Krok 3: Po zakoriczeniu oceny wykonaj odpowiednig procedure, na przyktad jesli
ofrzymasz: Jedli ,numer karty identyfikacyjnej” jest taki sam jak ,wartoéé klucza” OK
przycisku ,A", bedzie sterowa¢ $wiattem RGB aby wigczyé czerwony, jedli jest
foki sam jak ,warto$¢ klucza” przycisku ,B", bedzie sterowaé $wiattem RGB,

Robot Small Car.
gayovg?gvzwygd:‘eeb::;l; i Crloek dalei. Stale porownui i osqdzai, a nastepnie wyko- .k Ze SfOW kO N S‘ITU kCYl ny

KOD: I ! I

o

Ninclude <IRremote.h> if (irrecv_8.decode(Bresults_8)) Serial.printin("IR TYPE:"stypes” urite(9,0) janalogurite(11,255); v O O 2
¢ "y

Long ir_iten; 3

x

>
IRrecy irrecv_8(8); ir_itensresults_8.value; Serial.printlnGir_item,HEX); else if Cir_item == Ox2AFBAAST) = =
decods_results results_8; String types UNKNOWN'; if Cir_item we 0x3035£63) < 5 o 3
String typelist[181eC"UNUSED”, 3 snaloghirite(10,0);analog~ ’ﬁ%&
void setupO) "RCS™, "RCA™, "NEC”, "SONY", "PAMA= analoghirite(10,255) ;analog= Urite(9,0);analoghrite(11,0); W' k -
< SONIC™, "JVC", "SAMSUNG”, "WHYNTER", write(9,0);analoghrite(11,0); > 1e \
Serial.begin(9600) ; “AIWA_RC_T501", "LG", "SANYO", "MIT- b irrecv_B.resume();
pinMode(9, OUTPUT); SUBISHI", "DISH", "SHARP", "DENON", else if (ir_item == OxTOEDDA33) ) m 8+
pinMede (10, OUTPUT); "PRONTO™, “LEGO_PF™); < else
pinMode(11, OUTPUT); if(results_8.decode_type>»18bre~ analogiirite(10,0);analog= <
irrecy_8.ensblelRInG); sults_8.decode_type<s17) Write(9,255) ;analogirite(11,0); WO a
> < > > g
typestypelistresults_8.de~ else if Cir_item == Ox472581€0) >
veid leop() code_typel; < m ]2 kg
< b} analogwrite(10,0);snalog~ !
|nsfrukC|0 modutu Prezentowany zestaw powstat
z myslq o tych, kidrzy cheq
zwigkszy¢ swojq wiedze z zakre-
r su $rodowiska programistycznego
Arduino oraz konstruowania robotéw.
i Brzeczyk jornil Czujnik o N ; . -
Lasrna - prayaik vy Odblomik e DZ|¢k| jego strukurze zdoby¢ mozna za ' '
o rowno wiedze teoretyczng, jak i przydaing wiedze praktyczng. Sprawdzisz
1atral . . A s . s . .
w prakiyce dziatanie czujnikéw, sterownikéw silnikéw oraz wielu innych elemen-
tow. Zdobyte umiejetnosci bedziesz mogt wykorzysta¢ do budowy wielozadanio-
wego robota, kiéry bedzie potrafit m.in. omija¢ przeszkody, szuka¢ zrodta naijsil-
9 / Yy oe P |ac p Y \
Dl DHT1L Shx  gum R eedeac niejszego swquo i wykonywa¢ komendy wystane do’mego za pomocq pilota.
czlowieka Wykonujgc rézne eksperymenty nauczysz sie budowa¢ programowalne urzgdze-
g P, nia. Zostan Mistrzem Robotykil Poznaj podstawy programowania i zbuduj wielo-
zadaniowego robofa.
Aparat Modut $ledzenia Joystick Pilot zdalnego Specyflkaqa produktu
ultradZwigkowy sterowania na
podczerwier 77
zawartos$c zestawu:
E\/ E’ 'é) m zestaw Srubek i nakretek, m serwo SG-90,
wozia, ,
7 I B ¢lementy nodwozig H kabel USB
B dwa kofg, m 2xsilnik napgdowy do ko,
1. Produk nie jest przeznaczony dla dzieci ponizej ) .
3 lat. Zawiera mate elementy — ryzyko zadta- u p’fytu Ardiano UNO R69 R”Z, m todowarka sieciowa,
® P
*** wienia. o ® pilot, m ychwyty montazowe,
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nowa szkota dorostei. ~ B wiotrak, m  plostikowe trzecie koto,
ul. POW 25, 90-248 tédz, 3. Nalezy zachowat opakowanie lub/ instukcie. N 8 m Subokrgf, m silikonowy przewdd przedtuzajgey do baterii,
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www.nowaszkola.com > W bloszki zaciskowe, | 5x przewdd do programowania,
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(42) 630 04 88, fax: (42) 632 73 28 wiedzialnoéci za ewentualne szkody. ] B toSma |ZO|0CY|”U 5mx] Smm, B kaseta na buterle,



= 2x modut joystick, B czujnik dZwigku,

® ultradZwigkowy miernik odlegfosd, B przycisk,

= modut podczerwieni, m czujnik Swiatta,

= dioda LED, = modut sygnalizacja $wietlna,
= modut dotykowy, = |gserowa dioda LED,

® port zasilajqcy, = modut SMD RGB,

® czujnik temperatury, B pofencjometr,

® modut brzgczyka, | czujnik pirolizy cztowieka,
m serwomotor DC, m plostikown walizka.

KUDNGSHUN*

RJ25: Zestaw samochodowy z krysztatowq gtowicg. tatwy do podtqczenia.

Plyta gtéwna. Wprowadzenie

Aby nauka programowania byta wygodniejsza i bezpieczniejsza dla dzieci, opra-
cowaliémy te plytke sterujgcq w oparciu o uklad ATmega328 ArduinoUNO. Jego
parametry sq dokfadnie takie same jak oficjalnego UNO, nie ma duzej roznicy
w procesie uzytkowania, a ponadtfo integruje modut Bluetooth i naped silnikowy.
Bardzo tatwy w uzyciul

Plytka jest przetomem tqczqgeym piny z gniazdami kabla sieciowego z krysziatowq
gtéwicq. Kazde gniazdo odpowiada wielu pinom Arduino, w tym pinom cyfrowym,
pinom analogowym i pinom PPWM. Moze zaspokoi¢ wiekszos¢ potrzeb zwiqzo-
nych z uczeniem sie i rozwojem w $rodowisku programistycznym.

Ponizej znajduje sie wprowadzenie do sekcji piyty.

Prefacanik zasiania ¢ Uklad szeregovry Srtarkids 155
pradem stalym CH340 o
Dvaukierunkowry Gidvny ukiad
Interfejs zastania @) tertejs snika pradu Arduino
pradem stalym Q
Samoresetujacy sig Wskaznik obrotéw Wskainik Bluetooth
bncplecank sinika Zapasovey czujnik
Interfejs pobierania ([} Bezpiecznik sinika swiatioczuly
programéw
Chip sterowinika sinika Modul Bluek
Praycisk reset oot
Wakainik pobierania () Kolorowa dioda RGE (1) Vvbudoviana dioda
programu LED Arduino

Interfejs Arduino 10 (6 interfejséw analogovrych, 8 interfejsow
cyfroveych, z czego 3, 9, 10, 11 to viyjicia PWM)

Wybierz odpowiedniq wersje ,3.2.0" i kliknij ,Zainstaluj”, aby zakoniczy¢ fado-
wanie bibliofeki.

IRremote

by Armin Joachimsmeyer X 3.3.0 INSTALLED

Send and receive infrared signals with multiple protocols Currently included protocols: Denon / Sharp, IVC, LG, NEC / Onkyo /
Apple, Panasonic / Kaseikyo, RCS, RC6, Samsung, Sony, (Pronto), BoseWave, Lego, Whynter, MagiQuest.

New: Uparade instructions
Fixed ESP send bug. Added Onkyo protocol. Added ESP8266 support.

