Arduino tanfolyam kezdbéknek és haladoknak

ff Fin 13 h

83 an LED eqpp

e an LED “Onected on moar x..
A e -k Abduitio bagpgs
int led = 13

A ThE 2etup routine pyps UHCe When you press
i NEN YO pre=3 reset:
void setup() ¢ s
Fd w1 1= A 1
(F itialize the digital pin sz an QUL

pinMode (led, OUTPUT);:

}

/¢ the loop roucine runs over and over again Eorewver:

void loop() { o I—— -
digitalVWrite(led, HIGH}; // turn tac LED on (HIGH 13 T :

ff wait for a secomd
delay{1000) ; ff walt [ a Seco
digitalWrite(led, Low) ;

off by making the v
i/ wait for 8 Fec nd
4elay(1000) /i A -'t

Jf turn the LED

}

4

13. Fényérzékelés, motorvezérlés, a robotika alapjai

Debreceni Megtestesiilés Plébania

Hobbielektronika csoport 2019/2020 |




Ajanlott irodalom

4 Aduino LLC.: Arduino Language Reference
 ATMEL: ATmega328p mikrovezérl§ adatlapja
d Brian W. Kernighan, Dennis Ritchie: A C programozasi nyelv
[ Cseh Rébert: Arduino programozasi kézikonyv
 Harsanyi Réka — Juhdsz Marton Andras:
Fizikai szamitastechnika: elektronikai alapok és Arduino programozas
 Ruzsinszki Gadbor: Mikrovezérl8s rendszerfejlesztés C/C++ nyelven |. — PIC mikrovezérlSk
1 Ruzsinszki Gadbor: Mikrovezérlds rendszerfejlesztés C/C++ nyelven Il. — Arduino
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https://regi.tankonyvtar.hu/hu/tartalom/tamop412A/2011-0010_harsanyi_fizikai_szamitastechnika/index.html

Témak és mintaprogramok

= LDR_test.ino — CdS fényérzeékeny ellenallasokkal mar tobbszor is
talalkozhattunk eléadasainkon, ezzel az egyszerli mintaprogrammal
fényt mériink, s a fénymeérénket megpréobaljuk kalibralni egy
luxméré segitségével

" tcrt5000_testl.ino — visszavert IR fény mérése TCRT5000
szenzorral, kornyezeti hatasok korrekcioja nélkiil

" tcrt5000_test2.ino — visszavert IR fény mérése TCRT5000
szenzorral, kornyezeti hatasok korrekcidjaval

= L293D_test_1M.ino — egy DC motor vezérlése L.293D IC-vel
" L293D test 2M.ino — két DC motor vezérlése L293D IC-vel

= motor_test.ino — a kétkerék meghajtasu robot motorjainak
ellenérzése (L298N motorvezérld kartyaval)

® robot with tcrt5000.ino - TCRT5000 szenzor alkalmazasa
ttkozésgatloként (akadaly észlelésekor leallitja a motort)
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CdS fényérzékeny ellenallas

A GL55 tipusu kadmiumszulfid (CdS)
anyagu ellenallasok vezet6képessége a
fény hatasara novekszik.

A spektralis érzékenység maximuma 540

nm (sargaszold). Migyanta ablak
Elektréddk ‘ /Cds Elektréda
Lathaté tartomany p—— .
Keramia
hordozé
Kivezetés
Cd ] :]
400 500 600 700
Novekvd hullamhossz (A) nm-ben —
g R10 )
Tipus Sotét- Ellenalldas @ 10 Valaszido Yy =1g R 100
ellenallas Ix
GL5528 1 MQ 10 — 20 kQ 20-30ms R10 és R100 a 10 és 100 lux-nal
meért ellenallas értékek.
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Fotometriai alapfogalmak

Fényforras fényerdssége: az egységnyi térszogbe kisugarzott fényteljesitmény (ref 555
nm). Mértékegysége: 1 cd (= 1W/683 sr), kb. 1 gyertya fényer6ssége. Egy 100 W izz6
fényerdssége kb. 120 cd.

Fényaram: a fényerdsség és a kisugarzasi térszog szorzata. Mértékegysége:
1lm(=1cd-1sr)Egy 100 W izzolampa fényarama kb. 1380 lumen.

