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Sicherheitshinweise

Fir den Zusammenbau und den Betrieb des Programmieradapters
beachten Sie bitte folgende Sicherheitshinweise:

Der Programmieradapter ist ausschlief3lich fur lernende, lehrende und
experimentelle Zwecke gedacht. Beim Einsatz fir andere Aufgaben
wird jegliche Haftung ausgeschlossen und der Einsatz besteht auf
eigene Gefahr.

An den Programmieradapter durfen keine Maschinen angeschlossen
werden. Insbesondere ist der Betrieb mit Geraten mit Netzspannung
untersagt.

Der Programmieradapter darf nicht ohne Aufsicht betrieben werden.
Der Programmieradapter ist bei Abwesenheit von der
Energieversorgung zu trennen.

Fur Datenverluste eines angeschlossenen Computers wird keine
Haftung ibernommen.

Fur einen von dieser Anleitung abweichenden Aufbau wird keine
Garantie und keine Haftung ibernommen, der Betrieb ist auf eigene
Gefahr!

Zum Loten beachten Sie bitte auch folgende Hinweise:
- Arbeiten Sie mit dem Lo6tkolben stets mit &ul3erster Vorsicht!

Unsachgemal3e Bedienung kann zu schweren Verbrennungen flihren
oder Brande verursachen.

Legen Sie den hei3en Loétkolben nie auf dem Tisch oder auf anderen
Unterlagen ab.

Lassen Sie den Ldtkolben im eingeschalteten Zustand niemals
unbeaufsichtigt.

Achten Sie darauf, dass beim Léten giftige Dampfe entstehen kénnen.
Achten Sie daher auf ausreichende Beluftung und waschen Sie sich
nach den Arbeiten grindlich die Hande.

Halten Sie den Lo6tkolben fern von Kindern!

Beachten Sie bitte auch die Sicherheitshinweise des
Lotkolbenherstellers!

Achten Sie auf eine korrekte Lottemperatur: Hohe Temperaturen
(400°C) schaden der Lotspitze, erméglichen jedoch kurze Lotzeiten.
Niedrige Temperaturen (320°C) verlangern die Lotzeiten, dies kann
den Bauteilen Schaden zuftigen!
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1 Einleitung und Uberblick

Der Programmieradapter UCOM-IR2-X ist das Nachfolgemodell des
UCOM-IR2 und wurde speziell fir den Roboterbausatz NIBO2 von der Firma
nicai-systems entwickelt. Der Adapter lasst sich jedoch nicht nur fir den
NIBO2 verwenden, sondern kann auch allgemein als Programmieradapter fir
AVR Controller verwendet werden.

Zusatzlich verfugt der Adapter tUber die Mdglichkeit IR-Signale zu senden und
zu empfangen. Das IR-System ermdoglicht die drahtlose Kommunikation mit
dem NIBO2 Roboter und mit anderen Roboterbausatzen die tUber die
Fahigkeit verfuigen die mit 36 kHz modulierten IR-Signale zu senden und zu
empfangen. AulRerdem ist die Aussendung und der Empfang von RC5 und
RC6 kompatiblen Fernbedienungssignalen mdglich.

Die Platine wird mit bestiickten SMD-Bauteilen ausgeliefert, es missen nur
16 bedrahtete Bauteile eingel6tet werden. Dies ermdglicht es nicht nur Profis,
sondern auch Personen mit grundlegenden Létkenntnissen, die Platine
fertigzustellen.

http://ucom-ir.nicai-systems.de 4



Bauanleitung Programmieradapter UCOM-IR2-X 12.12.2011

1.1 Funktionsumfang und Ausstattung
Der Bausatz besitzt unter anderem folgende Eigenschaften:
Technische Daten:

Abmessungen: (L x B x H) 73 x 31 x 11 mm
Gewicht: 9g (ohne Kabel)

Energie: USB Versorgung

Abmessung der Platine: 57 x 31 mm

Ausstattung:

AT90USB162 (8 MHz) als Hauptprozessor mit USB-Anbindung
Mehrfarbige LED zur Statusanzeige

