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ДОДАТОК А 

 

 

Програма для роботи з Лідаром 

 

#include<RPLidar.h> 

 

 

// Ви потребуєте створення driverinstanceRPLidarlidar; 

 

#defineRPLIDAR_MOTOR3//ThePWMpinforcontroltheSpeedofRPLIDAR'

smotor. 

//ThispinshouldconnectedwiththeRPLIDAR'sMOTOCTRLsignal 

//////////////////////////////////////////////////// ///////////////////////////// 

 

 

floatminDistance = 100 000;floatangleAtMinDist = 0;floatdistance =0; 

floatangle=0; 

boolnewScan=0;//1 означає проходження нульового кута (початок 

нового кола сканування) 

boolGO=0;//1 означає відсутність перешкод поблизу (можливість їхати) 

// мінімально допустима дистанція в див.перше число-для кута від 0 до 

10 градусів, 2е-від 10 до 20 іт.д. до 360. 0-невідстежується 

intminDis[]={20,20,20,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0, 

0,0,0,0, 0,0,0,0, 0,0, 0,20,20,20}; 

 

voidsetup(){ 

// Bindthe RPLIDAR driver до arduinohardwareseriallidar.begin(Serial); 

//Serial.begin(115200); 
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Продовження Програми А 

 

 

// SetpinmodespinMode(RPLIDAR_MOTOR,OUTPUT); 

pinMode(13,OUTPUT); 

} 

 

 

//floatminDistance=100 000; 

//floatangleAtMinDist = 0;voidloop() { 

if(IS_OK(lidar.waitPoint())){ 

//performdataprocessinghere... 

distance = lidar.getCurrentPoint().distance;angle=lidar.getCurrentPoint().angle; 

 

if(lidar.getCurrentPoint().startBit){ 

// a newscan, відтворення попередніх даних...minDistance=100 000; 

angleAtMinDist=0; 

newScan =1; 

}else{ 

if ( distance> 0 &&distance<minDistance) {minDistance=distance; 

angleAtMinDist=angle; 

} 

} 

}else{ 

analogWrite(RPLIDAR_MOTOR,0);//stoptherplidarmotor 
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Продовження Програми А 

 

 

// trytodetect RPLIDAR...rplidar_response_device_info_tinfo; 

if(IS_OK(lidar.getDeviceInfo(info,100))){ 

//detected...lidar.startScan(); 

analogWrite(RPLIDAR_MOTOR, 255);delay(1000); 

} 

} 

 

 

if (newScan) { 

if (GO) digitalWrite(13, LOW); //можна їхатиGO=1; 

newScan=0; 

} 

byte N  =  angle /  10;  //Присвоєння  відбудеться  цілочислово 

 з галуззю дробової частини 

if(distance>0) { 

if((distance/10)<minDist[N]){//  /10 це переклад мм 

смdigitalWrite(13,HIGH);//Не можна їхати 

GO= 0; 

} 

} 

 

 

} 
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ДОДАТОК Б 

 

Апробація наукових результатів 
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ДОДАТОК В 

 

Демонстраціоний матеріал 
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