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ДОДАТОК А 

Код програми 

 

 

#include <Servo.h> 

 

// Декларація сервоприводів для руху 

Servo servoFrontLeft; 

Servo servoFrontRight; 

Servo servoBackLeft; 

Servo servoBackRight; 

 

// Декларація сервоприводів для регулювання кліренсу 

Servo liftServo1; 

Servo liftServo2; 

Servo liftServo3; 

Servo liftServo4; 

 

// Піни для підключення сервоприводів 

const int frontLeftPin = 2; 

const int frontRightPin = 3; 

const int backLeftPin = 4; 

const int backRightPin = 5; 

 

const int liftServo1Pin = 6; 

const int liftServo2Pin = 7; 

const int liftServo3Pin = 8; 

const int liftServo4Pin = 9; 
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// Команди 

String command; 

 

// Значення для високого і мінімального кліренсу 

const int highClearance = 300; 

const int lowClearance = 10; 

 

void setup() { 

  // Ініціалізація серводвигунів 

  servoFrontLeft.attach(frontLeftPin); 

  servoFrontRight.attach(frontRightPin); 

  servoBackLeft.attach(backLeftPin); 

  servoBackRight.attach(backRightPin); 

   

  liftServo1.attach(liftServo1Pin); 

  liftServo2.attach(liftServo2Pin); 

  liftServo3.attach(liftServo3Pin); 

  liftServo4.attach(liftServo4Pin); 

 

  // Ініціалізація серійного зв'язку 

  Serial.begin(9600); 

} 

 

void loop() { 

  // Читання команди з серійного порту 

  if (Serial.available() > 0) { 

    command = Serial.readString(); 

 

    if (command == "FORWARD") { 
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      moveForward(); 

    } else if (command == "BACKWARD") { 

      moveBackward(); 

    } else if (command == "LEFT") { 

      turnLeft(); 

    } else if (command == "RIGHT") { 

      turnRight(); 

    } else if (command.startsWith("LIFT")) { 

      adjustClearance(command); 

    } else if (command == "HIGH_CLEARANCE") { 

      setClearance(highClearance); 

    } else if (command == "LOW_CLEARANCE") { 

      setClearance(lowClearance); 

    } 

  } 

} 

 

// Функції для керування рухом 

void moveForward() { 

  servoFrontLeft.write(180); 

  servoFrontRight.write(0); 

  servoBackLeft.write(180); 

  servoBackRight.write(0); 

} 

 

void moveBackward() { 

  servoFrontLeft.write(0); 

  servoFrontRight.write(180); 

  servoBackLeft.write(0); 
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  servoBackRight.write(180); 

} 

 

void turnLeft() { 

  servoFrontLeft.write(0); 

  servoFrontRight.write(0); 

  servoBackLeft.write(180); 

  servoBackRight.write(180); 

} 

 

void turnRight() { 

  servoFrontLeft.write(180); 

  servoFrontRight.write(180); 

  servoBackLeft.write(0); 

  servoBackRight.write(0); 

} 

 

// Функція для регулювання кліренсу 

void adjustClearance(String command) { 

  int clearanceValue = command.substring(4).toInt(); // Отримуємо значення 

кліренсу 

  clearanceValue = map(clearanceValue, 10, 300, 0, 180); // Перетворення 

значення в градуси 

 

  liftServo1.write(clearanceValue); 

  liftServo2.write(clearanceValue); 

  liftServo3.write(clearanceValue); 

  liftServo4.write(clearanceValue); 

} 
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// Функція для встановлення високого або мінімального кліренсу 

void setClearance(int clearanceValue) { 

  int servoAngle = map(clearanceValue, 10, 300, 0, 180); // Перетворення 

значення в градуси 

 

  liftServo1.write(servoAngle); 

  liftServo2.write(servoAngle); 

  liftServo3.write(servoAngle); 

  liftServo4.write(servoAngle); 

} 
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ДОДАТОК Б 

Апробація результатів наукових досліджень 
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ДОДАТОК В 

Демонстраційний матеріал 
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