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ROBOT INSPEKCYJNY Z GPS

m Opis projektu: Robot zdolny do poruszania sie w wyznaczonym
obszarze z lokalizacjg przy uzyciu GPS.

® Komponenty:
e modul GPS (NEO6MV?2),
¢ elementy z Rozdziatu 1.

B Zastosowanie: Inspekcja duzych obszaréw, badanie terenu, ochrona
przed kradzieza.

Krok po kroku

Robot z rozdziatu 1 bedzie pelnil role zdalnie sterowanego woézka, na ktérym
bedzie transportowany maty odbiornik GPS (rysunek 8.1).

Rysunek 8.1. Ptytka NEO6MV2 z dotaczong antena

Modut NEO6MV2 to maty odbiornik GPS, ktéry stuzy do okreslania do-
kladnej lokalizacji (czyli wspolrzednych: diugosci i szerokosci geograficz-
nej) na podstawie sygnatéw z satelitoéw GPS.

Inaczej méwigc, NEO6MV2 moéwi mikrokontrolerowi (np. Arduino,
Raspberry Pi), gdzie sie znajduje na Ziemi.
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BUDUJ ROBOTY Z ARDUINO

Co potrafi modut NEO6MV2?

m Odbiera sygnaly z satelitow GPS.

m Oblicza swoja pozycje: dlugosé i szerokosé geograficzna, wysokos¢é
nad poziomem morza.

m Pokazuje réwniez: czas UTC, predkosé poruszania sie, liczbe
widocznych satelitow.

m Wspolpracuje z Arduino i innymi mikrokontrolerami przez port
UART (TX/RX).

Aby potaczy¢ ze soba RX i TX, RX jednego urzadzenia nalezy

: ,’,—f\ podfaczy¢ do TX drugiego urzadzenia i odwrotnie. To znaczy,
{3 : \ ze przewdd z oznaczeniem RX z jednego urzadzenia powinien
e by¢ podfaczony do przewodu z oznaczeniem TX drugiego

urzadzenia, i na odwrot.

Co to jest RX i TX? RX (ang. Receiver) oznacza odbiornik, a TX
(ang. Transmitter) nadajnik.

Dlaczego tak? Komunikacja szeregowa (UART) dziata na za-
sadzie, ze jedno urzadzenie wysyta dane (TX), a drugie je od-
biera (RX).

Zatem jesli sa dwa urzadzenia, ktére majg komunikowac sie ze
sobg, np. modut GPS i kontroler lotu, RX kontrolera lotu musi
by¢ podfaczony do TX modutu GPS, a RX modutu GPS do TX
kontrolera lotu.

Wazne! Nie tgcz RX z RX ani TX z TX, poniewaz wtedy urzadze-
nia nie beda sie mogty ze soba komunikowac.

Gdzie si¢ uzywa NEO6MV2?

m W robotach mobilnych — zeby wiedzialy, gdzie sie znajduja.
m W trackerach GPS — np. do $ledzenia pojazdow.

m W dronach — do nawigacji.

m W projektach z mapami — np. zeby narysowac trase.

Co jest potrzebne, zeby go uruchomic?
B Zasilanie (najczesciej 3,3 V lub 5 V — zaleznie od wersji).

m Podlaczenie do mikrokontrolera (TX — RX, RX — TX).
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m Odpowiednia biblioteka, np. TinyGPS+ + dla Arduino.
B Oprogramowanie do odczytu danych (np. wyswietlanie pozycji na
ekranie LCD albo w monitorze portu szeregowego).

Na rysunku 8.2 pokazalem uktad NEO6MV2 podlaczony do Arduino UNO.

Rysunek 8.2. Potaczenie Arduino UNO i NEO6MV2

Wykonane polgczenia opisalem w tabeli 8.1.

Tabela 8.1. Potaczenia pomiedzy Arduino UNO i NEO6MV2

Arduino UNO NEO6MV2
GND GND

5v [Ce

X RX

RX Il

Jak odczytaé dane z GPS w komputerze?

Po zmontowaniu ukladu (rysunek 8.2) trzeba podiaczy¢ Arduino UNO
do komputera. Nastepnie nalezy uruchomié¢ Arduino IDE i zainstalowa¢
biblioteke. W tym celu trzeba w Arduino IDE wybra¢ polecenia: Szkic/Dolgcz
bibliotekg/Zarzqdzaj bibliotekami (rysunek 8.3).
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BUDUJ ROBOTY Z ARDUINO

3a | Arduino IDE 2.3.5
Szkic MNarzedzia Pomoc
Weryfikuj/Kompiluj
Przeglij
Skompiluj i wgraj
Przeslij uzywajac programatora

Eksportuj skompilowane binarnie

Zarzadza) bibliotekami...

Optymalizuj pod katem debugowania

Pokaz folder szkicow.

Dotacz biblioteke

Rysunek 8.3. W ten sposéb mozna sie dosta¢ do menedzera bibliotek

Ctrl+R Dodaj biblioteke .ZIP...
Ctrl+U
Biblioteki Arduino
ArduinoCTA
Ctrl+Shift+U
BLE
Alt+Ctrl+S
BluetcothSerial
DNSServer
Alt+Ctri+K EEPROM
3 ESP Insights

Ly

Ctrl+Shift+l

Po wyswietleniu okna menedzera bibliotek i wpisaniu w polu filtru nazwy

TinyGPSPlus wysSwietlone zostang trzy biblioteki (rysunek 8.4).

