ROBOBITS

VAN DE BESTUURSTAFEL

©
A

Beste lezer,

De RoboRama is al weer meer dan een maand geleden. Gelukkig waren er toch een aantal
deelnemers en we hebben ook de wedstrijd via een live stream kunnen volgen. Voor een
verslag zie ook het artikel in deze Robobits en op onze website. Ik wil hierbij de organisatie
en de deelnemers van harte bedanken voor hun inzet.

We moeten nog wat ervaring opdoen met ‘Hybrid" bijeenkomsten en zullen daarvoor ook
volgen hoe het bij andere onderdelen van de HCC wordt opgepakt. Tijdens de evaluatie
van de RoboRama hebben we het gehad over hoe we de RoboRama voor alle doelgroepen,
beginners en gevorderden aantrekkelijk kunnen houden. Daarbij is ook gesproken over de
organisatie van extra wedstrijd onderdelen. Hierbij kwamen ook de SumoBot en het Lijnla-
byrint weer op tafel. We zijn er nog niet uit maar wil je hier over mee denken of heb je
voorstellen laat het dan weten.

Zoals ik op de ALV heb aangegeven heb ik contact gezocht met Henny van Bodegom, de
ontwerper van de elektronica van het SumoBot project. We hebben het gehad over een
Arduino uitvoering van de aanstuurprinten voor de SumoBot. Afgelopen week heeft hij mij
een print geleverd die als vervanging van de 3 printen in de SumoBot gebruikt kan worden.
Ik ga deze uitproberen en zal Henny vragen of hij een artikel voor de RoboBits wil maken.
De geassembleerde print, inclusief een Arduino Nano, is ongeveer 60 Euro.

Zolang het mogelijk is blijven we de 1e zaterdag van de
\ maand bijeenkomsten houden in de Dissel. Wel is het
verplicht om je vooraf aan te melden en hou onze websi-
te en het forum in de gaten want dit kan natuurlijk ver-
anderen.

W

Ik wens iedereen een gezond en voorspoedig 2022 toe
met hopelijk weer wat meer mogelijkheden om elkaar
weer te ontmoeten op bijeenkomsten en evenementen.

W=
gelukkig nieuwjaar
o4 NN = 7

Wim de Boer.
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De nieuwste ontwikkelingen op het ge-
bied van robotica zijn ongelooflijk en heel
spannend. De Toyota-robot bijvoorbeeld.
Dit is een zeer unieke robot die alledaags
routinewerk rond het huis uitvoert: hij
ruimt op, helpt voorwerpen op hun plaats
te zetten en helpt met koken:
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https://www.youtube.com/watch?v=m-LP4qpOLl0
https://www.youtube.com/watch?v=m-LP4qpOLl0

B ~ Zelf printen maken met KiCad.

Voor een wat uitgebreidere schakeling is het vaak handig om zelf een printplaat te ontwerpen. Met het multiplatform en open source programma KiCad is
het goed mogelijk om een schema te tekenen en een print ontwerp te maken. Vervolgens stuur je dit printontwerp op naar een printmaker en krijg je een
tijdje later keurig je bestelde printen in de post. In dit artikel bekijken we hoe de stappen eruit zien om tot een zelf ontworpen, dubbelzijdige print te ko-
men.

Auteur: Rob van der Ouderaa (rouderaa@hccnet.nl)

We gebruiken hierbij het programma KiCad versie 5.1. KiCad is een gratis en open source programma voor het ontwerpen van je eigen schema en printont-
werp. Het is te downloaden op [1] en is beschikbaar voor de platforms Linux, Apple en Windows.

KiCad heeft een uitgebreide onderdelen bibliotheek. Van belang is dat je ook zelf in staat bent om eigen onderdelen aan te maken voor je schema en voor je
printontwerp. Op deze manier kun je ook de printmodules die je van leveranciers kunt aanschaffen eenvoudig integreren in je schema en printontwerp.

Alles begint met het maken van een elektrisch schema van je schakeling. In dit artikel gaan we aan de hand van een eenvoudige schakeling eerst een sche-
ma ontwerpen en vervolgens in een kleine printplaat de lay-out hiervan ontwerpen. We beperken ons hierbij tot het maken van een dubbelzijdige print met
de klassieke boorgaten voor de onderdelen (through hole). KiCad kan ook nog met meerdere tussenlagen werken en dergelijke maar dat is voor de hobbyist
van minder belang. Met het goed plaatsen van je onderdelen lukt het meestal om op een dubbelzijdige print je schakeling vorm te geven.

De installatie van KiCad
Download het programma KiCad op [1] voor je eigen besturingssysteem. Voor Windows is dat het programma 'kicad-5.1.10_1-x86_64.exe'. Doorloop alle
next stappen en gebruik de voorgestelde defaults.

Een schema tekenen
Start KiCad op en je krijgt de workbench te zien.

KiCad (5.1.10)-1 d:\Documents\kicad\DemoPrint\demoprint\demoprint.pro - ) X

File View Tools Browse Preferences Help
BEEa® Cla
G demoprint.pro

IS demoprint.kicad_pcb

gl
- .
Eg demoprint.sch

Project name: A~
d:\Documents\kicad\DemoPrint\demoprint\demoprint.pro

Maak een nieuw project aan door 'File->New->Project..." te kiezen. Maak een eigen directory aan voor je project, bijvoorbeeld 'demoprint'. Op die manier
hou je de verschillende onderdelen van je project netjes bij elkaar.

Aan de rechterkant zie je een lijstje met iconen die de verschillende hoofdmodules van KiCad aangeven. Het meest van belang zijn nu drie iconen. Het eer-
ste, meest linkse icoon, start de schema editor (schematic layout editor). Het icoon daarnaast start de symbolen editor (Symbol editor). Het icoon daarnaast
is het printplaat ontwerp gereedschap (PCB Layout Editor).

Met de schema editor teken je het schema van je schakeling. Met de symbolen editor maak je nieuwe onderdelen aan die je gebruikt binnen je schema en

Jje printontwerp. Het laatste onderdeel, het printplaat ontwerp gereedschap, gebruik je om de onderdelen een plek te geven op je printplaat en de route van
de verbindingen tussen de onderdelen aan te geven.
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Klik nu op het icoon voor de schema editor. Je ziet het volgende scherm verschijnen.
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Dit is het tekenblad waar je de verschillende schema onderdelen op gaat plaatsen. Als voorbeeld gaan we een klassieke schakeling, de RS flip-
flop tekenen. Hierbij hebben we ook twee leds, weerstanden en en twee buttons die we een plek op de printplaat willen geven.