2 IR-Sende-LEDs

IR Empfangerbaustein

Sechspolige AVR-ISP-Schnittstelle
USB-Stecker

Mogliche Applikationen:

Programmierung des NIBO2-Roboters

Programmierung von Atmel AVR Controllern (STK500V2 Protokoll)
Kommunikation mit dem NIBO2-Roboter tber IR

Fernsteuerung von TV-Geraten, HiFi-Anlagen

Lieferumfang:

Platine mit vorbestiickten SMD-Bauelementen
16 elektronische Bauteile

USB Verlangerungs-Kabel

Sechspoliges Programmierkabel

http://ucom-ir.nicai-systems.de 5
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1.2 Schnittstellen

Der Programmieradapter verfugt tber drei verschiedene Schnittstellen: Eine
USB Schnittstelle zur Verbindung mit einem PC, ein sechspoliges Interface
zur Verbindung mit einem AVR-Mikocontroller und eine IR-Sende/Empfangs-
einheit zur drahtlosen Kommunikation.

1.2.1 ISP

Zur Programmierung des Roboters wird die von Atmel definierte sechspolige
ISP-Schnittstelle verwendet. Dadurch kdnnen viele AVR-basierte Systeme,
wie zum Beispiel der NIBO2-Roboter, mit dem Adapter programmiert werden.

1.2.2 Infrarot

Der IR-Empfangerbaustein TSOP34836 ist auf eine Modulationsfrequenz von
36 kHz abgestimmt und kann somit RC5 und RC6 kompatible
Fernbedienungen empfangen. Mit den beiden IR-LEDs ist es mdglich solche
Signale auch auszusenden.

Der NIBO2 Roboter und einige andere Roboterbausétze kénnen IR-Licht mit
einer Modulationsfrequenz von 36 kHz senden und empfangen, und somit mit
dem Adapter kommunizieren.

1.2.3 USB

Die USB Schnittstelle dient zur Verbindung des Adapters mit einem PC. Der
Adapter tritt gegenuiber dem PC als virtuelle serielle Verbindung auf, an der
ein Gerat mit STK500V2 Protokoll angeschlossen ist. Dies ermdglicht die
Nutzung des Programmieradapters unter Windows und Linux unter
Verwendung von Standard-Programmiersoftware.

1.3 Status LEDs

Die Duo-LED dient zur Statusanzeige. Sie kann in den Farben rot, gelb und
grin leuchten.

http://ucom-ir.nicai-systems.de 6
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2 Montage des Programmieradapters

Der folgende Abschnitt beschreibt den Zusammenbau des Programmier-
adapters. Lesen Sie das Kapitel bitte erst komplett durch, bevor Sie mit dem
Zusammenbau beginnen!

2.1 Erforderliches Werkzeug

Fur die Montage des Programmieradapters werden folgende Werkzeuge
bendtigt:
+ Lotkolben mit Schwammchen

Elektronikldtzinn

Entl6tlitze

Multimeter (mit Durchgangsprufer)

Seitenschneider

Spitzzange

2.2 Loten

Zum Lo6ten sollten Sie am besten einen Létkolben oder eine Loétstation mit
50 Watt und feiner Spitze verwenden. Falls Sie eine regelbare Lotstation
benutzen, sollten Sie eine hohe Temperatur von 370 °C wahlen, da die
Platine wie alle heutigen Platinen bleifrei verzinnt ist. Als Lotdraht sollten Sie
flussmittelhaltiges Elektroniklétzinn mit einem Durchmesser von 0,5 mm
verwenden. Die Lotzeit sollte jeweils nur wenige Sekunden betragen, da die
meisten Bauteile empfindlich auf die hohe Temperatur reagieren.

http://ucom-ir.nicai-systems.de 7
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2.3 Bestiickung der Platine

In diesem Abschnitt wird die Bestlickung der Platine mit den elektronischen
Bauteilen beschrieben. Die Reihenfolge der Bestlickung richtet sich nach der
Hohe der Bauteile, damit alle Lotstellen gut zuganglich sind. Die folgenden
Unterabschnitte sind nach diesem Kriterium sortiert.

