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ДОДАТОК  А 

Скетч програми для Arduino 

 

 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27,16,2);  

 

#include <Wire.h>  

#include <Servo.h> 

Servo up_down, left_right, front_back, clamp;  // Создайте сервоприводный 

объект 

int clmp = 45;                                

int frnt_bck = 45; 

int lft_rght = 90; 

int up_dwn = 45; 

 

#include <SoftwareSerial.h>      // для роботи з Bluetooth на довільних пінах 

SoftwareSerial bluetooth(1, 0);  // RX, TX 

char command = ' ';              // Команда з Bluetooth 

 

#include <DHT11.h> 

DHT11 dht11(12); 

int temperature = 0; 

int humidity = 0; 

 

#include <FastLED.h> 

#define LED_PIN 13  //пін, до якого підключена стрічка 

#define LED_COUNT 12 

CRGB leds[LED_COUNT]; 

int currentLED = 0;  // Змінна для поточного світлодіода 

 

class Motor {// Створюємо клас для роботи з моторами 

private: 

    int pwmPin; // Пін для ШІМ 

    int dirPin; //Пін для напрямку 

public: 

    // Конструктор 

    Motor(int pwm, int dir) { 

        pwmPin = pwm; 

        dirPin = dir; 

        pinMode(pwmPin, OUTPUT); 

        pinMode(dirPin, OUTPUT); 
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        stop(); //зупинити двигун при ініціалізації 

    } 

    // встановити швидкість (-255 до 255) 

    void setSpeed(int speed) { 

        speed = constrain(speed, -255, 255); // Обмеження швидкості в діапазоні від -

255 до 255 

        if (speed > 0) { 

            digitalWrite(dirPin, LOW);  // Напрямок вперед 

            analogWrite(pwmPin, speed); // Установка швидкості 

        } else if (speed < 0) { 

            digitalWrite(dirPin, HIGH);   // Напрямок назад 

            analogWrite(pwmPin, -speed); // Установка швидкості 

        } else { 

            stop(); // Якщо швидкість 0, зупиніть двигун 

        } 

    } 

 

    // Повна зупинка двигуна 

    void stop() { 

        analogWrite(pwmPin, 0);      // Вимкнути ШЫМ 

        digitalWrite(dirPin, LOW);   

    } 

}; 

 

Motor leftMotor(3, 4); // 3 - PWM, 4 - напрямок обертання двигуна 

Motor rightMotor(11, 5); 

 

// Переменные для таймера 

unsigned long previousMillis_rgb = 0;  // останный час оновлення 

const long interval_rgb = 30;          // Інтервал у мілісекундах (100 мс)) 

unsigned long previousMillis_lcd = 0;   

const long interval_lcd = 200;         

 

const int leftSideSensor = A3;    // Лівий бічний датчик 

const int leftFrontSensor = A2;   // Передній лівий датчик 

const int rightFrontSensor = A1;  // Передній правий датчик 

const int rightSideSensor = A0;   // Правий бічний датчик 

const int threshold = 500;        // Порогове значення для датчиків 

 

int cmode = 1; 

 

void setup() { 

  clamp.attach(10); 
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  up_down.attach(9); 

  left_right.attach(8); 

  front_back.attach(7); 

 

  lcd.init(); 

  lcd.backlight();  // Увімкніть підсвічування дисплея 

  lcd.print("LCD працює"); 

 

  FastLED.addLeds<WS2812, LED_PIN, GRB>(leds, LED_COUNT);  // 

ініціалізація стрічки 

  FastLED.clear();                                         // Гасимо всі світлодіоди 

  FastLED.show(); 

 

  bluetooth.begin(9600);  // ініціалізація Bluetooth   

} 

 

void loop() { 

unsigned long currentMillis = millis(); // таймер реберної стрічки 

  

  if (currentMillis - previousMillis_rgb >= interval_rgb) { //Перевірте, чи ми 

передаємо час для перемикання 

    previousMillis_rgb = currentMillis;  // оновлення часу    

    leds[currentLED] = CRGB::Black; // гасити попередній світлодіод 

    leds[6 + currentLED] = CRGB::Black; 

    currentLED++;// перехід до наступного світлодіода 

    if (currentLED >= LED_COUNT) { 

      currentLED = 0;  // Якщо ми дійшли до кінця, ми повертаємось до початку 

    } 

    leds[currentLED] = CRGB(255, 40, 0);  // Запалюємо  світлодіод 

помаранчевого кольору  

    leds[6 + currentLED] = CRGB(255, 50, 50); // малиновий колір (RGB) 

    FastLED.show(); 

  } 

    

   if (currentMillis - previousMillis_lcd >= interval_lcd) { //таймер для обробки 

температури датчика вологи 

    previousMillis_lcd = currentMillis; 

