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1 x driver moto.
1 X suport baterii

1 X bila control robot

1 X fire: mama — mama, tata — tata, mama — tata
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DE RETINUT!
pinii digitali 3, 5,
9 deoarece sunt folositi
implicit la controlul
motoarelor
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&9 sketch_nov25a | Arduino 1.8.5 - m| X
File Edit 3ketch Tools Help

sketch_nov25a §

/{ zona 1

void setup() { antelor care

/f zona 2
‘-inului A0
zator pinului D@

il

aspunzator pinului D@

fwiabilelor globale si
juta la dezvoltarea

program care se executa o singura data

alizarea tipului variabilelor:
®* INPUT: pinMode(analogInput, INPUT);
® OQUTPUT: 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 COM12




Rotor Coils

Commutator "':" e
l" ¢

Magnets
Shaft

Brushes

* Primul pin al

e 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, 0);







otor2Pinl,
Write(Motor2Pin2,

else

{

}

analogWrite(Motor2Pini,
analogWrite(Motor2Pin2,

eft);

speedRight);
0);

0);
-speedRight);
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analogWrite(Motor 'inl, speedRight);
analoghrite(Motor2Pin2, 0);
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IR Receiver

Object
body

Rays refilected
from surface

otodioda
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ref. a lesire o tensiune
. r. .

proportiona uprafete luminoase vom

avea o tensiune ma ‘1ar n suprafete de culoare inchisa o

tensiune mica)

* Se pot conecta la pini analogici si returneaza un rezultat pozitiv

* Se pot conecta la pini digitali si returneaza © sau 1
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Serial.beg | 4Signal);
1.print(" A4:");

‘Serial.print(In5Signal);

pinMode(Inl, INPUT);

pinMode(In2, INPUT); Serial.print(" A5:");
pinMode(In3, INPUT); Serial.println(In6Signal);
O pinMode(In4, INPUT);
pinMode(In5, INPUT);
///;) pinMode(In6, INPUT);
}
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