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1. Einmalige Einrichtung
1.1 Installation Arduino Software (IDE)

Zunachst muss auf lhrem PC die Arduino Software (IDE - integrierte
Entwicklungsumgebung) installiert werden. Die Arduino Software kann kostenlos auf der
offiziellen Homepage von Arduino heruntergeladen werden.

Link: https://www.arduino.cc/en/main/software

Version: 1.8.10

Download the Arduino IDE

Windows Installer, for Windows XP and up
Windows zIP file for non admin install

ARDUINO 1.8.10 Windows app Requires Win 81 or 10
The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to

write code and upload it to the board. It runs on
Windaows, Mac OS X, and Linux. The environment is ..
. E Mac OS X 10.8 Mountain Lion or newer
written in Java and based on Processing and other open-
source software

This software can be used with any Arduino board. Linux 32 bits

Refer to the Getting Started page for Installation Linux 64 bits

TSRS Linux ARM 32 bits
Linux ARM 64 bits

Release Notes
Source Code
Checksums (sha512)

Abbildung 1: Download Arduino Software (IDE)
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L S s | Downloads = 0o X
Start Freigeben Ansicht (7]

| o2 v A @ > Dieser PC > Downloads v ownloads" durchsuchen el

Name Anderungsdaturr
s Schnellzugiff
m Desktop P @ arduino-1.8.10-windows 33102018 11:0¢ F——

% Downloads ¢
= Dokumente *
& Bilder »*

«~ Daten (D)

KeieEpteptwictng Doppelklick auf Arduino Anwendung oder ausfiihren der Datei

Projekt MalRob_FG

Ubungen Vorlesung
@ OneDrive

= Dieser PC
» 3D-Objekte
& Bilder
m Desktop
Dokumente
% Downloads

N Musike
1 Element =i =

Contribute to the Arduino Software

Consider supporting the Arduino Software by contributing to its development. (US tax payers, please note this contribution
is not tax deductible). Learn more on how your contribution will be used.

SINCE MARCH 2015, THE ARDUINO TIDE HAS BEEN DOWNLOADED
TIMES. (IMPRESSIVE!) NO LONGER JUST FOR ARDUINO AND
GENUINO BOARDS, HUNDREDS OF COMPANIES AROUND THE WORLD ARE
USING THE TDE TO PROGRAM THETR DEVICES, INCLUDING COMPATIBLES,
CLONES, AND EVEN COUNTERFETITS. HELP ACCELERATE TTS DEVELOPMENT
WITH A SMALL CONTRIBUTION! REMEMBER: OPEN SOURCE TS LOVE!

$3 $5 $10 $25 $50 OTHER

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

AnschlieRBend das Installationssetup durchklicken und die Default-Einstellungen beibehalten.
Die Arduino Software wird nun installiert.

Nachdem die Installation fertiggestellt wurde, kann nun die Arduino Software gestartet
werden. Hierzu muss das Windows-Men geoffnet werden. Unter dem Reiter ,, Zuletzt
hinzugefiigt” erscheint nun die Arduion Software. Mit Doppelklick kann die Software
gestartet werden. Alternativ kann die Software auch durch Eingabe von , Arduino” liber die
Suchmaske gefunden und gestartet werden.
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Zuletzt hinzugefiigt
©® Arduino
©@  Arduino IDE
p Screenpresso

Erweitern v

3D-Viewer

7-Zip

Access 2016

Adobe Acrobat DC

Adobe Acrobat Distiller DC
Alarm & Uhr

AMD Catalyst Control Center

Arduino

Arduino IDE

Neu erstellen

Mittwoch

23

OneNote

Erkunden

a e

Microsoft Store Microsoft Edge

Nun 6ffnet sich die Arduino Software. In der Leiste links oben kann man lberpriifen, ob die
korrekte Version heruntergeladen und installiert wurde.
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1.2 Einstellen des externen Boardverwalter
Damit eine korrekte Verbindung zum Malroboter-FG hergestellt werden kann, muss der

Boardverwalter noch entsprechend eingestellt werden.

