

20 MHz Quarz (wahlweise umschaltbar auch auf andere interne Taktfrequenzen)
Pinkompatibel zu anderen Orangutan Boards

voltage
power LED ! regulator
(green) !
TB6612FNG
user LED 1 dual H-bridge
(on PD1 - red) d trimmer
| potentiometer
A'I'_mega48a’168 { (on ADCT)
microcontroller J
20 MHz | programming
resonator 4 connector

Daten

Prozessor: ATmega328P @ 20 MHz

RAM im Controller: 2048 Bytes

Programmspeicher (Flash): 32 Kbytes

Motor Treiber: TB6612FNG

Motor Anschlisse: 2 Motoren mit programmierbarer Geschwindigkeit und
Richtungswahl

I/O Ports: 18 (16 digital / 8 analog)

Maximale Belastparkeit pro Port : 40 mA

Minimale Spannung : 5V

Maximale Spannung: 13.5V (absolutes Maximum 15 V)

Motortreiber belastbar mit 1A pro Motor (Kurzzeitig/Peak 3A)

Maximale PWM Frequenz: 80 kHz

das Board besitzt einen Verpolungsschutz

Standard ISP-Programmer anschlieBbar, z.B. der Atmel USB MK2 von
Robotikhardware.de oder der Bascom USBISP mit Adapter (ebenfalls
Robotikhardware.de)

Einlotbare Stiftleisten - dadurch auch passend um Board auf Steckbrett oder
Experimientierplatinen zu stecken
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Pinnbelegung

Da das Controllerboard bereits einen programmierbaren Motortreiber, Quarz, LED und
Potentiometer (Einstellregler) beinhaltet, sind nicht alle programmnierbaren I/O Ports fiir andere
Aufgaben frei. Beachten Sie daher stets die Belegung im Schaltplan oder in der Tabelle etwas
weiter hinten in dieser Dokumentation.

Das Board ist von Grofe und Raster kompatibel zu dem DIP 24 Pin Raster (also 24 poliges IC
Raster). Es kann also sehr leicht in integrierten Schaltungen auf Platinen eingesteckt ode reingelotet
werden. Auch die Verwendung in sogenannten Steckbrettern, die gerne zum Experimentieren
genutzt werden, palit das Modul optimal.

power LED PRSI '©'120° Viin ORI [
onn X regulator M1A CESaPTT ] GND
(oreen) ™ PRI PBO PR 25
o = L TB6612FNG =
nop ; PB1 ] M2A
user LED [l ] dual H-bridge PB2 L] PC5
(On PD1- rEd) s : : d trimmer PB4 1 PC4
e { potentiometer PB5 | PC3
ATmega48/168 [ | (onADC?) PDO | PC2
microcontroller L - PD1 ] PC1
. ‘ PD2 1 PCO
20 MHz L& programming PD4 LE el | ADCGE
resonator & 4 connector PD7 LK) RESET
ISP PIN 1 ADC? (tied to pot)
VIN
Eingangsspannung +5 Volt bis + 13.5 V, (absolutes maximum 15 V).
GND
Eingangsspannung Minuspol (Masse)
M1A und M1B

Motoranschliisse fiir Motor 1 (belastbar mit 1A) Natiirlich auch zum steuern von anderen
Verbrauchern wie z.B. zwei Relais, zwei Lampen usw. verwendbar.

M2A und M2B

Motoranschliisse fiir Motor 2 (belastbar mit 1A) Natiirlich auch zum steuern von anderen
Verbrauchern wie z.B. zwei Relais, zwei Lampen usw. verwendbar.

VCC (out)

Hier kann man die stabilisierten 5V abgreifen um eventuell weitere hardware damit zu versorgen.
Der Pin sollte aber nicht tiber S0mA belastet werden, da sonst das Board beschéidigt werden kann.
RESET

Dies ist die Resetleitung des Controllers. Wird Sie kurzzeitig mit GND verbunden, so wird der
Prozessor zuriickgesetzt und das Programm startet von vorne!

PCO0 bis PC5

Diese Ports konnen, je nach Programmierung, als digitale Ein- und Ausgangsports aber auch als
analoge Eingangsports genutzt werden. Analoge Ports eignen sich um Spannung zu messen.

ADC6 und ADC7

Dies sind analoge Eingangsports, sie eignen sich zum Messen von Spannungen. ADC?7 ist intern auf
dem Board mit dem Potentiometer verbunden. Duech drehen des Potendiometers mit einem
Schraubendreher &@ndert sich die Spannung. Die Spannung kann also im programm ermittelt
werden, somit auch die Position des Potentiometers.

Wozu man diesen ,,Regler* nutzt bleibt dem Anwender selbst iiberlassen.
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PBO, PB3, PB4, PB5, PDO, PD1, PD2, PD3, PD4, & PD7

Dies sind digitale Ein-und Ausgangsports die zur freien Verwendung bereitstehen. Einige Ports
haben zudem noch zusitzlich spezielle Fahigkeiten. Ausfiihrlich wird dies im Datenblatt des Atmel
Controllers beschrieben, welches ebenfalls auf der DVD abgelegt ist.