MENEDZER BIBLIOTEK

TinyGPSPlus

Typ: Wszystko v
Temat:  Wszystko d

TinyGPSPlus przez Mikal Hart

TinyGPSPlus provides object-oriented
parsing of GPS (NMEA) sentences
NMEA is the standard format GPS...
Wiecej informacji

TinyGPSPlus-ESP32 przez
Mikal Hart
A GPS library A compact Arduino

NMEA (GPS) parsing library
Wiecej informacji

TinyGPSPlusPlus przez Ress

TinyGPSPlus provides object-oriented
parsing of GPS (NMEA) sentences
NMEA is the standard format GPS...
Wiecej informacji

Rysunek 8.4. Ktora biblioteke wybrac?
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ROBOT INSPEKCYJNY Z GPS

Odpowiedz na pytanie mozna uzyskaé po przeczytaniu opisu bibliotek.

Najistotniejsze informacje zebratem w tabeli 8.2.

Tabela 8.2. Whasciwosci bibliotek

Biblioteka

Do czego stuzy

Kiedy uzywac?

TinyGPSPlus przez Mikal Hart

Standardowa wersja do Arduino UNO,
Nano, Mega

To jest ta, ktdra jest zgodna z NEO6MV2
i SoftwareSerial

TinyGPSPlus-ESP32

Wersja zoptymalizowana pod ESP32

Nie dla Arduino UNO / Nano

TinyGPSPlus (Ress)

Kopia lub inna modyfikacja

Moze by¢ niekompatybilna z kodem

Klikam zatem przycisk Zainstaluj przy bibliotece TinyGPSPlus przez Mikal
Hart (1.0.3) (rysunek 8.5).

MENEDZER BIBLIOTEK
TinyGPSPlus

Typ: Nszystko v

Temat:  Wszystko v

TinyGPSPlus przez Mikal Hart

TinyGPSPlus provides object-oriented
parsing of GPS (NMEA) sentences
NMEA is the standard format GPS...
Wiecej informacji

Rysunek 8.5. Biblioteka kompatybilna z NEO6MV2 i SoftwareSerial

Kolejnym krokiem jest wgranie programu do Arduino i IDE:

#include <SoftwareSerial.h>
#include <TinyGPSPlus.h>

/I Tworzymy port szeregowy dla GPS
SoftwareSerial gpsSerial(4, 3); // RX, TX
TinyGPSPTus gps;

void setup() {
Serial.begin(9600); /I Monitor portu szeregowego
gpsSerial.begin(9600); // GPS
Serial.printin("Oczekiwanie na dane GPS...");

}
void Toop() {
while (gpsSerial.available() > 0) {
gps.encode(gpsSerial.read());
171
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if (gps.location.isUpdated()) {
Serial.print("Szerokos¢ geograficzna: ");
Serial.printin(gps.location.lat(), 6);

Serial.print("DYugos¢ geograficzna: ");
Serial.printin(gps.location.Ing(), 6);

Serial.print("WysokoS¢ (m n.p.m.): ");
Serial.printin(gps.altitude.meters());

Serial.print("Czas UTC: ");
Serial.print(gps.time.hour());
Serial.print(":");
Serial.print(gps.time.minute());
Serial.print(":");
Serial.printin(gps.time.second());

Serial.printIn("--------coooo- ")s
}
}
}
Po podiaczeniu Arduino UNO do komputera (rysunek 8.6) trzeba wybraé
odpowiednia plytke w menedzerze plytek (rysunek 8.7), a nastepnie wgra¢

szkic (rysunek 8.8).

Rysunek 8.6. Arduino UNO i NEO6MV2 zostaty podtaczone do komputera

2 sketch_apr3a | Arduino IDE 2.3.5
Plik Edytuj Szkic MNarzedzia Pomoc

¥ Arduino Uno

sketch_apr3 g Arduino Uno ra
com3
19
20

Wybierz inna plytke i port...

Rysunek 8.7. Wybieramy ptytke, ktdra jest podtaczona do komputera, czyli Arduino UNO
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ROBOT INSPEKCYJNY Z GPS

©0

Rysunek 8.8. Kliknigcie przycisku oznaczonego strzatka spowoduje skompilowanie i wgranie szkicu
4% Co zobaczysz w monitorze portu szeregowego:
Po kilku sekundach (cho¢ czasem nawet do 1-2 minut przy pierwszym

uruchomieniu) pojawia si¢ dane GPS (rysunek 8.9).

Dane wyjsciowe  Monitor portu szeregowego X

Sz kc raficzna: 52.231533

Rysunek 8.9. Dane odczytane z czujnika GPS

Znajdujacy sie obok kod QR prowadzi
do strony o adresie: https://wwuw.facebook.com/
witold.wrotek/videos/1667935137193705.

Na niej zobaczysz film pokazujacy dziata-
nie opisanego w tym rozdziale uktadu.
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SUDUJ
ROBOTY
Z ARDUINO

Jesli marzysz o samodzielnym zbudowaniu i zaprogra-
mowaniu robota, jestes na dobrej drodze. Z pomoca tego
przewodnika zrobisz wszystko samodzielnie, od poczatku
do korica, szybko i sprawnie — zaskoczy Cie, jak przyjazna
moze byc robotyka.

Nad swoim pierwszym projektem bedziesz pracowac
w systemie Arduino. Pozwala on tgczyc rozmaite kompo-
nenty elektroniczne, takie jak czujniki, serwomechanizmy
i moduty. Steruje sie nimi, programujac ptytki Arduino
tak, by realizowaty konkretne dziatania w odpowiedzi na
okreslone sygnaty wejscia.

od pierwszych plandéw i wyboru ptytki Arduino
przez skompletowanie niezbednych
podzespotdow

po umiejetnosé czytania schematoéw

i zrozumienie podstaw programowania
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