Hierzu muissen folgende Schritte ausgefiihrt werden:

1. Datei = Voreinstellungen
Unter dem Punkt ,,Zusatzliche Boardverwalter-URLs: muss folgender Link
eingetragen werden: https://dl.espressif.com/dl/package_esp32_index.json
3. Mit OK bestatigen

Voreinstellungen X

Einstellungen Netzwerk

Sketchbook-Speicherort:

D:\Arduino Durchsuchen
Editor-Sprache: System Default ~ | (erfordert Neustart von Arduino)
Editor-TextgréBe: 12

Oberflachen-Zoomstufe: Automatisch | 1005 % (erfordert Neustart von Arduino)

Thema: Standardthema - (erfordert Neustart von Arduino)

Ausfiihrliche Ausgabe wahrend: [ _|Kompilierung [ ]Hochladen

Compiler-Warnungen: Keine M

[ ] Zeilennummern anzeigen [ ] Code-Faltung aktivieren

Code nach dem Hochladen iiberpriifen [ ] Externen Editor verwenden

Beim Start nach Updates suchen Speichern beim Uberpriifen oder Hochladen

[ ] Use accessibility features

Zusatzliche Boardverwalter-URLs:  https://dl.espressif.com/dl/package_esp32_index.json| |'j

Mehr Voreinstellungen kénnen direkt in der Datei bearbeitet werden
C:\Users\HIT\AppData\Local\Arduino15\preferences.txt

(nur bearbeiten, wenn Arduino nicht lauft)

OK Abbruch
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1.3 Einbinden der notwendigen Bibliotheken
Damit eine korrekte Verbindung zum Malroboter-FG hergestellt werden kann, missen
bestimmte Bibliotheken in die Arduino Software eingebunden werden.

Folgende Bibliotheken miissen eingebunden werden:

a. Adafruit GFX Library by Adafruit Version 1.5.7
b. Adafruit SSD1306 by Adafruit Version 1.3.0

c. ESP32Servo by John K. Bennett, Kevin Harrington Version 0.6.0

Wahlen Sie im Reiter ,,Werkzeuge” das Feld ,,Bibliotheken verwalten...”“. Es 6ffnet sich
wiederum ein Fenster. Suchen Sie Uiber das Suchfeld rechts oben die erforderlichen
Bibliotheken und installieren diese. Achten Sie darauf, die richtige Version der Bibliotheken
zu installieren.

1.3.1 Bibliothek Motorcontroler
Offnen Sie folgenden Link: https://github.com/JoaoLopesF/ESP32MotorControl

Auf der rechten Seite finden Sie einen griinen ,,Clone or Download“-Button. Wahlen Sie
diesen aus und laden Sie die Bibliothek ,ESP32MotorControl-master.zip“ (iber den Button
,Download ZIP“ herunter.

1.3.2 Bibliothek MalRobFG
Laden Sie uber folgenden Link die Bibliothek ,MalRob_FG.zip“ ebenfalls herunter.

http://hit-karlsruhe.de/hit-info/info-ws19/EVA-ESP32/MalRob FG.zip

Wahlen Sie in der Arduino IDE im Reiter ,,Sketch” das Feld ,,Bibliothek einbinden” und wahlen
Sie dann ,,.ZIP-Bibliothek hinzufiigen...”. Suchen Sie nun die ,,ESP32MotorControl-master.zip“
iber das Explorer-Fenster und driicken Sie Offnen. Wiederholen Sie diesen Schritt auch fiir
die MalRob_FG.zip.

1.3.3 Bibliothek ,,Arduino OTA.h*

Unter folgendem Link befindet sich eine kurze Einleitung zur Implementierung der ,,Arduino
OTA.h“ Bibliothek und der notigen Software Python 2.7.

Link:
https://www.az-delivery.de/blogs/azdelivery-blog-fur-arduino-und-raspberry-pi/ota-over-
the-air-esp-programmieren-uber-wlan-entwurf?ls=de&cache=false

Flihren Sie diese Anleitung bis nach der Installation von Python 2.7 durch und fihren Sie
anschlieffend einen Neustart lhres PCs durch.