Zum Beispiel konnen PD0 und PD1 auch als serielle Schnittstelle genutzt werden. Uber unser
,USB zu Seriell Modul* (siche
http://www.shop.robotikhardware.de/shop/catalog/product_info.php?cPath=73&products id=225 )
konnte man daraus zum Beispiel auch eine USB-Schnittstelle zum PC machen.

Port PD1 ist mit einer LED verbunden. Durch dessen Programmierung kann somit die LED ein und
ausgeschaltet werden.

Wichtig: Die Ports PB4 und PB5 konnen zwar frei verwendet werden, sie werden aber auch
wéhrend der Programmierung iiber ISP genutzt. Dadurch konnen diese wiahrend der
Programmierung undefinierbar auf High oder Low gesetzt, achten Sie darauf das dies ihre
Schaltung nicht stért Auch die Programmierung kann je nach Verwendung eventuell gestort werden
wenn Sie diese Ports wihrend der Programmierung an andere Komponenten anschlief3en.

® PC5
® PC4’

® pc3
® PC2

@ PC1

80020 NIojod -

Das Modul wird mit Stiftleisten zum einléten geliefert. Die 6 polige Stiftleiste dient dabei zum
Anschluss des Programmierkabels (Programmer). Wenn Sie mit Bascom Basic programmieren
mochten, empfehlen wir ihnen den USB-Bascom Programmer

http://www.shop.robotikhardware.de/shop/catalog/product_info.php?cPath=73&products _id=161

Da dieser aber einen 10 poligen Anschlussstecker besitzt, brauchen sie noch folgenden Adapter:

http://www.shop.robotikhardware.de/shop/catalog/product_info.php?products_id=190
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Mochten Sie dagegen in C mit dem Atmel Studio programmieren, so empfehlen wir ihnen den
Programmer USB MK2:

http://www.shop.robotikhardware.de/shop/catalog/product_info.php?products id=201

Statt den Stiftleisten am rand kénnen Sie bei bedarf natiirlich auch Leitungen direkt anlten.
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Belegung der verschiedenen Ports

Pin Orangutan Funktion Hinweis /Alternative Funktion
PBO Digitaler Ein- und Ausgang Timer] input capture (ICP1)
divided system clock output (CLKO)
PBI Digitaler Ein- und Ausgang Timerl PWM output A (OC1A)
PB2 Digitaler Ein- und Ausgang | Timerl PWM output B (OC1B)
PB3 Motor 2 Steuerport Timer2 PWM output A (OC2A)
ISP programming line
Damit 148t sich die Geschwindigkeit des Motors
2 einstellen
PB4 Digitaler Ein- und Ausgang | Frei verfiigbar, wird aber auch zur
Programmierung benétigt (MISO)
PB5 Digitaler Ein- und Ausgang | Frei verfiigbar, wird aber auch zur
Programmierung benétigt (SCK)
PB6 20 MHz Quarz Hier ist Quarz angeschlossen, steht also nicht zur
freien Verfiigung
PB7 20 MHz Quarz Hier ist Quarz angeschlossen, steht also nicht zur
freien Verfiigung
PCO Analoger Eingangsport und | ADC input channel 0 (ADCO)
digitaler Ein- und Ausgang
PCl1 Analoger Eingangsport und | ADC input channel 1 (ADC1)
digitaler Ein- und Ausgang
PC2 Analoger Eingangsport und | ADC input channel 2 (ADC2)
digitaler Ein- und Ausgang
PC3 Analoger Eingangsport und | ADC input channel 3 (ADC3)
digitaler Ein- und Ausgang
PC4 Analoger Eingangsport und | ADC input channel 4 (ADC4)
digitaler Ein- und Ausgang 12C/TWI input/output data line (SDA)
PC5 Analoger Eingangsport und | ADC input channel 5 (ADCS)
digitaler Ein- und Ausgang [12C/TWI clock line (SCL)
PCé6 RESET Reset bin liegt intern auf High
PDO Digitaler Ein- und Ausgang Serielle Schnittstelle USART (RXD)
PD1 Digitaler Ein- und Ausgang Serielle Schnittstelle USART (RXD)
Rote LED auf dem Modul (high schaltet LED
ein)
PD2 Digitaler Ein- und Ausgang | Externer Interrupt 0 (INTO)
PD3 Motor 2 Steuerport Timer2 PWM Output B (OC2B)
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PD4 Digitaler Ein- und Ausgang | USART external clock input/output (XCK)
Timer0 external counter (TO)

PD5 Motor 1 Steuerport Timer0 PWM output B (OCOB)

PD6 Motor 1 Steuerport Timer0 PWM output A (OC0A)

PD7 Digitaler Ein- und Ausgang

ADC6 Analoger Eingang ADC input channel 6 (ADC6)

ADC7 Analoger Eingang Verbunden mit Potentiometer auf dem Board
ADC input channel 7 (ADC7)

Die verschiedenen Funktionen

der Controller Pin’s auf einen Blick:

