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1. Inbetriebnahme des Mikrocontrollers.
So einfach kann Programmieren sein!
Arduino MEGA 2560 Tutorial fUr die erste Benutzung:
Es schaut komplizierter aus, als es wirklich ist. Diese Anleitung soll helfen,
dass man selbst mit wenig Erfahrung in Sachen Programmieren und Technik
ganz interessante Dinge hinbekommen kann. Man braucht ganz wenig

Vorkenntnisse, um mit dem Arduino arbeiten zu konnen.
Jedoch sollte man schon ein wenig Zeit daflr investieren.

Das Blockschaltbild eines Mikrocontrollers:
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Die technischen Daten:
Microcontroller ATmegal280
Operating Voltage 5V
Input Voltage (recommended) 7-12V
Input Voltage (limits) 6-20V
Digital 1/0 Pins 54 (of which 15 provide PWM output)
Analog Input Pins 16
DC Current per 1/0 Pin 40 mA
DC Current for 3.3V Pin 50 mA
Flash Memory 128 KB of which 4 KB used by bootloader
SRAM 38 KB
EEPROM 4 KB
Clock Speed 16 MHz

Der Spal’ daran darf natirlich auch nicht fehlen. Keine Angst davor,
etwas Neues auszuprobieren. So kompliziert und gefahrlich ist es nicht.

Eigentlich kann man auch nichts kaputt machen.

2. Arduino-Entwicklungsumgebung auf den PC (WINDOWS / LINUX) aufspielen;
kostenlos verfligbar auf:
http://vps.ebg-vaterstetten.de:8080/ebg-roboter-software/EBG-Roboter-Installer.exe
oder bei uns vom Stick (EBG-Roboter-Installer.exe).

Auf C: kopieren und dann dort starten — dauert etwas, nur Geduld.

3. USB-Kabel an Arduino anstecken, dann an den PC.
4. Bei WINDOWS Treiber fir USB-Chip installieren. Software vom Stick.

5. Entwicklungsumgebung starten mit

Ll

2

EBG-CodeBlocks
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6. Create a new project wahlen.

' Code::Blocks

The open source, cross-platform IDE

Jsf_r,;.»

Belease 17.12 rev 11256 (2017-12-28 10:44:41) goe 5.1.0 Windows/unicode - 32 bit

Create a new project \!t Open an existing project \ ; : Tip of the Day
-

i
| S——-

7. EBG-Roboter Project auswahlen

e

Mew from template

Projects Category: <Al categories >
Build targets

Files @

Custom

er templates EBG-Roboter Project Emp
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8. AVR Project mit Next schlielRen

__ —

EBG-Roboter Project x
- Willkammen im Assistenten zur Erstellung eines Projekts fir deinen EBG Roboter,
Wenn du bereit bist, Kick auf Mext™... it
[ skip this page next time
AVR Project i
< Back Mext > Cancel
&

9. Als Beispiel fur das erste Programm Namen Blink_L vergeben und
Ablageort festlegen.

/ Hier Programmnamen einsetzen .

EBG-Roboter Project =
Flease select thgfolder where you want the new project
to be created #5 well as its title. it
Project titl
[Biirke_| |
AVR P roject Folder to create project in: lth

|C:\,L.l5er5'n,Gerhard Westermeir\DocumentsRobi | e

Project filename:
|BIink_L.cbp |

Resulting filename:
|C:‘|,l_lsers‘|,Gerhard Wesbermeir\Doa_lments\,Robi‘l,Blink_L‘»,El

. Hier den Standardpfad eingeben

Statt Gerhard Westermeir natilirlich den eigenen Usernamen

= ==
K\
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10. Unter main.c findet sich das Roboter-Standardprogramm.

RS e | @ [F] D e D vl 4= o L olbhdm x5l | |G 3
Mamwt — x .. Y
4 | Projects | Symbols ] Files ’: 1 |"T'_:'_-:'_';:i=_ ebg 1ib robo/lib.h>
OWorkspace Z
F:lq Blink_L 3 Hint main (void) {
£ Sources 1
| main.c - | roboter init();
5
T
8
a [H while (1) {
10
11
12
13 5
14
15 while (1)
l& return 0;
17
18 =

11. Hier mUssen wir fur unser erstes Programm ein paar Zeilen erganzen.
Unter roboter_lInit(); folgende Zeilen:

#define LED_L 13
pinMode(LED_L, OUTPUT);

12. Unter dem ersten while(1) innerhalb der geschweiften Klammern

digitalWrite(LED_L, HIGH);
delay(100);
digitalWrite(LED_L, LOW);
delay(1000);

13. Damit ist unser erstes Programm fertig!
Wir mussen noch die Version des Robi auswahlen
In unserem Fall: GEN_3/4

sug Fortran wxSmith Tools T
B3P § O B N3 —
v | main(void) : int

I
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14. Ubersetzen in Maschinencode mit dem Zahnriadchen

yug \ Fortran wxSmith Tools Tc
RR: 3 P § & B N34
~ | main{void) : int

I

15. Jetzt mUssen wir das Ubersetzte Programm auf den Arduino MEGA
ubertragen.

Dazu ist zunachst der COM-Port einzurichten

/

sug Fortran wxSmith Tools T
RS P> § S B enss
v | main(void) : int

L

— Tools — COM Port auswahlen

16. Ubertragen und starten auf dem MEGA

wug Fortran wxSmith Tools Te
RGP § O 0 s
v'rnm{void):ht

Ly %

— Tools — Programmieren
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Damit ist das Maschinenprogramm auf dem Roboter und wird sofort
ausgefuhrt. Die LED L auf dem Board blitzt kurz auf, um dann fur eine
Sekunde dunkel zu bleiben.

Auch dann, wenn wir die USB-Leitung trennen und den MEGA mit einer
externen Stromversorgung (z.B. Batterie) betreiben.

Dazu kommen wir spater.
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