Megvilagitas erdssége: az adott felliletre es6 fényaram és a fellilet nagysaganak
hanydosa. Mértékegysége: 1 Ix (1 lux a megvildgitasa annak a felliletnek, amelynek 1
négyzetméterére merdlegesen és egyenletesen 1 lumen fényaram esik). Egy 100 W izz6
1,5 m tavolsagbadl kb. 100 Ix megvilagitast eredményez.

Kornyezet Megvilagitas (lux)

Iroda 500
Folyosd 50
Napfény nyaron 100 000
Napfény télen 10 000
Telihold 0,2
Szinérzékelés hatara 3
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LDR test.ino

Az LDR és a 10 kQ-os ellenallas feszult-
segosztot alkot. Az oszto feszliltségét az
ADC segitségével megmérve, az LDR e cesvsevseveses
ellendllasa meghatarozhato PR * " Ve vei v
void setup() { : . ® o o 0 0 e

Serial.begin (9600) ; O PHHBOSOE

analogReference (DEFAULT) ; - .: ::: v

3
) =
D13 3VI REF AD AL A2 A3 A4 AS AL A7 5V RST GND VIN
b X X R R X | o
L L
} T ® ® 9 ® 0 " 0 " 0PN . L] L ]

LR B L L L L L O

L

void lOOp() { . e * 0 e 0 0
int sensorValue = analogRead (A0) ; / L
Serial.print("A0 = "); 10k fmtz,mg
Serial.print (sensorValue) ;

Serial.print (" VO: "); ; ; .
float voltage = sensorValue*4.66/1023; Itt 4,66V a meért tenyleges referencia

Serial.print(voltage, 3) ; . 7
float Rx = 10000.0; fesziltség (5 V helyett).

if (sensorValue > 0) {

Rx = 46.6/voltage - 10; Rx kiszamitasa:
} *
Serial.print(" V Resistance = "); voltage = 4,66 V * 10k /(Rx + 10k)
Serial.print(Rx,1); ep . .
Serial.println (" kOhm"); Ha Rx-et kifejezzuk, akkor:

delay (2000) ; Rx = 4,66 V * 10k / voltage — 10k
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A fotoellenallas kalibralasa

Feladat: valtoztassuk a megvilagitast, és mérjuk meg az LDR
ellenallasat a megvilagitas fuggvényében! (Luxmérd alkalmazast
talalunk az okostelefonokhoz is)

Megvilagitas Ellenallas rua -
. 50,00 O Ellenallas
10 14,00 100,00
15 10,90
25 7,80 v =0,64
33 6,00
50 4,70
65 3,90 10,00
100 3,20
150 2,30
500 1,40
Lux
1,00 T T |
1 10 100 1000

Mindkét skdla logaritmikus!
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TCRT5000 reflektiv optikai érzékelo

Egy IR LED-et és egy fototranzisztort tartalmaz.

Miikodési elv: ha nincs akadaly, a fény nem verdédik
vissza, a tranzisztor nem érzékel fényt.

Visszaverddés esetén a tavolsagtol és a reflexios
tényez6tdl fiigg a visszaverddési arany.

By
=,
AMdy ¢ A
100k
051
4 C £ c
| |
%|{
K ¥ E.  SIGT 1 2
=
/" TCRT5000 /" TCRT5000
47k ‘ B ‘ B
| | | - o RN | | - |
GND I Y | | Y |
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Bekotesi vazlat

Fototranzisztornal mindegy, hogy kollektor- vagy emitter oldalra
keril a munkaellenallas. Mi most emitter oldalra tettiik, igy a
nagyobb fesziltség nagyobb megvilagitottsagot jelent.

5V
100 Q 47 kQ
, /
_DG e o 0o 0 @ e o 0o 0 @ e o 0 o @ o/o.. 7....
digital

TCRTSOOO OUtpl’It ooti-.o_o/io"o ® o o 0 @
! ..t....t"ﬁitib'it-'w-t *e o o o o
oooo-o :::::

O-EA
ONYN
ONINTYY

TEIEEEFEELE]: * * = 1
12 )10 D p7 Db DS D4 DI D2 GND RST RXD TXL L
B Y 4R '
A l ARDUING.CC -
AD o — = -
— - s
— - "IN e o o
- o

