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ДОДАТОК А 

Лістинг програми 

 

#include <Servo.h> 

int trigPin1 = 11; //Тригер  

int echoPin1 = 10;  //Ехо  

int trigPin2 = 9; //Тригер  

int echoPin2 = 8;  //Ехо  

int trigPin3 = 7; //Тригер  

int echoPin3 = 6;  //Ехо  

int duration1, cm1, duration2, cm2, duration3, cm3;  

int open = 90; 

int close = 0;  

Servo servo1; 

Servo servo2; 

Servo servo3; 

int value; 

int numberOfParts1 =0; 

int numberOfParts2 =0; 

int numberOfParts3 =0; 

int plus = 12; 

int minus = 13; 

void workspace1 () 

  { 

digitalWrite(trigPin1, LOW);  

delayMicroseconds(5);  

digitalWrite(trigPin1, HIGH);  

delayMicroseconds(10);  

digitalWrite(trigPin1, LOW);  

duration1 = pulseIn(echoPin1, HIGH);  
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cm1 = (duration1/2)/29; 

 } 

 void workspace2 () 

  { 

  digitalWrite(trigPin2, LOW);  

delayMicroseconds(5);  

digitalWrite(trigPin2, HIGH);  

delayMicroseconds(10);  

digitalWrite(trigPin2, LOW);  

 

duration2 = pulseIn(echoPin2, HIGH); 

  cm2 = (duration2/2)/29; 

} 

 void workspace3() 

  { 

  digitalWrite(trigPin3, LOW);  

delayMicroseconds(5);  

digitalWrite(trigPin3, HIGH);  

delayMicroseconds(10);  

digitalWrite(trigPin3, LOW);  

duration3 = pulseIn(echoPin3, HIGH);  

cm3 = (duration3/2)/29; 

  } 

void setup() 

{  

Serial.begin (9600); // Ініціалізація порта  

 

//Ініціалізація входу та виходу  

pinMode(trigPin1, OUTPUT);  

pinMode(echoPin1, INPUT);  
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pinMode(trigPin2, OUTPUT);  

pinMode(echoPin2, INPUT); 

 

pinMode(trigPin3, OUTPUT);  

pinMode(echoPin3, INPUT); 

 

  pinMode(plus, OUTPUT);  

  pinMode(minus, OUTPUT);  

 

servo1.attach(4); 

servo2.attach(3); 

servo3.attach(2); 

 

servo1.write (0); 

servo2.write (0); 

servo3.write (0); 

} 

void servwork1() 

{ 

if (cm1< 30) 

    servo1.write (open); 

  else 

    servo1.write (close); 

} 

void servwork2() 

{ 

if (cm2 < 30) 

    servo2.write (open); 

else 
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    servo2.write (close); 

} 

void servwork3() 

{ 

if (cm3<30) 

    servo3.write (open); 

else 

    servo3.write (close); 

} 

void loop()  

 

{  

  digitalWrite (plus,HIGH); 

  digitalWrite (minus,LOW); 

 

  if (Serial.available() > 0) { 

  int value = Serial.parseInt(); 

    Serial.print(value); 

while(value==1) 

    { 

      workspace1 (); 

    servwork1();  

   delay (5000); 

       break; 

    } 

    while(value==2) 

    { 

      workspace2 (); 

      servwork2(); 

      delay (5000); 
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      break; 

    } 

    while(value==3) 

    { 

      workspace3 (); 

      servwork3(); 

      delay (5000); 

      break;    } 
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ДОДАТОК Б 

Апробація результатів наукових досліджень 
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ДОДАТОК В 

Демонстраційний матеріал 
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