Wykaz czesci, materiatow i narzedzi potrzebnych do
wykonania robota mobilnego programowanego.

Czesci.
Podwozie ( sklejka lub ptyta poliweglan 3 mm ).
2 lub 4 silniki z przektadniami.
4 kofa.
Mikrokontroler np. Arduino UNO lub Arduino NANO.
Sterownik silnikdw np. L298N.
Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci np. HC-SR04
Uchwyt czujnika.
Modut Bluetooth HC-05.
. Koszyk na baterie R6 ( paluszki ) — 6 lub 8 sztuk.
10.Mini ptytka stykowa.
11.Mikro wytacznik.
12.Kabelki do ptytek stykowych réznej dtugosci.
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Materiaty.

Tasma samoprzylepna dwustronna.
Plastikowe opaski samozaciskowe.
Sruby M3 mm.

Nakretki M3 mm.

Klej na goraco.

Tasma izolacyjna.

o Uk wWNPRE

Narzedzia.

Pita do drewna lub metalu.
Wiertarko-wkretarka.

Wiertta fi 3 mmii fi 6 mm.
Lutownica oporowa np. 40 W.
Wkretak ptaski i gwiazdkowy.
Nozyk do tapet.

Nozyczki.

NoubkwbheE
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Kod programu sterujacego robotem mobilnym

do schematu 1

Dzieki temu programowi robot porusza sie zawsze do przodu, ale jak napotka
na swojej drodze przeszkode to zatrzymuje sie i stara sie wybraé inny kierunek
poruszania. W ten sposdb bez przerwy przeszukuje pomieszczenie, aby znalezé
droge wyijscia.

ne trigPin 9
echoPin &

wy. ( Mogg to byé dowolne piny od 2-13)

T = 4; //Piny w Arduino do ktérych podtaczamy inl,in2,in3,in4 zprzekaznika silnikow. (Moga to by¢é dowolne piny od 2 -13)

//Ustawienia parametréw czujnika ultradzwigkowego.

duration = pulseln(echoPin, HIGH);
distance = (duration/2) / 29.1;
/jazda do przodu

v(200);

if (distance < 35){ //Jezeli przeszkoda w odlegiosci mniejszej niZ podana warte3c np.35 to : jedz do tytu, skrecaj.
di te (PP, LOW); /Postoj STOP.

e (LP, LOW):
//Czas w milisekundach 1000 milisekund to 1 sekunda

., HIGH); //Jazda to tyiu.



Kod programu sterujacego robotem mobilnym

do schematu 2

Dzieki temu programowi mozna sterowac robotem mobilnym w 4 kierunkach.
Uzywamy do tego dowolnego telefonu komdrkowego z zainstalowang aplikacjg
BluControl.

//Do pinu 0 i 1 podigczamy Modul BIuetcctthX z TX 1 TX z RX

i setup() {
S gin(9600);
pinMode (IN1,

(INZ,

> Q O O

(IN3,
p e (IN4, CUTPUT
}
void loop() { //Konfiguracja przyciskdow do sterowania.

if (Serial.availzble() > 0) {
data=Serial.r
if (data=='D")
przed(); }
if(data=="0") {
tyl{): }
if(data=='R") {
lewo():; }
if(data=="L") {
prawo(); }
if(data=="'C") {
no(); }
delay(30);

1

veid tyl () { //Jazda do tyilu.

void lewo () { //Skret w lewo.

void prawoe () { //Skret w prawo.
digitalWricte(IN1l, H

LOW): }



