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Sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie sich fur unser Produkt entschieden haben. Im Folgenden haben wir aufgelistet, was bei der
Inbetriebnahme zu beachten ist:

1. Einfiihrung

Die MotoPi Platine ist eine Erweiterungsplatine zur Ansteuerung und Verwendung von bis zu 16 PWM-gesteuerten
5V-Servomotoren.

Die Platine kann zusatzlich mit einer Spannung von 4,8V - 6V versorgt werden, sodass eine optimale Versorgung der
Motoren stets gewahrleistet ist und somit auch grofRere Projekte mit ausreichend Strom beliefert werden kénnen.
Er ist z.B. perfekt geeignet fir die Steuerung des JOY-iT Roboter Arms

.....

ART-Nr.: Robot02

hochwertiger Roboter Arm aus Aluminium
mit gelagerten Drehteller und Aufnahme fir
Motorsteuerungen / Einplatinencomputer.
Angetrieben durch 6 Stick 20 Kilo Digital
Servomotoren.

"

2838353320588

Abb. 1: Robot02
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2. Technische Daten und Sicherheitshinweise

Die MotoPi-Erweiterungsplatine ist ausgestattet mit 16 Kanalen fir 5V-Servomotoren, sowie mit einer
Anschlussmoglichkeit flir einen zusatzlichen Kondensator.

AuBerdem verfiigt die Platine Gber 4 analoge, 2 digitale und eine 12C Anschlussmoglichkeit.

Die Stromversorgung erfolgt, wahlweise, (iber einen 5V Hohlstecker oder (iber eine Spannungsversorgung
zwischen 4,8V und 6V.

Die MotoPi-Platine ist aulerdem mit einem zusatzlichen Quarzoszillator ausgestattet, um die Frequenzen
so prazise wie moglich und die Abweichungen moglichst gering zu halten.

Channel 0 - 15

Anschluss fur
zusatzlichen
Kondensator

DC Input

--------------

4,8V - 6V
DC Input

Analog Digital 12C

Abb. 2: Platinenbeschreibung
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Auf der Unterseite der Platine kdnnen die
Channelnummerierungen abgelesen werden.

Die 3 PINs des jeweiligen Channels sind, von unten
nach oben gesehen, fiir den Anschluss der
Masseleitung, der Spannungsleitung und der
Signalleitung [GND| V+ | PWM].

Stecken Sie die Platine einfach auf die GPIO-PINs lhres
Raspberry Pi‘s auf und die Kabel Ihrer
5V-Servomotoren an die Channel-PINs.

Eine zusatzliche Spannungsversorgung lber ein Kabel R

oder einen 5V Hohlstecker ist flir den Betrieb JOY-IT Servo-Motar
i i -Expansion il @ & @{Channel 12

zwingend erforderlich. e &

Um pl6tzlichen Spannungsabfallen vorzubeugen ist auf

der Platine bereits ein Kondensator angebracht.

Joy=IT Europe Gmbh'"; Pascalstr. 8

Sollte dies jedoch in speziellen Ausnahmefallen nicht IR 0-47508 Naukirchon-Vin | Art-: Ro-Voto3
genuigen, so kann ein weiterer Kondensator tiber den Abb. 3: Platinenriickseite

dafir vorgesehenen Anschluss parallel geschaltet

werden.

Das von lhnen eingesetzte Netzteil muss auf die angeschlossenen Motoren von der Leistung her abge-
stimmt sein, zu schwach dimensionierte Netzteile erkennt man haufig da dran, das die Motoren ruckeln
statt eine flieRende Bewegung durchzufiihren.

Wir empfehlen die Verwendung unseres 4.8A Netzteil RB-Netzteil2 das 24W Dauerleistung zur Verfligung
stellt.

Nach dem Aufstecken der Erweiterungsplatine auf den Raspberry Pi, dem AnschlieRen einer zusatzlichen
Stromversorgung und dem AnschlieRen von Servomotoren, ist die Platine einsatzbereit.

Sicherheitshinweis:

Um eine Verpolung zu vermeiden, beachten Sie bitte die auf der Platine angebrachten Kennzeichnungen
der jeweiligen Eingange (+ und - Symbol).

Eine Verpolung kann zu Schaden an der Platine, dem angeschlossenen Raspberry Pi und weiterer
Peripherie fihren!

Die von Ihnen angeschlossenen Motoren, und die durch sie erzeugte Bewegung,

kdnnen eine Gefahr darstellen.