Generation of PWM is now done by software by default, thus saving the hardware timer and enabling abitrary output pins. Fixed
LG send bug. STM32 and ATtiny88 support added. Removed decode_results results. Renamed most irparams_struct values.
The macros FEEDBACK_LED, SYSCLOCK, SENDPIN_CN and SENDPIN_OFF are not longer used / evaluated. Major refactoring of
CPU dependent and feedback LED code.

More info
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Pilot na podczerwien $wiatta RGB

Po odczytaniu danych przycisku mozemy sterowaé innymi modutami oceniajac
warto$¢ przycisku. Zasada jest taka sama, jak w przypadku sterowania diodg LED
wartoéciq czujnika w poprzednim kursie.

Krok 1: Odczytaj kluczowq warto$é pilota. Rézne piloty zdalnego sterowania majq
rézne wartosci klawiszy. Jaka jest wiec kluczowa warto$é? Mozesz zrozumied,
ze koz‘d\/ ma uniko|ny numer idemyfikocyin\/.

Krok 2: Po naciénigciu okreslonego klawisza pilot wysle ,numer karty identyfikacyj-
nej” tego klucza do urzqdzenia odbiorczego, a urzqdzenie odbiorcze oceni
go po odebraniu ,numeru karty identyfikacyjnej” (niezaleznie od tego, czy jest

toki sam jok dane przechowywane wewnetrznie).
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Odczytywanie danych zdalnego sterowania

Nasz modut odbiomika podczerwieni obstuguje inne piloty zdalnego sferowania,
ale poniewaz kluczowa wartoé¢ kazdego pilota jest inna, podczas korzystania
z niego nalezy najpierw odczyta¢ kluczowq wartoéé pilota. Teraz najpierw no-
uczymy Cie, jak odczyta¢ warto$é klucza pilota.

Przeslij kod do Arduino, otwérz asystenta porfu szeregowego i naciénij dowolny
przycisk na pilocie, aby uzyska¢ kluczowq warto$¢ biezgcego przycisku.

czerwone $wiatlo
zielone $wiatto
wylaczenie swiatla

niebieskie swiatlo

Kod odczytu wartosci klucza pilota na podczerwien:

volatile char dats, < void loepOC
void yf_: mlb(nr(‘lnt notorld, int motordir, yf_setMotor(1,0,200); while (Serial.availableO > O
int speed yf sethotor (2,4 0 200); <
< data = Serial.read();
int speedPin, directionPin; void Back () Serial.printin(data);
if (motorld »= 1) // motor 1 < b
¥t or(1,1,180) 3 if (dats »= 'f')
speecPin = 5; yf_setMotor(2,1,180); <
directionPin » &; > Forward();
void LeftO) >
else if (motorld == 2)// motor 2 < else if (data == 'b")
< yf_setMotor(1,1,200);
speecPin = 6; yf utﬂetor(?,o 200); Back();
directionPin = 7;
> void RightO else if (data == 'L")
else
< 71 setMotor(1,0,200); LeftO);
return; y' sethotor(2,1,200);
) else if (data »= 'r")
if (speed == O) void StepO)
< < RightO;
digitalurite(speed®in, 0); yf_setMotor(2,0,0);
> yf_setMotor(1,0,0); else if (data == 's")
else b
Stop();
if(notordir == 0) void setup() b
else
digital¥rite(directionPin, LOW); pinMode (&, OUTPUT);
analogrite(speedPin, speed); pinMode(S, OUTPUT) ; Stop();
pinMode (6, OUTPUT); b
else if(motordir »» 1) pinMode (7, OUTPUT); >
digitalwrite(s, LOW);
digitalWrite(directionPin, HIGH); digitalwrite(5, LOW);
analoghrite(speedPin, speed); digitalurite(s, LOW);
> digitalwrite(7, LOW;
b Serial.begin(9600);
b data = 0;
void Forward() b

Kiedy pojawi sie nastepujacy monit, musisz zatadowaé odpowiedni plik biblioteki.

Pozwél, ze naucze Cie, jak tadowad i dodawa¢ biblioteki. Najpierw wybierz
,Projekt” w menu powyzej w pierwszym kroku, wybierz ,Zataduj biblioteke” w dru-
gim kroku i wybierz ,Zarzqdzaj bibliotekq” w trzecim kroku.
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Parametry uktadu ATmega328 na plytce:

®  Mikrokontroler / ATmega328. m  Napigcie wejSciowe / przy podtaczaniu do USR lub
m Napiedie robocze / 5v. zewnetrznego weiscia 7-12V D nie jest wymagane
B Szybkos¢ zegara / 16MHz. - ;ew'nefrzne.z'u.sllunl‘e. o 5V DC i wviccie 3.3V
m SRAN /2 KB (ATmequ328). apigcie wyjsciowe: wyjscie i wyjscie 3,

= Weiscie analogowe /' 6. ®  Pin cyfrowy |/0: 14 (szesc z nich zapewnia wyjScie
m EEPROM / 1 KB (ATmega328). PWM).

® Prgd na pin 1/0: 40mA. m Pamigc Flash / 32KB(ATmega328) program fadujgey
® Prgd pinu 3,3V / 50mA. zajmuje 0,5KB.

= EEPROM / 1KB (ATmega328).

Plyta gtéwna zastosowana w naszym zestawie jest zmodyfikowana przez Arduino
UNO, wiec jej piny i funkcje sq doktadnie takie same jak oryginalne UNO. Jednak
w celu zmniejszenia ucigzliwego okablowania w procesie uczenia sie, zastqpilismy
tradycyiny interfejs interfejsem kabla sieciowego RJ25 z krysztatowq glowicg, a je-
go porty i odpowiadajgce im piny sq fakie, jak pokazano w tabeli.

Wybdr interfejsu Odpowiedni pin Opis

A A0 Jeden niezalezny interfejs

B Al Jeden niezalezny interfes

( D3 (PWM) D13 Multipleksowanie wielu interfejsow
D A2, A3, A7, D8 Multipleksowanie wielu interfejsow
E D9, D10, D11 Petny inferfejs PWM

F A4, A5, D2 Multipleksowanie wielu inferfejsow

Opisy stykéw w tabeli mozna zrozumie¢, odwotujqe sie do rysunku , Arduino-Port”
w informacjach pomocniczych.




Oprécz wyzej wymienionych pinow, jest kilka Einéw, ktérych uzywamy do rozbu-
dowy innych modutéw, takich jok naped silnika, Bluetooth itp. Nie musisz tego
rozumieé, po prostu uzywaj ich intuicyjnie.

Sekcja 1. Modut LED
Przeglad

W tej lekcji nauczysz sie, jak zmienia¢ jasnoé¢ diody LED, uzywaijge réznych
wartodci rezystora.

LED

Diody LED sq $wietnymi wskaznikami éwietlnymi. Zuzywaijq bardzo mato energii

elekirycznej i sq prawie wieczne. Nie mozna bezposrednio podigczy¢ diody LED

do akumulatora lub zrodta napiecia, poniewaz:

1. dioda LED ma przewdd dodani i ujemny i nie zaswieci sie, jesli zostanie umiesz-
czona w niewtasciwy sposédb, oraz

2. dioda LED musi by¢ uzywana z rezystorem w celu ograniczenia lub ,dtawienia”
ilos¢ przeptywajacego przez niego pradu, inaczej sie wypalil

Jesli nie uzyjesz rezystora z diodq LED, moze on prawie natychmiast ulec zniszcze-

niu, poniewaz przeplynie przez niego zbyt duzy prad, ogrzewajgc go i niszczqc

JZacze”, w kidrym wytwarzane jest $wiatfo.

