Vonalkoveto robot — labbekotési tablazat

ESP32 DevKit 38 1ab - keret 2.0 (2026-08-24) - A Lab oszlop a mi paneleink feliratat adja (G-el6tag, a két
fels6 analég 1ab SP/SN, a tdp V5). Ha egy panelen més felirat van (D16, RX2), a GP1O-szam a donté — a

keret azzal dolgozik.

I 1. Vonalkoveté szenzorsor — TSM-5 (OUT1...0UT5, bairdl jobbra)

Szenzor Lab (panel felirat) GPIO Megjegyzés

stL(Jé-Irslé_ bal SP (més panelen VP / D36) | GPIO36 | csak bemenet

OUT2 — bal SN (mds panelen VN / D39) | GPIO39 | csak bemenet

OUT3 — kozép | G34 GPIO34 | csak bemenet

OUT4 — jobb G35 GPIO35 | csak bemenet

SOZ%E(S_ jobb | 63, GPI032

TSM-5 Fép 3V3 B 3,3 V-rél hajtjuk — igy a kimenete
(,5V” lab) sem megy 3,3 V folé

TSM-5 GND GND — kdzos fold

Mind az 6t 14b ADC1-es: Bluetooth mellett is mér. A fehér felllet nagy értéket, a fekete vonal kicsit ad.

| 2. Motorvezérlé (TB6612FENG)

Vezérlé6 lab ESP32 lab (felirat) GPIO Mit csinal
PWMA Gl6 (D16 / RX2) GPIO16 | bal motor sebesség
AIN1 Gl7 (D17 / TX2) GPIO17 | bal motor irdny 1
AIN2 G5 GPIO5 bal motor irdny 2
PWMB G4 GPIO4 jobb motor sebesség
BIN1 G18 GPIO18 | jobb motor irdny 1
BIN2 G19 GPIO19 | jobb motor irany 2
STBY G23 GPIO23 | engedélyezés (LOW = motorok allnak)
VCC (logika) 3v3 - 3.3V
VM (motor tap) akku + — kozvetlenll az akkurél
GND GND — kozos fold (ESP32 + akku + vezérld)
AO1 / AO2 bal motor — a bal motor két vezetéke
BO1/BO2 jobb motor — a jobb motor két vezetéke
I 3. Enkoderek (motorokon)
Jel :Efs::iigtl)éb GPIO Megjegyzés
Bal enkdder A G25 GPIO25
408 impulzus / kerékfordulat
Bal enkdder B G26 GPIO26




Jobb enkoder A G27 GPIO27 1 5 jobb enkdder elbjele forditott (a keret
Jobb enkéder B Gl4 crio14 | kezeli)
(IEBT\Ideer VCC/ 3V3 / GND B

I 4. Akkufesziiltség-méro (voltage sensor modul, 5:1)

Modul 1ab ESP32 lab (felirat) GPIO Megjegyzés

S (jel) G33 GPIO33 | az egyetlen szabad ADC1-es lab
— (minusz) GND —

+ (plusz) - — bekotetlen marad

VCC / GND (bemenet) akku + / - — a modul csavaros sorkapcsa

Ha nincs bekdtve, a telemetriaban az akku 0 mV-ot mutat — a robot ettél még muikadik.

I 5. Tapellatas

Honnan Hova

Megjegyzés

Logikai
elemcsomag +

V5 (ESP32 ,5V” laba)

a segédlet szerint 6 V — ez
hajtja az ESP32-t, a TSM-5-6t és
az enkddereket

7 cellds AA pakk (a keret 6,8 V

Motor-akku + VM (TB6612) és a méromodul bemenete | alatt letiltja a motorokat, 7,4 V

alatt figyelmeztet)

Mindkét akku — | GND

egy ponton talalkozik a logikai
és a motoros fold

Figyelem: a fold (GND) k6z6s legyen az ESP32, a TB6612, a TSM-5 és mindkét elemcsomag kozott —
enélkll a szenzorok ,,bolondoznak”. A motor tapot (VM) soha ne a 3V3 |dbrél vedd. Az USB-t és az

elemcsomagot ne kdsd ra egyszerre a VIN-re.
Ellendrizd a te robotodon: a segédlet két kiilon elemcsomagot ir (logikai 6 V a VIN-re + motor-pakk a
VM-re). Ha nalad egyetlen pakk hajt mindent, akkor az megy a VIN-re és a VM-re is — a keret ettdl még

ugyanigy mukodik.

Ellendrzés bekotés utdn: a Fejlesztés lapon Csatlakozas — a Mlszerfalon az 6t szenzor értéke véaltozzon, ha
fehér/fekete folé viszed; Kalibralas — told at a robotot a vonalon; a kézi vezérlésnél a bal/jobb motor a helyes

irdnyba forduljon (ha nem, a két motorvezeték cserélendd).




