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Opis
KAmodRPi Pico Prototyping Platform - Uniwersalny System Prototypowy dla Raspberry Pi Pico

KAmodRPi Pico Prototyping Platform to wielofunkcyjna ptyta rozszerzen dla modutéw z serii Raspberry Pi Pico,
zaprojektowana w celu usprawnienia proceséw prototypowania. Urzadzenie integruje najczesciej uzywane komponenty
elektroniczne z polem stykowym, tworzac uporzadkowane srodowisko pracy. Dzieki wyprowadzonym ztgczom GPIO i
wbudowanym peryferiom, uzytkownik moze btyskawicznie budowad i testowac uktady bez koniecznosci kazdorazowego
przygotowywania podstawowych elementéw wejscia/wyjscia. Dzieki dedykowanemu przyciskowi resetu oraz ztaczu I2C
Qwire, praca z nowoczesnymi czujnikami staje sie ptynna i intuicyjna. To dopracowany system prototypowy, ktéry tagczy
bezpieczenstwo uzytkowania, zapewnione przez inteligentne zasilanie, z petng swobodg rozbudowy o zewnetrzne
komponenty.
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Podstawowe parametry

o Standardowe ztgcze zenhskie 2x20 pinéw dla Raspberry Pi Pico, Pico W, Pico 2

e 20-pinowe ztacza meskie z wyprowadzonymi i opisanymi wszystkimi sygnatami RPi Pico (raster 2,54 mm)
e Ztgcze I?C Qwire typu JST SH 4-pin 1 mm (kompatybilne z Qwiic / STEMMA QT)

o Prototypowa ptytka stykowa 400 punktéw

e 4 czerwone diody LED

8 adresowalnych diod LED WS2812

4 przyciski monostabilne

Whbudowany potencjometr oraz fotorezystor do testéw przetwornika ADC

Zintegrowany przetwornik piezoelektryczny do sygnalizacji dZzwiekowej

Whbudowany przycisk RESET potaczony z pinem RUN mikrokontrolera

Mozliwos¢ odtgczenia wbudowanych peryferiéw za pomoca dotgczonych przewoddw, co pozwala na petne
wykorzystanie pinéw GPIO w innych celach

Diody LED dla kazdej linii zasilajgcej (PWR, 5V, 3.3V)
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e Napiecie zasilania: 5V (z portu USB Raspberry Pi Pico).

e Zintegrowane bezpieczniki polimerowe na liniach zasilajgcych wyprowadzonych na ztgcze Qwire oraz szpilki goldpin
+5Vi +3V3.

e Wymiary: 85 x 140 mm

KA ]| =—

Wyposazenie standardowe

Kod Opis

* Zmontowany i uruchomiony modut

KAmodRPi Pico Prototyping Platform | 6 X gumowa nézka

* Prototypowa ptytka stykowa 400 punktéw o wymiarach 82x55x10 mm z tasma

Prototypowa ptytka stykowa klejaca dwustronna

 Zestaw 40 szt. przewoddéw potgczeniowych zensko-zenskich, w réznych

AP S5 LT kolorach o dtugosci 17 cm

* Ztacze goldpin 1x40, mesko-meskie, symetryczne idealne do tworzenia

Symetryczne koncowki ztacz 2,54 mm polaczen w plytkach stykowych.
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Schemat elektryczny
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Potencjometr i Fotorezystor

Plytka posiada dwa zintegrowane Zrddta sygnatéw analogowych, ktére pozwalajg na nauke i testowanie przetwornikéw ADC
(Analog-to-Digital Converter).

e Potencjometr (POT): Pozwala na reczng regulacje napiecia w zakresie od 0 do 3,3V. Idealny do symulowania
odczytéw z czujnikdw (np. temperatury), regulacji jasnosci diod lub sterowania serwomechanizmami.

o Fotorezystor (LIGHT): Zmienia swojg rezystancje w zaleznosci od natezenia oSwietlenia padajagcego na czujnik.
Pozwala na tworzenie systeméw automatycznego sterowania $wiattem lub detekcji dnia/nocy.