PIN: Lo

void setup() {

PORT PIN pinMode (D3, OUTPUT);

>

° void loopO) €
o..: c D3 digitalWrite(D3, HIGH);
delay (1000 ;
digitalWrite(d3, LOW);
delay (1000 ;

3

Sekcja 2. Modut sygnalizacji $wietlnej

Przebieg

W tej lekcji dowiesz sie, jak zmieni¢ jasno$é diody LED za jej pomocq.
PIN: KOD:

void setupO) €
PORT | PIN | oss

pinMode(9, OUTPUT);//green
pinMode(10, OUTPUT) ;//yellow

zielona inMode (11, OUTPUT);//red
D9 |diodaten " ’
)
6kta dioda
E D10 LED void loop() €

) digital¥rite(9, HIGH);
D11 F LED delay (10000 ;
digitalWrite(9, LOW);
digitalurite(10, HIGH);
delay (4000);
digitalirite(10, LOW);

digitalWrite(11, HIGH);
delay(5000);

KOD:

volatile char dats;
void yf_setMotor(int motorld, int motordir,
int speed)
<
int speedPin, directionPin;
if (motorld == 1) // motor 1
speecdPin » 5;
directionPin » &;
else if (motorld »= 2)// motor 2
<

speecdPin » 6;
> directionPin = 7;

else
<
return;
b
if (speed == 0O)
<
5 digitalWrite(speedPin, 0);
else
if(motordir == 0)

digital¥rite(directionPin, LOW);
> analoghrite(speecPin, speed);

else if(motordir == 1)

digitalWrite(directionPin, HIGH);
N analogkrite(speedPin, speed);

>

b
void Forward()

<
yf_setMotor(1,0,200);
yf_setMotor(2,0,200);
b
void Back()
<

yf_! or(1,1,180)
y¥ setMotor(2,1,180) ;

>
void Left()
<

yf_sethoter(1,1,200);
yi_sethoter (2,0,200)

void Right()
<

yf_setMotor(1,0,200);
yf_setMotor(2,1,200);

b

zo(d StepO)
yf_setMotor(2,0,0);
Y sethotor(1,0,0)

b ]

void setup()
pinMode (4, OUTPUD);

digitalwrite(4, LOW);
digitalwrite(5, LOW);
digitalwrite(s, LOW);
digitalwrite(7, LOW;
Serial.begin(9600) ;
data = 0;

void loopO)C
:M Lle (Seria

L.availableO > 0)

data = Serial.read();

Serial.pri
:' (dats »=

Forward();

ntin(dats);
)

else if (data == 'b")

Back();
else if (dat

Left);

s w= 'LY)

zln if (data »= 'r")

Right);

else if (data == 's")

Stop();
>
else

’ Stop();

Sekcja 18. Pilot zdalnego sterowania na podczerwien

Przebieg

W tej lekeji nauczysz sie uzywaé pilota na podczerwien do sterowania o$wietle-

niem RGB.

Pilot na podczerwien

Obwéd nadawczy pilota na podczerwien wykorzystuje diody emitujgce $wiatto
podczerwone do emitowania modulowanych fal $wietlnych w podczerwieni.

Obwaéd odbiorczy Eodczerwiem sktada sie z diod odbiorczych podczerwieni,

triod lub fotokomaore

fowane przez nadajnik podczerwieni na odpo-
wiednie sygnaty elekiryczne, a nasfepnie wysy-

Jro]q je. Ustaw wzmacniacz.

Pilot na podczerwien to bezprzewodowa, bez-
dotykowa technologia sterowania, kiéra ma
znaczqce zalety, takie jak silne zdolnosci prze-
ciwzaktéceniowe, niezawodna transmisja infor-
macii, niskie zuzycie energii, niski koszt i tatwa

implementacja.

Mysle, ze kazdy jest zaznajomiony z pilotem na
podczerwien, poniewaz jest to najczescie] uzy-
wany kontroler w zyciu. Wiele urzqdzen elek-

trycznych w domu jest wyposazonych w pilota na podczerwien. Jest tatwy w uzy-
ciu i tani. Na tym kursie uzyjemy pilota na podczerwien do zmiany koloru $wiatta

RCGB i wylgczenia go.

PIN:

krzemowych, kiére przetwarzaiq $wiatto podczerwone emi-

PORT

PIN

E

D10

D

D8




Opis intferfejsu:

1: Instrukeja uzytkowania: Ustal, jok ustawi¢ kluczowe parametry i dodaé interfejs
sferowania.

2: lkona stanu potgczenia Bluetooth:

% Bluetooth nie jest podtqczony % Potgczenie Bluetooth powiodto sie
3: Dodaj klucz do strony kontrolne;.
4: Obszar przycisku DIY.

Potgczenie Bluetooth

Naciénij dtugo dowolny przycisk, aby wejé¢ do ustawienia, wprowadz nozwe
przycisku w ustawieniach, naciénij klawisze (cyfry i litery, to polecenie zostanie
wystane do Arduino] i kolor, kiéry lubisz, jak pokazano na rysunku 6.

Rysunek 6. Interfejs
ustawien przyciskow

Tiny Smart Car

Rysunek 7. Ustawienie
przycisku zostato > _
zakoficzone g\ Void Tracing

Po zakonczeniu ustawien podigez Arduino do komputera, podtqcz Bluetooth felefo-
nu komérkowego do Arduino, otwérz asystenta portu szeregowego, naciénij wiasnie
ustawiony przycisk, a zobaczysz odpowiednie polecenie w asystencie portu szere-
gowego. Rozpocznij teraz swoje szalone tworzenie i wypal swéj mozg do syta. Nie
ma nic, czego nie mozesz zrobié, jest tylko to, o czym nie mozesz pomyslec.
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W programie trzy diody $wiecq sie cyklicznie po kolei, zielone $wiatto to 10s,
z6te $wiatto to 4s, a czerwone $wiatto to 5s.

Sekcja 3. Modut brzeczyka
Przebieg

W tej lekcji nauczysz sie zmienia¢ glosnoé¢ brzeczyka za jego pomocq.

Brzeczyk

Elekironiczne brzeczyki sq zasilane prgdem statym i wyposazone w ukiad scalo-
ny. Sq szeroko stosowane w komputerach, drukarkach, kserokopiarkach, alar-
mach, zabawkach elekironicznych, samochodowych urzgdzeniach elekironicz-
nych, telefonach, timerach i innych produktach elekironicznych do urzqdzen
gtosowych. Brzeczyki mozna podzieli¢ na aktywne i pasywne. Obro¢ styki dwédch
brzeczykow do gory. Ten z zielong ptytkq to brzeczyk pasywny, a drugi oklejony
czarng fa$mgq to brzeczyk aktywny. Réznica miedzy nimi polega na tym, ze ak-
tywny brzeczyk ma wbudowane oscylujqce zrédito, wiec bedzie generowaé

2wigk po noe\ektr\/zowomu. Pasywny brzeczyk nie ma Tokiego srédta, wiec nie
bedzie tweetowat, jesli uzywane sq sygnaly DC. Zamiast tego musisz uzy¢ fal
prostokatnych, kiérych czestotliwose wynosi od 2K do 5K, aby go napedzaé.
Aktywny brzeczyk jest czesto drozszy niz pasywny ze wzgledu na wiele wbudo-
wanych obwodéw oscylacyinych.

PIN: KOD:

void setup()
#Hode (08, OUTPUT) ;

PORT | PIN | | pirece

void Loop() €

D D8 digitalurite(08, HIGH);
delay(1000);
digitalurite(d8, LOW);
delay(1000);

Sekcja 4. Modut lasera na podczerwien

Przebieg

Zwykte lasery sq takie same jok diody LED. Mogg emitowaé $wiatto tylko wiedy,
gdy sq zasilane, ale w przeciwienstwie do diod LED lasery majg dobrg monochro-
matyczno$é, wysokq jasnosé i stabilng kierunkowos¢. W poréwnaniu z diodami
LED maijq szerszy zakres zastosowari. Na przyktad nauczyciele uzywaiq ich w klo-
sie. Wskazniki laserowe, $wiattowody stosowane w komunikacji, poziomice elek-
froniczne stosowane w budynkach oraz popularne wozki laserowe. .. wszystkie fe
urzqdzenia w petni wykorzysiujq gtowice laserowe.



