UGV02

Instrukcja obstugi




Wstep

UGV02 to szesciokotowe podwozie mobilnego robota z napedem na cztery kota,
charakteryzujgce sie doskonatymi osiggami w terenie, amortyzatorami i otwartym
kodem zrodtowym, ktdry umozliwia tworzenie wiasnych rozwigzan. Obstuguje
zewnetrzne komputery-hosty (Raspberry Pi, Jetson Nano, RDK X3 itp.), a
komputer-host komunikuje sie z komputerem podrzednym ESP32 poprzez port

Szeregowy.

Wbudowany modut zasilania UPS z baterig litowg 3S 18650 (3 baterie litowe
18650 potgczone szeregowo)(nie dotgczone)) zapewnia nieprzerwane zasilanie
robota oraz umozliwia jednoczesne tadowanie i roztadowywanie. Ponadto,
dzieki wbudowanej wielofunkcyjnej ptytce sterownika robota, obstuguje
zewnetrzne serwomechanizmy magistrali szeregowej, serwomechanizmy PWM,
karty SD itp. Ptytka sterownika oparta jest na uktadzie ESP32 z wbudowanym

Wi-Fi i Bluetooth.

Model UGV02 wyposazony jest w elastyczne opony gumowe, ktére znacznie
redukujg wptyw trudnego terenu. Ponadto, model wyposazony jest w dwa profile

1020 o europejskim standardzie, ktére z tatwoscig spetniajg wymagania



dotyczgce duzych obcigzen, amortyzacji wstrzgsow i osiggéw w terenie, a takze

zapewniajg wiekszg mozliwos¢ personalizaciji.

Cechy

e W zestawie znajdujg sie aluminiowe szyny rozszerzajgce o rozstawie 203
mm i standardzie 1020 (wraz z nakretkami i sSrubami), ktére umozliwiajg
elastyczng rozbudowe zestawu o wiele urzgdzen peryferyjnych.

e Zastosowanie elastycznych opon gumowych znacznie zmniejsza
oddziatywanie trudnego terenu na produkt.

e Dzieki napedowi na szes$¢ kot 4WD samochod ten doskonale radzi sobie z
pokonywaniem wzniesien.

e \Wyposazony w urzgdzenie interaktywne z ekranem OLED o przekatne;j
0,96 cala.

e Dzieki portowi fadowania i automatycznemu uktadowi pobierania mozesz
uzywac urzgdzenia podczas tadowania.

e Modut zasilania UPS z wbudowanym uktadem scalonym INA219
umozliwia monitorowanie napiecia akumulatora i prgdu tadowania w
czasie rzeczywistym.

e Modut zasilania UPS wyposazony jest w 3 akumulatory 18650 potgczone
szeregowo o pojemnosci 7800 mAh. Wyzszy prad wyjsciowy, wieksza moc
silnika.

e Modut zasilania UPS zapewnia réwniez wyjscia 5 Vi 3,3 V do zasilania
innych urzgdzen zewnetrznych.

e Uktad zabezpieczajgcy baterie litowg w module zasilania UPS ma funkcje
zabezpieczajgce przed przetadowaniem, nadmiernym roztadowaniem,

przetezeniem i zwarciem.



e Demo zostato opracowane w srodowisku Arduino IDE, co eliminuje
konieczno$¢ recznej konfiguracji Srodowiska kompilacji. ESP32
automatycznie ustawia hotspot Wi-Fi po wtgczeniu. Do potgczenia i
zalogowania sie na stronie sterowania mozna uzy¢ telefonu komérkowego
(z systemem Android/iOS) lub komputera (z systemem
Linux/Windows/Mac), instalujgc przeglgdarke Chromium. Nie ma potrzeby
pobierania aplikaciji.

e ESP32, komputer podrzedny, moze by¢ uzywany do sterowania silnikami
pradu statego, serwomechanizmami magistrali szeregowej, interfejsami
poktadowego ekranu OLED, gniazdami kart TF, dziewiecioosiowymi
modutami IMU, WiFi i Bluetooth. Moze by¢ rowniez uzywany
samodzielnie, bez koniecznosci instalowania komputera hosta.

e Mozna go rozszerzyc¢ o rozne komputery hosta, wykorzystujgc port
szeregowy do przesytania danych w formacie JSON w celu sterowania.

e (Caly kod jest dostepny jako oprogramowanie open source i zawiera
bogatg dokumentacje programistyczng oraz samouczki.

e Otwarte rysunki rozszerzen ptaskich i rysunki konstrukcyjne podwozia, w
tym modele 3D, umozliwiajgce fatwy rozwoj wtorny.

e Polecenia JSON mozna wysyta¢ przez port szeregowy, USB, HTTP,
ESP-NOW itp.

e Wiekszos¢ ustawien konfiguracyjnych mozna zrealizowaé za pomocg
polecen JSON. Przyktadowo, mozna skonfigurowac potgczenie WIFI dla

produktu bez podtgczania kabla USB.