(FCINT14/RESET) PCé& [
(PCINT16/RXD) PDO
(PCINTA7/TXD) PD1
(PCINT18/INTQ) PD2 []

(PCINT19/OC2B/INT1) PD3 [}
(PCINT20/XCK/TO) PD4 [
VCC [

GND O
(PCINTE/XTAL1/TOSCAH) PB6 [
(PCINT7/XTALZTOSCZ) PB7 [
(PCINT21/0COB/T1) PD5 [
(PCINT22/0OCOA/AINC) PD6 [
(PCINT23/AIN1) PD7 [
(PCINTO/CLKO/ICP1) PBO [

28 L1PC5
27 1 PC4
26 1 PC3
25[1PC2
24 [ 1PCA
231 PCO
22 [ 1GND
21 [ AREF

20 0 AVCC

19 1 PB5 (SCK/PCINTS)

18 1 PB4 (MISO/PCINT4)

17 1 PB3 (MOSI/OC2A/PCINT3)
16 [ PB2 (SS/OC1B/PCINT2)
15 [ PB1 (OC1A/PCINT1)

ADCS5/SCL/PCINTA13)
ADC4/SDA/PCINT12)
ADC3/PCINT1A1)
ADC2/PCINTA0)
ADC1/PCINT9)
ADCO/PCINTS)

O =] O» N 5= I P —
— S

R U ]
W D == O
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Motor Verhalten bei Portzustand

H

H L L Bremse
L H L H Vorwarts
H L H L Ruckwarts
e L OFF (high-impedance) Leerlauf

Der Motor 1 wird kontrolliert iiber die PWM fihigen Timerausginge PD5 (OCOB) und PD6
(OCOA). Durch entsprechende Timerprogrammierung (siche auch Beispielprogramm) kann somit
die Geschwindigkeit des Motors beliebig programmiert werden.

Der Motor 2 wird kontrolliert iiber die PWM fdhigen Timerausginge PD3 (OC2B) und PB3
(OC2A). Durch entsprechende Timerprogrammierung (siche auch Beispielprogramm) kann somit
die Geschwindigkeit des Motors beliebig programmiert werden.
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Schaltplan

Der Schaltplan gilt sowohl flir das Orangutan B328 als auch dessen kleinere Varianten!

Wihat Wee e

Win o1 ™ -[
1l ouT LS . . ) — - I

ONMIFF NG -5
i GHO
oz o3 | cs  |ca R
1.0 uF LPZOE1IME-5.0 o ur ém 0.1 uF
=l L -

oz
. ee o Green
%: 4 d PES =
pca |3 4
5 &
WeoAWos
ISP headear J‘: el ATmegadB 168 TT
: Voo
PR] 1 )
Ve Vhat Ve PR PE (Beta) avee IE— |
on | gy (U3 TESGIZFNG PEZ 1] pRs 55.‘-:::'.15& AREF 20 Vee
£B2 L 2la A vm |24 Co— 2= FE3 (MOSUOCZ)
it v AP I B EEd g"‘&?:‘ PCO lancu] 23_poo ADCT R3
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Pololu Baby Orangutan B-48/B-168

Schematic diagram 19 May 2008

(pinout top view) AR
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Ein Bascom Beispielprogramm fiir Baby Orangutan B-328

Dieses einfache Beispiel bietet sich als erster Test an. Es macht nichts weiter als die
LED auf dem Modul im Abstand von einer Sekunde blinken zu lassen.

R
'LED-blinken orangutan B328

'Dieses Programm demonstriert dei Programmierung

'des Mini Robot Boards Baby Orangutan B328

'Bezug www.robotikhardware.de

'Boardbeschreibung Roboternetz.de oder robotikhardware.de
'Verwendeter Compiler Bascom

'Aufgabe:

' Rote LED im Sekundentakt blinken lassen

'Autor: Frank

'Weitere Beispiele und Beschreibung der Hardware

'unter http://www.Roboternetz.de bzw. robotikhardware.de
R EEEEEEEEEEE R E R TR

Sprog &HFF , &HF6 , &HD9 , &HFC 'Standard Fusebits fiir Orangutan B328

'Die tblichen Definitionen bei Standardprogrammen fiir Orangutan B-328
Sregfile = "m328pdef.dat"

Scrystal = 20000000 'Quarzfrequenz

Shwstack = 32

Sframesize = 64

Sswstack = 32

Config Pind.1l = Output
Red led Alias Portd.l

Do
Toggle Red led
Wait 1

Loop
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Motor ansteuern mit Baby Orangutan B-328

Dieses einfache Beispiel zeigt wie man die Geschwindigkeit der Motoren einstellt und
diese beispielsweise langsam beschleunigt.