PIN: KOD:

void setup() {

PORT PIN pinMode (D10, OUTPUT);

1

void LoopO) ¢

E D10 digitalurite(d10,

HIGH) ;
delay(1000);

digitalWrite(d10, LOW);
delay(1000);
b

Sekecja 5. Modut przyciskéw

Przebieg

W tej lekeji nauczysz sie uzywaé przyciskdw z wejsciami cyfrowymi do wigczania
i wytqczania diody LED. Naciéniecie przycisku wigczy diode LED. Naci$niecie
drugiego przycisku wytqczy diode LED.

Przetqczniki weiskane

Przetgczniki to naprawde proste elementy. Kiedy nacisniesz przycisk lub przesuniesz
dzwignie, fqczq sie ze sobq dwa siyki, dzigki czemu moze przez nie przeptywad
prad.

Mate przetgczniki dotykowe uzywane w tej lekcji majg cztery potgczenia, co
moze by¢ nieco mylgce.

Wihaiciwie sq tylko dwa potgczenia elekiryczne. Wewngtrz zespotu przetgcznikéw
styki B i C sq ze sobg potgczone, podobnie jok A i D.

PIN:
PORT | PIN
D D8

KOD:

void setup() €
pinMode(8, INPUT);//green
pirMode(3, OUTPUT);//yellow
)
void Loop() €
if (digitalRead(®) ¢
digitalurite(3, HIGH);
3 else €
digitalurite(3, LOW);

Tiny Smart car

Rysunek 2. Interfejs potwierdzenia

potqczenia Bluetooth
B EAaE03?
X OK
Rysunek 3.

Interfejs potqczenia Bluetooth

Rysunek 4.
Interfejs sterowania joystickiem

1. Kierunek pojozdu.
2. Samochéd skreca w prawo.
3. Tylny kierunek pojazdu.
4. Kierunek skretu w lewo samochodu.
5. Jednym kliknieciem przetgcz na tryb bariery ultradzwiekowe.
6. Jeden klucz przetqcza w tryb ledzenia.
7. Powrét do poprzedniego menu.
8. Przycisk zatrzymania samochodu.
4.2. Kontrola DIY

Kliknij ikone sterowania DIY na rysunku 1, aby przejé¢ do interfejsu sterowania
(rysunek 5). W interfejsie sterowania DIY mozesz okresli¢ kolor przycisku,
funkcje przycisku itp.

r

Gt Car Rysunek 5. Interfejs sterowania DIY
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Crossbot Crab Overlord

Tiny Smart Car

Inferfejs wyboru pojuzdu
4. Instrukcje wyboru frybu i sterowania

Jestesmy wyposazeni w dwa fryby dla kozdego samochodu, jeden rodzaj to
,sterowanie joystickiem”. Stuzy fo bezpoérednio do sterowania ruchem samo-
chodu. Odpowiednie znaki zostaty zapisane w aplikacji, a samochéd mozna
przesuwad, przeciggajge suwak. Drugi to ,modut DIY". Ten tryb wymaga sa-
modzielnego usfawienia postaci, co moze wydawaé sie bardziej kfopotliwe,
ale jego grywalno$¢ i mozliwosci majsterkowania sq potezniejsze, takie jak
mozliwos¢ kontrolowania wigczania i wytgczanio diody LED oraz otwierania
i zamvkania kontroli dostenu.

Tiny Smart Car

Rysunek 1. Interfejs wyboru trybu pojozdu

4.1. Sterowanie joystickiem

Kliknij ikone, aby wejé¢ do inferfejsu sterowania, nastepnie aplikacja wyéwie-
tli okno, jak pokazano na rysunku 2 z pytaniem, czy chcemy podtqczy¢ urzg-
dzenie, klikamy przycisk ,OK, aplikacja automatycznie potqczy sie z samo-

chodem [rysunek 3). Po nawigzaniu potgczenia wejdz do interfejsu sterowania
(jok pokazano na rysunku 4), przesun modut i samochdd moze sie poruszac.
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Aby uzy¢ przycisku do sferowania diodg LED, najpierw odczytaj stan przycisku, no-
stepnie ocen stan przycisku, a na koniec steruj diodg LED zgodnie ze stanem przycisku.

Sekcja. 6 Modut RGB-LED

Przebieg

Oméwienie diody LED RGB to zabawny i fatwy sposéb na dodanie koloru do
projekiow. Sq jok 3 zwykte diody LED w jednej.

RGB

Na pierwszy rzut oka diody LED RGB (czerwony, zielony i niebieski) wygladajq jak
Zwykle dio?; LED. Jednak w zwyklym pakiecie LED znajduiq sie w rzeczywistoci
trzy diody LED, jedna czerwona, jedna zielona i jedna niebieska. Kontrolujgc ja-
snoé¢ kazdej z poszczegolnych diod LED, mozesz mieszad barwy i uzyskaé prawie
kazdy kolor, jaki chcesz. Mieszamy kolory w taki sam sposéb, jak mieszamy farby
na palecie — dostosowuijqc jasno$é kazdej z trzech diod LED. Trudnym sposobem
na to bytoby uzycie rezystorow o réznych wartosciach (lub rezystoréw zmiennych),
datoby to duzo pracy! Na szczescie dla nas ptyta UNO R3 posiada funkeje ana-
logWrite, kiérej mozna uzywaé z pinami oznaczonymi ~, aby wyprowadzaé zmien-
nq moc do odpowiednich diod LED. Dioda LED RGB

ma cztery przewody. Jeden przewéd prowadzi do

dodatniego potqczenia kazdej z pojedynczych diod

LED w pakiecie, a pojedynczy przewdéd jest podigczo-

ny do wszystkich trzech ujemnych stron diod LED.

Kolor

Powodem, dla kibrego mozesz mieszaé dowolny kolor, G

zmieniajqc iloé¢ $wiatta czerwonego, zielonego i nie-

bieskiego, jest o, ze twoje oko ma trzy typy receptoréw

$wiatta (czerwony, zielony i niebieski). Twoje oko i mézg przetwarzajq ilosci czer
wieni, zieleni oraz biekitu i przeksztatcajq je w kolor widma.

W pewnym sensie, uzywaijqc frzech diod, ptatamy figla oku. Ten sam pomyst jest
stosowany w telewizorach, w kiérych wyswietlacz LCD ma czerwone, zielone
i niebieskie kropki obok siebie, tworzgce kazdy piksel.

Jesli ustawimy jasno$é wszystkich trzech diod na takqg samq, to ogélny kolor $wia-
fta bedzie bialy. Jedli wylaczymy niebieskq diode LED, tak aby tylko czerwona
i zielona dioda LED mialy te samq jasnoé¢, wiedy $wiatto bedzie zotte. Mozemy
oddzielnie sterowa¢ jasnosciq kazdej z czeéci czerwone, zielonej i niebieskie]
diedy LED, co umozliwia dowolne mieszanie koloréw.

Czerfi fo nie tyle kolor, co brak $wiatta. Dlatego najblizszq czemi z naszq diodg
LED jest wytgczenie wszystkich trzech koloréw.

Teoria (PWM)

Modulacja szerokosci impulsu (PVYWM) to technika kontrolowania mocy. Uzywamy
go réwniez tutaj do sterowania jasnoéciq kazdej z diod LED. Ponizszy schemat
przedstawia sygnat z jednego z pindw PWM na UNO.

7



Mniej wiecej co 1/500 sekundy wyijscie PWWM generuje impuls. Diugo$¢ tego
impulsu jest kontrolowana przez funkcje 'analog\Write'. Tak wiec 'analogVWrite(O)'
w ogdle nie wytworzy zadnego impulsu, a 'ana-
logWrite[255)" wytworzy impuls, kiory bedzie
trwat az do nastepnego impulsu, tak ze wyjécie JI " " 12065
jest faktycznie wigczone przez caly czas. .