Die Platine wird mit besttickten SMD-Bauteilen geliefert:

http://ucom-ir.nicai-systems.de 8
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2.3.1 Widerstande

Die Widerstande werden waagerecht auf den Platinen

eingelotet. Eine Polaritat gibt es dabei nicht zu /‘
beachten. Die Beinchen werden dazu, wie auf der / =)
Abbildung zu sehen ist, an beiden Seiten umgebogen.

Der Wert der Widerstande ist in einem Farbcode auf

den Widerstanden angegeben.

Hier die Farbcodes der verwendeten Widerstande:

Wert Bauteil Markierung
12 Q R3, R12 braun — rot — schwarz - (gold)
100 Q R8 braun — schwarz — braun — (gold)
180 Q R9, R10 braun — grau — braun — (gold)
2.3.2 Quarz

" Der Quarz Q1 hat eine Frequenz von Wert  Bauteil

g— 16,000 MHz. Das Gehause sollte nach 16MHz Q1
(W’ dem Einbau keinen Kontakt zur Platine

haben (optimal: 1mm Abstand zur Platine).
Eine Polaritat muss beim Einbau nicht beachtet werden.

Tip: Man kann einen 1mm dicken Pappstreifen vor dem
Einldten zwischen Platine und Quarz schieben, den Quarz dann anléten und
anschlieBend den Pappstreifen vorsichtig wieder herausziehen.

2.3.3 IR-LEDs

Die beiden IR-LEDs D2 und D3 dienen Typ  Bauteil
: zur Aussendung der IR-Strahlung. Die IR-LED D2
@ Beinchen werden direkt am Boden des D3

Phototransistors abgewinkelt. Dabei muss
die Polaritat beachtet werden: Das lange
Beinchen muss jeweils in das rechteckige Lotpad.

Achtung: Die Bauteile sind hitzeempfindlich!

http://ucom-ir.nicai-systems.de 9
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2.3.4 USB-Stecker

Der USB-Stecker X1 wird zun&chst an Typ Bt
? den vier Kontakten angelotet. USB. X1
-« AnschlieRend werden die beiden Stecker
m, Halterungen in den beiden gré3eren
ke Lotaugen verlotet. Diese dienen zur
mechanischen Befestigung.

2.3.5 Drahtbriicke

In die beiden markierten Létaugen (siehe Foto) muss ein Drahtstiick als
sogenannte Drahtbricke eingelttet werden:

|

EEBEED

AT

Tip: Verwenden Sie dazu den abgetrennten Rest eines
Widerstandsbeinchens.

2.3.6 Elektrolytkondensatoren

Bei der Bestiickung der Platine mit den Wert  Bauteil
beiden 1pF (C3 und C7) und den 10F C3
beiden 4,7uF Elektrolytkondensatoren c7
(C4 und C8) muss insbesondere auf deren Polaritat
geachtet werden: 4TUF Ca
Die positiven Anschlisse sind auf der Platine durch ein ,+* ' cs

gekennzeichnet; am Kondensator erkennt man sie an den

langeren Beinchen. Die negativen Anschlusse sind auf der

Platine als Thermalkontakte ausgepragt, am Kondensator sind es die
kirzeren Beinchen. Aul3erdem befindet sich auf dem Gehéause eine ,-*
Markierung.
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2.3.7 IR-Empfangs-IC

Beim Einbau des Infrarot Empfangs-ICs
Q\ U1 muss die korrekte Orientierung
beachtet werden: die Halbkugel muss
- nach auBen (zum Platinenrand hin)
) zeigen!

2.3.8 Mehrfarbige LED

Die mehrfarbige LED D1 hat drei Beinchen,
ein kurzes (grine Anode), ein langes
(gemeinsame Kathode) und ein mittleres (rote
Anode). Das Beinchen mit der mittleren
Lange muss in das rechteckige Lotpad.
Als weiteres Merkmal ist das Gehause in Richtung des
mittellangen Beinchens abgeflacht.