Rechts in het scherm vind je de verschillende acties die je op het tekenvel kunt gebruiken. We gaan als eerste actie een onderdeel in het schema
plaatsen door op het derde icoon van boven te klikken (place symbol). Klik nu op het tekenblad. In het menu dat nu verschijnt ‘choose symbol',
tik je in de zoekbalk bovenin het typenr '7400" in.

Chiease Symbel (407 emslodded) & Selecteer de 'Unit A'. De chip met type 7400 bevat 4 nand poorten.
[7400 | Elke poort heeft een afzonderlijke naam zodat je die kunt kiezen voor
7k, P4 symbols & Jje ontwerp. Klik nu op de 'Unit A" poort en op OK.
= 7400 quad 2-input NAND gate
Unit A
Unit 8 Klik dan op de linker muisknop om het symbool op het tekenvel te
UnitG plaatsen. We willen nu dit symbool roteren. Klik met de rechtermuis
UnitD
U:M knop op het net geplaatste symbool en kies 'Orientation->Rotate
74540 Octal Buffer and Line Driver With 3-State Output, 3 Counterclockwise'. Plaats op dezelfde manier ook een 'Unit B' op het

[ 74L5240_Split Octal Buffer and Line Driver With 3-State Output, a
74L5241 Octal Buffer and Line Driver With 3-State Output, ¢
[ 74L5241_Split Octal Buffer and Line Driver With 3-State Output, ¢ druk dan op de 'Esc’ knop.
7415244 Octal Buffer and Line Driver With 3-State Output, a ,

< I >

tekenvel. Mocht er een menu verschijnen dat je niet wilt gebruiken,

7400 =
Alias of 74L.S00 (quad 2-input NAND gate)
quad 2-input NAND gate

Key words: TTL nand 2-input

=

Je kunt een symbool verplaatsen via de optie 'Move' die ook in het menu verschijnt als je de rechter muisknop klikt op het symbool. Zet
de symbolen netjes op dezelfde regel. Je kunt meerdere symbolen selecteren door het pijl symbool aan de rechterkant bovenaan te
kiezen, vervolgens de linker muisknop in te drukken in het tekengebied en dan een vierkant om de gewenste symbolen te trekken en de
muis los te laten.

Vervolgens gaan we nog twee leds en schakelaars toevoegen. Klik weer op het symbool selectie icon, derde van boven rechts. Klik op
het tekenvel met de linker muisknop. In het 'Choose symbol' venster dat verschijnt, tik in 'LED". Kies het eerste LED device in de lijst en
klik op OK. Voor de tweede led die we plaatsen kun je eenvoudig links met de muis klikken en dan uit de lijst van '-- Recently Used --'
nog een keer de gebruikte LED kiezen.

Mocht er een menu verschijnen dat je niet wilt gebruiken, druk dan op de 'Esc' knop.
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Voor het plaatsen van twee weerstanden is het voldoende om de zoekterm 'r' in te voeren in het 'Choose Symbol' venster. Kies het eerste symbool
'r' uit de lijst en plaats de weerstand. Herhaal dit voor nog een weerstand.

Typ de zoek term 'push’ in om een lijst met drukknoppen te tonen. Kies het eerste element uit de lijst met de naam 'SW_Push' en klik OK. Plaats
nog een tweede drukknop op het tekenvel.

Het tussenresultaat van deze acties zou ongeveer als volgt moeten zijn.

% Eesch int.sch [/]— - o x
File Edit View Place Inspect Tools Preferences Help
S Rer e QAElcaea@EBEPRRNZ4EEER RS
: : - "k
i R? R? L
R R
(A : 7
i
q
2 = :q
D? D?
LED LED X
oy X B
s A
B
] o]
B F5
DAl
RN o l R R 1: S T
, : Sw? : swe - &
! : SW_Push : SW_Push- g
I 7 R T
Rehl:n(a Value Name Library Footprint Description Key words. >
SW? SW_Push  SW_Push  Switch <Unknown> Push button switch, generic, two pins  switch normally-open pushbutton push-button
File d:\Dos ic i ir i hsaved Z3.04 X94.00 Y 21.60 dx 94.00 dy 21.60 dist 96.45 grid 1.2700 mm Add compenent

Wat hierbij opvalt is dat de onderdelen nog geen verbindingen hebben. Dit gaan we nu aanpassen.

Klik op het vierde symbool van boven in de rechterkolom (Place Wire). Ga nu met de muis boven de laagste van de kleine ronde cirkels van de
weerstand linksboven hangen en klik de linker muisknop. Dit geeft het begin van je verbinding aan. Beweeg nu je muis naar het kleine rondje van
de meest linkse led en klik weer met de linkermuisknop. Dit geeft het einde van je verbinding aan. Een groene lijn wordt nu zichtbaar tussen de
weerstand en de LED.

Wat we nu nog missen is een plek waar de voedingsspan- Choose Symbol (16412 items loaded) %
ning van je schakeling vandaan komt. Hiervoor plaatsen | "
R R Filter o
we een 2 pin header in het schema.
= -- Recently Used -- i =1
Conn_01x02_Male Generic conne =i
Plaats het symbool met de naam 'Conn_01x02_Male' op SW Push Piish biittoi s
.. . . - L
het tekenvel. In de praktijk zouden we hier een voedingska- R Resistor O
o =
bel op aan kunnen sluiten met in dit geval 5 volt voedings- LED Light emiting U
. o B 7400 d 2-input b | e Bl oermAl it
spanning. Wat we verder nog willen is dat de poorten van - i Wi "Cﬂmd ITAe
n
de 7400 een voedingsspanning krijgen. Om dit aan te ge- Unit B =
ven kies je weer een symbool op het tekenvel van de 7400. Unit C o
In dit geval de 'Unit E' van de 7400. Zie deze figuur voor Lne ) hl
Vefduldelljklng. dxxx dxxx series sy o
5
< > =8
-
7400 r
Alias of 7T4L500 (quad 2-input NAND gate)
quad 2-input NAND gate
Key words: TTL nand 2-input
] Lty b4
5|
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Maak nu alle verbindingen totdat het totaal gelijk is aan dit schema.