Uwaga: Sygnaty te nalezy podtgczy¢ do pindw Pico obstugujacych funkcje ADC (standardowo GP26 i GP27) Piny ADC zostaty
wyréznione na ptytce symbolem fali ~, co utatwia ich szybka identyfikacje.
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Interfejs 12C

Interfejs I2C zostat wyprowadzony na ztacze Qwire kompatybilne z Qwiic / STEMMA QT. Ztacze Qwiic zostato zaprojektowane
z mysla o szybkim prototypowaniu z wykorzystaniem zewnetrznych modutéw. Dodatkowo linia zasilajgca tego ztagcza posiada
niezalezny bezpiecznik polimerowy o progu zadziatania 250mA.

e Standard: Ztacze typu JST SH 4-pin 1mm kompatybilne z ekosystemem Kamod Qwire, SparkFun Qwiic oraz Adafruit
STEMMA QT.

e Komunikacja: Wykorzystuje magistrale I2C (linie SDA-GP4, SCL-GP5) oraz zasilanie 3,3V.
e Zaleta: Pozwala na faczenie kaskadowe (szeregowe) wielu czujnikdw, wyswietlaczy OLED czy kontroleréw silnikéw za
pomoca jednego standardowego przewodu.
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Zasilanie

KAmodRPi Pico Prototyping Platform jest zasilany napieciem 5V z portu USB Raspberry Pi Pico. Platforma zostata wyposazona
w system monitorowania napie¢ oraz ochrony przed uszkodzeniami, co czyni jg bezpiecznym narzedziem do nauki i
eksperymentéw.

e Wizualna kontrola napiec: Trzy dedykowane diody LED informujg o statusie kluczowych linii zasilajgcych:
o PWR: Sygnalizuje obecnos¢ napiecia bezposrednio z portu USB (5V przed zabezpieczeniami).
o +5V: Informuje o poprawnym zasilaniu gtéwnej szyny 5V (5V za zabezpieczeniami).
o +3V3: Potwierdza stabilng prace regulatora napiecia mikrokontrolera (3V3 za zabezpieczeniami).

e Ochrona bezpiecznikowa: Linie zasilajgce wyprowadzone na szpilki goldpin +5V oraz +3V3 sg chronione przez
bezpieczniki polimerowe. W przypadku wystgpienia zwarcia lub przecigzenia na ptytce stykowej, bezpiecznik
automatycznie odcina doptyw pradu. Chronia one zarédwno sama ptyte bazowa, jak i podtgczony modut Raspberry Pi
Pico przed skutkami przypadkowych zwar¢ lub zbyt duzego poboru pradu w budowanym prototypie. Po usunieciu
przyczyny awarii, element regeneruje sie samoczynnie, przywracajac zasilanie bez koniecznosci wymiany
jakichkolwiek czesci.

Wazne: Szyny zasilajace na listwach goldpin posiadaja zabezpieczenie do 500 mA. Jesli Twdj projekt wymaga
wiekszego pradu (np. wiele mocnych serwomechanizméw lub dtugie paski LED RGB), zalecamy zastosowanie
zewnetrznego zrédta zasilania, aby nie doprowadzi¢ do zadziatania bezpiecznikéw i tymczasowego odtaczenia
peryferiow.
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Przyciski

Modut KAmodRPi Pico Prototyping Platform wyposazony zostat w cztery przyciski monostabilne (SW1 - SW4) typu
microswitch, przeznaczone do interakcji z uzytkownikiem.

e Dziatanie: Przyciski tgczg piny GPIO z masa (GND).

e Programowanie: W kodzie programu nalezy skonfigurowa¢ piny jako wejscia z wigczonym wewnetrznym rezystorem
podciagajacym (Internal Pull-Up). Stan niski (0) oznacza nacisniecie przycisku, a stan wysoki (1) jego spoczynek.

e Zastosowanie: Tworzenie interfejséw sterowania, przetgczanie trybdw pracy lub wyzwalanie zdarzen.

KA ]| =—


https://wiki.kamamilabs.com/index.php?title=File:KAmodRPi_Pico_Prototyping_Platform_pwr.png

Diody LED

Na ptytce znajduja sie cztery czerwone diody LED (LED1 - LED4), umieszczone obok przyciskdw, co utatwia tworzenie
intuicyjnych interfejséw wizualnych.

e Dziatanie: Diody sg sterowane sygnatem cyfrowym. Zatgczenie diody nastepuje po podaniu stanu wysokiego (1) na
odpowiedni pin GPIO.

¢ Konfiguracja: Kazda dioda posiada zintegrowany rezystor ograniczajacy prad, co pozwala na bezposrednie potgczenie
z pinami mikrokontrolera bez obawy o ich uszkodzenie.

e Zastosowanie: Sygnalizacja stanéw pracy, debugowanie kodu oraz informowanie o aktywnosci urzadzenia.

