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Lernziele:

Das Ziel dieses Praktikums ist, Ihre selbststandige Arbeitsweise gezielt zu
fordern. Wahrend Sie in den vergangenen Terminen eng angeleitet wurden,
werden Sie nun eigenstandig die erlernten Konzepte und Fahigkeiten
anwenden. Dabei sollen Sie die Aufgaben ohne Unterstutzung von Tools wie
ChatGPT, Stack-Overflow oder dhnlichen Plattformen |6sen. Dieser Termin bietet
Ihnen die Maglichkeit, Gelerntes in einem praxisnahen Kontext zu vertiefen und
eigene Losungsstrategien zu entwickeln.

Aufgabe 1

Machen Sie sich mit dem Motortreiber L298 vertraut. Lesen Sie dazu das
Datenblatt und achten Sie besonders auf das Blockdiagramm (Abbildung 1). Im
Praktikum sollten Sie die Funktionsweise des Bausteins anhand des
Blockdiagramms erklaren kénnen.

(FUr das Verstandnis der Funktionsweise des Bausteins sind Ihre TGI-Kenntnisse
vollkommen ausreichend!)

Aufgabe 2

Steuern Sie den Motor an. Identifizieren Sie dafur die erforderlichen Pins
mithilfe des Pinouts. Der Motor soll vorwarts und ruckwarts drehen kénnen,
wobei die Geschwindigkeit variabel steuerbar sein soll. Die notwendigen
Programmierkenntnisse zum RP2040 haben Sie bereits in den
vorangegangenen Praktika erworben.

Aufgabe 3

Entwickeln Sie einen Regelalgorithmus, welcher daflir sorgt, dass das Fahrzeug
in einem bestimmten Abstand vor einem Hindernis (z. B. einer Wand) anhalt.
Diese Funktion wird fiir den Termin 5 benétigt. Uberlegen Sie, wie die
Distanzmessung des Ultraschallsensors in Kombination mit der Motorsteuerung
umgesetzt werden kann. Ein PID-Regler bietet sich als Regelalgorithmus an,
wobei auch Abwandlungen wie ein PD-Regler hierfir mdglich sind.

Aufgabe 4
Schauen Sie sich die Anforderungen fur Termin 5 bereits an und
implementieren Sie alle noch fehlenden Funktionen.

Im Hinblick auf die Entwicklung eines "Abstands- / Bremsassistenten" sollten Sie
sich Uberlegen, welche Randfalle (Edge Cases) Ihr Programm bertcksichtigen
muss.
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https://code.fbi.h-da.de/eingebettete-systeme/raspberry-pi-pico/ws2024/-/raw/main/docs/motor.pdf
https://code.fbi.h-da.de/eingebettete-systeme/raspberry-pi-pico/ws2024/-/raw/main/docs/pinout.pdf
https://code.fbi.h-da.de/eingebettete-systeme/raspberry-pi-pico/ws2024/-/raw/main/docs/motor.pdf#%5B%7B%22num%22%3A4%2C%22gen%22%3A0%7D%2C%7B%22name%22%3A%22XYZ%22%7D%2Cnull%2C657.08868%2Cnull%5D