<& Eeschema— - - [u] X
File Edit View Place Inspect Tools Preferences Help
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File d:\Documents\kicad\DemoPrint\.. Z1.78 X116.84 Y6.35 dx 116,84 dy 6.33 dist 117.01 grid 1.2700 mm ‘Add wire

Alle benodigde elementen zijn nu aanwezig in het schema maar hebben nog geen uniek nummer. Om dit nummer automatisch uit te delen kies je
'Tools->Annotate schematic' en dan de knop 'Annotate’. Dit zorgt ervoor dat elk onderdeel automatisch een label krijgt in je schema, bijvoorbeeld
'J1' voor je connector, U1A voor een nand poort, etc.

Verder moeten de weerstanden nog een waarde krijgen. Dubbelklik met de linkermuis op de meest links geplaatste weerstand op het tekenvel. Het
'Symbol Properties' venster verschijnt. Vul in het veld 'Value' het getal '330"in om de waarde in ohm aan te geven en klik op OK. Doe hetzelfde voor
de tweede weerstand R2. Op dezelfde manier verander je het label van connector J1 in 'Power".

Bewaar je schema door 'File->Save' te kiezen. Het totaal getekende schema zou als volgt uit moeten zien.

¥ Eeschema— int.sch /] — di\Documents\ki i - o x
File Edit View Place Inspect Tools Preferences Help
&ReRC e | BEcaadEEEPRRA ZEEER .S
; Po%rer 1}
T 2 L,
S 330 -+
B ez
[ /
- D2 | =
LED i = |
“““““ o
X
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e Nt
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“““ LR e e o o 7@00 LB
Thoo = : =
el :
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SW1 SW2 e
SW_Push SW_Push s
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< X s
Reference  Value Name Library Footprint Description Key words
il Power Conn_01x02_Male Connector <Unknown> Generic connector, single row, 01x02, script generated (kicad-library-utils/schlib/autegen/connector/) connector
File d:\Documents\kicad\DemoPrint\... 7 2.56 X125.73 V 87.63 dx 125.73 dy 87.63 dist 153.25 grid 1.2700 mm

hccrobotica




Wat vervolgens nodig is, is het aangeven voor elk onderdeel wat voor footprint (package) die heeft. Een footprint is de fysieke vorm van het sym-

bool van je schema. Een chip kan in verschillende vormen leverbaar zijn, bijvoorbeeld als smd of met pootjes.

Ga naar het U1E symbool in de editor en dubbelklik met de linker muisknop om de 'Symbol Properties' te openen. Klik op het veld 'Footprint' en
dan op het kleine boeken symbooltje in dit veld. Dit zal de 'Footprint Library Browser' openen. De kunst is nu om het juiste footprint in de grote
verscheidenheid terug te vinden. Een handigheid hierbij is om het datasheet van het onderdeel te openen. De link hiervoor staat in het 'Symbol
Properties' scherm bij het veld 'Datasheet’. Vind dan de tabel met een kolom 'package’. (De verschillende vormen van packages staan beschreven

op [4]) We gaan nu uit van PDIP (Plastic Dual In-Line Package).

Klik op het icoon links bovenaan het 'Footprint Library Browser' scherm.
Je krijgt nu een zoekscherm te zien voor je footprint.

4 Footprint Library Browser — Package_DIP — C:\Program Files\KiCad\share\kicad\modules/Package_DIP.pretty - O X
File View Help
}:D' S« »| O R _! }:"’| Grid: 1.2700 mm (50.00 mils) v | |[ZoomAuto  ~
Mounting_Wuerth A || DIP-12_W10.16mm A
MountingEquipment DIP-12_W10.16mm_LongPads
MountingHole
NetTie DIP-14_W7.62mm_LongPads
OptoDevice DIP-14_W7.62mm_SMDSocket_SmallPads
Oscillator DIP-14_W7.62mm_Socket
Package_BGA DIP-14_W7.62mm_Socket_LongPads
Package_CSP DIP-14_W8.89mm_SMDSocket_LongPads
Package_DFN_QOFN DIP-14_W10.16mm
DIP-14_W10.16mm_LongPads
Package_DirectFET DIP-16_W7.62mm
Package_LCC DIP-16_W7.62mm_LongPads
Package_LGA DIP-16_W7.62mm_SMDSocket_SmallPads
Package_QFP DIP-16_W7.62mm_Socket
Package_SIP DIP-16_W7.62mm_Socket_LongPads
Package_SO DIP-16_W8.89mm_SMDSocket_LongPads
Package_SO_J-Lead DIP-16_W10.16mm
Package_SON DIP-16_W10.16mm_LongPads
Package_TO_SOT_SMD DIP-18_W7.62mm
Package_TO_SOT_THT DIP-18_W7.62mm_LongPads
Potentiometer_SMD DIP-18_W7.62mm_SMDSocket_SmallPads
Potentiometer_THT DIP-18_W7.62mm_Socket
Relay_SMD DIP-18_W7.62mm_Socket_LongPads
Relay_THT DIP-18_W8.89mm_SMDSocket_LongPads
Resistor_SMD DIP-20_W7.62mm
Resistor_THT DIP-20_W7.62mm_LongPads
RF DIP-20_W7.62mm_SMDSocket_SmallPads
RF_Antenna DIP-20_W7.62mm_Socket
RF_Converter DIP-20_W7.62mm_Socket_LongPads
RF_GPS DIP-20_W8.89mm_SMDSocket_LongPads
RF_GSM DIP-22_W7.62mm
RF_Mini-Circuits DIP-22_W7.62mm_LongPads
RF_Module DIP-22_W7.62mm_SMDSocket_SmallPads
RF_Shielding DIP-22_W7.62mm_Socket
RF_WiFi DIP-22_W7.62mm_Socket_LongPads
Rotary_Encoder DIP-22_W8.89mm_SMDSocket_LongPads
Sensor DIP-22_W10.16mm
Sensor_Audio DIP-22_W10.16mm_LongPads
Sensor_Current v | DIP-22_W10.16mm_SMDSocket_SmallPads
< > DIP-22_W10.16mm_Socket v < >
REF™ Last Change Netlist Path Board Side Pads Status Rotation Attributes Footprint 3D-Shape
DIP-14_W7.62mm Nov 08, 2017 Front 14 - 0.0 Normal Package_DIP:DIP-14_W7.62mm S{KISYS3DMOD}/Package_DIF
Z6.38 X -1.270000 Y -5.080000 dx -1.270000 dy -5.080000 dist 5.236 grid X 1.270000 Y 1.270000 mm

De benaming voor het chip package is in dit geval 'DIP-14_W?7.62mm’. Dit is een dual in line package met 14 pinnen en een breedte van 7.62 mm.
Wat ik de standaard chip zou willen noemen voor montage op een printplaat met gaten. Maar je kunt natuurlijk ook nog uit een aantal andere vari-
anten kiezen zoals de smd variant.