Aktualizacje oprogramowania sprzetowego

e Jezeli podczas uruchamiania robota na ekranie OLED wyswietla sie
komunikat ,UGV02 Rover Version: 0.9”, oznacza to, ze oprogramowanie
sterownika w robocie zostato juz zaktualizowane do nowej wersji i nie ma

potrzeby wykonywania tej sekcji w celu aktualizacji produktu.



e Jesli robot uruchamia sie bez wyswietlania na ekranie OLED komunikatu
,UGV02 Rover Version: 0.9”, oznacza to, ze oprogramowanie sterownika
w produkcie jest nadal w starej wersji i nalezy wykonac te sekcje, aby
zaktualizowac produkt. Jesli chcesz przywrdéci¢ ustawienia fabryczne,

mozesz to rowniez zrobi¢ za pomocay tej sekcji.

Udostepniamy narzedzie do pobierania ESP32 dla UGV02, ktére moze pomdc

uzytkownikom w szybkiej aktualizacji oprogramowania sprzetowego lub

przywroceniu produktu do wersji fabryczne;.

1. Najpierw podfgcz robota do komputera za pomocg kabla USB. (W tym celu
konieczne bedzie rozmontowanie robota i podtgczenie ztgcza USB znajdujgcego

sie na srodku ptytki sterownika robota).

2. KliknijTutajAby pobra¢ narzedzie do pobierania ESP32 dla UGV02, rozpakuj je
i kliknij dwukrotnie plik demonstracyjny ,flash_download_tool 3.9.5.exe”.
Nastepnie pojawig sie dwa okna. Interfejs uzytkownika narzedzia do pobierania
stuzy do obstugi, a drugie okno to terminal wyswietlajgcy stan dziatania

narzedzia.

3. W interfejsie ,TRYB POBIERANIA NARZEDZIA” wybierz ,Typ uktadu” jako
ESP32i ,Tryb pracy” jako Factory. W przypadku Factory Sciezka wzgledna
zostanie uzyta podczas wywotywania pliku binarnego, wiec nie musisz recznie

wprowadzac sciezki do pliku binarnego, wybierac jej i klika¢ OK.


https://files.waveshare.com/wiki/common/UGV_Rover_FACTORY_v0.96.zip
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4. W tym interfejsie oprogramowania, zaznacz opcje ,LockSettings”, aby moc

jednoczesnie przesyta¢ dema do 8x UGV02 po prawej stronie. Kliknij ,COM” i

wybierz nowy COM (nowy COM to COM3). Szybkos¢ transmisji danych (BAUD)

stuzy do ustawienia predkosci pobierania. Im wyzsza wartosc¢, tym wieksza

predkos¢. ESP32 moze wykorzysta¢ do 921600.
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5. Po wybraniu opcji kliknij START, aby rozpoczg¢ przesytanie wersiji

demonstracyjnej. Po zakonczeniu przesytania, ,IDLE” zmieni sie na ,FINISH”.

Nastepnie mozna odfgczy¢ karte sterownika od potgczenia USB z komputerem,

wigczyc¢ zasilanie robota i rozpoczgc¢ sterowanie.
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Instrukcja obstugi UGV02

Uwaga: Przed uzyciem produktu klienci muszg samodzielnie zakupi¢ i
zainstalowac trzy baterie litowe 18650. Podczas pierwszego podtgczania baterii
nalezy zwroci¢ uwage na to, czy dioda LED swieci sie. Jesli dioda LED swieci
sie, oznacza to, ze bieguny dodatnie i ujemne baterii sg odwrdcone. Nalezy
sprawdzic i upewni¢ sie, ze baterie nie sg odwrdcone. tadowanie baterii
podtgczonych odwrotnie jest zabronione, poniewaz moze to spowodowac

ryzyko wybuchu.

UGV02 Podstawowe zastosowanie

1. Po wigczeniu zasilania WAVE ROVER mozna nim sterowaé. Gdy
akumulator wewnetrzny sie wyczerpie, nalezy uzy¢ dotgczonego
zasilacza 12,6 V 2 A, podtgczonego do portu zasilania produktu, aby
go natadowac. Ladowanie jest mozliwe podczas uzytkowania.