KA ]| =—
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Diody WS2812

Plytka wyposazona jest w pasek oSmiu adresowalnych diod LED WS2812 (standard Neopixel), ktére pozwalajg na
wyswietlanie dowolnych koloréw z palety RGB.

e Dziatanie: Wszystkie 8 diod sterowanych jest szeregowo za pomoca tylko jednego pinu GPIO. Kazda dioda moze
$wieci¢ niezaleznie innym kolorem i jasnoscia.
e Programowanie: Wymagana jest biblioteka obstugujgca protokét jednoprzewodowy (np. Adafruit NeoPixel dla Arduino

lub wbudowany modut neopixel w MicroPythonie).
e Zastosowanie: Tworzenie efektownych iluminacji, wizualizacja danych z czujnikéw (np. zmiana koloru w zaleznosci od

temperatury) lub sygnalizacja statuséw systemu.

KA ]| =—
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Przycisk RESET

Dedykowany przycisk RESET to udogodnienie, ktérego brakuje w standardowym module Raspberry Pi Pico.

e Dziafanie: Przycisk jest potaczony na z pinem RUN mikrokontrolera oraz masa (GND). Jego nacisniecie powoduje
natychmiastowe przerwanie pracy procesora i ponowne uruchomienie programu.

e Zaleta: Eliminuje koniecznos¢ czestego odtaczania i podtgczania kabla USB w celu zrestartowania ukfadu lub przejscia
w tryb wgrywania oprogramowania (w potgczeniu z przyciskiem BOOTSEL na module Pico).

® Bezpieczenstwo: Pozwala na szybkie zatrzymanie pracy urzadzenia w przypadku btednego dziatania prototypu.

KA ]| =—
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Przyktadowy program

Przyktadowy program testowy zostat przygotowany zaréwno w srodowisku Arduino IDE jak i w MicroPythonie (uproszczona
wersja), i stuzy do kompleksowego przetestowania wszystkich funkcji KAmodRPi Pico Prototyping Platform. Demonstruje on
interakcje miedzy czujnikami analogowymi a elementami wykonawczymi (LED, Buzzer, RGB).

Wymagania Arduino:

e Board Manager: Raspberry Pi Pico/RP2040/RP2350
e Biblioteki: Adafruit NeoPixel

Wymagania MicroPython:

e Skrypt wykorzystuje standardowe biblioteki MicroPythona (machine, neopixel)

Dziatanie programu:

1. Sekwencja startowa
* Po uruchomieniu i inicjalizacji portu szeregowego, program wykonuje charakterystyczna sekwencje dZzwiekowa za
pomocy buzzera, sygnalizujgc gotowos¢ do pracy.

2. Inteligentne sterowanie diodami LED (Sekcja Cyfrowa)
* Tryb automatyczny: Czerwone diody LED wykonuja efekt ptynnego "wedrowania" (knight rider). Predkos$¢ animacji
jest dynamicznie regulowana przez fotorezystor - im jasniej, tym szybciej diody zmieniaja stan.
* Tryb reczny: Po nacisnieciu dowolnego z 4 przyciskéw, animacja zostaje wstrzymana, a diody LED odpowiadajg
bezposrednio stanom przyciskdéw.

3. Interaktywny Buzzer
* Kazdy z czterech przyciskdw przypisany jest do innej czestotliwosci dZzwieku (od 500 Hz do 2000 Hz). Nacisniecie
przycisku generuje sygnat dzwiekowy o unikalnym tonie.

4. Pasek LED RGB (WS2812)
* Program cyklicznie wypetnia pasek 8 diod kolorami: czerwonym, zielonym i niebieskim.

10
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+ Szybkos¢ wypetniania paska i zmiany koloréw jest kontrolowana w czasie rzeczywistym za pomocg wbudowanego
potencjometru.

5. Monitor Szeregowy
* Program wysyta powitanie KAmodRPi Pico Prototyping Platform na port szeregowy (115200 bps) przy
kazdym restarcie, utatwiajac weryfikacje potgczenia z komputerem.

5. Przypisanie sygnatéw do GPIO

Komponent Typ sygnatu GPIO
Przyciski (SW1-SW4) |Digital (PULL_UP) |GP10, GP11, GP12, GP13
Diody LED (LED1-LED4) Digital (High = ON) GP6, GP7, GP8, GP9

WS2812 (RGB) One-Wire (Serial) |GP14
Buzzer PWM GP15
Potencjometr (POT) Analog (ADC) GP26
Fotorezystor (LIGHT) |Analog (ADC) GP27
I2C (Qwire) 12C GP4 (SDA), GP5 (SCL), 3V3 zabezpieczone 250 mA

v / S5 . g

Vigm|
L (P nn
Noananl = |

Tassel = | o
i IULN

| . .. .