Dubbelklik op de deze package regel en het zoekscherm verdwijnt. Klik op OK. Je hebt nu een footprint voor je 7400 chip gekozen. Dubbelklik op de
weerstand R1 en ga links naar de categorie 'Resistor_THT' (dit is een THT, through hole package, met draadjes dus). Vervolgens mag je in de kolom
rechts ernaast de layout 'Resistor_THT:R_Axial_DIN0207_L6.3mm_D2.5mm_P15.24mm_Horizontal' kiezen. Je kunt elke keer zien hoe deze layout op
de print gaat komen door het scherm ernaast te bekijken. Zo vind je je weg in de grote hoeveelheid opties. Sluit het 'Symbol Properties' venster af

door op OK te klikken. Herhaal dit voor de R2 weerstand.

hcc®robotica Pagina 6 Dec 2021, Jaargang 24, nummer #4



Kies voor de LEDs D1 en D2 met de footprint 'LED_THT->LED_D3.0mm'. (Dit zijn wat grotere LEDs van 3 mm). In het veld Footprint voor de LED staat
nu:'LED_THT:LED_D3.0mm'. Dubbelklik op het SW1 symbool en kies de footprint '‘Button_Switch_THT:SW_PUSH_6mm’. Doe dit ook voor het SW2

symbool.

Soms als je in het schema dubbelklikt op een symbool dan krijg je de vraag te zien 'Clarify Selection'. Het KiCad programma weet dan niet of je het
symbool of de dichtbij liggende lijn bedoelt die je wilt selecteren. Door op een van de opties te kiezen kun je dit duidelijk maken.

Voor de power connector geef je de footprint 'Connector_PinHeader_2.54mm:PinHeader_1x02_P2.54mm_Horizontal' aan.

Sluit het openstaande schema af door het venster sluiten kruisje rechtsboven aan te klikken. Je ziet weer de KiCad workbench op je scherm staan.

Een printontwerp maken
De volgende stap is het maken van een print layout op basis van het schema. Alles wat met het tekenen van een print te maken heeft vindt
plaats vanuit de tool 'PCB Layout Editor'. In de KiCad workbench kies je het derde icoon van links met deze naam.

Elk onderdeel van het schema dat we aangemaakt hebben heeft naast een schema symbool ook een footprint. Dit is de lay-out van het on-
derdeel zoals die op de print komt. Voor een onderdeel uit het schema kun je zelf beslissen welke footprint je wilt hebben. Een onderdeel kan
namelijk verschillende technische vormen hebben zoals je die in de handel kunt krijgen. Bijvoorbeeld through hole, met verbindingsdraden, of
smd die je op de print moet solderen etc. Binnen smd's heb je dan ook weer verschillende groottes die van invloed zijn op je te kiezen foot-
print. Bij het maken van het schema hebben we dus al eerder deze footprint aangegeven per onderdeel.

Voor het printontwerp moeten we nu alle onderdelen en verbindingen van het schema naar de printplaat krijgen. Hiervoor klik je op het
'Update PCB from schematic' icoon (links naast het rode kevertje) in de horizontale balk bovenaan het scherm.

Het venster 'Update PCB from schematic' verschijnt. Laat alle defaults staan en klik op de 'Update PCB' knop. Klik dan op de 'Close’ knop. Je
krijgt nu een kluwen onderdelen te zien die je op de achtergrond van de pcb lay-out editor plaatst door met de linkermuis te klikken.

Deze kluwen onderdelen gaan we netjes neerleggen zodat zo min mogelijk kruisende lijnen zichtbaar zijn. Dit zijn immers de verbindingen die
we willen hebben en we hebben beperkte mogelijkheden om lijnen te laten kruisen op de boven en onderlaag van de printplaat.

Je kunt een onderdeel verplaatsen door het met de linker muisknop te selecteren en dan de 'm’' toets te gebruiken om het onderdeel op te
pakken, de muis te verplaatsen en dan nog een keer de linker muisknop te gebruiken. Op dezelfde manier kun een onderdeel roteren door de
'r' toets te gebruiken. Mocht je een actie willen onderbreken, druk dan op de Escape toets. Let op dat je zowel het label van het onderdeel

kunt verplaatsen als ook het hele onderdeel. Het is maar net waar je dichtbij klikt bij het selecteren.

Verder is het van belang om de randen van je print aan te geven. Dit bepaalt immers hoe groot de print uiteindelijk wordt. Dit doe je door het
'Add graph lines" icoon te kiezen, het 9e icoon van de kolom rechts. Teken hiermee een rand om je lay-out heen.

18§ Pcbnew— . o I pch - o x
File Edit View Place Route Inspect Tools Preferences Help
= = ) | g S R [Oowgsier |5 |
S e R Qo a i &k (Do ¢ &
Track: 0.250 mm (9.84 mils) * v Via: 0.80 / 0.40 mm (31.5/ 15.7 mils) * % Grid: 1.0000 mm (39.37 mils) | | Zoom Auto v
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7427 X137.000000 V62000000 dx137.000000 dy 62000000 dist 150376 grid X 1.000000 Y 1.000000 mm  Add graphic line
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Nu gaan we de echte printsporen aangeven op de lay-out. Het is een beetje een puzzel om te besluiten welke verbindingen je op de bovenste of
de onderste laag plaatst. In de 'Layers Manager' rechts in je scherm staan de verschillende mogelijke lagen voor je printontwerp aangegeven. Je
gaat voor deze dubbelzijdige print alleen werken met de F.Cu (Bovenkant van de printplaat) en de B.Cu (Onderkant van de printplaat) lagen.
Laten we beginnen. Kies het 'Route tracks' symbool, 5e van boven, rechts. Selecteer een laag in de Layers tab rechts, de B.Cu laag. Dit doe je door
op die regel te klikken. Vervolgens gaan we nu printsporen tekenen. Klik op een pen aansluiting van een onderdeel dat met een witte lijn verbon-
den is en klik met de linker muisknop. Een groene lijn verschijnt nu. Ga met de muis naar het eindepunt van de witte lijn en klik nog een keer met
linker muisknop. Een groen printspoor wordt nu op aangegeven. De groene printsporen zitten aan de onderkant van de print. De rode printsporen
zitten aan de bovenkant van de print.