® o o o o o 0 0
Ll e o o @ e ® e o o ° o @
D13 3V3 REF AD A} A2 A3 A4 A5 Ab A? 5V RST GND VIN
R2 gRl A AL L E L L L L L L1 ] ©o o s 000000000
® 00 0 0 e e e e s (INNNNNEEENEEED ¢ ¢ e ¢ e 00 e 00
4?kﬁ IDDQ o o o 8 e o e @ 0 e °
L e o e o o 0o @ ® o o o 0 ® o o o 0 e o o o o
e ° o o e 0 @ e o o o @ * o o o @ L .

fritzing
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TCRT5000 testl.ino

= Tobb méreést végziink, atlagolassal

void setup() {
Serial.begin(9600);
analogReference (DEFAULT) ; //VCC referencia
pinMode (6,0UTPUT)
digitalWrite(6,HIGH);
}

void loop() {
int a = meres(A0, 500);
Serial.print("A = ");
Serial.println(a);
delay(500);

}

int meres(int pin, int n) {
long sum=03
for(int i=0; i<n; 1di++) {
sum += analogRead(pin);
¥

return sum/nj;

}
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Kisérletezziink!

= Tavolitsunk/kozelitsiink egy targyat, és figyeljiik a mért értékek
valtozasat!
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tcrt5000 test2.ino

A beszlr6d6 fény hatasat ugy minimalizalhatjuk , hogy a LED ki- és
bekapcsolt allapotaban is végziink egy-egy mérést, s csak a valtozast
vessziik figyelembe

A LED-et a D6 kimenet vezérli, az analég jelet az A0 bemenet fogadja

void setup() {
Serial.begin(9600);
analogReference (DEFAULT) ;
pinMode (6, OUTPUT);
digitalWrite(6,L0W) ;

} ¥

digitalWrite(pinl, LOW);

int meres(int pinl, int pin2, int n) {
long suml=0, sum2=0, difi;
digitalWrite(pinl, HIGH);
for(int i=0; 1i<n; 1i++) {
suml += analogRead(pin2);

Hobbielektronika csoport 2019/2020

void loop() {
int a = meres(6,A0, 500);
Serial.print("A = ");
Serial.println(a);
delay(500);

for(int i=0; 1i<n; i++) {
sum2 += analogRead(pin2);

}

difi = (suml - sum2)/n;

return difi;

12 Debreceni Megtestesiilés Plébania




A beszlir6do6 fény hatasa

= Az alabbi tablazatban és abran 6sszehasonlitottuk a két program
eredményét. A kiilonbséget a beszlir6dé tény okozza

Tavolsag [cm] Testl Test2 1200

1 1000 939
2 994 908 - ::g
3 991 866 1000 '

5 984 775
8 966 705

10 750 524 800
12 590 352
15 497 222

600

400

200

0

0 2 4 6 8 10 12 14 16
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Bevezetés a robotikaba

T
e iy o
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Kisteljesitményli DC motorok

Ha aram folyik a vezetan,
a magneses ter erot fejt
ki ra, ami forgatonyo-
matékot eredményez.

\

| e S ——
.

Tipikus kefés motor metszeti képe (

. F
Kommutator
Forgoresz \ /(arumvulfu) || terdleges a
. - vezetékre ésa
MGQHES mdgneses tér
Kefék irdnydra is
Alloresz Feszlltség: 3V —6V
(haz) Aram: 0.4 A-0.6 A
Tekercsek Forgasirany valtas: polaritasvaltassal

|_Kivezetések
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Motorvezerles: H-hid

Ha a motor forgasiranyat meg akarjuk valtoztatni, fel kell cserélni a polaritast.
Ezt négy kapcsoldval tudjuk megoldani. Az elrendezést H-hidnak nevezziik.

! :

l/m KS‘L/ K1 P st-:/ mr—-\ M:st

MOTOR T
o] O ]

Bl -

]+

]+
+
(?

o
=]
X

i

|
]+

Fél hid A Fél hid B c
Forras és leirds: hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
K1 és K4 zarasakor a motor az egyik iranyba forog. J] | J] =
s s s s e s Tk ¢l 1k

K2 és K3 zarasakor az ellenkezé iranyba forog. . é -— @ |
Elektronikus vezerles: tranzisztorokkal | Py
Mivel K1 és K2, s hasonléan K3 és K4 sohasem lehet B i = . e
egyidejlleg zarva, elegendd félhidanként egy-egy —)  wue  (H—
vezérlbjel, mely a kapcsoldkat elleniitemben zarja.