2. Po uruchomieniu robota na ekranie OLED wyswietlajg sie nastepujgce

informacije:



o Pierwszy wiersz wskazuje, ze WiFi dziata w trybie AP, a
hotspot WiFi nosi nazwe ,UGV”.

o Drugi wiersz wskazuje, ze tryb STA jest wytgczony. Gdy
Wi-Fi jest w trybie STA, router przypisze adres IP, ktéry
zostanie wyswietlony.

o Trzeci wiersz wyswietla adres MAC tego urzadzenia, ktéry
jest unikalny i uzywany do komunikacji ESP-NOW.

o Czwarta linia wskazuje napiecie zasilania produktu.

3. Po wigczeniu zasilania, za pomocg smartfona lub komputera potgcz
sie z siecig Wi-Fi robota o nazwie ,UGV” i wpisz hasto ,12345678". Po
nawigzaniu potgczenia z siecig Wi-Fi otworz przeglgdarke Google
Chrome i wpisz ,192.168.4.1” w pasku adresu, aby uzyskac¢ dostep do
internetowego interfejsu uzytkownika. Z tego miejsca mozesz sterowac
robotem za pomocg funkcji interfejsu internetowego. Z tej strony

mozesz rowniez wysyta¢ do robota polecenia JSON.



CONTROL PANEL

ue
LEFT FOEWARD RIGHT
[N

AD:A3:BI:2C-FF:T4

Sl WIDMLE

104 L]

FEEDBACK INFOMATION

Interfejs sieciowy bedzie wyswietlat w czasie rzeczywistym napiecie
robota, site sygnatu (tryb STA), kat kierunku, adres IP, adres MAC i inne
informacje.

Ruchami robota mozna sterowa¢ za pomocg przycisku kierunku. Do
wyboru predkosci ruchu robota stuzg przyciski WOLNO, SREDNIO i
SZYBKO znajdujgce sie pod przyciskami kierunku.

W oknie INFORMACJI O OPINII mozesz wysytac polecenia JSON do

robota. Ponizej znajdziesz szczegétowe polecenia JSON.



e Strona internetowa zawiera funkcje ,wykrywania bicia serca”. Po otwarciu
interfejsu sterowania internetowego aplikacja internetowa bedzie stale
komunikowac sie z robotem. Jesli potgczenie zostanie zerwane podczas
ruchu robota, robot automatycznie zatrzyma sie po krotkim czasie, aby
unikng¢ niebezpieczenstwa.

e Poniewaz aplikacja internetowa jest w petni open-source, mozesz zmienic
jej interfejs i funkcje, modyfikujgc plik WebPage.h. Mozesz skorzystac¢ z

naszego konfigurowalnego samouczka, aby sie tego nauczyc.

Potgcz sie ze znang siecig Wi-Fi

e ZnajdzCMD_WIFI_APSTApolecenie na liscie polecen JSON ponizej
aplikacji internetowej. Mozesz klikng¢ przycisk ,INPUT” ponizej tego
polecenia, a polecenie to zostanie automatycznie wpisane w oknie

wprowadzania polecen JSON.

FEEDBACK INFOMATION

{"T7:404 "ap ssid™"UGV" "ap password™"12345678" "sla_ssid" “your ssid” "sla_ password™ "password”}

e Konkretna zawarto$¢ okna wprowadzania polecenia JSON:
{"T":404,"ap_ssid":"UGV","ap_password":"12345678","sta_ssid":"twoj_ide
ntyfikator_SSID","sta_password":"hasto"}

o Zastepowac twéj_ssidjak Twoje znane WIFI, a takze hasto, i
prosze nie usuwac podwaojnych cudzystowow.

o Po wprowadzeniu zmian kliknij JWYSLI” i poczekaj na
potgczenie produktu. Jesli potgczenie z Twojg znang siecig
Wi-Fi zostanie pomysinie nawigzane, na ekranie OLED w

wierszu ,ST” wy$wietli sie adres IP przypisany przez router.



o Po pomysinym potgczeniu robot automatycznie zapisze
konfiguracje Wi-Fi. W przysziosci, chyba Ze zajdzie potrzeba
zmiany znanej sieci Wi-Fi, nie trzeba powtarza¢ powyzszych
krokéw konfiguracji. Robot automatycznie potaczy sie ze znang
siecig Wi-Fi po uruchomieniu.

e Dostep do strony sterowania robotem mozna uzyskac, otwierajgc
przegladarke Google Chrome na innych urzgdzeniach w tej samej sieci
lokalnej i wprowadzajgc adres IP trybu ,ST” robota. Mozna réwniez
sterowac robotem za pomocg polecen JSON, uzywajgc prostego skryptu

Pythona, wysytajgc zgdania HTTP.