. eﬂﬂﬂ‘t*ﬂmt

L % 1 LY

2 AT —— | BT KAMAW ﬂﬁi KAZETED
\l \ e 7 a ...*.m:..-u.

| ne ue e
e ' '.' .- .

Program testowy w Arduino:

//board manager potrzebuje: "Raspberry Pi Pico/RP2040/RP2350" ->
https://github.com/earlephilhower/arduino-pico/releases/download/global/package rp2040 index. j
son

//potrzebna biblioteka: Adafruit NeoPixel

#include <Adafruit NeoPixel.h>
//#include <Wire.h>

#define LED1 6
#define LED2 7

11

KAL) m—


https://wiki.kamamilabs.com/index.php?title=File:KAmodRPi_Pico_Prototyping_Platform_test.png

#define LED3 8
#define LED4 9
#define LED ON
#define LED OFF
#define LED ALL
#define LED DELAY

[oc i ~ NI ]

#define SW1 10
#define SW2 11
#define SW3 12
#define Sw4 13
#define SW _ON 0
#define SW_OFF
#define SW_ALL 4

=

#define POT_PIN 26
#define LIGHT PIN 27

#define WS2812 PIN 14
#define NUMPIXELS 8
#define BUZZ PIN 15

int led sw man(int delay);
int ws man(int delay);
void buzz show(int d);

int buttons;
int adj;
int buzz_ time;

Adafruit NeoPixel pixels(NUMPIXELS, WS2812 PIN, NEO GRB + NEO KHZ860);

void setup() {
Serial.begin(115200);
delay(2000);
Serial.println("KAmodRPi Pico Prototyping Platform");

pinMode(LED1, OUTPUT);
pinMode(LED2, OUTPUT);
pinMode (LED3, OUTPUT);
pinMode(LED4, OUTPUT);

pinMode
pinMode
pinMode
pinMode

SW1, INPUT PULLUP);
SW2, INPUT PULLUP);
SW3, INPUT PULLUP);
SW4, INPUT PULLUP);

_— o~ o~ —~

pinMode(BUZZ PIN, OUTPUT);

pixels.begin(); // INITIALIZE NeoPixel strip object (REQUIRED)
pixels.show();
buzz_show(200);

void loop() {

12
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adj = analogRead(LIGHT PIN);
buttons = led sw man(adj/16);

if (buttons > 0) {

}

buzz_time = 10;

//digitalWrite(BUZZ PIN, 1);

if (buttons == 1)
if (buttons == 2)
if (buttons == 4)
if (buttons == 8)

tone(BUZZ PIN, 500);
tone(BUZZ PIN, 1000);
tone(BUZZ PIN, 1500);
tone(BUZZ PIN, 2000);

if (buzz_time > 0){

}

buzz time--;

//if (buzz_time == 0) digitalWrite(BUZZ PIN, 0);
if (buzz time == 0) noTone(BUZZ PIN);

adj = analogRead(POT_PIN);
ws _man(adj/16);

delay(10);

int ws man(int delay){
static int ws_i = 0;
static int ws led = 0;
static int ws color = 0;

if (ws_i < delay){

}

}

WS _i++;
else {
ws_1=0;
for (uint 1 = 0;
if (ws_led >= 1
if (ws_color
if (ws_color
if (ws_color
}
}

pixels.show();

ws_led++;

1<NUMPIXELS; 1++){

){

== @) pixels.setPixelColor(l, 255, 0, 0);
== 1) pixels.setPixelColor(l, 0, 255, 0);
== 2) pixels.setPixelColor(l, 0, 0, 255);

if (ws_led >= NUMPIXELS) {

ws led = 0;
ws_color++;
if (ws_color >

}

return 1;

}

2) ws_color = 0;

int led sw man(int delay){
static int led i = 0;
static int led pos = 0;
static int led dir
static int led map[LED ALL] = {LED1, LED2, LED3, LED4};
int push_map;

=0;

13
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static int sw map[SW_ALL] = {SW1, SW2, SW3, Sw4};

push map = 0;
for (int i=0; i<SW ALL; i++){
if (digitalRead(sw map[i]) == SW _ON){
push map |= (1l<<i);
}
}

if (push _map > 0){
for (int i=0; i<SW ALL; i++){
if ((push map & (1l<<i)) > 0){
digitalWrite(led map[i], LED ON);
} else {
digitalWrite(led map[i], LED OFF);
}
}