"HEFS A A A R
'motorbeschleunigung orangutan b328.bas

'Dieses Programm demonstriert dei Programmierung

'des Mini Robot Boards Baby Orangutan B-328

'Bezug www.robotikhardware.de

'Boardbeschreibung Roboternetz.de oder robotikhardware.de
'Verwendeter Compiler Bascom

'Aufgabe:

' Motor 1 wird langsam beschleunigt

Motor 1 wird langsam in andere Richtung beschleunigt
Motor 2 wird langsam beschleunigt

Motor 2 wird langsam in andere Richtung beschleunigt
Ende

'Autor: Frank

'Weitere Beispiele und Beschreibung der Hardware

'unter http://www.Roboternetz.de bzw. robotikhardware.de
"HEHSHAE A A R

Sprog &HFF , &HF6 , &HD9 , &HFC 'Standard Fusebits fiir Orangutan B-328

'Die Ublichen Definitionen bei Standardprogrammen fiir Orangutan SV-328
Sregfile = "m328pdef.dat"

Scrystal 20000000 '"Quarzfrequenz
Shwstack 32

Sframesize = 64

Sswstack = 32

'Ports benennen
Red led Alias Portd.l

Motorla Alias Portd.
Motorlb Alias Portd.
Motor2a Alias Portd.
Motor2b Alias Portb.

w w U o

'Variablen
Dim I As Integer

Config Pind.
Config Pinb.
Config Pind.
Config Pind.
Config Pind.

= Output
Output
= Output
= Output
= Output

oUW WwR
|
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Habt ihr weitere interessante Beispielprogramme, so sendet diese einfach an
support@robotikhardware.de. Wir packen diese dann auf unsere DVD! Bitte kurze Doku im
Quelltext als Kommentar aufnehmen.



mailto:support@robotikhardwarer.de

angutan B-328 Ro

Programme compilieren und ubertragen

Wer schon mal mit einem Controller gearbeitet hat, zum Beispiel dem beliebten
Einsteigerboard RN-Control von robotikhardware.de, wird naturlich bereits wissen wie
man Programme compiliert und in das Modul Gbertragt. FUr Einsteiger mdchte ich es
hier noch mal kurz in Bildform darstellen.

[l BASCOM-AVRIDE [1.12.0.0] - [O3 I roller BabyOrangutan Bascom\LED-blinken_orangutan_b328.bas] (= [ a3

[ Fle EQt View Program Tools Options Window Help -8 X,
S HRARE IXRE o RS- Amm. o 2. |

fotofallelbas musik_orangutan_sv3zBbas | LED-blinken_orangutan_b 53| motorbeschleunigung_orangutan basas

Sub ~  Label - Chip PinOut ax
"LED-blinken_oranguban_B328 o Padase DIPZ CY- ) |
‘Dieses Programn demonstriert dei Frogramnierung Search ==
‘des Mini Robot Boards Baby Orangutan B3ZE =

‘Bezug_wwv . robotikhardvare.de
'Boardbeschreibung Roboternetz.de oder robotikhardware. ds
‘Verwendeter Compiler Bascom

:Aﬁé%zbiﬂ] im Sekundentakt blinken lassen Mlt dem Button programm Compllleren
. und dadurch BIN und HEX Datei erzeugen

‘hutor: Frank
"Weiters Bsispisls und Besschreibung der Hardwars
| ‘unter http //www Roboternetz de bzw. robotikhardvare de

BASCOM-AVR VL.12.0.0

Sprog &HEF . &HF6 . &HDY . &HFC Irangutan SV-328
Compiling LED-blinken_orangutan_b3z8.bas

e v v v v v v
n

'Die iiblichen Definitiomen bei Standardprogram
ile = 'm3Z8pdef . dat”

m

Flash used : 0%

Scrystal B in
Shwstack Package : DIP28, Fin: 6
sframesize B}

sswstack PD4 - Generic [0 pin PD4

TO - Timer/Counterd dock source. See the Timer
description for

XCK - USART external dock.

PCINT20 - Fin change interrupt 20

Config PIND 1 = Output
Red_led Alias FORTD.1

Do
Toggle Red_led
Vait 1

Loop

B — b PDFViewer ChipPinOut

23 66 Insett || Campiing LED-blinken_orangutan_b32.bas ..
[ BASCOM-AVR IDE [1.12.0.0] - [O:\My| i Controller BabyOrangutan E: mA\LED-blinken_orangutan_b328 bas] A

Pl Fle Edit View Program Tools Options Window Help

THB LM IR DREES A s sECE. im0 2.
fotofalle1bas musik_orangutan_sv328bas | LED-blinken_orangutan_b38bas £ i motorbeschleunigung_orangutan ba28bas &
Sib -~ Label - ‘ Chip FinOut ax

‘IED-blinken, orangutan B338 \ - Pedage DIP8 [os. - [ chp
‘Dieses Programn demenstriert dei Programmierung Search =
‘des Mini Robot Boards Baby Orangutan B328 . _— = ==
‘Bezug wiw, zobot ikharavars.de Durch diesen Button Programmierdialog aufrufen
‘'Boardbeschreibung Roboternetz de oder robotikhardware. de il
' Conpilen m »
ufoabe [ =" AVRISP Programmer »
! Rote LED im SeM | File Buffer Chip »
. GPHITT| « TelB 8| PifaTmegaizte  ~|u @ - £
‘Autor: Frank
(Weiters Beispicll| panuacor Atmel ashROM  32KB S| | »
i Raraad | chip ATmega32sP ROM 1024 Programmed:782 ;