Ga nu voor zoveel mogelijk verbindingen aan de gang met de onderkant van de printplaat. Telkens kies je het beginpunt en het eindpunt van de
verbinding. Mocht je een actie willen terugdraaien, bij het leggen van een verbinding, dan kun dit doen door de toetsencombinatie 'ctrl-z' te ge-
bruiken. Aan te raden is om regelmatig in/uit te zoomen om een duidelijk beeld van de situatie te krijgen.

Nadat je zoveel mogelijk groene

[ ‘ R o x
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Bij het leggen van de diverse paden kan het handig zijn om onderdelen nog wat te verplaatsen. Let wel op, de al getekende print banen blijven
liggen in deze tool. Ze gaan dus niet mee bij het verplaatsen van het onderdeel. Je zult de printbanen eerst weer naar de oorspronkelijke vorm van
de witte lijn verbindingen terug moeten brengen en ze dan opnieuw moeten tekenen. Dit kan door de groene en rode lijnen te deleten. Die lijnen
bestaan uit segmenten dus het kan zijn dat je een aantal segmenten moet deleten voordat je weer op het witte lijn niveau zit voor een verbinding.
Deleten van een printbaan onderdeel gaat door het selecteren van de printbaan en dan op de delete knop te drukken.

Mocht het zo zijn dat je in je lay-out knel komt te zitten met banen tussen onderdelen die niet te leggen lijken te zijn dan kun je eventueel ook nog
een draadbrug modelleren. Dit kan door middel van het opnemen van een weerstand van 0 ohm in je schakeling. Die kun je dan een footprint geven
die lang genoeg is om als draadbrug te dienen. Tussen de pootjes van deze verbinding kun je dan weer een aantal printbanen laten lopen.

Maak je eigen symbool

Bij het ontwerpen van je eigen print komt het regelmatig voor dat een onderdeel dat je wilt gebruiken niet in de bibliotheek van KiCad aanwezig is.
Zo zijn bijvoorbeeld veel samengestelde modules te koop op kleine printplaatjes maar zijn die niet direct als schema symbolen en printplaat foot-
prints beschikbaar. Geen nood, het is mogelijk om binnen KiCad een persoonlijke bibliotheek van eigen symbolen en bijbehorende footprint aan te
maken. Dit gaat als volgt.

Klik in de KiCad workbench op het tweede icoon van links (Symbol Editor).

Maak een nieuwe, eigen, library aan door 'File->New library..." te kiezen.

Vul een naam in voor de te maken library, bijvoorbeeld 'demoprint.lib’ en klik op 'Save'. Je krijgt vervolgens de vraag of je een globale of een project
library wilt aanmaken. Maak hiervoor een eigen keuze. Een project library kan specialistische onderdelen bevatten terwijl een globale (Global)
library handiger is voor meer algemene onderdelen die je ook in andere projecten wilt gaan gebruiken. Klik op OK.
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Een tekenveld wordt nu zichtbaar met twee over elkaar vallende labels. Dit zijn de net ingevulde naam en de 'Default reference desig-
nator'. Dat is geen probleem, het ziet er alleen wat vreemd uit. Nu gaan we de pin aansluitingen aangeven van onze nieuwe compo-
nent. Ga hiervoor naar het tweede icoon rechts in het scherm (Add pins to symbol). Klik hierop met de linker muisknop en klik nog-
maals in het tekenveld om een nieuwe pin aan te geven. Het volgende venster verschijnt.

Hierbij vul je zelf de naam van deze pin in, in dit voorbeeld 'CLK' en je geeft ook

Pin Properties x

Pin name: [JCommon tai yrer imsymbel het aansluitingsnummer van dit nieuw aan te maken onderdeel aan. In dit
- Oc to all b (DeMorgan) . . . .

L)z VT:M" et s eterna geval is dat '1'. Geef ook aan of de pin een input of een output is. Je plaatst
S : = deze pin op het veld zoals je goed vind uitkomen voor dit onderdeel. Je kunt de

St = pin verplaatsen door met de muis boven het lijndeel van de pin te gaan hangen

¥ position: en vervolgens de 'm' toets te gebruiken en het onderdeel te verplaatsen. Op

Orientation: @_j..‘_ C L K dezelfde manier kun je ook de pin definitie roteren met de 'r' toets.
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op het tekstelement dat je wilt verplaatsen en gebruik de 'm' toets. Verplaats de muis en klik nog een keer om het symbool neer te zetten. Op
dezelfde manier kun ook het symbool roteren met de 'r' toets.

Op deze manier kun je een nieuw symbool aanmaken dat je kunt gebruiken in de schema editor van KiCad.

Kies een bestaande footprint

Nu wil je natuurlijk dat nieuw zelfgemaakte symbool ook koppelen met een footprint voor je printlayout. Als het gaat om bijvoorbeeld een chip
waarvoor je alleen een nieuw symbool hebt aangemaakt en die een standaard footprint heeft dan is het een kwestie van een keuze maken uit de
beschikbare footprints. Is het bijvoorbeeld een chip met 14 pootjes in een standaard PDIP behuizing, dan kun je uit die uit de lijst van beschikbare
footprints kiezen.

