Honaroxk A Koa mporpamu npommBKu

BuTsr 3 koxy npommBKH:

#define ARDUINO_NANO 1

#include <Servo.h>

Servo focll;
Servo focl2;
Servo focl3;
Servo focl4;
Servo bazal;
Servo baza?;
Servo kranl;
Servo kran2;
int tok;

int data;

int ugol_bazal;
int ugol_kranl;
int ugol_focl;
int ugol baza?;
int ugol_kran2;
int ugol_focl2;
int ugol_baza0;
int ugol_kranO;
int ugol_foclO;

void setup()

{
Nastrojki();
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Serial.begin(9600);
while(true)

{

tok = analogRead(0);
delay(0.1*1000);
Serial.printin(tok);
delay(0.1*1000);

¥
}

void Nastrojki()

{

ugol bazal =0;
ugol_kranl = 90;
ugol_focll = 0;
tok = 0;

¥

void bazal(int alfa)

{
ugol bazal = ugol bazal + 1;

ugol_baza2 = - ugol_bazal,;

ugol_baza0 = ugol_baza0 + ugol_bazal,;

bazal.write(ugol bazal);
baza2.write(ugol_baza2);
delay(1*1000);

k
¥

void baza2(int alfa)

{
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ugol_bazal = ugol bazal - 1;
ugol_baza2 = - ugol_bazal,;

ugol_baza0 = ugol_baza0 + ugol_bazal,
bazal.write(ugol_bazal);
baza2.write(ugol_baza?2);
delay(0.01*1000);

¥
¥

void kranl(int alfa) {

ugol_kranl =ugol_kranl + 1;
ugol_kran2 = - ugol_kranl;

ugol_kran0 = ugol_kran0 + ugol_kran1,;
kranl.write(ugol_kranl);
kran2.write(ugol_kran2);
delay(0.01*1000);

k
k

void kran2(int alfa)

{

ugol_kranl =ugol_kranl - 1;
ugol_kran2 = - ugol_kranl;

ugol_kran0 = ugol_kran0 + ugol_kran1;
kranl.write(ugol_kranl);
kran2.write(ugol_kran2);
delay(0.01*1000);

¥

void focl1(int alfa)
{
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ugol_focll = ugol_focll + 1;
ugol_focl2 = - ugol_focli;

ugol_focl0 = ugol_focl0 + ugol_focli;
focll.write(ugol_focll);
focl2.write(ugol_focl2);
focl3.write(ugol_focll);
focl4.write(ugol_focl2);
delay(0.01*1000);

¥

void focl2(int alfa)

{

ugol_focll = - ugol_focll - 1;
ugol_focl2 = ugol_focl1,

ugol_focl0 = ugol_focl0 + ugol_focl1;
focll.write(ugol focll);
focl2.write(ugol_focl2);
focl3.write(ugol_focll);
focl4.write(ugol_focl2);
delay(0.01*1000);

¥

void resetty()

{

bazal.write(ugol baza0);
baza2.write(- ugol_baza0);
delay(1*1000);
kranl.write(ugol_kran0);
kran2.write(- ugol_kran0);
delay(1*1000);
focll.write(ugol_focl0);
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focl2.write(- ugol_focl0);
focl3.write(ugol_focl0);
focl4.write(- ugol_focl0);
delay(1*1000);

¥

void loop ()

{

Serial.read();
data = Serial.read();
delay(1*1000);

if (data=1) {
bazal();

}

else if (data = 2){
baza2()

}

else if (data = 3){
kranl()

}

else if (data = 4){
kran2()

}

else if (data = 5){
focll()

}

else if (data = 6){
focl2()

}

else if (data = 7){
resetty()
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}
delay(1*1000);

¥
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