1
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L293D 4db félhid, vagy 2db H-hid

Us(mofor‘) 0uT1 0UT3 Vss (logika) 1.2EN [} 1 15 ] Veet
35 = 1A ]2 15]] 4A
e ® 1Y [[3  1a[] 4y
i HEAT SINK AND | [}4 13[] | HEAT SINK AND
o  IN3 GROUND [|5  12f] I GROUND
2Y [le 1] 3y
ENABLE O-—— vs 11 enaBLE2 2A |7 10[] 3A
Veez [8 9]] 3,4EN
IN2 v: ) IN4 Vee
O (Legikai dramkérsk
4,5.6.7 tapellatasa)
14,15,16,17

OUT2 OUT4 L

Félhid: egyiranyu forgas vezérlésére
(pl. ventillatorok)

H-hid: polaritasvaltast igényl6
vezérlésekhez

1%

V,.=4,5-36V
V,, Vo, =23-7V
| =0,6A

| =1,2 A (100 ps) .

peak
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Egy motor vezérlése

R N R KT = <ot o cnecdéten o L it

H Stop
5 Inl és In2 a forgas iranyat adja meg.
H 1 0O  El6remenet Csak az 1,0 illetve 0,1 kombindcid esetén van
H 0 1  Hatramenet forgas.
H 1 1 Stop
L X X  Stop Egyszerlsitési lehet6ségek:

(ha sokalljuk a kivezetéseket)

1. HaE1l1,2 allandbéan magas
szintet kap, Inl és In2
onmagaban elég a
vezérléshez.

2. HalIn2 =Inl{inverter, IC-vel
vagy tranzisztorral) akkor
E1l,2 ésInl elegendd a
vezérléshez.

Made with [} Fritzing.org
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Egy motor vezérlése Arduinoval

Bekotési vazlat:

D2 = Inl (sdarga)

D3 = Enablel,2 (kék)

D4 = In2 (z61d)
Megjegyzések:

1. Az IC-t 180 fokkal elforgattuk a kedvez6bb vezetékezéshez!
2. Ha PWM jellel vezéreljik az E1,2 bemenetet, akkor
szabalyozhatjuk a motor
teljesitményét...

o5
o
1= W mE mE N W AD NI NE NE A% b Al
w_w 5 <
® 0 o 9 ° 0 0 0 " 00 L] ...0.0.0.0CQl_'.O
L * o o ® o o o 9 * e 9 o 0 L L ® °o o 0 0 * e o 0 9
L ¢ s o . ¢ o & o0 L B L L ¢ o o 00 LA * e o o0 L

Az Arduino itt az USB csatlakozon keresztiil kap tapfesziltséget! Made with [} Fritzing.org
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L293D test 1M.ino

" Egy motor vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s
eléremenet, 1s varakozas, majd 2s hatramenet ismétlédik. Az el6re-
és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel torténik.

#define PWMA 3 //L293D pinl void loop()
#define DI1A 2 //L293D pin2 {
#define D2A 4 //L293D pin7 delay (5000) ;

Serial.println("move forward 75%");
setMotor (196, 0); // Forward 75%

void setMotor (int speed, boolean reverse) delay (2000) ;
{ setMotor (0, O0); // Stop motor
analogWrite (PWMA, speed); delay (1000) ;
digitalWrite (D1A, 'reverse); Serial.println("move reverse 75%");
digitalWrite (D2A, reverse); setMotor (196, 1); // Reverse 75%
} delay (2000) ;
setMotor (0, O0); // Stop motor

void setup ()
{
Serial.begin (9600) ;
pinMode (PWMA, OUTPUT) ;
pinMode (D1A, OUTPUT) ;
pinMode (D2A, OUTPUT) ;
Serial.println("L293D test program") ;
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Két motor vezérlése Arduinoval

Megjegyzés:
A rajzon lathaté kapcsolasban A kapcsolds pazarldan bénik az
azonos vezérlés mellett a két Arduino kimenetekkel. Ez a feladat

motor azonos iranyba forog. kevesebb kivezetéssel is megoldhatd

A fényképen lathato fliggetlen
jobb és bal kerék meghajtasu
kocsihoz azonban az egyik motor
polaritasat fel kell cserélni!
Egyenesvonall mozgasnal a két
motor forgasa ellentétes iranyu!