2.3.9 Wannenstecker

U1 zeigen!

http://ucom-ir.nicai-systems.de
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Typ Bauteil
IR- ul
Empfangs

-IC

Typ  Bauteil
LED D1

(mehr-

farbig)

Der 6-polige Wannenstecker X2 muss in der richtigen
Orientierung auf die Platine gelttet werden. Die
Aussparung an der Wanne muss zum IR-Empfangs-IC

11
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2.4 Optische Uberpriifung der Platine

Bevor die Platine erstmalig an eine Stromversorgung angeschlossen wird,
mussen erst samtliche Bauteile auf die richtige Bestlickung tberprift werden.
Dazu mussen zunachst samtliche Bauteilwerte Uberpruft werden.

AnschlieRend mussen der korrekte Einbau und insbesondere die richtige
Orientierung beziehungsweise Polung tberprift werden.

Danach sollte man alle Lotstellen auf Kurzschliisse prufen und sich
vergewissern, dass weder auf der Ober- noch auf der Unterseite der Platine
L6tzinn- oder Drahtreste vorhanden sind.

2.5 Inbetriebnahme

2.5.1 Inbetriebnahme unter Windows

Zunéachst wird die Datei ucom-ir.inf auf dem Computer gespeichert.
Quelle: http://www.nibo-roboter.de/wiki/lUCOM-IR

Der Programmieradapter wird ber den USB-Stecker direkt oder tiber das
mitgelieferte Verlangerungskabel an einen USB-Anschluss des PCs
angeschlossen. Daraufhin sollte folgendes Fenster erscheinen:

Assistent fir das Suchen neuer Hardw:

YWillkommen

Es wird nach aktueller und aktualisierter Software auf dem
Computer, auf der Hardwareinstallations-CD ader auf der
Windows pdate“w'ebsite [mit [hrer Edaubniz) gesucht.

Datenschutzrichtlinie anzeigen

Soll eine Yerbindung mit YWindows Update hergestellt werden,
urn nach Software zu suchen?

0 Ja, rur diese eine Mal
i l.

wenn ein Gerdt angeschlossen wird

Klicken Sie auf "Weiter', um den Yorgang fortzusetzen.

< Zuriick I Wwieiter » I Abbrechen

http://ucom-ir.nicai-systems.de 12
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Hier wird die Option ,Nein, diesmal nicht* ausgewahlt und mit ,Weiter*
bestatigt. Anschlie3end erscheint folgendes Fenster:

Assistent fir das Suchen neuer Hardware

Willkommen
S

Mit diesem Azsistenten konnen Sie Software fur die folgende
Hardwarekomponente installieren:

UCOM-IR USE AVR Programmer atd IR Communication

§ -_~) Fall: die Hardwarekomponente mit einer CD
4 oder Diskette geliefert wurde, legen 5Sie diese
jetzt ein.

“Wie mochten Sie vorgehen?

€ Software automatisch installieren [empiohlen)

% Software von einer Liste oder bestimmeen Quelle
installieren [fur fortgeschrittene Benutzer)

Klicken Sie auf "weiter”, um den Yorgang fortzusetzen,

< Zuriick I Wwieiter » I ﬁ-‘-.bbrechenl

Hier wird die Option ,Software von einer Liste oder bestimmten Quelle
installieren (fiir fortgeschrittene Benutzer)* ausgewahlt und mit ,Weiter"
bestatigt. Im folgenden Dialog wird der Punkt ,,Diese Quellen nach dem
zutreffendsten Treiber durchsuchen* ausgewahlt:

Assistent fir das Suchen neuer Hardware

Wahlen Sie die Such- und Installationsoptionen. .

' Diese Quellen nach dem zutreffendsten Treiber durchsuchen

Werwenden Sie die Kontrollkastchen, um die Standardsuche zu enweitern oder
einzuzchranken. Lokale Plade und Wechselmedien sind in der Standardzuche mit
einbegriffen. Der zutreffendste Treiber wird installiert.

[ wWechselmedien durchsuchen [Diskette, CD,...)

v Folgende Quelle ehenfalls durchsuchen:

[c:s (Durchsuchen

' Micht suchen, sondem den zu instalierenden Treiber selbst wihlen

Wenwenden Sie diese Optioh, um einen Gerdtetreiber aus einer Liste zu wahlen. Ex wird
nicht garantiert, dazs der von Ihnen gewahlte Treiber der Hardware am besten entspricht.