Nach dem Neustart starten Sie die Arduino Software erneut.
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1.4 Boardeinstellungen anpassen

Einstellen des richtigen Boards (Werkzeuge = Board: ,ESP32 Dev Module” -
Boardverwalter)

BasicOTA | Arduine 1.8.10 - =] X
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe
Automatische Formatierung Strg+T
Sketch archivieren
BasicOTA Kodierung korrigieren & neu laden
// No authent Bibliotheken verwalten... Strg+Umschalt+1 =
// Arduinoora  Serieller Monitor Strg+Umschalt+M
Serieller Plotter Strg +Umschalt+L
i: WIFI101 / WIFININA Firmware Updater
e Board: “ESP32 Dev Module” > Boardverwalter..
Upload Speed: *115200° ¥
ArduineOTA CPU Frequency: "240MHz (WiFi/BT)" ¥ Arduine AVR-Boards
©([1  Flash Frequency: "80MHz" d  Arduino Ydn
String ty Flash Mode: "QIO" X Arduino/Genuine Uno
1L (Ardui  Fash Size: "AMB (32Mb)" > Arduine Duemilanove or Diecimila
type = Partition Scheme: “Default 4MB with spiffs (1.2MB APP/1.5MB SPIFFS)* 3 Arduino Nano
=toe /4 U Core Debug Level: *Keine® > Arduino/Genuino Mega or Mega 2560
type = PSRAM: “Enabled” 5 Arduino Mega ADK
Port: "COM5" 2 Arduino Leonardo
// NOTE:
. Boardinformationen holen Arduino Leonardo ETH
serial.p:
N Programmer: "AVRISP mkll” | (EEmEmeliEe
nEnd (11 0 Bootloader brennen e

Serial.printIn{™\nEnd"); Arduino Mini

Coue

Boardverwalter fiir esp32 suchen und installieren.

Boardverwalter X
Typ Alle V| esp| I
Arduino AVR Boards Built-In by Arduino Version 1.8.1 INSTALLED ~

In diesem Paket enthaltene Boards:

Arduino Yin, Arduino Uno, Arduino Uno WiFi, Arduino Diecimila, Arduino Nano, Arduino Mega, Arduino MegaADK, Arduino Leonardo, Arduino Leonardo
Ethernet, Arduino Micro, Arduino Esplora, Arduino Mini, Arduino Ethernet, Arduino Fio, Arduino BT, Arduino LilyPadUSB, Arduino Lilypad, Arduino Pro,
Arduino ATMegaNG, Arduino Robot Control, Arduino Robot Motor, Arduino Gemma, Adafruit Circuit Playground, Arduino Yan Mini, Arduino Industrial
101, Linino One.

Online Help

More Info

esp32 by Espressif Systems Version 1.0.4 INSTALLED

In diesem Paket enthaltene Boards:

ESP32 Dev Module, WEMOS LoLin32, WEMOS D1 MINI ESP32.
More Info

Version auswahlen V| Installieren | Entfernen

W

SchlieBen
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Andern Sie die Parameter auf folgende Einstellungen ab:

e Board:

e Upload Speed:

e CPU Frequency:

e Flash Frequenzy:
e Flash Mode:

e Flash Size:

e Partition Scheme:
e Core Debug Level:
e PSRAM:

BasicOTA | Arduine 1.8.10
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

BasicOTA

// Wo authent
// ArduinoOTA

// ArduinoOTA

ArduinoOTA
.onstare (1]
tring ty

if (Ardui
type =

else // U
type =

// NOTE:

Automatische Formatierung
Sketch archivieren

Kodierung korrigieren & neu laden
Bibliotheken verwalten...

