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ДОДАТОК А 

Висвітлення результатів у публікаціях 
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Рисунок А.1 – Титульний аркуш 

 

Рисунок А.2 – Зміст конференції 
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Рисунок А.3 – Початок огляду конференції 

 

Рисунок А.4 – Кінець огляду та література конференції 
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ДОДАТОК Б 

Код реалізації основного скетча на Arduino UNO 
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Код реалізації основного скетча на Arduino UNO 

// C++ code 

// 

int motorLT = 13; 

int motorLB = 12; 

int motorRT = 8; 

int motorRB = 7; 

 

int THRUST = 0; 

int FBM = 0; 

int RLM = 0; 

int RLR = 0; 

int ThrustLT = THRUST; 

int ThrustLB = THRUST; 

int ThrustRT = THRUST; 

int ThrustRB = THRUST; 

 

 

int ThrustPin = A0; 

int ThrustValue = 0; 

int FBMpin = A1; 

int FBMvalue = 0; 

int RLMpin = A2; 

int RLMvalue = 0; 

int RLRpin = A3; 

int RLRvalue = 0; 



83 

 

int enablemotorLT = 11; 

int enablemotorLB = 10; 

int enablemotorRT = 9; 

int enablemotorRB = 6; 

 

void setup() 

{ 

  pinMode(motorLT, OUTPUT); 

  pinMode(motorLB, OUTPUT); 

  pinMode(motorRT, OUTPUT); 

  pinMode(motorRB, OUTPUT); 

   

  digitalWrite(motorLT, HIGH); 

  digitalWrite(motorLB, HIGH); 

  digitalWrite(motorRT, HIGH); 

  digitalWrite(motorRB, HIGH); 

   

  analogWrite(enablemotorLT, THRUST); 

  analogWrite(enablemotorLB, THRUST); 

  analogWrite(enablemotorRT, THRUST); 

  analogWrite(enablemotorRB, THRUST); 

} 

 

void loop() 

{ 
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  ThrustValue = analogRead(ThrustPin); 

  THRUST = map(ThrustValue,0,1023,0,255); 

  ThrustLT = THRUST; 

  ThrustLB = THRUST; 

  ThrustRT = THRUST; 

  ThrustRB = THRUST;   

  //  FORWARD BACKWARD MOVEMENT   

  FBMvalue = analogRead(FBMpin); 

  FBM = map(FBMvalue,0,1023,-THRUST/4,THRUST/4); 

  if(FBM > 5) 

  { 

    ThrustLT -= FBM; 

 ThrustRT -= FBM; 

  } 

  if(FBM < -5) 

  { 

    ThrustLB += FBM; 

 ThrustRB += FBM; 

  } 

  //  RIGHT LIGHT MOVEMENT  

  RLMvalue = analogRead(RLMpin); 

  RLM = map(RLMvalue,0,1023,-THRUST/4,THRUST/4); 

  if(RLM > 5) 

  { 

    ThrustRT -= RLM; 

 ThrustRB -= RLM; 
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  } 

  if(RLM < -5) 

  { 

    ThrustLT += RLM; 

 ThrustLB += RLM; 

  } 

  //  RIGHT LIGHT ROTATION  

  RLRvalue = analogRead(RLRpin); 

  RLR = map(RLRvalue,0,1023,-THRUST/4,THRUST/4); 

  if(RLR > 5) 

  { 

    ThrustLT -= RLR; 

 ThrustRB -= RLR; 

  } 

  if(RLR < -5) 

  { 

    ThrustRT += RLR; 

 ThrustLB += RLR; 

  } 

  analogWrite(enablemotorLT, ThrustLT); 

  analogWrite(enablemotorLB, ThrustLB); 

  analogWrite(enablemotorRT, ThrustRT); 

  analogWrite(enablemotorRB, ThrustRB); 
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ДОДАТОК В 

Демонстраційний матеріал у вигляді презентації 
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