< Zuriick | Weiter » | .ﬁ.bbrechenl

Es wird die Option ,Folgende Quellen ebenfalls durchsuchen* angehakt.

http://ucom-ir.nicai-systems.de 13
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Anstatt des Verzeichnisses C:\ muss das Verzeichnis auswéahlt werden, in

dem sich die Datei ucom-ir.inf befindet. Per Klick auf ,Weiter" wird die
Installation des Treibers gestartet:

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Die Software wird installiert__. .

3 UCOM-IR USE AVR Programmer atd IR Communication

< Zuriick wieiter > Abbrechen

Sollte folgendes Fenster erscheinen, wird die Installation mittels ,/nstallation
fortsetzen* fortgesetzt.

Hardwareinstallation

L ] E Die Software, die fur diese Hardware ingtalliert wird;
"
UCOM-IR USE AWR Programmer and IR Communication

hat den Windows-Logo-Test nicht bestanden, der die K.ompatibilitat it
windows =F Uberpriift, fwfarum ist dieser Test wichtig?]

Das Fortsetzen der Installation dieser Software kann die komrekte
Funktion des Systems direkt oder in Zukunft beeintrachtigen.
Microzoft empliehlt ztrengstenz. die Installation jetzt abzubrechen
und sich mit dem Hardwarehersteller fiir 5oftware. die den
windows-Logo-Test bestanden hat, in Yerbindung zu setzen.

Installation fortsetzen I |hstallation abbrechen

http://ucom-ir.nicai-systems.de 14
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Assistent fir das Suchen neuer Hardware
X Fertigstellen des Assistenten

UCOM-IR USE &WR Programmer and 1R
(3 Communication

Die Software fur die folgende Hardware wurde installiert:

Klicken Sie auf "Fertig stellen’’, um den Yorgang abzuschliefen.

12.12.2011

< Zuitick | Fertig stellen’

Abbrechen

Nach einem Klick auf ,Fertig stellen* wird der Installationsv

organg

abgeschlossen und der Programmieradapter steht nun funktionsttichtig zur

Verfligung.

2.5.2 Inbetriebnahme unter Linux

Unter Linux wird das Gerat automatisch erkannt und steht zum Beispiel unter

OpenSUSE als Gerat /dev/ttyACMO zur Verfigung.

Weitere Informationen sind unter http://www.nibo-roboter.d

e zu finden:

gs! I@ Willkommen im NIBO-Roboter Wiki
WA

s

(7
;@; RG] NIBO 2 NIBObee
n ) Roboterbausatz NIBO 2 P
ibee = Atmel ATmegal28 + ATmegags v %
12 = 5 Distanz-, 4 Bodensensoren *T:'E.- P
EMRZ = 2 Motoren mit 16:1 Getriebe

= |IR-Empfanger

e Anderungen
lige Seite = sechspoliger ISP Anschluss

:_eJ Suchen

UCOM-IR2
Distanzscanner-Erweiterung NDS3
£l = Atmel ATtinyg4
aLficlRse Seiis = Sharp Distanzsensor 10-100 cm

rungen an
. - = Modellbauservo

http://ucom-ir.nicai-systems.de

Roboterbausatz NIBObee
= Atmel ATmegal6 + ATtiny44
= 4 Tastsensoren mit Fihlern
= 3 Bodensensoren
= integrierten USB-Programmer r
zusétzlicher Ladefunktion

= 2 Motoren mit Odometriesensol

Programmieradapter UCOM-IR2

= Atmel ATSOUSB162
= USB-Anschluss
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3 Roboter.CC - Robotik Online Code Compiler

Roboter.CC ist eine alternative Plattform, auf der eigene Roboter-Projekte
verwaltet und compiliert werden kénnen. Die Installation einer lokalen
Entwicklungsumgebung ist nicht notwendig - die Verlinkung der Bibliotheken
erfolgt automatisch.