Serieller Monitor

Serieller Plotter
WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater

Board: "ESP32 Dev Module"
Upload Speed: *115200°

CPU Frequency: “240MHz (WiFi/BT)"
Flash Frequency: "BOMHz"

Flash Mode: "QI0"

Flash Size: "AMB (32Mb)"

Partition Scheme: "Default 4MB with spiffs (1.2MB APP/1.5MB SPIFFS)"

Core Debug Level: "Keine"
PSRAM: “Enabled"”
Port: "COM5"

Boardinformationen holen

Programmer: "AVRISP mkil”

Bootloader brennen

nEln ("\nEnd") ;

Stig+T

Strg+Umschalt+1
Strg+Umschalt+M
Strg+Umschalt+L

ESP32 Dev Module
115200
240MHz
80MHz
Qlo
4MB
Default 4MB with spiffs (1.2MB APP/1.5MB SPIFFS)
Keine
Enabled

>
>
>
>
>
>
>
>
3

Disabled

>. Enabled

PIFFS.end ()

>

Version 1.0
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1.5 Downloadeinstellungen im Browser anpassen

Hier am Bespiel von Google Chrome.

Die Einstellun, Vor dem Download von Dateien nach dem Speicherort fragen” anwahlen.

£ Einstellungen X+

<« C & Chrome | chrome://settings/downloads

&  Google Chrome ist nicht als Ihr Standardbrowser festgelegt [ERAECEURERRCEIEAEN)

Einstellungen Q_  In Einstellungen suchen

2 Personen
- Downloads
B AutoFil
ort
@  Darstellung C\Users\arca1013\Downloads
Q  suchmaschine Vor dem Download von Dateien nach dem Speicherort fragen
B Standardbrowser
()  BeimStart Drucken
Erweitart - Drucker
@  Datenschutz und Sicherheit Google Cloud Print
@  sprachen
Bedienungshilfen
& Downloads
0 e Bedienungshilfen hinzufiigen
Chrome Web Store 6ffnen
F  Bedienungshilfen
9, system System

(&)

Zuriicksetzen und bereinigen
Apps im Hintergrund ausfiihren, wenn Google Chrome geschlossen ist

Erweiterungen Z Hardwarebeschleunigung verwenden, falls verfiighar

Uber Google Chrome
Proxy-Einstellungen des Computers dffnen

Zuriicksetzen und bereinigen

auf urspringliche dardwerte zuriicksetzen

Computer bereinigen

1.6 Erstellen eines neuen Projektes in der Arduino DIE

Arduino DIE offnen.
Datei-> Neu

Datei->Speichern unter (Speicherort und Name auswahlen)

Datei->Voreinstellungen

Andern

Version 1.0
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Voreinstellungen

X
Einstellungen  Metzwerk
Sketchbook-Speicherort:
C:\Users\HITDocuments\Arduino Durchsuchen
Editor-Sprache: System Default « | (erfordert Neustart won Arduino)
Editor-Textgrobe: 12
Oberfldchen-Zoomstufe: Automatisch | 100 = (% (erfordert Neustart von Arduino)
Themas: Standardthema - | (erfordert Neustart von Arduino)
Ausfithriiche Ausgabe wahrend: [] Kompilierung [ Hochladen
Compiler-Warnungen: Keine w
D Zeilennummern anzeigen
Code nach dem Hochladen Gberpriifen
Beim Start nach Updates suchen Uren oder Hochladen
[[] Use accessibility features
Zusatzliche Boardverwalter-URLs: |https:/fdl.espressif.com/d|fpackage_esp32_index.json E|
Mehr Voreinstellungen kénnen direktin der Datei bearbeitet werden
C:\Users\HIT\AppData'LocalArduino 15preferences., txt
T e e e e e IR R et
Ok Abbruch

Externer Editor verwenden auswahlen.
Nun ist das Editorfeld ausgegraut.

1.7 Programmerstellung mit EVA-ESP-32

Unter folgendem Link kann die Weboberflache EVA-ESP32 aufgerufen werden:
http://hit-karlsruhe.de/hit-info/info-ws19/EVA-ESP32/WEBAPP/

Hier kann ein individuelles Programm fiir den MalRobFG erstellt werden.