Samouczek interakcji instrukcji JSON w UGV02

Co to jest JSON?

JSON (JavaScript Object Notation) to otwarty standardowy format plikow i
format wymiany danych, ktéry jest tatwy do odczytu i zapisu dla ludzi oraz
umozliwia wymiane danych miedzy wieloma jezykami. Jest rowniez tatwy do

analizy i generowania przez maszyny.

Dlaczego warto uzywac polecen JSON do interakcji z UGV017?

Poniewaz UGV02 oferuje wiecej zasobdw, bogate funkcje demonstracyjne i jest
tatwy w podtgczaniu zewnetrznych komputeréw hosta, mozna nim fatwo

sterowac¢ w wielu aspektach. Dzieki temu mozemy uzywacé polecen JSON do



interakcji z UGV02. Mozemy réwniez dostosowac te funkcje do aktualne;j

struktury, aby lepiej odpowiadaty Twoim potrzebom.

Metody komunikacji polecen JSON

e Przy uzyciu ponizszych wersji demonstracyjnych mozesz sterowac
funkcjami robota, wysytajgc polecenia JSON na r6zne sposoby.

e Robot posiada wbudowang funkcje pulsu: jesli w ciggu 3 sekund nie
zostanie wydane zadne nowe polecenie sterujgce ruchem, robot
automatycznie sie zatrzyma. Dlatego, sterujgc robotem za posrednictwem
hosta, nalezy regularnie wydawac polecenia ruchu, aby robot poruszat sie

nieprzerwanie.
Wysytanie polecernt JSON za posrednictwem aplikacji internetowej

e Po uruchomieniu, uzyj smartfona lub komputera, aby potgczy¢ sie z siecig
Wi-Fi robota o nazwie ,UGV” i wpisa¢ hasto ,,112345678". Po nawigzaniu
potgczenia z siecig Wi-Fi otwérz przeglgdarke Google Chrome i wpisz
,192.168.4.1” w pasku adresu, aby uzyskac dostep do internetowego

interfejsu uzytkownika.

e Wyslij polecenie JSON do robota naINFORMACJE O OPINIACHokno.

Aby uzyskac wiecej szczegotow, zapoznaj sie zZestaw polecen #JSON

Wysytanie polecerit JSON przez HTTP za pomocg skryptéw Pythona

e Kiliknij, aby pobrachttp_simple_ctrl.py, jak pokazano ponizej:

requests
argparse

main () :


https://www.waveshare.com/wiki/UGV02#JSON_Command_Set
https://files.waveshare.com/upload/5/51/Http_simple_ctrl.zip

parser = argparse.ArgumentParser (description="'Http JSON

Communication')
parser.add argument ('ip', type=str,
10.104")

args = parser.parse args()

ip addr = args.ip

help='IP address:

command = input ("input your json cmd: ")

—_n

url = "http://" + ip addr + "/Jjs?json=" + command

response = requests.get (url)
content = response.text
print (content)
KeyboardInterrupt:

main ()

Przed uruchomieniem wersji demonstracyjnej nalezy potwierdzi¢ adres IP

robota. Adres IP robota jest scisle powigzany z jego trybem Wi-Fi.

e Jesli tryb WIFI robota ustawiony jest wytgcznie na tryb AP, a adres IP to
192.168.4.1.
e Jesli tryb WIFI robota jest ustawiony na STA, na ekranie OLED mozna

wyswietli¢ adres IP urzgdzenia WAVGO.

Uruchom demonstracje komunikacji za pomocg zgdania HTTP za pomoca

nastepujgcych polecen, zmieniajgc adres IP polecenia na adres |IP swojego

robota.

python http simple ctrl.py 192.168.4.1



Uwaga: w obu trybach robot musi znajdowac sie w tej samej sieci LAN, co

urzgdzenie, na ktérym dziata ten skrypt.