Open hiervoor de schema editor, eerste icoon links in de lijst van de KiCad workbench. Dubbelklik op het symbool waar je de footprint van wilt
instellen. Het venster 'Symbol Properties' opent. Klik binnen het Footprint veld op het boeken icoontje. Nu wordt de 'Footprint Library Browser'
geopend. Daarin kies je een package in de linker lijst, bijvoorbeeld Package_DIP. In de lijst rechts ernaast dubbelkik je dan op de footprint, bijvoor-
beeld DIP-14_W7.62mm. In het preview scherm kun je zien of de footprint is wat je in gedachten had. In dit voorbeeld komt dan in het veld Foot-
print de Value van 'Package_DIP:DIP-14_W7.62mm' te staan.
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Maak een nieuwe footprint

Hoewel de footprint bibliotheek van KiCad erg uitgebreid is, is het mogelijk dat je een onderdeel wilt gebruiken waarvan nog geen footprint be-
schikbaar is. We gaan nu als voorbeeld een eigen footprint aanmaken met de naam 'myfootprint'. Daarvoor gaan we naar de KiCad workbench.
Kies het 4e icoon van links (Footprint Editor). Klik op het 1e icoon linksboven ('Create new footprint').

Vul de naam 'myfootprint' in voor je nieuwe footprint en klik op OK. Je kunt nu rechts de teken iconen zoals 'Add graphic polygon', 'Add graphic
line' gebruiken om de contouren te schetsen van je footprint. Dit komt dan als witte inkt uiteindelijk op je printplaat. Het heeft dus geen gevolgen
voor je printsporen die je eerder hebt getekent. Je kunt ook bijvoorbeeld wat tekst aangeven voor bijvoorbeeld het typenr van het onderdeel o.i.d.

Wat wel van belang is dat je nu de pinnen met hun positie aangeeft voor je footprint. Gebruik hiervoor het 'Add pad' icoon, tweede icoon van
boven, rechts. Klik hierop en plaats een pin op het tekenvel. De pin nummering begint bij 1 en loopt vanzelf op bij verdere pinnen.

Verder is het mogelijk om afstanden te meten op dit ontwerp met behulp van de 'Measure distance’ tool. Dit is het laatste icoon rechtsonderaan
in de 'Footprint Editor'". Sla de gemaakte footprint op door 'File' en dan 'Save' te kiezen. Geef in het venster 'Save Footprint' de naam van je foot-
print aan en kies in de lijst eronder je eigen aangemaakte footprint bibliotheek. Klik op de Save knop.

Een update slag volgt van KiCad om de bibliotheken bij te werken en dan kun je deze nieuwe footprint gebruiken in je eigen ontwerpen.

Controleer je printontwerp

e = Om te controleren of je alle details goed ingevuld hebt is het mogelijk om je printontwerp in

Fle Bt Vew Brefeences Help 3D te bekijken. Dit zelfs inclusief de gekozen onderdelen. Binnen de tool 'PCB Layout Editor'
BE %@ aaoca ks 3 en

ga je hiervoor naar het menu 'View' en dan '3D Viewer'. Je krijgt dan een fraaie 3D weergave

te zien van je printontwerp met alle onderdelen. Ook de printbanen zijn zichtbaar aan de
boven en de onderkant.

Verder is het een goed idee om op een printer de print lay-out uit te printen. Dit gebeurt dan
in dezelfde maatvoering als de uiteindelijke print. Hiermee bekijk je dan of de echte onderde-
len die je hebt ook inderdaad goed op de print passen en geplaatst kunnen worden.

Het printen van een printontwerp gaat binnen de 'PCB Layout editor' en dan de menu optie
'File" en dan 'Print'. Als je kiest voor de optie 'All layers on single page' dan krijg je een print
waarop de gaten en positie van de onderdelen goed te zien is.

Render time Oms (inffps)  dx 0.00 dy000

Laat je printplaat produceren

Nu je je printplaat in volle 3D glorie bekeken en vooral ook de lay-out uitgeprint hebt en gecontroleerd hebt kun je die extern laten maken. Verschil-
lende firma's in het verre oosten zijn graag bereid om dit kosteneffectief voor je te doen. Een van die firma's is pcbway [2]. Je maakt hier een ac-
count aan en dan kun je een print lay-out uploaden. De details voor het uploaden zijn hier goed en stap voor stap beschreven. Klik op de 'PCB In-
stant Quote' knop in deze website. In het dan verschijnende formulier vul je het formaat van je print in.

Dit formaat kun je eenvoudig vinden door in KiCad te klikken op het 'Add Dimension'icoon, het is het 14e icoon aan de rechterkant. Hiermee kun je
per kant een begin en eindpunt aangeven waarvan dan de lengte op het scherm wordt getoond.

Voor het laten exporteren van je print in het Gerber formaat door KiCad, is een duidelijke beschrijving beschikbaar op [5]. Bij het bestellen van je
printplaten maakt het meestal voor de kosten niet veel uit om 5 of 10 printen te laten maken. Het eigenlijk laten maken door de producent is vaak
het kleinste onderdeel van de totale kosten. Het vervoer naar je eigen deurmat is vaak de grootste betaalpost.

Van belang is wel dat sinds kort ook altijd btw betaald moet worden bij bestellingen buiten Europa. Een aandachtspunt hierbij is dat het handig is
om die al bij het bestellen te betalen. Anders krijg je bij binnenkomst in Nederland een tweede rekening van je vervoerder en komen nog afhande-
lingskosten van een aantal Euro's erbij. De details van deze nieuwe btw regeling (10SS) zijn beschreven op [6].

Wat opvalt is dat de vervoerskosten meestal hoger zijn dan de print maak kosten. Kijk dus altijd naar de totale prijs met vervoer erbij. Bij elkaar is
echter het laten maken van je print in het verre oosten meestal voordeliger dan het binnen Europa laten maken. Zeker als je meerdere printen wilt
laten maken. Het zal gemiddeld enkele weken duren voordat je je nieuwe print in handen hebt.

Met bovenstaande relaas hoop ik je de eerste handvatten gegeven te hebben om zelf aan de slag te gaan met het ontwerpen van een professionele
print voor je robot of andere elektronica ontwerpen. Veel ontwerp-plezier !

Auteur: Rob van der Ouderaa (rouderaa@hccnet.nl)
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Verwijzingen Zelf printen maken met KidCad:

[1] https.//www.kicad.org/

[2] https.//www.pcbway.com/

[3] https://circuitglobe.com/rs-flip-flop.html

[4] https://shannonstrutz.com/component-packages

[5] https.//www.pcbway.com/blog/help_center/Generate_Gerber file from Kicad.html

[6] https.//www.pcbway.com/blog/help _center/U_e _commerce _adjustment_on IMPORT ONE_STOP_SHOP__I0SS .html

Verslag Roborama NL 6 november 2021 te Hooglanderveen.