FlashPOM | EEPROM | Lock and Fuse¥its| »
sprog SHFF , LHF 0] |02 5804 |05 |06 7 [0 e Mg s 0 [ | | = »

0000 {54, 0C 00 34 95 18|00 |00 9518 U0 OS5 18 00 00 LALL..

o010 | »

]

‘Die ublichen Degl | 0010 |9 12 00 00 35 18 00|00 95 18 00 00\ 18 00 00
sTegfile = 'n328 (0020 |9 13 00 00 35 1800|0095 12 00 00 W 18
= 200000 oo30 |95 18 00 00|95 1800|0035 18 00 00 95 18

scrystal
Shvstack - 32
sframesize - 64 || 0040 |35 18 00 00 95 180000 95 18 00 00 95 18

sswstack - 32 0050 |95 18 00 00 95 18|00 00 9518 00 00 95 18
0050 |95 18 00 00 95 18|00 00 EF 8F BF 8D EE CO
e Anwendurf | DI70_|2E 4 E0 88 BF BE [ED DBEQ F& 2E 5 95 A8
000 |26 08| 7F 87 BF 84 |E1 88 27|33 93 20 00 60
0030 |0 60 EF EE EOF7 [ED A0 E0 B 27 88 93 60
Config PIND.1 - {| 0040 |F7 ES 24 86 3 51 EO|82 B9 83 EO E1 EO FO
Red_l=d &lias POV ooy |00 58 94 0C 00 53 |EE 88 |E0|93 DO OC 97 31
O0CD |9 08 7 31 F7 F1 /95|08 94 68 F8 62 95 08 94 £8 L1
00D |Fe 62 95 09 93 EF |53 FF 27 [EE 2B E8 28 E9 FO 31 collilfiss+£31 -

Package : DIP28, Pin: 6

PD4 - Generic 10 pin PD4

TO - Timer/Counter0 dock source. See the Timer
desciption for further detas.

XCK - USART external dot

PCINT20 - Pin change interrupt 20

Do
Toggle Red_led)
Toggle 242 bytes readt

[Loon 242 ROM 0 EPROM LED-BLINKEN_ORANGUTAN_B328.8IN

i

» POF Viewer Chip PinOut

23 66 Insert || Auta progiam chip
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Empfehlenswerter Hardware

Programmiersprache

Wenn Sie unter Bascom Basic Programmieren wollen, dann
empfehlen wir ihnen folgenden Compiler: Bascom Basic

Bascom Basic ist eine sehr leicht zu erlernende
Programmiersprache mit sehr starken Funktionen. Oft kann man
hier in einigen wenigen Programmzeilen die selben Aufgaben
l6sen, wie bei einem 2 Seiten langem schwer lesbarem C-Source-
Code Programm. Mit jedem Modul das Sie Uber Robotikhardware
bestellen erhalten Sie bereits eine verwendbare Demo-Version die
flr kleinere programme ausreicht. Flr gréBere Programme sollten
Sie die Vollversion erwerben.

Programmer

Wenn Sie unter Bascom programmieren, dann empfehlen wir
ihnen den Bascom-USB-Programmer den sie ebenfalls Gber
Robotikhardware.de beziehen kénnen. Dieser Programmer ist
besonders einfach zu bedienen und kann nahezu alle Atmel
AVR Controller programmieren. Firmware Updates sind bei
diesem Programmer, im Gegensatz zu Billig-Programmern,
nicht notwendig! ’
Sie bendtigen dazu nur den 10 auf 6 Adapter, den Sie ebenfalls im Shop erhalten.

Bascom USB-ISP-Programmer j

Wenn Sie auch unter C oder unter Assembler programmieren -"«’-"
wollen, dann empfehlen wir ihnen den Programmer USB "_‘V
Atmel MK2. Dieser wird, im Ggensatz zum Bascom
Programmer, auch von der kostenlosen
Entwicklungsumgebung AVR-Studio unterstitzt.

Optional Usb-Schnittstelle

Wenn Sie auch Daten oder Debug-Informationen zwischen
Contollermodul und PC austauschen méchten, dann empfehlen wir
ihnen als Zusatz das ,USB zu Seriell Modul®. Dieses Modul |1&Bt sich
an die RX und TX Leitung anschlieBen und bietet dann eine USB-
Schnittstelle die einen virtuellen COM-Port am PC bereitstellt. Damit
lassen sich dann Daten wie Uber eine normale serielle Schnittstelle
zwischen Modul und Computer hin und her schicken.
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Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

Englische Originalanleitung vom Hersteller

The Baby Orangutan B-328 is a very compact but complete robot controller,
packing a high-performance AVR microcontroller and two motor drive
channels in the same 24-pin form factor as competing units that include just
a microcontroller. You can connect your battery, sensors, and motors directly
to this small module to make a miniature robot, or you can use the Baby
Orangutan as an auxiliary controller in larger robots. This version includes
Atmel’s new ATmega328P microcontroller with 32 KB of program memory
and 2 KB of RAM.