Wysytanie polecen JSON za pomocg ESP-NOW

e Mozna sterowac ptytkg sterownika robota, aby wysyta¢ polecenia za
posrednictwem ESP-NOW, ktéry charakteryzuje sie niskim opéznieniem
bez potgczenia i obstuguje komunikacje jednokierunkowa,
wielokierunkowg i rozgtoszeniows.

e Aby fatwo to przetestowaé, domysiny tryb ESP-NOW po uruchomieniu
moze odbierac polecenia ESP-NOW. Jesli nie chcesz, aby ten produkt byt
sterowany przez inne urzgdzenia, mozesz uzyc polecenia
{"T":301,"mode":0}, aby wytgczy¢ funkcje odbioru ESP-NOW, a nastepnie
przywrocic jg pozniej poleceniem {"T":301,"mode":3}.

e Parametr {"T":301,"mode":0} stuzy do ustawienia automatycznego
uruchamiania produktu. Mozna go wpisa¢ do pliku boot.mission. Aby
produkt automatycznie wytgczat funkcje odbioru polecen ESP-NOW po
kazdym wigczeniu, mozna uzyc¢ tego polecenia, aby dodac¢ {"T":301,
"mode":0} do pliku
boot.mission:{"T":222,"name":"boot","step":"{\"T\":301,\"mode\":0}"}. Jesli
chcesz anulowac to ustawienie, mozesz po prostu usungc plik
boot.mission (po jego usunieciu zostanie on automatycznie utworzony

przy nastepnym uruchomieniu): {"T":203,"name":"boot.mission"}.

Przygotowanie do uzycia ESP-NOW

e W ponizszych samouczkach dotyczgcych korzystania z ESP-NOW
odbieranie polecen JSON przez strone odbierajgcg zaktada, ze wtgczono
funkcje odbioru polecen w ESP-NOW (wystarczy domysiny stan nowego

produktu).



e Sprzet zaangazowany w ponizsze funkcje to urzgdzenia ESP32, takie jak
General Driver for Robots lub ROS Driver for Robots, na ktérych dziatajg

nasze demonstracje podrzedne.

Sterowanie jednokierunkowe
Sterowanie jednokierunkowe to sterowanie typu punkt-punkt, co oznacza, ze

mozna sterowac jednym urzgdzeniem za posrednictwem innego urzgdzenia.

e Uzytkownicy muszg uzyskac adres MAC kontrolowanego terminala. Adres
ten zazwyczaj jest wyswietlany na ekranie OLED.

e Uzytkownicy mogg wysytaé polecenia JSON do terminala sterujgcego i
dodawac adres MAC terminala sterujgcego do komputera rownorzednego.
Na przyktad {"T":303,"mac":"CC:DB:A7:5C:1C:40"}, a wartos¢ mac nalezy
zastgpi¢ adresem MAC komputera podrzednego.

e Jesli musisz usung¢ jakis adres MAC komputera rownorzednego, mozesz
uzy¢ polecenia {"T":304,"mac":"CC:DB:A7:5C:1C:40"}.

e Wyslij polecenie JSON do kontrolowanego terminala:
{"T":306,"mac":"CC:DB:A7:5C:1C:40","dev":0,"b":0,"s":0,"e€":0,"h":0,"cmd":
1,"megs":"{"T":114,"led":255}"}

e Mozesz zastgpi¢ powyzsze polecenie JSON megs innymi poleceniami i
zastgpi¢ wartos¢ mac adresem MAC swojego terminala. Nie zmieniaj

innych wartosci, poniewaz sg one przeznaczone dla innych funkciji.

Kontrola transmisiji
Sterowanie rozgtoszeniowe to metoda sterowania typu jeden do wielu, dzieki
ktorej mozna sterowac wieloma urzgdzeniami jednoczesnie z jednego

urzadzenia.



e Uzytkownik nie musi uzyskiwac¢ adresu MAC kontrolowanego terminala. W
tym trybie polecenia bedg wysytane do wszystkich urzgdzeh w pewnym
zakresie. Metoda sterowania rozgtoszeniowego jest taka sama jak w
przypadku sterowania jednokierunkowego. W sterowaniu
jednokierunkowym nalezy jedynie zastgpi¢ wartos¢ MAC adresem
rozgtoszeniowym: ,FF:FF:FF:FF:FF:FF”.

e Korzystajgc z metody opisanej w tym samouczku, uzytkownicy moga
wysytac polecenia JSON do terminala sterujgcego i dodawaé adres
rozgtoszeniowy do komputera rownorzednego: {"T":303, "mac":
"FF:FF:FF:FF:FF:FF"}.

e Jesli musisz usungé¢ adres rozgtoszeniowy partnera, mozesz uzy¢
polecenia {"T":304,"mac":"FF:FF:FF:FF:FF:FF"}.

e Transmisja wysyta polecenie JSON:
{"T":306,"mac":"FF:FF:FF:FF:FF:FF","dev":0,"b":0,"s":0,"e":0,"h":0,"cmd": 1
,"'megs":"{"T":114,"led":255}"}

o Mozesz zastgpic polecenia JSON w powyzszych megs innymi
poleceniami i pozostawi¢ reszte wartosci bez zmian, wartosci te

sg uzywane w innych funkcjach.

