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Controlador digital de locomotora tripulada Controlador de motor

Sabertooth Dual 2x32A 6V-24V
“Regenerative Motor Driver”

Proveidor:

https://www.robotshop.com/
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Controlador digital de locomotora tripulada Esquema electric
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)}) Controlador digital de locomotora tripulada ARDUINO

Pro Micro, ATmega32U4 5V 16MHz

https://www.aliexpress.com
Power LED

RX LED TX LED
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Controlador digital de locomotora tripulada Components ARDUINO




Controlador digital de locomotora tripulada Esquema de control

Eina:
https://easyeda.com
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Proveidor:
https://jlcpcb.com/

Placa Electronica



Output A

Output B
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Controlador digital de locomotora tripulada Fonts
Eina:
https://fontstruct.com
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0b00000000,0b11111100,0b11111100,0b00001100 ,0b00001100 ,0b00001100,0b00001100,0b00001100,
0b00001100,0b00001100,0b11111100,0b00001100 ,0b0V0VVAVA , b0V , 0bOVVVVV00 ,0b00011000,
0b00111000,0b11111000,0b11111000,0b00111000,0b00011000 ,0b000AVV0V ,0b0VVAVAVD ,0b00VVAA ,

0b00000000,0b11111111,0b11111111,0b11111110,0b11111110,0b11111110,0b11111110,0b11111110,
0b11111110,0b11111110,0b11111111,0b11111110,0b11111110,0b11111110,0b11111110,0b11111110,
0b11011110,0b11011111,0b11011111,0b11111110,0b11111100,0b01111000,0b00010000,0b000000Q ,

0b00000000 , 0bOOVRV11 ,0b0V10011 ,0b00111001,0b01111100,0b11101110,0b11000110,0b11101110,
0b01111100,0b00111001,0b00010011 000010011 ,0b00111001,0b01111100,0b11101110,0b11000110,
0b11101110,0b01111100,0b00111001 000010011 000000110, 000111100, 000111000, 0bOOEOV00,



Controlador digital de locomotora tripulada Programari

Llibreries:

« Arduino

« SSD1306Ascii

* Encoder

« USBSabertooth_NB

Referencies:

- https://qgithub.com/greiman/SSD1306Ascii
« https://github.com/John-Lluch/Encoder
« https://github.com/John-Lluch/USBSabertooth NB




Controlador digital de locomotora tripulada Programari

Rutines Programari:
« flashLed()

Encén i apaga el LED

* readSabertooth()

Llegeix les dades del controlador de motor: temperatures, consigna de velocitat, amperatge i
carrega de la bateria.

- selectMode()

Determina el mode de funcionament: stop, endevant, endarrera, etc. i tenint en compte les
accions de I'usuari amb I'’encoder, temps d’espera, seguretats, etc.

- selectMotorSpeed()

Determina la velocitat de consigna del motor en funcié del mode de funcionament i les accions
de I'usuari amb I’encoder.

- selectConfigValue()

En cas d’estar a la pantalla de configuracié es determinen els valors de configuracié en funcié
de les accions de I'usuari amb I’encoder.

- sendMotorSpeed()

Envia la velocitat de consigna al controlador del motor.

 updateScreenMode()

Actualitza el mode de pantalla en funcié de les dades de que es diposa.

- updateDisplay()

Actualitza les dades a la pantalla.

Referencies
« https://github.com/John-Lluch/LocoController




Demostracio
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Demostracio




Controlador digital de locomotora tripulada Demostracio




Controlador digital de locomotora tripulada Demostracio




Controlador digital de locomotora tripulada Demostracio




Controlador digital de locomotora tripulada Demostracio
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Controlador digital de locomotora tripulada Demostracio
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Controlador digital de locomotora tripulada
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