AA Battery

Auajje
] SEA

l‘H Adsaaeg

“ﬂ AA Battery

R

Az Arduino itt az USB csatlakozoén keresztUT kap tapteszultséget! | ... o riingor
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L293D test 2M.ino

= Két motor vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s
eléremenet, 1s varakozas, majd 2s hatramenet ismétlédik.

" Az elOre- és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel torténik.

void setMotor (int speed, boolean reverse)

{
analogWrite (PWMA, speed);

#define D1A 2 //L293D pin2 digitalWrite (D1A, 'reverse);
#define D2A 4 //L293D pinT7 digitalWrite (D2A, reverse);

#define PWMB 6 //L293D pin9 digitalWrite (D3B, !reverse);
#define D3B 5 //1293D pinl0 digitalWrite (D4B, reverse);

#fdefine D4B 7 //L293D pinl5 }

void setup() { void loop() {
Serial.begin (9600) ; delay (5000) ;

pinMode (PWMA, OUTPUT) ; Serial.println("move forward 75%");

pinMode (D1A, OUTPUT) ; setMotor (196, 0); // Forward 75%
pinMode (D2A, OUTPUT) ; delay (2000) ;
pinMode (PWMB, OUTPUT) ; setMotor (0, 0); // Stop motor
pinMode (D3B, OUTPUT) ; delay (1000) ;

pin@ode(D?B, OUTPUT) ; Serial.println("move reverse 75%");
Serial.println("L293D test program") ; setMotor (196, 1); // Reverse 75%

} delay (2000) ;
setMotor (0, O0); // Stop motor
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Epitsiink robotot!

A képen lathato 2WD (kétkerék meghajtast) robot az olcsobbak
kozé tartozik, de nem volt szerencsés valasztas mert barkacsolas és
kiegésziték nélkiil nem lehet 6sszerakni
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A robot alvaz és a motorok

A 2WD robotalvaz (szerel6lap, bolygokerék, elemtarto, 2 db

egyenaramu motor a miianyag kerekekkel) kiilon készletként is
beszerezhet6

Konnyen 6sszeszerelhetd, de a szerel6lapon talalhaté furatok
egyetlen altalam ismert mikrovezérl vagy motorvezérlé kartyahoz
sem illeszkednek - jo, ha van otthon fur6gép, tavtartok és csavarok
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A mikrovezerlo kartya és kiegészitoi

Az Arduino kartya egy
szokvanyos UNO klén, CH340

USB-soros atalakitoval | i Sy BT Py
o=
. | | B R
Az Arduino IDE Tools BL)| ftitsiate s
iy . S s L W, | .
meniijében az Arduino/ i el S
o ’ ’ a = B F Cm X1 ”IL Tesssnnss i
Genuino Uno kartyat kell s T
kivalasztani L =R || pseean

ANALOG IN

e
00000..’

A Sensor shield kartya csak az
Arduino kartya kivezetéseinek
kényelmesebb elérésére valo,
egyébként nélkiilozhetd
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Az L298N motorvezérlo kartya

= A motorvezérld kartya egy L298N IC-t tartalmaz (Stmicroelectronics)
= Két teljes hid
= Max 46 V, ill. 2 A (max 25W)

& Védodiodak

= Motor és vezérlés kozos

vagy kiillon _ e o—
taplalassal L R o
(kozos taplalas max. 12 V-ig)
= Engedélyezés: jumper a S
kdzds ®@0O00O® o
* fixen (jumperrel) tapellatashozll—r ‘ ¥
< Kiilsé jellel (pl. PWM) -
—&F Y
[L298N Module JETINS G el

= Forras: lastminuteengineers.com/1298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/
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Egy lehetséges kapcsolas

" Az Arduino kartya itt kiillon
taplalast kap, csak a k6zos
pont (GND) van kozositve,
a motorvezeérl6 kartya pedig
sajat maga allitja el6 az 5V
tapfesziiltséget (jumper van ) —

Last Minute
ENGINEERS .com

12V Adapter

= Ha a motorok teljesitményét
(a robot sebességét) is szabalyozni
akarjuk, akkor az Enable bemeneteket T
is az Arduino-val kell meghajtani T

“ Forras: lastminuteengineers.com/1298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/
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Az altalunk megépitett kapcsolas