Kontrola multicastu

Sterowanie multicastowe to metoda sterowania typu jeden do wielu, ktora

pozwala sterowac wieloma urzgdzeniami jednoczesnie z jednego urzadzenia.

Réznica w stosunku do sterowania rozgtoszeniowego polega na tym, ze

sterowanie multicastowe pozwala wybrac urzadzenie, ktére ma by¢ sterowane.

e Uzytkownicy muszg uzyska¢ adres MAC kontrolowanego terminala. Adres

ten zazwyczaj jest wyswietlany na ekranie OLED.



e Uzytkownicy mogg wysyta¢ polecenia JSON do terminala sterujgcego i
dodawac adres MAC terminala sterujgcego do komputera réwnorzednego,
na przyktad {"T":303,"mac":"CC:DB:A7:5C:1C:40"},
{"T":304,"mac":"CC:DB:A7:5C:E5:FC"}. Nalezy zastgpi¢ warto$¢ mac
adresem MAC urzadzenia podrzednego. Mozna réwniez dodac wiele
adresow MAC do terminala sterujgcego, ale zaleca sig, aby nie dodawac
wiecej niz 20.

e Nie dodawaj adresu rozgtoszeniowego "FF:FF:FF:FF:FF:FF".

e Jesli musisz usung¢ adres MAC rozgtoszeniowy komputera
réownorzednego, mozesz uzy¢ polecenia
{"T":304,"mac":"FF:FF:FF:FF:FF:FF"}.

e Multicast wysyta polecenie JSON:
{"T":305,"dev":0,"b":0,"s":0,"e":1.57,"n":1.57,"cmd":1,"megs":"{"T":114,"led"
:255}".

e Mozesz zastgpi¢ polecenie JSON w megs innymi poleceniami i
pozostawic reszte wartosci bez zmian, wartosci te zostang wykorzystane

do innych funkciji.
Wysytanie polecen JSON za pomocg GPIO lub portu szeregowego USB
Mozesz uzy¢ komputera PC, Raspberry Pi, Jeston Nano, Jetson Orin Nano i
innych hostow do komunikacji z urzgdzeniem podrzednym ESP32 przez port

szeregowy. Istniejg dwie metody potgczenia przez port szeregowy:

e Lt3czy robota z Raspberry Pi, Jeston Nano lub Jetson Orin Nano za
pomocg 40-pinowego interfejsu UART.
e Podtgcz port USB ptyty sterujgcej robota do komputera hosta za pomoca

kabla USB (ta metoda wymaga rozmontowania robota).



e Kiliknij naserial_simple_ctrl.pyaby pobra¢ wersje demonstracyjng, jak

pokazano ponizej:

serial

argparse
threading

read serial():

{data}l", end='"")

parser = argparse.ArgumentParser (description='Serial JSON
Communication')
parser.add argument ('port', type=str,
/ttyUSBO) ')

args = parser.parse args ()

help='Serial port name

(e.qg.,

ser = serial.Serial (args.port, baudrate=115200, dsrdtr=

ser.setRTS ( )
ser.setDTR ( )

serial recv thread = threading.Thread(target=read serial)

serial recv thread.daemon =

serial recv thread.start()

command = input ("")
ser.write (command.encode () + b'\n')
KeyboardInterrupt:

ser.close ()

1]

== main ":

Uzyj ponizszych polecen, aby uruchomi¢ demonstracje komunikacji przez port

szeregowy. Nalezy dodac¢ podtgczony port COM produktu. Po podtgczeniu do


https://files.waveshare.com/upload/5/51/Serial_simple_ctrl.zip

produktu zmien numer portu szeregowego COM20 na komputerze. Jesli
uzywasz innych urzadzen, takich jak Raspberry Pi i Jetson Orin Nano, zmien go
na odpowiedni numer portu.

python http simple ctrl.py 192.168.4.1

Po uruchomieniu mozesz wysytac polecenia JSON na ten interfejs lub mozesz

pobra¢ informacje zwrotne od robota, aby nawigza¢ z nim komunikacje.

Zestaw polecenn JSON

Ruch podwozia

Kontrola predkosci lewego i prawego kota - CMD_SPEED_CTRL

e L to predkos¢ lewego kota, R to predkos¢ prawego kotfa, a zakres
predkosci wynosi -0,5 ~ +0,5, przy czym wartos¢ dodatnia jest do przodu,
a wartos¢ ujemna do tytu.
o Model produktu to UGV02, silnik jest dostarczany
zkoderPredkos¢ 0,5 oznacza 100% PWM silnika po tej stronie,
a 0,25 oznacza 50% PWM silnika po tej stronie.

e Zaleca sie uzywanie tego polecenia w celu sterowania produktem.