Overview

The Baby Orangutan is a complete control
solution for small robots, all packed into a
tiny 1.2" x 0.7" 24-pin DIP package. Its
compact design eliminates  bulkier
components such as the LCD and
switches while retaining the most
essential features of the Orangutan robot
controller line: a programmable
ATmega328P AVR microcontroller and a
dual H-bridge for direct control of two DC
motors. This integrated motor driver sets
the Baby Orangutan B apart from
similarly-sized  microcontroller = boards
from other manufacturers. Two on-board
indicator LEDs, a trimmer potentiometer,
a 20 MHz resonator, and reverse battery
protection round out the basic hardware
features of the Baby Orangutan.

The removal of the larger Orangutan components also allows for a significantly
improved manufacturing process that allows Pololu to offer the Baby Orangutan B at a
very affordable price. Because the Orangutans are based on Atmel’s powerful AVR
microcontrollers, the Orangutans deliver significantly higher performance than other
similar controller boards. The availability of free development software, such as
Atmel’s AVR Studio IDE and the WinAVR GCC C/C++ compiler and bascom-compiler.
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Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

Specifications & On-Board Hardware

+ overall unit dimensions: 1.2" x 0.7"

* input voltage: 5-13.5 V (15 V absolute maximum)

+ two bidirectional motor ports can deliver ~1 A continuous (3 A peak) per
channel

+ programmable 20 MHz Atmel ATmega328P AVR microcontroller (32 KB flash, 2
KB RAM, 1 KB EEPROM)

18 user I/0 lines, 16 of which can be used for digital I/O and 8 of which can be
used as analog input channels

e 1 user LED

» user potentiometer tied to ADC7

* 20 MHz external resonator

* pinout is compatible with Orangutan LV-168, so the same code will generally
work on all of these devices

Included components

The compact module can be used as a DIP component on breadboards or prototyping
boards, or the pin-less versions can be used for space-constrained installations in
miniature robots. The 0.1" header pins are included with the Baby Orangutan B but
are not soldered in. Power pins, one of the motor outputs, and several I/0 lines are all
accessible from one side to enable use of the Baby Orangutan as a single in-line pin
(SIP) package for applications that do not require all of the I/O lines. The small size
and low cost of the Baby Orangutan makes it a perfect option for primary control of
small robots or for auxiliary control on larger robots.
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Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

General specifications

* Processor: ATmega328P @ 20 MHz

* RAM size: 2048 bytes

* Program memory size: 32 Kbytes

* Motor driver: TB6612FNG

* Motor channels: 2

* UserI/O lines: 18 (16 digital / 8 analog)
+ Max current on a single I/O: 40 mA

* Minimum operating voltage: 5V

+ Maximum operating voltage: 13.5V

+ Continuous output current per channel: 1 A
+ Peak output current per channel: 3 A

+ Maximum PWM frequency: 80 kHz

+ Reverse voltage protection?: Y

« External programmer required?: Y

+ Size: 1.20" x 0.70"

+ Weight: 1.5 g
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Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

The Baby Orangutan contains a programmable ATmega328P AVR microcontroller, a TB6612FNG
dual H-bridge for direct control of two DC motors, a 10k user trimmer potentiometer (connected to
ADCT7), a green power LED, a red user LED (connected to PD1), a 20 MHz resonator, and a
reverse-battery-protection MOSFET, all containted in a tiny 1.2" x 0.7" 24-pin DIP package. Power
pins, one of the motor outputs, and several I/O lines are all accessible from one side to enable use of
the Baby Orangutan as a single in-line pin (SIP) package for applications that do not require all of
the I/O lines.

e k) voltage M1B NS VIN

power LED _ [y TR regulator M1A CESlT TRy GND
(green) Bl x PRO !!'.!'E%P.!!‘ M2B

Y ' TB6612FNG PB1 M V2A

user LED e 1 dual H-bridge PB2 PC5

(on PD1 - red) ::: {_trimmer qu v Eg‘é

| potentiometer 5 =X :
ATmegad8/168 _LICEE - ADC7 PDO I | PC2
microcontroller : =8 | lop ) PD1 o PC1
e PD2 ] PCO
20 MHz | S BEM] Programming PD4 S ADC6
resonator connector PD7EREEEY RESET

ISP PIN 1

ADC7 (tied to pot)

*  VIN should be from 5 to 13.5 V, with an absolute maximum of 15 V.

* RESET can be brought low to reset the controller, but it can otherwise be left disconnected
(it is internally pulled high). This pin is labeled as PC6 in the ATmega48/168/328 datasheet
(and on the Baby Orangutan silkscreen).

* Vcc can be used to tap into the Baby Orangutan’s regulated 5V line. This line can supply a
total of around 100 mA at 5 V, but thermal dissipation limits the total Vcc current to around
50 mA at 13.5 V. Note that attempting to pull too much current from Vcc could permanently
damage the Baby Orangutan’s voltage regulator.

*  MIA & M1B are the outputs used to drive motor 1. These outputs can supply around 1 A
continuous (3 peak).

*  M2A & M2B are the outputs used to drive motor 2. These outputs can supply around 1 A
continuous (3 peak).