1. Roboter-Typ und gewiinschte Programmiersprache auswéahlen
2. Programmcode schreiben
3. Erzeugte XHEX-Datei mit RoboDude auf den Roboter Ubertragen

Vorhandene Beispiele
und offentliche Projekte
in C und Java einfach
ausprobieren!

HAUPTMENU

Quellcode im Browser

File: c_tutorial_9/main.c unter www.roboter.cc ein-
tippen, online auf dem Server
compilieren lassen und das
.hex-file herunterladen!

Eigene Projekte anlegen
und verwalten. Gewiinschte
Roboterplattform, Compiler-
version, Bibliotheksversion
auswabhlen, fertig!

http://www.roboter.cc
Roboter-Projekte online compilieren, Beispiele einfach ausprobieren

http://ucom-ir.nicai-systems.de 16
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3.1.1 Programmierkabel

Falls gewtinscht, kénnen an dem 6-poligen Programmierkabel auf beiden
Seiten die beigeflgten Haltebiigel befestigt werden:

Dazu wird das Kabel zunachst locker umgebogen,

und anschlie3end mit einem Haltebtigel vorsichtig fixiert:

Das Ergebnis sollte in etwa so aussehen:

http://ucom-ir.nicai-systems.de 17
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4 Anhang

4.1 Bauteilliste

Bauteil Wert Bauform

C1 22 pF SMD - 0603

C2 22 pF SMD - 0603
C3 1,0 yF THT

C4 4,7 uF THT

C5 100 nF SMD - 0603
C6 100 nF SMD - 0603

c7 1,0 yF THT

C8 4, 7uF THT

D1 THT - DUOLED5MM
IC1 AT90USB162 SMD - TQFP32
D2 SFH485 THT - LED5MM
D3 SFH485 THT - LED5MM
Q1 16 MHz THT

R1 22 Q SMD - 0603

R2 22 Q SMD - 0603
R3 12 Q THT

R4 180 Q SMD - 0603

R5 180 Q SMD - 0603

R6 10 kQ SMD - 0603

R7 10 kQ SMD - 0603
R8 100 Q THT

R9 180 Q THT

R10 180 Q THT

R11 180 Q SMD - 0603
R12 12Q THT

R15 470 Q SMD - 0603
R16 470 Q SMD - 0603
Q3 IRML6302 SMD - SOT23
Ul SFH5110 THT

X1 USB-A THT

X2 CONZ2X3 THT

http://ucom-ir.nicai-systems.de 18
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4.2 Links zu weiterfihrenden Internetseiten

In diesem Unterkapitel ist eine ausgewéhlte Linksammlung zu
themenahnlichen Internetseiten aufgefuhrt.

Entwicklungsumgebungen:

e Atmel: http://www.atmel.com Webseite vom Hersteller der
Mikrocontroller. Dort gibt es Datenblatter, Applikationsbeispiele und die
Entwicklungsumgebung AVRStudio.

e WInAVR: http://winavr.sourceforge.net/ AVR-GCC Compiler flr
Windows mit vielen Extras und ,,Add-on* fir das AVRStudio.

e AVRDude: http://savannah.nongnu.org/projects/avrdude/ Freie
Programmiersoftware (Downloader, fur den Programmieradapter
geeignet!).

Weitere Informationen:

e Nibo Hauptseite: http://nibo.nicai-systems.de Die Homepage des
UCOM-IR Herstellers. Liefert technische Informationen, die
Bauanleitung und weitere Links.

e UCOM-IR Wiki: http://www.nibo-roboter.de/wiki/lUCOM-IR Wiki-Seiten
fur den Programmieradapter UCOM-IR. Liefert zuséatzliche
Informationen und Hinweise.

e Nibo Wiki: http://www.nibo-roboter.de Wiki des Nibo. Liefert alle
Informationen rund um den Nibo.

e Nibo Shop: http://shop.nicai-systems.de Online-Shop fir den
Programmieradapter.

e Mikrocontroller: http://www.mikrocontroller.net Alles Uber
Mikrocontroller und deren Programmierung.

e AVRFreaks: http://www.avrfreaks.net Informationen rund um den AVR.

e Roboter.CC: http://www.roboter.cc robotic online code compiler.
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