Sterowanie PWM silnika lewego i prawego - CMD_PWM_INPUT




e L to wartos¢ PWM lewego silnika, R to wartos¢ PWM prawego silnika, a
zakres wartosci PWM wynosi od -255 do +255, warto$¢ dodatnia oznacza
ruch do przodu, a wartos¢ ujemna — ruch do tytu.

e Poniewaz silniki przektadniowe pragdu statego majg stabe parametry przy
niskich predkosciach, silnik moze sie nie obracac, gdy wartos¢
bezwzgledna sygnatu PWM jest zbyt mata.

e To polecenie stuzy wytgcznie do debugowania. Aby kontrolowac ruch

produktu, mozesz uzy¢ powyzszej komendy CMD_SPEED_CTRL.

Ustawienia ekranu OLED

Sterowanie ekranem OLED

{"T":3,"1lineNum":0, "Text":"putYourTextHere"}

e Ustawienia zawartosci ekranu OLED, parametr lineNum dla ustawien
wiersza, moze wynosic¢: 0, 1, 2, 3. Mozna wyswietli¢ fgcznie 4 wiersze
tresci. Za kazdym razem, gdy ustawisz wiersz tresci, nowy tekst nie
wptynie na pozostate wyswietlane wiersze, lecz zastgpi oryginalny tekst
przed tym wierszem.

e Parametr Tekst dotyczy ustawienia zawartosci, w ktorym mozna
wprowadzi¢ tekst, ktory bedzie wyswietlany w odpowiednim wierszu.

e Po uzyciu tego polecenia na ekranie OLED nie bedg wyswietlane

informacje o robocie, lecz tres¢, na ktérg pozwala polecenie.

Przywr6é ekran OLED
{("T":-3)

e Po wybraniu typu polecenia -3 ekran OLED zostanie przywrdécony do

stanu poczatkowego i wyswietlone zostang informacje o robocie.



Pobierz informacje o produkcie

Pobierz dane IMU
{("T":1206}

e Stuzy do uzyskiwania informacji IMU, w tym kata nachylenia, pola

geomagnetycznego, przyspieszenia, potozenia, temperatury itp.

Pobierz informacje zwrotne o podwoziu - CMD_BASE_FEEDBACK

{"T":130}

Ciagte sprzezenie zwrotne portu szeregowego

{"T":131,"cmd":1}

e (Gdy ta funkcja jest wytgczona, informacje zwrotne o podwoziu sg
uzyskiwane za pomocg metody pytan i odpowiedzi, a opisane powyzej
polecenia CMD_BASE_FEEDBACK i tak dalej stuzg do uzyskania
informacji zwrotnych o podwoziu.

e Po wigczeniu tej funkcji obudowa moze stale przesyta¢ informacje
zwrotne, bez koniecznosci przesytania zapytan do hosta, co jest przydatne

w systemie ROS.

Przetgcznik echa portu szeregowego

{"T":143,"cmd" :1}



e Po wigczeniu wszystkie polecenia wysytane do urzgdzenia podrzednego

pojawig sie w komunikacie zwrotnym portu szeregowego.

Sterowanie 104 105

e Do ustawienia PWM 104 i 105.

Rozszerzenie modutu zewnetrznego

Modele modutéw zewnetrznych

{"T":4,"polecenie":0}

e 0: Null - 1: RoArm-M2 - 3: Gimbal

Sterowanie obrotem i pochyleniem

{”T”:IBBI H:_:H:45, H*H:/ 5, ll:';" T

e Jedli produkt jest zainstalowany z funkcjg obrotu i pochylenia, mozna nig
sterowac za pomocg tego polecenia. Wartos¢ X to kgt poziomy, wartosc
dodatnia to kat w lewo, a warto$¢ ujemna to kat w prawo. Wartosc Y to kat

pionowy, wartos¢ dodatnia to kat w gore, a warto$¢ ujemna to kat w dot.
Sterowanie ramieniem robota za pomocg polecen JSON
W celu uzyskania informacji na temat sterowania ramieniem robota mozna

zapoznac¢ sie zZnaczenie polecenia JSON RoArm-M2-S.