R

Jesli okreslimy wartoé¢ w analogWrite, kiéra jest

gdzie$ pomiedzy O a 255, wiedy wytworzymy . | | | 10720500

impuls. Jedli impuls wyjsciowy jest wysoki tylko
przez 5% czasu, to czymkolwiek wyjdziemy, otrzy-

ma tylko 5% petnej mocy. . | | | 187200500

Jesli jednak napiecie wyjsciowe wynosi 5 V przez

Q0% czasu, oﬁciqz‘enie ofrzyma 90% dostarczanej do niego mocy. Nie widzimy,
iak diody LED wiqczaiq sie i wylaczaiq z takqg predkosciq, wiec dla nas wyglada
fo tak, jakby jasno$¢ sie zmieniata.

PIN: KODx

#define BLUE 11
PORT PIN Opis #define GREEN 9

#define RED 10
void setup() €
D9 zielony pinMode (RED, OUTPUT);
pinMode (GREEN, OUTPUT);

E D1 0 czerwony 5 pinMode (BLUE, OUTPUT);

void Loop() €
D1 1 niebieski analogWrite(RED, 255);
analogWrite (GREEN, 0);
analogWrite(BLUE, 0);
delay(1000);
analogWrite(RED, 0);
analogWrite (GREEN, 255);
analogWrite(BLUE, 0);
delay(1000);
analoghrite(RED, 0);
analoghrite (GREEN, 0);

analogWrite(BLUE, 255);
delay(1000);
>

Sekcja 7. Czujnik dzwieku
Przebieg

W tej lekeji dowiesz sie, jak uzywaé modutu czujnika dzwigku do sterowania
diodq LED. Aby upewni¢ sie, ze mikrofon moze normalnie wykrywaé Twéj gtos,
sprobuj zmieni¢ jego czutose, obracajqe niebieskim precyzyjnym potencjomefrem
na module. Biorge pod uwage jego precyzje, potrzeba co najmniej 10 obrotéw,
aby uzyska¢ rzefelng odpowiedz.

Mikrofon

Przetwomniki fo urzqdzenia, kiére przeksziatcajq energie z jednej postaci w drugg.
Mikrofon to przetwomik, kiéry przetwarza energie dzwigku na sygnaly elektryczne.
To dziata odwrotnie do gtosnika. Mikrofony sq dostepne w réznych ksztattach
i rozmiarach. W zaleznodci od zastosowania mikrofon moze wykorzystywaé réz-
ne technologie konwersji dzwigku na sygnaty elekiryczne. Tutaj oméwimy elekire-
fowy mikrofon pojemnoéciowy, kiéry jest szeroko stosowany w telefonach komor-
kowych, laptopach itp. Jak sama nazwa wskazuje, elekiretowy mikrofon pojemne-
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Interfejs zapytania o pozyskiwanie lokalizacji

Pamietaj, aby zezwoli¢ urzgdzeniu na uzyskiwanie informacji o lokalizacii, w prze-
ciwnym razie potqczenie Bluetooth nie bedzie mozliwell!

Porady

Aplikacja uzyskuje informacje o lokalizacji, a nie w celu monitorowania urzg-
dzenia ani uzyskania Twojej prywatnoéci w telefonie. Ma na celu wygodniejsze
i szybsze potgczenie z Bluetooth.

Nasza aplikacja wykorzystuje najnowszq technologie ,pop-up”, kiéra jest zgod-
na z tradycyjng. W poréwnaniu z Bluetooth i aplikacjg, nasza Qp|i‘<oc]0 nie
wymaga recznego wybierania Bluetooth, wprowadzania hasta parowania,
+Wystcirczy zblizy¢ telefon do samochodu, a BEJeTooTh wykona dynamiczne po-
qczenie.

2. Wiqgcz Bluetooth w telefonie

Ten krok jest bardzo prosty, ale nadal wymaga dopracowania: w wigkszosci
telefonéw komérkowych wystarczy klikngé ikone Bluetooth, aby wigczyé¢
Bluetooth, z wyjatkiem niekiérych modeli Huawei. VW Huawei oprécz wigczenia
Bluetooth, musisz takze wigczyé ,Huawei Sharing” . Ponadfo czasami telefony
Huawei, ze wzgledu na akiualizacje systemu, nie mogq podfaczy¢ sie poprzez
Bluetooth.
3. Wybér pojazdu

Po wejsciu do aplikacji pojawia sie interfejs wyboru samochodu. Obecnie
opracowano tqcznie 4 samochody, a samochéd, kiéry mamy, nazywa sie |, Tiny
Smart Car”. Kliknij zdjecie samochodu, aby przej$¢ do nastepnego kroku. Kliknij
ikone w lewym gérym rogu, aby zmieni¢ jezyk. Obecnie aplikacja obstuguje
8 jezykow.



PIN:

Gniazdo zasilania ptyty

zasilacz glownej
o Prawe gniazdo piyty
prawy silnik M2 gtownej KS
o Lewe gniazdo plyty
lewy silnik M2 gtowne;j KS

Pobieranie aplikacii:

|OS
Otwérz APP Store i wyszukaj ,Kuongshun”, ©
aby znalez¢ potrzebng op\ikoc]e. Kliknij — co @
,Pobierz”, aby dokonczy¢ instalacje aplikacii. . ) o

Schemat ideowy instalacji aplikacji systemu 10S
Android

Skopiuj "kuongshun.apk” w informacjach pomocniczych do telefonu komérkowego
w celu instalacji aplikaciji. Po prostu zainstaluj jg lub mozesz otworzy¢ Google Play
i wyszuka¢ "kuongshun', aby znalez¢ wymagang aplikacie. Kliknij "zainstaluj", aby
pobra¢ na telefon.

B CoshPy  woeme =
TR .
B e s = aorgEran
PR rm-mm.m{;;::'—;;-::.-;‘: - |m| S

o n . P e oreiinnn [l

o R . — =
L —— e

Sciezka wspierania aplikacii — I

Schemat instalacii aplikacji Google Play

Dziatanie aplikacij:

Potgczenie Bluetooth
1. Uzyskanie pozwolenia

Po zainstalowaniu aplikacii, gdy jest otwierana po raz pierwszy, pojawi sie
pyfanie czy zezwoli¢ kuongshun” uzyska¢ informacje o lokalizacji drugiego
urzqdzenia?
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Sciowy jest rownoleglym kondensatorem ptytowym i dziata na zasadzie zmiennej
pojemnosci. Skiada sie z dwoch piyt, jednej statej [zwanej plytq tylng) i drugiej
ruchomej (zwanej membrang) z niewielkg szczeling miedzy nimi. Pofencjat elek-
tryczny faduje plytke. Kiedy dzwiek uderza w membrane, zaczyna sie ona poru-
sza¢, zmieniajgc w fen sposdb pojemnoé¢ miedzy plytami, co z kolei powoduje
przeplyw zmiennego pradu elekirycznego.

Mikrofony te sq szeroko stosowane w obwodach elekironicznych do wykrywania
drobnych dzwigkéw lub wibracii powietrza, kiére z kolei sq przetwarzane na sy-
gnaly elekiryczne do dalszego wykorzysta-

nia. Dwie nogi, jak pokazano na powyzszym

obrazku, stuzq do wykonania potgczenia

elekirycznego z obwodem. p R
Solidna, przewodzgca metalowa obudowa ’

ofacza rézne czeéci mikrofonu. Géma po-

wierzchnia jest pokryta porowatym materiatem za pomocq kleju. Dziafa jak filir
dla czgsteczek kurzu. Sygnaty dzwigkowe/wibracje powietrza przechodzq przez
pgromLoTy materiat i spadajg na membrane przez otwér pokazany na powyzszym
obrazku.

PIN: koo:

void setup() ¢

Serial.begin(9600);
PORT | PIN piadecs, cuTPU)
A | AO
void loop() €

3
C D3 Serial.printl-
n(analogRead(A0));
if (analogRead(AD) >= 80) {
digitalWrite(3, HIGH);
delay(1000);
¥
else {
digitalurite(3, LOW);
b

Kod analogRead odczyta wartoéé analogowg modutu i wyswietli jq bezposrednio
na monitorze szeregowym, podobnie, warfo$¢ fe mozna réwniez zmieni¢ zgodnie
z metodq regulacii czuto$ci wspomniang powyze.