Eine Anleitung hierzu ist unter folgendem Link verfigbar:
http://hit-karlsruhe.de/hit-info/info-ws19/EVA-
ESP32/Bedienungsanleitung%20EVA%20ESP32%20Codegenerator.pdf

1.8 Programm herunterladen

Programm mit dem Speichern Button herunterladen.
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@ Speichem unter

x
€ < L DmmBC > Deen(D) > Mol i »
Organieren = Newer Ordner o
= it ‘.
= Daten (D) B MalRob_Arduina 05.11.2019 1127 Arduino file
&1 MalRob-EVA-ESH
ppe——
ol Mot
@ oot
Dateiname: | MalRob_Arduine
e e
~ Oriersbenden Hebrcien

Als Downloadziel die .ino Datei im Arduino Projektordner auswahlen.

Beim erneuten Download eines Programmes muss das bestehende lberschrieben werden.

Im Editorfeld der Arduino DIE ist nun das erstellte Programm zu sehen.

1.9 einmalige via USB Ubertragung

Einmalig muss das erstellte Programm via USB-Kabel libertragen werden. Mit diesem Schritt
werden die WLAN Einstellungen auf den ESP32 (ibertragen.

Dazu den MalRob-FG per USB mit dem PC verbinden.

Und das Programm mit dem Pfeil-Button auf den MalRob-FG hochladen.

E® MalRob_Arduina | Arduino 1.8.10
Datei_Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

MalRob_Arduino

#include <Wires.h>
#include <Adafruit_GFX.h>
#include <Adafruit SSD130&.h>

#include "MalRob_FG.h"

Motors MOTORS;

Led LED(PO_LED):

Pen PEN;

Switch SWITCH FL(PI_LIMIT SWITCE FL):

Switch SWITCH_FR(PI_LIMIT_SWITCH_FR);

Switch SWITCH_RL(PI_LIMIT SWITCE RL);

Switch SWITCH RR(PI_LIMIT SWITCE RR):
Adafruit_SSD1306 displav(l28, 64, sWire, -1);

void setup() {
display.begin(S5D1306_SWITCHCAPVCC, 0x3C):

1

void loopf) {
MOTORS.move_forward (MOTOR_LEFT, 5);
delay (5000) ;
MOTORS. stop_motor (MOTOR_LEFT) ;
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2.0 Programm via WLAN iibertragen

Jetzt kdnnen neue oder gedanderte Programm bequem via WLAN auf den MalRob Uibertragen

werden.

Zum Auswadhlen der WLAN-Schnittstelle unter Werkzeuge->Port den Eintrag esp...

auswahlen.

MalRob_Arduino | Arduino 1.8.10

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Automatische Formatierung Strge T
Sketch archivieren
MalRob_Arduino Kodierung korrigieren & neu laden
#include <ire.h> Bibliotheken verwalten.. Strg+ Umschalts |
i Sericller Moriitar Strg+ Umschalts M
finclude <Adafruit |
Serieller Plotter Strg+Umschalts L

#include "MalRob_FG

Motors MOTORS

Led LED(PO_LED):
Ben EEN;

Switch SWITCH FL(BI,
Switch SWITCH FR(EL,
Switch SWITCH RL(EL
Switch SWITCH_RR (PI|
Adafruit_SSD1306 di.

void setup() {
display.begin (SSD13|

]

void loop()
MOTORS. move_forwa:
delay(5000) =
MOTORS. $£0p_mOTOr

1

WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater

Board: “ESP32 Dev Module"

Upload Speed: “115200"

CPU Frequency: “240MHz (WiFi/BT)"
Flash Frequency: "80MHz"

Flash Mode: "QI0"

Flash Size: "4MB (32Mb)"

Partition Scheme: "Default 4MB with spiffs (1.2MB APP/1.5MB SPIFFS)"

Core Debug Level: "Keine"
PSRAM: "Enabled"
Port

Boardinformationen holen

Programmer. "AVRISP mkll"*

Bootloader brennen

3 Netzogs
‘ esp32-30aeadfo0868 at 192.168.188.75 (ESP32 Dev Module) ’

>

Nun kann das Programm wie gewohnt mit dem Pfeil-Button auf den MalRob-FG
hochgeladen werden.
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