 

    int result =  dht11.readTemperatureHumidity(temperature, humidity); 

    if (result == 0) { 

      lcd.clear(); 

      lcd.setCursor(1, 0); 

         String s = String("Тепло : ")+temperature+ String(" °С"); 

      lcd.print(s); 
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      lcd.setCursor(1, 1); 

   

     s = String("Волога: ")+humidity+ String(" % "); 

      lcd.print(s); 

    } 

    

  } 

  // Значення читання з ІЧ -датчиками 

  int leftFrontValue = analogRead(leftFrontSensor); 

  int rightFrontValue = analogRead(rightFrontSensor); 

  int leftSideValue = analogRead(leftSideSensor); 

  int rightSideValue = analogRead(rightSideSensor); 

 

  // Перевірка наявності команди за допомогою Bluetooth 

  if (bluetooth.available() > 0) { 

    command = bluetooth.read(); 

  } 

  // Обробка команд Bluetooth 

  if (command != ' ') {   

    if (command == '2' && cmode == 2) {cmode = 1; command = ' '; }   

    if (command == '2' && cmode != 2) {cmode = 2; command = ' '; }    

    if (command == '3' && cmode == 3) {cmode = 1; command = ' '; } 

    if (command == '3' && cmode != 3) {cmode = 3; command = ' '; } 

       

    if (cmode == 1) { TruckCommand(command); } 

    if (cmode == 2) {ManipulatorCommand(command);} 

     

    if (command == '0') { command = ' '; }   

   return;                                  

  } 

 

  // Автономний рух (обхід перешкод) 

  if (cmode == 3) { 

    if (leftFrontValue < threshold && rightFrontValue < threshold) {  

      turnAround(); 

    } else if (leftFrontValue < threshold) { 

      turnRight(); 

    } else if (rightFrontValue < threshold) {  

      turnLeft(); 

    } else if (leftSideValue < threshold) { 

      moveRight(); 

    } else if (rightSideValue < threshold) { 

      moveLeft(); 

    } else {  
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      moveForward(); 

    } 

  } 

} 

 

// Функції керування моторами 

void moveForward() { 

  leftMotor.setSpeed(150); 

  rightMotor.setSpeed(150); 

} 

void moveBackward() { 

  leftMotor.setSpeed(-150); 

  rightMotor.setSpeed(-150); 

} 

void turnLeft() { 

  leftMotor.setSpeed(-100); 

  rightMotor.setSpeed(100); 

} 

void turnRight() { 

  leftMotor.setSpeed(100); 

  rightMotor.setSpeed(-100); 

} 

void turnAround() { 

  leftMotor.setSpeed(-150); 

  rightMotor.setSpeed(-150); 

  delay(1000); 

  leftMotor.setSpeed(-100); 

  rightMotor.setSpeed(100); 

  delay(1000);  // Час повороту 

} 

void moveLeft() { 

  leftMotor.setSpeed(50); 

  rightMotor.setSpeed(150); 

} 

void moveRight() { 

  leftMotor.setSpeed(150); 

  rightMotor.setSpeed(50); 

} 

void stopMotors() { 

  leftMotor.setSpeed(0); 

  rightMotor.setSpeed(0); 

} 

//Обробка команд Bluetooth для візка 

void TruckCommand(char cmd) { 
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  switch (cmd) { 

    case 'F':moveForward(); break;   // Вперед 

    case 'B': moveBackward();break;  // Назад 

    case 'L':turnLeft();break;   // повернути праворуч 

    case 'R':turnRight();break;  // повернути праворуч 

    default:stopMotors();break;      

  } 

} 

// Обработка команд Bluetooth для маніпулятора 

void ManipulatorCommand(char cmd) { 

  switch (cmd) { 

    case 'F': frnt_bck += 3; break;  // Вперед 

    case 'B': frnt_bck -= 3; break; // Назад 

    case 'L': lft_rght += 3; break;  // повернути ліворуч 

    case 'R': lft_rght -= 3; break; // повернути праворуч 

    case 'U': up_dwn += 3;  break;  //  вгору     

    case 'D': up_dwn -= 3;  break; // вниз 

    case 'O': clmp++; break;  // Відкрити 

    case 'C': clmp--; break; // Закрити 

  } 

      clamp.write(clmp); 

      up_down.write(up_dwn); 

      left_right.write(lft_rght); 

      front_back.write(frnt_bck); 

      delay(50); 

} 
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ДОДАТОК Б 

Публікація. Розробка реконфігурованого мобільного робота  
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ДОДАТОК В 

Демонстраційний матеріал у вигляді презентації 
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