Sekcja 8. Wentylator silnika i modut RP
Przebieg

W e |ekcE nauczysz sie uzywaé pofenciometru do sterowania predkosciq wenty-
latora silnika.

Potencjometr

Potencjometr to proste pokretto, kidre zapewnia zmienng rezystancje. Obracajgce
watek potenciometru, zmieniamy wielkos¢ rezystancji po obu stronach wycieracz-
ki, kiora jest podigczona do érodkowego bolca potencjometru. Zmienia to wzgled-
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nq ,bliskos¢” tego styku na 5 woltdw i mase, dajqc nam inne wejscie analogowe.
Kiedy watek jest obrécony do kofica w jednym kierunku, na kotek dochodzi O
woltéw i odezytujemy 0. Gdy watek jest obrécony do korica w drugim kierunku,
na kotek dochodzi 5 woltéw i odczytujemy 1023. W miedzyczasie funkcja ano-
logRead|() zwraca liczbe z przedziatu od O do 1023, kiéra jest proporcjonalna
do warfosci napiecia przyktadanego do styku.

Silnik prgdu statego

Silnik pradu statego (DC jest najczestszym typem silnika. Silniki pradu statego
zwykle majq tylko dwa przewody, jeden dodami i jeden ujemny. Jesli podiqczysz
te dwa przewody bezposrednio do akumulatora, silnik zacznie sie obraca¢. Jedli
zamienisz przewody, silnik bedzie sie obracat w przeciwnym kierunku.

Kod:

Najpierw musimy odczytaé dane z po-
fencjometru.

void setup() {
Serial.begin(9600);
}
port| prn | Voidloop(N
o e | 4 A | 20 val=analogRead(A0);
c D3 Serial.println(map(val, 0, 1023, 0, 100));

}

W programie analogRead(AO) stuzy do odczytu danych z potencjometru, a od-
czylywana warto$é jest liczbg z przedziatu 0-1023. Nastepnie musimy uzy¢ funk-
cji map, aby przekonwertowa¢ jq proporcionalnie na liczbe z zakresu O-100.
W tfen sposdb uzyskuje sie wartos¢ potenciometru w zakresie 0-100.

Wiedy mozemy wykorzystaé warto$¢ potencjometru do sterowania wentylatorem.
Wentylator musi uzywaé portu PWM do sterowania predkoéciq wentylatora,
a PWM ma wartoé¢ miedzy 0-255, wiec uzyj map, aby zmieni¢ warto$é poten-
cjometru na 0-255.

void setup() {

Serial.begin(9600);

pinMode(10, OUTPUT);

}

void loop({

Serial.println(map(analogRead, 0, 1023, 0, 100));
analogWrite(10,(map(analogRead, 0, 1023, 0, 100) * 2,55));
}

Pierwszym krokiem jest wybranie ,Projekt” w gorym pasku menu, drugim krokiem jest
wybranie ,Zataduj biblioteke”, frzecim krokiem kliknigcie ,Dodaj biblioteke .ZIP" i wresz-
cie znalezienie ,KS.zip” w materiatach pomocniczych, aby ukonczyé fadowanie.

© 222 | dnterw 1AM - 0 x
LT

KOD:
include "Xs.h" void setup()
Line Line_d(0);
void yf_satMotor (int motorld, int motordir, Line_D.init();
int spead) pirkade (4, OUTPUT) ;
< pinkode (S, OUTPUT)
int speedPin, directionPin; pinkode (6, OUTPUT) ;
if (otorld == 1)// motor 1 pinNode(7, OUTPUT) ;
< digitaluritets, LOW);
speecPin = 5; digitalurite(s, LOW);
directionin = &; digitalurite(s, LOW);
d = 2) /7 motor 2 digitalurite(7, LOW);

) else if Grotorl
¢ )
speecPin = 6; void Loop()
directionPin = 7;
if (Line_D.read())
<

¥1_set¥otor(1,0,100);
return; y{Zsethotor(2,0,100);

)
1 (speed == 0) else
it (Line_b.resd.())
<

yf_setMotor(1,1,150);
¥ setMotor (2,0,200);
)

iv (Line_D.read())

¥ set (1,0,200);
Y- sethotor (21,1500

>

<
digitaliirite(directionPin, HIGH); b
in, speed);

, anslogurite(speech

b
>

Sekcja 17. Modut Bluetooth
Przebieg

W tej lekeji nauczysz sie wykorzystywa¢ modut Bluetooth do sterowania samocho-
dem.

Bluetooth

Bluetooth to technologia radiowa obstugujgca komunikacje na krotkie odlegtosci
migdzy urzqdzeniami (zwykle w promieniu 10 m). Moze bezprzewodowo wymie-
nia¢ informacje migdzy wieloma urzgdzeniami, w tym telefonami komérkowymi,
palmtopami, bezprzewodowymi zestawami stuchawkowymi, nofebookami i po-
wigzanymi Urqu;eniomi peryferyinymi. Wykorzystanie technologii ,Bluetooth”
moze skutecznie uproéci¢ komunikacje pomiedzy mobilnymi urzadzeniami korico-
wymi komunikacji. Nasz samochéd zdalnie sterowany Bluetooth musi tylko podta-
czy¢ phyte gtéwnq, silnik i baterie. Oczywicie, jeéli chcesz, aby samochéd byt
bardziej grywalny, mozesz doda¢ funkcje brzeczyka, diody LED lub sygnalizacii
$wieflnej, jest to dozwolone. Wreszcie potrzebny jest réwniez felefon komérkowy.
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Sekcja 16. Modut $ledzenia tréjdroznego

Przebieg

W tej lekciji nauczysz sie trojkierunkowego modutu $ledzenia, aby sterowaé lewym
i prawym silnikiem, tak by jechat prosto, w lewo i w prawo. Mozemy zbudowaé
samochdd $ledzqey ze wszystkimi potrzebnymi komponentami.

Silnik

Silnik jest rodzajem urzadzenia elekiromagnetycznego, kidre moze przetwarza¢
lub przesyta¢ energie elekiryczng zgodnie z prawem indukcji elekiromagnetyczne;.
Silnik w obwodzie jest oznaczony literg M, jego gtowng rolg jest wytwarzanie

momentu napedowego, jako zrédio zasilania urzqdzen elekirycznych lub réznych
maszyn.

Modut §ledzenia tréjdroznego

Jak sama nazwa wskazuje, modut $ledzenia bedzie poda-
zat ustalong trasq. Oczywicie frasa tutaj polega na stwo- -
rzeniu mapy obwodu z czarng ta$mq elekiryczng na pod-
todze, ktora kontrastuje czerniq. Tutaj uzywamy tasmy elek-
trycznej do wyklejenia logo Arduino (w), jednak mozesz
stworzy¢ wlasng U{ubionqﬁnie, ale wazne jest, aby pamie- |
ta¢, ze linia musi by¢. Powinna by¢ niezbyt skomplikowana B
i niezbyt osfra.
Jak wida¢ na zdjeciu, pojazd wyposazony jest w 3- kierun-
kowy czujnik $ledzenia, czarma skrzynka to droga dla linii e
samochodowej. Gdy $rodkowy czujnik wykryje czarnq linie,
pojazd jedzie dalej po linii proste], z dwoma samochodami
po lewej i prawe sfronie. Kota obracajq sie do przodu (upew-
nij sie, ze predko$¢ kot po obu stronach jest taka samal.

Gdy prawy czujnik wykryje czamng linie, oznacza to, ze e
samochodd zboczyt z linii prostej w lewo lub skrecit w lewo. [
W tym momencie samochéd musi byé kontrolowany, aby wewy — Sosony
przesung¢ sie lekko w prawo. Specyficzna operacja jest @9 <%
nastepujaca: predkosé lewego kota do przodu jest wyzsza
niz predko$¢ prawego kota do tytu.