Bert Ruben

Zaterdag 6 november 2021 was het weer zo ver. De Nederlandse versie van Roborama kon
gelukkig doorgaan. Zij het met corona beperkingen. Penningmeester Ed controleerde de
deelnemers en bezoekers, die zich van tevoren hadden moeten aanmelden, op de QR-code
van de Covid-19 app. Verder gold het dringende advies/verzoek om de anderhalve meter in
acht te houden. Mondkapjes waren niet verplicht en de kantine was open. Tot zo ver de

bijzondere setting.

Het aantal deelnemers was dit jaar beperkt. Enerzijds bleven leden weg vanwege bezorgdheid over hun gezondheid, en anderzijds omdat het
niveau van de allrounders zoveel hoger is dan dat van de eenvoudige hobbyisten, dat men soms verkoos toeschouwer te zijn in plaats van deelne-
mer. Dit laatste kan een stimulans zijn om bij de volgende editie een aantal eenvoudiger opdrachten te formuleren, bij voorbeeld door het beper-
ken van bonuspunten. Dus meer terug naar de basis van de opdracht.

Traditiegetrouw hebben we ook dit jaar een indeling gemaakt tussen allrounders en niet-allrounders. Niet-allrounders (abusievelijk wel eens
aangeduid als Beginners) zijn robots, die aan speciale voorwaarden voldoen. Dit jaar was de selectie: alle robots die niet meedoen aan het onder-
deel Blikken. Helaas hebben zich in oktober een aantal deelnemers met hun robots zich teruggetrokken. Meestal omdat de robot thuis nog niet
goed genoeg functioneerde, bij voorbeeld ten gevolge van gebrek aan tijd. Wie kent dat niet?

Kortom, er bleven 2 robots over in de klasse niet-allrounders. Beide robots kwamen uit de stal van Abraham Vreugdenhil. De robot “Intel Inside”
is gebaseerd op de historische microprocessor van Intel, de 4004. Deze robot met een software programma van minder dan 100 bytes (of moet ik
zeggen nibbles?) deed mee aan het onderdeel Lijnvolgen. Dat ging bijna perfect, ware het niet dat deze robot niet stopte aan het eind van de lijn.
De andere deelnemer in deze klasse was “tMOOF”. Deze robot deed mee buiten mededinging.

De t in de naam staat voor Transputer. Een computerconcept uit Engeland. Jan Blok is daar druk mee bezig, en Abraham heeft dat vertaald naar
een robot concept. Helaas is de technologie nog wat ingewikkeld. “tMOOF” ging wel van start, maar besloot al snel om in plaats van de lijn te
volgen een eigen weg in te slaan door rondjes te gaan draaien. De conclusie van deze alinea is dan ook dat de prijs voor de niet-allrounders naar
de robot “Intel Inside” is gegaan.

Blijft over de klasse der allrounders. Het gebrek aan spanning in de andere klasse werd ruimschoots gecompenseerd door de verrichtingen van de
deelnemende robots in deze klasse.

Het onderdeel Heen en Weer werd vooral gekenmerkt door de keuze van de bonus voor de superslalom, en de vectorstart.

“Roborammaar” (Ewoud Hiittner) was de enige robot die met de al langer bestaande versie met 3 blikken aan de gang ging. De overige deelne-
mers kozen voor de Super Slalom. In de scoretabel kun je zien dat die keuze de deelnemers bepaald geen windeieren legt. De winnaar op dit
onderdeel werd de robot “ArmPlanckRed” van Joep Suijs.

Het volgende onderdeel dat op het programma stond was T-Tijd. Alle deelnemende robots probeerden de nauwe doorgang in vak C. (Zie wed-
strijdreglement). 2 Deelnemers raakten daarbij de blikken, en daarmee dus geen bonuspunten (“Roborammaar” en “Octopus” (Coen Roos)). De
stip werd door de scheidsrechter achter de rij blikken in vak C geplaatst. Reden voor “ArmPlanckRed” om ogenblikkelijk in te grijpen door de stip
daar weg te halen. “JoLiMa” van Aloys Verstraeten wist als enige deze listig geplaatste stip in vak C te vinden.

Uiteindelijk werd de robot “Alan”, genoemd naar de beroemde wiskundige Alan Turing, van Erik Noorland de winnaar van dit onderdeel. Dat was
mede het gevolg van de snelheid waarmee “Alan” de oefening volbracht heefft.
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De bonusoefening Kruispunt in de lijn werd door alle deelnemers gekozen. De andere bonusoefening, Blik op de Lijn, bij het onderdeel Lijnvolgen
bleek voor veel van de robots een te grote hindernis. De scheidsrechter had hier het snode plan bedacht om het blik 30 cm voorbij de eerste
passage van het kruispunt te plaatsen. Behalve voor “Alan” was dit voor alle deelnemende robots een te grote hindernis. De eerlijkheid gebiedt
te melden dat Erik de tegenwoordigheid van geest had om direct te beslissen om het blik te verplaatsen. Hierdoor werden er in ieder geval bo-
nuspunten verdiend. Voor de einduitslag van dit onderdeel was de snelheid de doorslaggevende factor. Daarom won “Roborammaar” dit onder-
deel toch nog voor “Alan”.