*  PCO - PC5 can be used as both analog inputs and digital 1/O lines

*  ADC6 & ADCT are dedicated analog inputs. Note that ADC7 is internally connected to the
10k user trimmer potentiometer.

* PBO0, PB3, PB4, PBS, PDO, PD1, PD2, PD3, PD4, & PD7 are digital I/O lines with alternate
functions determined by the AVR hardware peripherals to which they connect. For example,
PDO and PD1 connect to the ATmega48/168’s UART and can be configured to function as
RX and TX, respectively. Note that PD1 is internally connected to the red user LED, which
may limit its ability to be used as an input (if the source cannot drive the PD1 hard enough,
the voltage will be pulled below the AVR’s high threshold by the LED-resistor circuit ).
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Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

Warning: Pins PB4 and PB5 are used as ISP programming pins in addition to digital user 1/0
lines. Be careful not to connect anything to these pins that might interfere with programming (e.g.
large capacitance or an external device that could drive those lines during programming).
Similarly, don 't connect anything to those lines that might behave unexpectedly when they are
driven during programming (e.g. if you use these lines as inputs to a motor driver IC, it could drive
your motors in strange and potentially dangerous ways during programming) .

You can tap into the Baby Orangutan’s regulated 5V Vcc line using the pin labeled “Vcc” or either
of the two pads on the bottom of the board directly to the left of this pin. You can tap into the Baby

Orangutan’s ground using the two pads on the bottom of the board directly to the right of the
“GND” pin.
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8002@ njojod
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The Baby Orangutan ships with 0.1" header pins as shown in the left picture below: two 12x1 strips
and one 3x2 ISP programming header. Both 12x1 strips can be soldered in to allow the module to
be used as a DIP component on breadboards or prototyping boards, or a single 12x1 strip can be
soldered in to allow the module to be used as a single in-line pin (SIP) component (since power
pins, one of the motor outputs, and several I/O lines are all accessible from one side). The header
pins can be left off and wires can be directly soldered to the Baby Orangutan for space-constrained
installations.

If you solder in the 3x2 ISP header pins, the solder connections should be made along the bottom
side of the board so the pin connections are available from the top side of the board, as shown in the
right picture above. If you solder the ISP pins to the wrong side of the board, your programmer’s
ISP cable will not be able to connect correctly to the Baby Orangutan.
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Anleitung

zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

Pin Orangutan Function Notes/Alternate Functions

PBO digital I/O Timerl input capture (ICP1)
divided system clock output (CLKO)

PBI digital I/O Timerl PWM output A (OC1A)

PB2 digital I/O Timer] PWM output B (OC1B)

PB3 M2 control line Timer2 PWM output A (OC2A)
ISP programming line

PB4 digital I/O Caution: also an ISP programming line

PB5 digital I/O Caution: also an ISP programming line

PB6 20 MHz resonator input not accessable to the user

PB7 20 MHz resonator input not accessable to the user

PCO analog input and digital /O | ADC input channel 0 (ADCO)

PCl1 analog input and digital /O | ADC input channel 1 (ADC1)

PC2 analog input and digital /O | ADC input channel 2 (ADC2)

PC3 analog input and digital /O | ADC input channel 3 (ADC3)

PC4 analog input and digital /O | ADC input channel 4 (ADC4)
12C/TWI input/output data line (SDA)

PC5 analog input and digital /O | ADC input channel 5 (ADC5)
[12C/TWI clock line (SCL)

PC6 RESET pin internally pulled high; active low
digital I/O disabled by default

PDO digital I/O USART input pin (RXD)

PD1 digital I/O connected to red user LED (high turns LED on)
USART output pin (TXD)

PD2 digital I/O external interrupt 0 (INTO)

PD3 M2 control line Timer2 PWM output B (OC2B)

PD4 digital I/O USART external clock input/output (XCK)
Timer0 external counter (TO)

PD5 M1 control line Timer0 PWM output B (OCOB)

PD6 M1 control line Timer0 PWM output A (OC0A)

PD7 digital I/O

ADC6 dedicated analog input ADC input channel 6 (ADC6)

ADC7 dedicated analog input connected to user trimmer potentiometer

ADC input channel 7 (ADC7)
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Anleitung zum Baby Orangutan B-328 Robot Controller - Bezug Robotikhardware.de

Motor Driver Truth Table
H H L L brake
L H L H “forward”
H L H L “reverse”
L L OFF (high-impedance) coast

Motor 1 is controlled by pins PD5 and PD6, and motor 2 is controlled by PD3 and PB3. These pins
are connected to the ATmega48/168’s four eight-bit hardware PWM outputs, which allows you to
achieve variable motor speeds through hardware timers rather than software. This frees the CPU to
perform other tasks while motor speed is automatically maintained.

The suggested procedure for using hardware PWM outputs to control the motors is as follows:

1.Make the four motor control pins outputs and drive them high; this drives all four motor outputs
low.