Kiedy lewy czujnik wykryje czarng linig, oznacza to, ze
samochod zboczyt z linii prostej w prawo lub skrecit w pro- fed
wo. Musisz sterowa¢ samochodem tak, aby zjechat lekko ji
w lewo. Specyficzna operacia jest nastepujgca: predkosé
rawego kota do przodu jest wyzsza niz predkosc lewego
Eo’ro do tytu.
Poniewaz kod korzysta z naszej wiasnej biblio-
teki, musimy zatadowadé bib|iofek¢ w informa- PORT | PIN | M2CR) | M1CL)
cjach pomocniczych. Ponizej przedstawiono
metode fadowania biblioteki.

PIN:

D D8 @5:"“; ®=:§'¢
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Wgraj program do Arduino i obracaj potencjometrem, aby zmieni¢ predkos¢ sil
nika. Jesli silnik nie moze sie normalnie uruchomi¢, nalezy lekko obréci¢ topatki
wentylatora recznie.

Sekcja 9. Czujnik DHT11
Przeglqd

W tym samouczku nauczymy sie, jak korzystaé z czujnika temperatury i wilgotnosci

DHT11. Jest wystarczajgco dokfadny dla wiekszosci projektow, kiére muszq Sledzi¢
odczviv wilaotnoéci i temperaturv.

PIN:
PORT | PIN
D D8
Kod

Aby odczyta¢ program temperatury i wilgotnoéci DHT11, musisz doda¢ biblioteke
modutéw DHT1 1 w arduino.
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Dependencios for Tbaary DHT sansor ibrary: .42 x |

0 . . The library DHT sensor library:1.4.2 neads some other library
Kliknij zainstaluj wszystko. dependencies currently not installed:

- Adafruit Unified Sensor
Would you like to Install also all the missing dependencies?

trzeall all Inseall “I8T sensor lideary” enly LU

Zmieri DHTPIN na 8 wgraj program. b

#include “DHT.h" float hif = dht.computeHeatIndex(f, h);
#define DHTPIN 8 float hic = dht.computeHeatIndex(t, h, false);
#define DHTTYPE DHT11 Serial.print (F("Huaidity: );
DHT dht (DHTPIN, DHTTYPE); Serial.print(h);
void setupO) € Serial.print (FC'X Temperature: ™);
Serial..begin(9600); serial.print(t);
Serial.printin(F("DHTxx test!')); Serial.print(FC'C ™);
cht.begin(); Serial.print();
* Serial.print (F('F Heat index: ");
void loop() € Serial.print(hic);
delay(2000); Serial.print(FC'C ");
. float h = dht.readiumidity(); serial.print(hif);
e float t = dht.readTemperature(); Serial.printIn(FCF™);
o float = dht.readTemperature(true); )

if (isnanth) || isnan(t) || isnan(f) {
Serial.println(F("Failed to read from DHT sensor!'"));
retum;

Odhacz DHT22 i zmien na DHT11.
Sekcja 10. Modut fotorezystora
Przebieg

W tej lekcji dowiesz sie, jak uzywa¢ wejicia analogowego do pomiaru natezenia
$wiatta w celu sterowania jasnoscig diod LED.

PIN: KOD:

void setup(){

PORT PIN Serial.begin(9600);

pinMode(3, OUTPUT);

b
C D3 void Loop()<
Serial.printin(analogRead(A0));
A AO §% (analogRead(AD) > 650 <
digitalWrite(3,HIGH ;
» etse <
digitalurite(3,LoN ;
>
»

W programie, gdy ustawimy warto$¢ éwiatta na wiekszq niz 650, dioda bedzie
$wieci¢. 650 tutaj jest tylko wartoéciq odniesienia. Mozesz ustawi¢ jg zgodnie
z biezqgcym $rodowiskiem. Im silniejsze $wiatto, tym mniejsza warto$é.
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PIN: KOD:

const int TrigPin = 10;

PORT | PIN | const fnt echorin=5;
E | D10

void setup()
<

Serial.begin(9600);
pinMode(TrigPin, OUTPUT);
pinMode (EchoPin, INPUT);

void loop()

digitalWrite(TrigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TrigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(TrigPin, LOW);
ca = pulseIn(EchoPin, HIGH) /

58.0;
ca = (int(cm » 100.0)) / 100.0;
Serial.print(cm);
Serial.print("ca™;
Serial.printlnQ);
delay(1000);

Sekcja 15. Modut Micro Servo 9g

Przebieg

W tej lekeji dowiesz sie, jak uzywa¢ modutu uliradzwigkowego do kontrolowania
kata obrotu przekiadni kierownicze;.

Serwo

Przektadnia kierownicza o serwonaped pozycyiny (katowy) do systeméw sterowar
nia, w kidrych katy stale sie zmieniajq i mogg by¢ utrzymywane. Nadaje sie
gtownie do systemdw sterowania, kidre muszq stale zmienia¢ kat, takich jak ramio-
na i nogi robotéw humanoidalnych, sterowanie kierunkiem modeli samochodow
i modeli samolotéw. Sygnat sterujgey przekfadni kierowniczej jest w rzeczywistosci
sygnatem modulacii szerokoéci impulsu (sygnat PWM).

W tej lekcji modut uliradzwigkowy jest uzywany do wykrywania réznych odleglo-
$ci w celu kontrolowania kgta obrotu.

PIN:
PORT | PIN Linia serw
E [ D10 [ oz Jorenmes
Wewnetrzne nagléwhi pindw s3
e w kolejnosci

KOD:
#include <Servo.h> checkdistance_10_90 < 15) €
Servo servo_11; servo_11.wurite(10);
float checkdistance_10_90) delay(500);
< >

digitalirite(10, LOW); else if (checkdistance_10_90 > 16

delayMicroseconds(2); 88 checkdistance_10_90) < 20)

digitalurite(10, HIGH); <

delayMicroseconds(10); servo_11.urite(90);

digitalurite(10, LOW); delay(500);

float distance = pulseIn(9, HIGH) )
/ 58.00; else if (checkdistance_10_90 > 21

delay(10); 88 checkdistance_10_90 < 25)

return distance; <
3} servo_11.write(150);
void setup() delay(500);
< b

pinMode (10, OUTPUT); )

pinMode(9, INPUT);
servo_11.attach(11);
>

void Loop()
<
if (checkdistance_10_90) > 10 8&



Przeslij kod do Arduino i poruszaj joystickiem, mozesz zauwazye, ze kolor i jasnoéé
RGB zmieniajq sie wraz z kierunkiem joysticka.

Sekcja 14. Modut ultradzwigkowy
Przebieg

Czujnik ultradzwigkowy doskonale nadaje sie do wszelkiego rodzaju projekiéw
wymagajacych pomiaru odleglosci.

Czujnik ultradzwigkowy

Modut czujnika ultradzwigkowego HC-SRO4 zapewnia bezkontakiowq funkcie
pomiaru 2 cm - 400 cm, dokladno$¢ pomiaru odleglosci moze osiagngé 3 mm.
Moduty zawierajq nadajniki ulradzwigkowe, odbiomik i obwéd sterujgey.

Podstawowa zasada pracy:
1. Uzywajgc wyzwalacza 1O dla sygnatu wysokiego poziomu co najmniej 10ps.

2. Modut automatycznie wysyla osiem 40 kHz i wykrywa, czy jest zwrotny sygnat
impulsowy.
3. JESU sygnat powraca, przez wysoki poziom, czas frwania IO o wysokim pozio-
mie wyjsciowym jest czasem od wystania ulradzwigkowego obracania skreféw.
Odleglosé testowa = [czas wysokiego poziomu x predkos¢ dzwigku (340 m/s)/2).
Wykres czasowy pokazano ponizej. Wystarczy podaé krétki impuls 10ps na
wejscie wyzwalajgce, aby rozpoczgé okreslanie zakresu, a nastepnie modut wysle
8-cyklowy impuls ultradzwiekéow o czestotliwosci 40 kHz i podniesienie jego echa.
Echo jest obiektem odlegtosci, kiéry jest proporcjonalny do szerokosci impulsu
i zasiegu. Zasieg mozna obliczyé na podstawie przedziatu czasu miedzy wysta-
niem sygnatu wyzwalajgcego, a odebraniem sygnatu echa. Wzor: Tps / 58 =
centymetr lub Tps / 148 = cal, lub: zakres = czas wysokiego poziomu * predkos¢
(340m/s) / 2. Sugerujemy uzycie cyklu pomiarowego powyzej 60 ms, aby za-
pobiec wysyfaniu sygnatu wyzwalajgcego do echosygnatu.
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Sekcja 11. Modut pirolizy cztowieka

Przebieg

W fej |e|<cLi dowiesz sie, jok uzywaé czujnika ruchu PIR z UNO. UNO jest sercem
fego projektu. ,Nastuchuje” czujnika PIR, a po wykryciu ruchu instruuje diode LED,
aby sie zaswiecita lub zgasta.