Wir empfehlen daher ausreichenden Sicherheitsabstand zu halten bzw. MaBnahmen zu treffen,

damit niemand mit bewegten Teilen in Berlihrung kommen kann.

Dies gilt insbesondere fiir Kinder.

Ausgabe 31.03.2017 Copyright by Joy-IT 5



3. Installation des Raspberry Pis

Sollten Sie auf Ihrem Raspberry Pi bereits ein aktuelle Raspbian Version verwenden, so kdnnen Sie diesen
Schritt Gberspringen und sofort mit dem nachsten Schritt fortfahren.

Das aktuellste Image des Betriebssystems konnen Sie auf der Rasperry Pi Website herunterladen.

Mit Hilfe des ,,Win32 Disk Imager“-Programms kdnnen Sie das heruntergeladene Image auf |hre SD-Karte
kopieren.

Wahlen Sie dafiir, wie in der unten stehenden Abbildung aufgezeigt, das Image und das zu beschreibende
Gerat aus.

AnschlieBend kann der Schreibvorgang mit Write gestartet werden.

*_ Win32 Disk Imager =R =

Image File Device

1s/2016-05-27-rasphian-jessie /20 li:u'-EI5-2]-'-raspI:via|'r-:'rn:sr;'rn:ri'l'r@r :]

Progress l

Veersion: 0.9.5 Cance Read Write

Abb. 4: Win32 Disk Imager

Ist dieser Schritt abgeschlossen, so konnen Sie die beschriebene SD-Karte in Ihren Raspberry Pi einlegen
und fortfahren.
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https://www.raspberrypi.org/downloads/raspbian/
https://sourceforge.net/projects/win32diskimager/

4. Installation des Moduls

Um die Platine ordnungsgemal verwenden zu kénnen, sollten Sie zunachst, wie untenstehend beschrie-

ben, die 12C Funktion an Ihrem Raspberry Pi aktivieren.

Offnen Sie daher zunichst das Raspberry Pi Konfigurationsmeni.

sudo raspi-config

In dem sich nun 6ffnenden Fenster navigieren Sie in das Men Interfacing Options.

| Raspberry P1 Software Configuration Tool (raspi-config)

Change User Password Change password for the default user (p1)

Hos tname Set the visible name for this P1 on a network

Boot Options Configure options for start-up

Localisation Optiens Set up language and regional settings to match your location
Interfacing Options Configure connections to perip

overclock Configure overclocking for your P1

Advanced Options Configure advanced settings

Update Update this tool to the latest version

About raspi-config Information about this configuration tool

<Select= <Finish=

Abb. 5: Raspi-Config

Hier aktivieren Sie die Option SPI.

| Raspberry P1 Software Configuration Tool (raspi-config) |
P1 Camera Enable/Disable connection to the Raspberry P1 Camera
P2 SSH Enable/Disable remote command line access to your P1 using 55H
P3 VNC Enable/Disable graphical remote access to your P1 using RealVNC
P4 SPI Enable/Disable automatic loading of SPI kernel module
P5 I2C Enable/Disable automatic loading of I2C kernel module
P& Serial Enable/Disable shell and kernel messages on the serial connection
P7 1-Wire Enable/Disable one-wire interface

P8 Remote GPIO Enable/Disable remote access to GPIO pins

<Select= <Back=>

Abb. 6: Advanced Options

Ausgabe 31.03.2017 Copyright by Joy-IT



Die nachsten sich 6ffnenden Fenster bestatigen Sie bitte mit Yes bzw. Ok.

Would you like the SPI interface to be enabled? The SPI interface is enabled

Abb. 7 & 8: Bestatigung SPI

Would you like the SPI kernel module to be loaded by

SPI kernel module will now be loaded by default
default?

Abb. 9 & 10: Bestatigung load-by-default

Verlassen Sie das Konfigurationsmeni nun mit Finish und starten Sie ihren Raspberry Pi neu.

| Raspberry P1 Software Configuration Tool (raspi-config)

Expand Filesystem Ensures that all of the SD card storage 1s available to the 0S

cthange User Password Change password for the default user (pi)

Enable Boot to Desktop/Scratch Choose whether to boot into a desktop environment, Scratch, or the command-line
Internationalisation Options  Set up language and regicnal settings to match your location

Enable Camera Enable this P1 to work with the Raspberry P1 Camera

Add to Rastrack Add this P1 to the online Raspberry Pi Map (Rastrack)

overclock Configure overclocking for your P1

Advanced Options Configure advanced settings

Lo s wNE

About raspi-config Information about this configuration tool

<select>

Abb. 11: Raspi-Config verlassen
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Da unsere MotoPi-Platine mit einem zusatzlichen Quarzoszillator ausgestattet ist, ist eine besondere
Programmbibliothek erforderlich.