2.Configure Timer0 and Timer2 to use a prescaler of 8, which results in a PWM frequency of 20
MHz/8/256 = 9.8 kHz. Set these timers for inverted PWM mode output on both OCxA and OCxB,
meaning that these PWM pins are set on timer compare match and cleared on timer overflow. This
results in negative PWM pulses with duty cycles determined by registers OCR0OA, OCROB,
OCR2A, and OCR2B.

3.You can command motor 1 to drive “forward” at a speed ranging from 0 — 255 by setting OCR0B
= speed and holding fixed OCROA = 0. You can command motor 1 to drive “reverse” at a speed
ranging from 0 — 255 by setting OCROA = speed and OCROB = 0. During the period where the two
input pins have opposite values, the motor drives at full speed. During the period where the two
inputs have the same value (high), the motor brakes. Cycling between drive and brake and high
frequency results in variable motor speed that changes as a function of PWM duty cycle. Analogous
results can be obtained for motor 2 using OCR2A and OCR2B. (Note that the concept of “forward”
is arbitrary as simply flipping the motor leads results in rotation in the opposite direction.)

Using these PWM settings, OCROB = 255 is equivalent to holding PD5 low while OCROA =0 is
equivalent to holding PD6 high. As you can see from the truth table above, in this state M1B
connects to your battery’s positive terminal and M1A connects to ground. Decreasing OCROB to
something less than 255 decreases the percentage of time PDS5 is low, causing M 1B to alternate
between VIN and GND (and hence causing motor 1 to alternate between drive and brake).
Similarly, OCR2B =255 is equivalent to holding PD3 low while OCR2A = 0 is equivalent to
holding PB3 high. In this state, M2B connects to your battery’s positive terminal and M2A connects
to ground.
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Bezugsquelle fiir dieses Modul: http://robotikhardware.de/

Modul-Hersteller: Pololu/USA

Aktuelle Infos/Erganzungen:
Pololu/USA - http://www.pololu.com/catalog/product/1220

Aktuelle deutsche Doku: http://robotikhardware.de
Ubersetzung/ Deutsche Doku: http://robotikhardware.de
Hilfreiches Technik-Forum: http://www.roboternetz.de/communit

Passende Bibliotheken fiir C-Programmierer:
http://www.pololu.com/catalo roduct/1220/resources

Hinweise zur beschrankten Haftung

Das Modul ist nicht fir Gerate geeignet die direkt oder indirekt medizinischen, gesundheitlichen oder
anderen Zwecken, bei denen ein Ausfall / Fehler zu Schaden an Personen oder Sachwerten flihren wiirde.
Soll das Modul fir einen solchen Fall eingesetzt werden, so ist der Kunde fiir den Test und alle
Zulassungen selbst verantwortlich. Robotikhardware.de ibernimmt daflir keinerlei Haftung. Die Haftung
beschrankt sich in allen Fallen auf den Austausch des fehlerhaften Moduls. Module die durch fehlerhaften
AnschluB / Bedienung beschadigt wurden, kénnen nicht ersetzt werden.Das Modul ist nicht fiir den
kommerziellen Einsatz gedacht, sondern vornehmlich fiir Ausbildung, Entwicklung, Experimente und
Modellbau. Eine andere Anwendung erfolgt auf eigenes Risiko. Die von uns angegebenen Daten sind
weitestgehend Herstellerangaben fir die wir keine Gewahr ibernehmen kénnen.

Haftung, EMV-Konformitat

Alle Teile der Schaltung wurden sorgfaltig geprift und getestet. Trotzdem Ubernimmt der
Entwickler/Vertrieber keine Garantie daftr daB alles einwandfrei funktioniert. Insbesondere wird keine
Haftung fir Schaden, die durch Nachbau, Inbetriebnahme etc. der hier vorgestellten Schaltungen
entstehen. Derjenige, der den Bausatz zusammenbaut oder das Modul in eigene Schaltungen/Gehduse
integriert, gilt als Hersteller und ist damit selbst fiir die Einhaltung der geltenden Sicherheits- und EMV-
Vorschriften verantwortlich.

Wenn nicht anders angegeben handelt es sich generell bei allen Bausatzen, Modulen und Boards um
"nicht CE-gepriifte" Komponenten

und sind konzipiert fir den Einbau in Gerdte oder Gehduse. Bei der Anwendung muissen die CE-Normen
eingehalten werden. Hierfur ist der Kaufer verantwortlich.

Fir Schaden die durch fehlerhaften Aufbau entstanden sind, direkt oder indirekt, ist die Haftung generell
ausgeschlossen. Schadensersatzanspriiche, gleich aus welchem Rechtsgrund, sind ausgeschlossen,
soweit nicht vorsatzliches oder grob fahrldassiges Handeln vorliegt. Sofern wir haften, umfaBt unsere
Haftung nicht solche Schaden, die nicht typischerweise erwartet werden konnten. Haftung und
Schadenersatzanspriiche sind auf den Auftragswert / Bauteilwert beschrankt. Bei der Lieferung von
Fremdprodukten als auch Software gelten Uber diese Bedingungen hinaus die besonderen Lizenz- oder
sonstigen Bedingungen des Herstellers.
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