


1 X suport bate

1 X bila control robot

1 X fire: mama — mamag, tata — tata, mama — tata
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conecteaza 1la
intrarea VIN a L298




DE RETINUT!

pinii digitali 3, 5,

9 deoarece sunt folositi
implicit la controlul
motoarelor
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// zonma 1

void setup() { antelor care

fr on o g
// zoma Z 4

* pinului A@
;éEor pinului D@

spunzator pinului D@

variabilelor globale si
uta la dezvoltarea

program care se executa o singura data
alizarea tipului variabilelor:
®* INPUT: pinMode(analogInput, INPUT);
® OUTPUT: pinMode(digitalOutput, OUTPUT);

®* Serial.begin(9600); //pentru transmitere seriala
(folosit pentru debugging)

Zona 3:
®* Structura de program care se repeta la infinit

®* Programul care va rula pe microcontroller-ul Arduino

Arduino/Genuino Uno on COMI2




Rotor Coils

Commutator f/—" ;,-----

Magnets
Shaft

Brushes

®* Primul pin al

* Al doilea pin al motorului primeste valoarea vitezei dorite

* Se foloseste metoda analogWrite(pin, viteza) pentru comanda
motoarelor:

* analogWrite(motorl_pinl, 255);

///}3 * analogWrite(motorl_pin2, @);







I\
int MOTOR1 PIN1

int MOTOR1 PINZ
int MOTORZ PIN1
int MOTORZ PINZ

void setup()
Serial.begin(9600) ;
]:_:l_'i_l'L'[“II:ldl': {HDTDRl_PIHl , OUTPUT) ;
pinMode (MOT DRl_PIHE , OUTPEUT) ;
pinMode (MOTORZ PIN1, OUTEUT);
pinMode (MOTORZ PINZ, OUTEUT);

void loop ()
mergl (50, 50) ;

vold mergl(int wvitezaStanga,
1if (vitezaStanga > 0) {
analogWrite (MOTCR1 PIN1,
analogWrite (MOTCR1 PINZ,
else |
analogWrite (MOTCR1 PINI,
analogWrite (MOTOR1 PINZ,

1f (vitezaDreapta > 0) |
analogWrite (MOTCRZ PIN1,
analogWrite (MOTORZ PINZ,
lelse |
analogWrite (MOTCRZ PIN1,
analogWrite (MOTCRZ PINZ,

int witezaDreapta)

vitezaStanga) ;
0);

Q) ;

—vitezaStanga) ;

vitezaDreapta) ;
0);

) ;

—vitezalDreapta) ;

{




Mrite (MOCTCR1 PINI1, vitezaStanga) ;

Write (MOTOR1 PINZ, 0O);

0);

-vitezaDreapta) ;




Surface

IR Transmitter \J
Object
1 o

IR Receiver

Rays reflected
from surface

este
o tensiune
invel IR reflectata
(pentru supra iune mica, iar pentru

suprafete nereflectant 1Isiune mare

Pinii de la bareta de senzori se pot conecta la pini de tip
analogici sau de tip digitali de la placa Arduino, in acest ultim
caz microcontrolerul citind valori digitale © sau 1 pentru
tensiunile generate de fototranzistori.



















semnalINZ;
semnalIN3;
semnal IN4 ;
semnalINS;
semnalING;

semnalIN7;

void setup() | vold loop()

serial.begin(9600); semnal INZ analogBRead (INZ) ;
semnal TN3 analogRead (IN3) ;
semnal IN4 analogRead (IN4) ;
semnalINo analogRead (IN3) ;

pinMode (INZ, INPUT);
pinMode (IN3, INPUT);
pinMode (IN4, INFUT);
pinMode (IN5, INEUT); semnal ING analogRead (INE) ;
pinMode (IN&, INPUT); semnal INT analogRead (IN7) ;
pinMode (IN7, INFPUT);

1f ((semnalIN4 > 250) && (semnalINS > 250))

//mergli inainte




e IN4A &&%
e IN6 && IN7 => LED2

%