//no any push
} else {
if (led i < delay){
led i++;
} else {
led i=0;
if (led pos >= 0 && led pos < LED ALL)
digitalWrite(led map[led pos], LED OFF);

if (led dir == 0){
led pos++;
if (led pos >= LED ALL){
led pos = (LED ALL - 2);
led dir = 1;

}
} else {
led pos--;
if (led pos < 0){
led pos = 1;
led dir = 0;
}
}

if (led pos >= 0 && led pos < LED ALL){
digitalWrite(led map[led pos], LED ON);
}
}
}

return push map;

}

void buzz show(int d){
tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d/4);
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noTone(BUZZ PIN); delay(d/4);
tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

tone(BUZZ PIN, 1200); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

tone(BUZZ PIN, 1100); delay(d/4);
noTone(BUZZ PIN); delay(d/4);
tone(BUZZ PIN, 1100); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d/4);
noTone(BUZZ PIN); delay(d/4);
tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

tone(BUZZ PIN, 900); delay(d/4);
noTone(BUZZ PIN); delay(d/4);
tone(BUZZ PIN, 1000); delay(d);
noTone(BUZZ PIN); delay(d);

Uproszczona wersja przyktadowego programu testowego w MicroPythonie:

import machine
import utime
import neopixel

# --- Konfiguracja PINOw ---

# Diody LED i Przyciski

led pins = [6, 7, 8, 9]

leds = [machine.Pin(p, machine.Pin.OUT) for p in led pins]

sw_pins [10, 11, 12, 13]
buttons = [machine.Pin(p, machine.Pin.IN, machine.Pin.PULL UP) for p in sw_pins]

# Analogowe (Potencjometr i Fotorezystor)
pot = machine.ADC(26)
1ldr = machine.ADC(27)

# Buzzer i WS2812
buzzer = machine.PWM(machine.Pin(15))
pixels = neopixel.NeoPixel(machine.Pin(14), 8)

def play tone(freq, duration):
if freq > 0:
buzzer.freq(freq)
buzzer.duty ul6(32768) # 50% wypetnienia
utime.sleep ms(duration)
buzzer.duty ul6(0) # Wytacz dzwiek

print("RPi Pico Prototyping Platform - Start Test")
play tone(1000, 100) # Sygnat startowy

while True:
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# 1. O0dczyt fotorezystora i sterowanie diodami LED
light val = ldr.read ul6()
# Im ciemniej, tym szybciej mrugaja diody (prosta logika testowa)
speed = max(50, light val // 100)
# 2. Obstuga przyciskéw i buzzera
for i in range(4):
if buttons[i].value() == 0: # Przycisk wcisniety
leds[i].value(1)
buzzer.freq(500 * (i + 1))
buzzer.duty ul6(1000) # Cichy dZwiek przycisku
else:
leds[i].value(0)
if all(b.value() == 1 for b in buttons):
buzzer.duty ul6(0)

# 3. 0dczyt potencjometru i sterowanie RGB (WS2812)
pot val = pot.read ul6()
brightness = pot val // 256 # Skalowanie do 0-255
# Ustawienie wszystkich diod na kolor zalezny od potencjometru
for i in range(8):

pixels[i] = (brightness, 0, 255 - brightness)
pixels.write()

utime.sleep ms(10)

KA[[[1|] m——

Wymiary

Wymiary modutu KAmodRPi Pico Prototyping Platform to 85 x 140 mm. Na ptytce znajduja sie 4 otwory montazowe o
$rednicy 3 mm utatwiajgce stabilne zamocowanie platformy w obudowie lub na stanowisku warsztatowym.
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https://wiki.kamamilabs.com/index.php?title=File:KAmodRPi_Pico_Prototyping_Platform_wym.png

L(IMAN

Linki

e Model CAD (STEP)

17


https://wiki.kamamilabs.com/images/4/4a/KAmodRPi_Pico_Prototyping_Platform_3d.zip

BTC Korporacja
05-120 Legionowo
ul. Lwowska 5

tel.: (22) 767-36-20

faks: (22) 767-36-33
"bte i
sprzedaz@kamami.pl

https://kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.

Oferowane przez nas ptytki drukowane moga sie rézni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja
jej wtasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos$¢ produktu ze specyfikacja.

BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia
lub nieprawidtowego dziatania produktu.

BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.

KA[[[1|] m——


https://kamami.pl

