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Az MSc 6nallé laboratorium keretein beliil a Lego Mindstorms NXT robotépitd készletéhez
kivantam egy univerzalis szenzorilleszté6 modult elkésziteni. Az 6tlet a készlethez mellékelt érzékeldk
nem tal széles valasztéka és azok tulajdonsagai miatt vetddott fel. A tervek kozt szerepelt egy grafikus
feliilettel rendelkez6 PC-s kliens elkészitése is, amelynek segitségével feldolgozhatok és nyomon
kovethetok — tobbek kozt — egy NXT-hez csatlakoztatott szenzor adatai. Munkam soran tapasztalatot
szereztem a NYAK tervezésben és kivitelezésben, megismertem tobb kommunikacios protokollt, illetve
tobb platformon és kiilonb6zé nyelveken programoztam. Az elkésziilt rendszert részenként ismertetem
néhany szoban, majd az OsszetevOk bemutatasa utan egy példan keresztiil biztositok ralatast az adatok
aramlasara.

Az NXT a Lego igen elterjedt robotépité készlete, melyben egy kozponti egység, kiilonbozd
szenzorok, motorok ¢és épitéelemek kaptak helyet. A kdzponti egység latja el a racsatlakoztatott érzékelok
€s motorok vezérlését, tovabba felel6s az operacios rendszer €s a programok futtatasaért. A készletben
talalhatd szenzorok valasztéka és tulajdonsagai miatt célszerlinek mutatkozott egy olyan eszkoz
elkészitése, mely megoldja a szenzorproblémat.

Az elkésziilt univerzalis szenzorillesztd modul tervezése soran szempont volt az NXT-vel valo
kompatibilitas, beépithetdség és tobb szenzor kezelésének képessége, a kiilonbozé NYAK tervezési
Okolszabalyok betartasaval. A modul feladata egy tetszéleges szenzor adatainak feldolgozésa, és
tovabbitasa az NXT-re. Képes emellett idomultiplex modon tobb szenzor kezelésére, azok
tapfesziiltségének kapcsolasaval. Az adatok feldolgozdsat esetemben egy ATMega32 tipusu
mikrokontroller végzi, melynek 1ényegesebb tulajdonsagai a kis fogyasztas, az AD atalakitas és az i2c
kommunikacié hardveres tamogatasa. Ez utobbira azért volt sziikség, mivel az altalam hasznalt
kommunikacids protokoll szintén az i2¢ a panel €s az NXT kozott.

Az i2c fejlesztését az AVR-en AVR Studioban végeztem C nyelven. Ezt NXT-hez igazodva kellett
megalkotnom, mely a szabvanytol kismértékben valo eltéréssel, és zartsagaval nehezitette meg dolgomat.
A kodimplementacid sordn az adatlapok és a mérések segitettek, fejlesztés kozbeni debugolast pedig a PC
¢s az AVR kozt 1étesitett UART kommunikacioval végeztem. Az i2¢ kapcsolat felépitése utan egy sajat
kodolas segitségével tovabbitottam az adatokat az NXT-re. A megérkezett érkezett adatokat itt, de akar
PC-n is feldolgozhatom, ez a kivant alkalmazas sebességének és erdforrasigényének fiiggvényében
donthetd el.

A PC-n fut6 grafikus feliillet Matlab kornyezetben késziilt el, amelyben egy NXT toolbox volt
segitségemre. A program képes kommunikalni az NXT-vel, vezérelni a csatlakoztatott motorokat és
megjeleniteni a valasztott szenzor adatait.

Az adatfolyam a panelre csatlakoztatott szenzortél a PC-ig a kovetkezd. A szenzor
fesziiltségértékei egy AD atalakitds utan a panelen 1év0 mikrokontroller memoridjaba keriilnek. Itt
megtorténik a kodolas, majd az i2¢c-n keresztiili tovabbkiildés. Az NXT fogadja az adatot — szintén i2¢-n
keresztiil — majd megvalositastol fiiggden itt (vagy a PC-n) torténik a dekodolas. Az NXT és a PC kozott
USB kapcsolat all fent, és a PC-n futé Matlab segitségével megtorténik a (feldolgozas és) kirajzoltatas.