Diese basiert auf der Adafruit_PCA9685 Python-Bibliothek, ist allerdings speziell auf unsere Platine
angepasst.

Wir empfehlen unbedingt ausschlieBlich unsere eigene, abgestimmte, Bibliothek zu verwenden.
Die angepasste Bibliothek konnen Sie hier herunterladen.

Kopieren Sie die entpackte Bibliothek bitte vollstandig auf Ihren Raspberry Pi und navigieren Sie im
Terminal in diesen Ordner.

Mit dem folgenden Befehl konnen Sie die Bibliothek dann installieren:

sudo python setup.py install

Navigieren Sie nun, wie folgend beschrieben, in den examples Ordner und starten Sie den Beispielcode.

cd examples

sudo python simpletest.py

Dieser Funktionstest zeigt die grundlegende Funktionsweise der Motorenansteuerung und wird einen
Motor, der am ersten Kanal angeschlossen ist, wiederholt hin und her bewegen.
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http://cloud.joy-it.net/index.php/s/1rdGoz3QNx8nYil

5. Ansteuerung der zusatzlichen Anschliisse

Nach dem Neustart missen die benotigten Treiber und Module installiert werden.
Flihren Sie daher im Terminal folgende Befehle aus.

sudo apt-get update

sudo pip install spidev

Sudo pip install wiringpi

Ein erneutet Neustart ist nun erforderlich.

sudo reboot

Nach dem Neustart sind die Anschliisse einsatzbereit.
Bitte beachten Sie, dass beim digitalen Anschluss der erste PIN auf den GPIO Port 27 und der zweite PIN

auf den GPIO Port 22 verweist.
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6. Code-Beispiel zur Verwendung der digitalen Anschliisse

Nachfolgend kdnnen Sie ein kurzes Anwendungsbeispiel zur Ansteuerung der zusatzlichen Anschlisse
entnehmen.

Zur Demonstration verwenden wir hier einen LK-Button1 mit einem LK-Cable-20 aus unserer LinkerKit-
Serie.

Abb. 12 & 13: LK-Button1 & LK-Cable-20

import RPi.GPIO as GPIO
from time import sleep
#Initialisiere Button auf Digital-PIN 22
button = 22
GPIO.setwarnings(False)
GPIO.setmode(GPIO.BCM)
GPIO.setup(button, GPIO.IN, pull up down=GPIO.PUD_UP)
while True:
if GPIO.input(button) == GPIO.HIGH:
#Mache etwas
print "Ich tue etwas"”
else:
#Mache etwas anderes
print "Ich tue etwas anderes"”
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7. Code-Beispiel zur Verwendung der analogen Anschliisse

import spidev
import time
import sys

spi = spidev.SpiDev()
spi.open(0,0)

def readadc(adcnum):
if adcnum >7 or adcnum <O:
return-1
r = spi.xfer2([1,8+adcnum <<4,0])
adcout = ((r[1] &3) <<8)+r[2]
return adcout

while True:
if len(sys.argv) >1:
for i in range(len(sys.argv)):

if i ==
print " \n"

else:
adc_channel = int(sys.argv[i])
print "Channel " + str(adc_channel)
value=readadc(adc_channel)
volts=(value*3.3)/1024
print("%4d/1023 => %5.3f V" % (value, volts))
print " "
print " \n"
time.sleep(1.5)

else:
print " \n"
print "Channel 0"
value=readadc(9)
volts=(value*3.3)/1024
print("%4d/1023 => %5.3f V" % (value, volts))
print "Channel 1"
value=readadc(1)
volts=(value*3.3)/1024
print("%4d/1023 => %5.3f V" % (value, volts))
print "Channel 2"
value=readadc(2)
volts=(value*3.3)/1024
print("%4d/1023 => %5.3f V" % (value, volts))
print "Channel 3"
value=readadc(3)
volts=(value*3.3)/1024
print("%4d/1023 => %5.3f V" (value, volts))
print " \n"
time.sleep(1.5)

R
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