Czujnik PIR

Czujniki PR sq bardziej skomplikowane niz wiele innych czujnikdw opisanych w tym
samouczku (takich jak Hofokomérki, FSR i przetgczniki pochylenia), poniewaz isiieje
wiele zmiennych, kiore wptywaig na wejscie i wyjcie czujnika. Sam czujnik PIR ma
dwa gniazda. Kazde gniazdo jest wykonane ze specjalnego materiatu, kiéry jest
wrazliwy na IR. Zastosowany tutaj obiekiyw tak noprawde nie robi wiele, wiec wi-
dzimy, ze dwa gniazda ,widzq" z pewnej odleglosci (w zasadzie czutosé czujnika
widzi). Gdy czujnik jest bezczynny, oba gniazda wykrywaiq fe samgq ilos¢ promie-
niowania podczerwonego, czyli iloé¢ promieniowania ofoczenia emitowanego
z pomieszczenia, $cian lub na zewngirz. Kiedy przechodzi cieple ciato, takie jak
czlowiek lub zwierze, najpierw przechwytuje jedng potowe czujnika PIR, co powo-
duje dodatniq zmiane réznicy miedzy dwiema potéwkami. Kiedy ciepte ciato opusz-
cza obszar wykrywania, nastepuje odwrotna sytuacja, w wyniku kidrej czujnik ge-
neruje ujemng zmiane réznicy. Te impulsy zmian sq tym, co jest wykrywane.

PIN: KOD:

void setupO{

PORT PIN Serial.begin(9600);

pinMode(3, OUTPUT);

b
A AO void LoopO)<
Serial.println(analogRead(AD)) ;
C 03 i (analogRead(AD) > 500) €
digitalWrite(3,HIGH);
3 else ¢
digitalWrite(3,L0M);
)
b

Sekcja 12. Modut dotykowy

Przebieg

Zasada dziatania modutu dotykowego i przycisku jest toka sama. Wigeznik diody
LED moze byé sterowany za pomocg modutu dotykowego.

PIN: KOD:

void setup() ¢
inMode(3, INPUT);

PORT | PIN :Mod:mo, oUTPUT) ;

)

E D10 void loop() €

if (digitalRead(3)) ¢

C D3 5 gz::tzlﬂri‘.eﬂo, HIGH) ;

digitalWrite(10, LOW);
b
b




Sekcja 13. Modut joysticka
Przebieg

W tej lekeji nauczysz sie uzywaé joysticka do sterowania kolorem i jasno$cig RGB.

Pilot na podczerwiert
Mysle, ze kazdy grat w gry. W koncu granie w gry jest o wiele przyjemniejsze niz
nauka, ale nie wiem, czy kio uzywa gamepada do grania w gry. Joystick bardziej
przypomina gamepad, kontrolujge nasze $wiatta RGB pod réznymi katami i w réz-
nych kierunkach. W porzqdku, jesli nie grate$, zagrajmy razem w gre, ale zamiast
gra¢ w gre, uzywamy feledetekceii do sterowania $wiattami RGB. Celem jest umoz-
liwienie kazdemu nauczenia sie odczytywania wartosci z joysticka i sterowania
nim za pomocgq joysticka.
PIN:

PORT | PIN

D9. D10.
E D11

A2
A3

D

Porady

Joystick domyélnie ustawiony jest do prawej reki do sterowania nim! Jedli niektérzy
uczniowie sq przyzwyczajeni do sterowania leworecznego, nalezy zamieni¢ war-
tosci osi X i Y.

Przed rozpoczeciem gry musimy wykona¢ pewne prace przygotowawcze, naj-
pierw odczyta¢ wartoé¢ pozycii joysticka X, Y.

Odczytaj kod wartosci X, Y:

void setup()

{
Serial.begin(9600);

¥

void loop()

{
Serfal.print(™X: ");
Serial.print(analogRead(A2));
Serial.print(™ ");
Serial.print("Y: ");
Serial.printin(analogRead(A3));
delay(100);

Otwérz monitor szeregowy i potrzgénij joystickiem, zobaczysz, ze wartosci X i Y
na monitorze szeregowym sfale sie zmieniajq.
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Po odczytaniu osi X i Y mozemy ocenia¢ i kontrolowa¢ zgodnie z odczytang
warfosciq, nalezy jednak zaznaczy¢, ze wartosé graniczna oceny powinna by¢
nieco wyzsza i nieco nizsza od odczytane] warto$ci.

Porady

Dane odczytane tutaj nie sq takie same jak dane, o kiérych wspominalismy powy-
zej. Powyzszy schemat wykorzystuje port szeregowy do odczytania wartoéci po-
czqtkowej, poniewaz nie znamy wartosci X i Y. Odczytana futaj wartoéé ma po-
zwoli¢ uzvskanei wartoéci sterowaé $wiattem RGB.

Odezytaj kod danych joystic

Kod swiatla RGB sterowania osia X:

volatile float X; volatile float X; Write(9,0);analog~
volatile float Y; volatile float Y; Write(11,0);
void setup() void setup() b3
else if (X < 492)
X=0; X=0; <
Y=0; Y=0; analogWrite(10,0) ;analog-
b pinMode (9, OUTPUT); Write(9,X);analog~
void Lloop() pinMode (10, OUTPUT); Write(11,0);
{ pinMode (11, OUTPUT); b
X = analogRead(A2); b else
Y = analogRead(A3); void loop() <
b { analogWrite(10,0) ;analog-
X = analogRead(A2); Write(9,0);analog~-
Y = analogRead(A3); Write(11,0);
if (X >= 505) b
<

analogWrite(10,X) ;analog-
Porady
Nalezy zauwazye, ze: odczyfuLemy wartoéé X przez port szeregowy 497, dle
w celu zmniegszenio bfedu, zwiekszylismy wartos¢ graniczng do 505 1 492 i moz-

na jq zmodyfikowaé zgodnie z rzeczywistq sytuaciq.
Kod swiatla RGB sterowania osia Y: Kod kolekcji X, Y:

volatile flost X;
volatile flost ¥;
void setw()
<
X =0;
Y=0;
pindode(9, OUTPUT);
pinMode(10, QUTPUT);
pinMode(11, QUTPUT);
b
void loopO)
<

X = analogRead(A2);
Y = analogRead(A3)
if (Y >» 505)

<

else if (v <= 500)
<

analogirite(10, (500 = Y)) ;analog=

write(9,0);anslogurite(11,1);
>

b

snaloghrite(10,0) ;analog=

write(9,0);anslogurite(11,1);

3

volatile float X;
volatile float ¥;
void setup(O)

pinMode(11, OUTAUT);
void Loop()
<
X = analogRead(A2);
Y = snaloghead(A3);
if (X >= 505)
4

analogurite(10,X);analog=
urite(9,0);analoghrite(11,0);

else if (X < 492

<

analog¥rite(10,0);analog=

write(9,X);ansloghrite(11,0;
)

else
<
anslogurite(10,0) ;snalog~
write(9,0);analogurite(11,0);
>

it (Y >» 505)
<

analogirite(10,0);analog=
Write(5,0);analoghrite(11,Y);

else if (¥ <= 500)
<
analogurite(10,(500 =
¥)) ;analogurite(9,0) ;analog=
write(11,0;
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