Samouczek dotyczacy korzystania z komputera hosta


https://www.waveshare.com/wiki/RoArm-M2-S_JSON_Command_Meaning

Komputer hosta Raspberry Pi

W tym rozdziale przetestowano Raspberry Pi 5 i Raspberry Pi 4B.

e Podtgcz kamere USB do interfejsu USB Raspberry Pi, zalecana jest
kamera USB IMX335 5MP (B).

e Zainstaluj Raspberry Pi na obudowie.

e Utwdrz obraz, pobierz program komputera hosta na Raspberry Pi.

o Link do pobrania ugv_rpi

e cdugv_rpi/

e Dodaj uprawnienia wykonywalne do skryptu instalacyjnego: sudo chmod
+x setup.sh.

e Dodaj uprawnienia wykonywalne do skryptu, aby skonfigurowaé
automatyczne uruchamianie: sudo chmod +x autorun.sh.

e Dla uzytkownikdw miedzynarodowych: sudo ./setup.sh.

e Po instalacji skonfiguruj automatyczne uruchamianie: ./autorun.sh
(Uwaga: nie uzywaj sudo do uruchomienia tego polecenia).

e Skonfiguruj funkcje zwigzane z siecig WIFI (automatyczne przetgczanie na
punkt dostepowy, gdy nie ma sieci): cd ugv_rpi/AccessPopup/.

e Zainstaluj AccessPopup, dodaj uprawnienia wykonywalne do skryptu
instalacyjnego: sudo chmod +x installconfig.sh.

e Uruchom skrypt instalacyjny: sudo ./installconfig.sh.

e \Wprowadz 1, aby zainstalowa¢ AccessPopup, nastepnie nacisnij dowolny
klawisz, aby wyj$¢, wprowadz 9, nacisnij Enter, aby wyjs¢ ze skryptu
instalacyjnego.

e Po ponownym uruchomieniu urzgdzenia Raspberry Pi automatycznie

uruchomi program gtéwny komputera hosta produktu.


https://github.com/waveshareteam/ugv_rpi

Samouczek dotyczgcy korzystania z modutu sterownika ogolnego

dla robotow

e Jak zainstalowac Arduino IDE

e Samouczek I: Demonstracja silnika ze sterowaniem enkoderem

e Samouczek II: Demonstracja sterowania silnikiem bez enkodera

e Samouczek Ill: Demonstracja sterowania serwomechanizmem magistrali
szeregowej ST3215

e Samouczek IV: Demonstracja sterowania serwomechanizmem PWM

e Samouczek V: Demonstracja odczytu danych IMU

e Samouczek VI: Demonstracja odczytu karty SD

e Samouczek VII: Demonstracja monitorowania napiecia i pradu INA219

e Samouczek VIlI: Demonstracja sterowania ekranem OLED

Parametry silnika

e Model: Silniki przektadniowe pradu statego JGB37-520

e Napiecie znamionowe: 12V

e Prad znamionowy: 0,3A

e Prad przy zablokowanym wirniku: 1,4 A

e Moment obrotowy znamionowy: 2,4 kg.cm

e Moment obrotowy przy zablokowanym wirniku: 10,4 kg.cm

e Moc wyjsciowa znamionowa: 1,3 W


https://www.waveshare.com/wiki/How_To_Install_Arduino_IDE
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_I:_Motor_With_Encoder_Control_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_II:_Motor_Without_Encoder_Control_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_III:_ST3215_Serial_Bus_Servo_Control_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_III:_ST3215_Serial_Bus_Servo_Control_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_IV:_PWM_Servo_Control_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_V:_IMU_Data_Reading_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_VI:_SD_Card_Reading_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_VII:_INA219_Voltage_And_Current_Monitoring_Demo
https://www.waveshare.com/wiki/Tutorial_VIII:_OLED_Screen_Control_Demo

e Predkosc¢ bez obcigzenia: 66+10% obr./min
e Predkosc¢ znamionowa: 51+10% obr./min

e Rozmiar silnika: 37*52mm

e Rozmiar watu wyjsciowego: 6*15mm

e \Waga pojedynczego silnika: 145 g
Zasoby

Demo Open Source

e Demo UGV02

Rysunek

Rysunek DXF podwozia

Rysunek podwozia w formacie PDF

Rozszerzony rysunek platformy DXF

Rozszerzony rysunek platformy PDF

Model robota

e Model 3D UGV02


https://files.waveshare.com/wiki/UGV02/UGV02_BASE.zip
https://files.waveshare.com/upload/e/e1/UGV02_DXF.zip
https://files.waveshare.com/upload/a/a0/UGV02_PDF.zip
https://files.waveshare.com/upload/8/89/FUNC-P01_DXF.zip
https://files.waveshare.com/upload/f/fb/FUNC-P01_PDF.zip
https://files.waveshare.com/upload/f/f8/UGV01_FULL_MODEL_STL.zip
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