De spanning in de zaal was behoorlijk opgelopen. Tijdens de eerste 3 onderdelen was al gebleken dat de robots behoorlijk tegen elkaar opge-
wassen waren. Tijdens het Koningsnummer van de Roborama, het onderdeel Blikken, moest het uiteindelijk gebeuren. Sinds de nieuwe versie
van het reglement (2.8) bestaat de mogelijkheid om 2 blikken (van de max 6 blikken, die door de scheidsrechter al dan niet hinderlijk lastig neer
gezet zijn) te verplaatsen. Coen Roos (robot: “Octopus”) heeft hier gebruik van gemaakt. Het leverde wel de snelste tijd op, maar uiteraard
minder bonuspunten. Robot “Alan” lukte het niet om zonder de rand te raken terug te keren in vak A. Wel heeft “Alan” nog kans gezien 4 blik-
ken rechtop in vak A te plaatsen. De overige 3 robots hebben elk 6 rechtopstaande blikken afgeleverd in vak A. Dat betekent dat voor die 3
robots de bonuspunten voor: 1) blikken dichter bij de wand geplaatst dan 15 cm, 2) toepassing van de startvector en 3) de snelheid waarmee de
opdracht werd uitgevoerd van grote betekenis waren. Tot slot valt ook de invloed van het aantal pogingen op het uiteindelijke puntentotaal op.
Roborammaar maakte geen gebruik van de optie om blikken dichter bij de wand te plaatsen en eindigde daarmee op de derde plaats van dit
onderdeel. Zowel “ArmPlanckRed” als “JoLiMa” hadden wel blikken dichter op de wand. Verschil tussen die beide robots was dat
“ArmPlanckRed” wel, en “JoLiMa” niet met de startvector hebben gewerkt. Tot slot telt het aantal pogingen nog een rol. Uiteindelijk werd op dit
onderdeel “ArmPlanckRed” eerste en “JoLiMa” eervol tweede.

Prijsuitreiking, streamen en een bedankje voor de organisatie/jury.

Dit jaar werd er (mede door de invloed van het Corona virus op het dagelijkse leven) voor het eerst met behulp van een camera beelden
gestreamd, die door toeschouwers thuis gevolgd konden worden. Edith bedankt voor het camerawerk en Rob bedankt voor de regie. De
prijzen worden vervolgens door bestuurslid Ed Buzzi uitgereikt. Nu volgt nu een overzichtje van de prijswinnaars:

Heen & Weer: ArmPlanckRed (Joep)
T-Tijd: Alan (Erik)

Lijnvolgen: Roborammaar (Ewoud)
Blikken ArmPlanckRed
Niet-allrounders: Intel Inside (Abraham)
All-rounders: ArmPlanckRed (Joep), en tot slot

De aanmoedigingsprijs/bijzondere vermelding ging naar Roborammaar. Dit omdat Ewoud heeft laten zien dat je ook zonder geavanceerde senso-
ren zoals de Lidar een heel eind kunt komen

Tot slot werden de organisatoren/juryleden bedankt, te weten Tim, Karel en ondergetekende. Met de opmerking dat er voor iedere deelnemer nog
een 3-D aandenken, gemaakt door Aloys, overhandigd werd kijken we terug op een prettige en interessante Roborama. Volgend jaar met iets
meer deelnemers hoop ik. Oftewel: begin nu alvast met de voorbereidingen om volgend jaar mee te kunnen doen. We zien naar je uit. Nogmaals
iedereen (deelnemers, toeschouwers en officials) Dank!

Kampen, Bert Ruben

PS; naderhand heb ik het spreadsheet, dat gebruikt wordt voor het berekenen van de score, verder aangepast naar de laatste versie van Robora-
ma, versie 2.8. Dat heeft voornamelijk cosmetische consequenties. Behalve dat daarbij bleek dat het vinden van de stip plotseling 200 punten
waard is. De scheidsrechter heeft het verplaatsen van de stip gehonoreerd met 50 punten. Volgens de nieuwste versie zou dat dus 100 punten
mogen zijn, op voorwaarde, dat de stip niet zodanig is verplaatst, dat de oefening daardoor onevenredig veel makkelijker is geworden. In de pun-
tentelling betekenen de extra punten net het verschil tussen de nummers 1 en 2. Om niet in een discussie te geraken of de nieuwe zelf gekozen
positie van “ArmPlanckRed” wel of niet door de beugel kan, heeft de scheidsrechter besloten om de vaststelling van de prijswinnaars ongewijzigd
te laten. Een mooi voorbeeld van de slogan: De wil van de scheidsrechter is wet. Er is geen bezwaar mogelijk. Waarvan acte.

Bert

PS2: Op de site van de HCC Robotica is de definitieve puntentelling gepubliceerd. Deze wijkt dus licht af van de voorlopige uitslag.
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HCC!Robotica ig

HCC-Robotica is een interessegroep die

zich bezig houdt met het ontwikkelen,
ontwerpen, programmeren en bouwen
van elektronica en mechatronica, toege-
past op robots. Deze meer of minder
intelligente en autonome robots en ma-
chines met verschillende sensoren, actua-
toren, processoren en bewegende onder-
delen worden onder andere ingezet bij de
jaarlijkse georganiseerde Roborama
wedstrijden. Wij komen elke eerste zater-
dag van de maand bijeen in dorpshuis de
Dissel te Hooglanderveen. Kennis delen,
kennis vergaren, presentaties en work-
shops bijwonen zijn terugkerende activi-

teiten tijdens deze bijeenkomsten.

U bent van harte welkom!

Discussiegroepen Blogs
HCCROBOTICA: http://zotten.wordpress.com/ HCC!Robotica ook op Facebook.
http://groups.google.nl/group/hcc_robotmc https://avretro.wordpress.com/ Gewoon om te laten weten, dat wij ook op Facebook actief zijn.

http://www.robotblog.nl/
Blog Huub van Niekerk

Raspberry Pi Zero 2 !!

HCC!Robotica ig

Dagelijks bestuur:

Voorzitter : Wim de Boer
Secretaris : Rob van der Ouderaa
Penningmeester : Ed Buzzi

Het Kernledenbestand ziet er als volgt uit en zal het dagelijks bestuur

ondersteunen:
De Raspberry Pi Zero 2 W is gebaseerd o .
o e . Redacteur Robobits : Zeno Otten
een system-in-package (SiP) waarin de
Broadcom BCM2710A1-chip is geinte- Bibliotheek beheerder - webmaster : Bert Berrevoets
greerd met 512 MB LPDDR2 SDRAM. De Wedstrijd codrdinator RoboRama : Bert Ruben

krachtiger processor biedt meer perfor- Contactpersoon externe evenementen : Kees Kerling

mance dan zijn voorganger Pi Zero. . . .. .
! e Technisch advies : Joep Suijs, Edith van Putten

- 64-bit quad core-processor
- VideoCore IV GPU Kopij/opmerkingen/vragen Robobits : mail
-512 MB LPDDR2 DRAM
- 802.11b/g/n draadloos LAN
- Bluetooth 4.2 / Bluetooth Low Energy
(BLE)
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