= A motorok taplalasat négy AA
ceruzaelemmel oldottuk meg

B- bal A- jobb

" Az Arduino kartya egy 9 V-os
elemrdl kap taplalast és

= A motorvezérlé elektronika +5V
fesziiltségét az Arduino
kartya biztositja

= A motorok tikor-
szimmetrikus bekotése
hardveresen biztositja
az ellentétes iranyu
forgast a bal és jobb
motornal

s Felhasznalt forras: =\ 4 |k

lastminuteengineers.com/1298n- spper-driver-arduino-tutorial/
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https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

A megépitett kapcsolas részletei

-

A részletfotokon lathat6 a B et
motorok bekotése és a ;T
tapellatas megoldasa
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motor test.ino

= Ez az egyszer( kis program csak arra szolgal, hogy a motorok
miikodését és forgasiranyat ellendrizni tudjuk

" Vezérlés:

#define B1A 7 // Bal motor elore
B1A B1B A1A A1B #define B1B 6 // Bal motor hatra
0 StCﬂ) #define Al1lA 5 // Jobb motor elore

” #define Al1lB 4 // Jobb motor hatra
0  Forward (El6re) | ,oig setup() {

1 Reverse (Hétra) Serial.begin(9600);
Serial.println("Motor test");
1 Left (Balra) pinMode (B1A,0UTPUT) ;
. pinMode (B1B,0UTPUT) ;
0 nght (JObbra) pinMode (A1A,OUTPUT) ;
cr e pinMode (A1B,0UTPUT) ;
L]

A program a S(.)ros.p?rton kiirja, digitalirite(B1A, LOW) ;
hogy éppen mit csinal (9600 bps)  digitalWrite(B1B,LOW);
digitalWrite(Al1A,LOW) ;
= A program: El6re 3 mp, digitalWrite (A1B,LOW);

Hatra 3mp, Jobbra 3 mp, J
Balra 3 mp, kozben 1-1 mp Stop  Folytatas a kévetkezé oldalon...

S =)k O = O
_— O = O O
_ O O = O
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motor test.ino

void loop() {
Serial.println("Forward ALL");
digitalWrite (B1A,HIGH);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite (A1A,HIGH);
digitalWrite(Al1B,LOW) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW) ;
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1lA,LOW);
digitalWrite(Al1B,LOW) ;
delay(1000);
Serial.println("Reverse ALL");
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,HIGH)
digitalWrite(Al1A,LOW);
digitalWrite(A1B,HIGH) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite (A1B,LOW);
delay(1000);
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Serial.println("Turn RIGHT");
digitalWrite(B1A,HIGH);
digitalWrite(B1B,LOW);
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW) ;
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(1000);
Serial.println("Turn LEFT");
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite (AlA,HIGH);
digitalWrite(A1B,LOW) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW) ;
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW) ;
delay(2000);
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Robot akadalyérzékelovel

Szereljiink fel egy TCRT5000 érzékel6t a robot elejére és kossiik a
kimenetét az Arduino A0 anal6g bemenetére!
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robot with tcrt5000.ino

Ebben a programban nem kapcsolgatjuk a LED-et

A program inditasakor végziink egy ,hattér” mérést, s ha ennél

10 %-kal tobb fényt érzékeliink, az akadalynak tekintjiik
void setup() {

#define B1lA 7 // Bal motor elore
#define B1B 6 // Bal motor hatra
#define AlA 5 // Jobb motor elore
#define AlB 4 // Jobb motor hatra

int state = 03 // O:stop, 1l:forward
int hatter, adat;

int meres(int pin, int n) {
long sum = 0;
for (int 1 = 03 1 < nj; i++) {
sum += analogRead(pin);
}

return sum / n;
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Serial.begin(9600);
Serial.println("Motor with TCRT5000");
analogReference (DEFAULT) ;
pinMode(B1A, OUTPUT);

pinMode (B1B, OUTPUT);

pinMode (A1A, OUTPUT);

pinMode (A1B, OUTPUT);
digitalWrite(B1A, LOW);
digitalWrite(B1B, LOW);
digitalWrite(AlA, LOW);
digitalWrite(Al1B, LOW);

hatter = meres(A0, 100);
Serial.print("Hattér = ");
Serial.print(hatter);
Serial.print(" Limit = ");
hatter = hatter + hatter / 10;
Serial.println(hatter);
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robot with tcrt5000.ino

void loop() {
adat = meres(A0, 100);
switch (state) {
case 0: { digitalWrite(B1A, LOW);
digitalWrite(B1B, LOW)
digitalWrite(AlA, LOW);
digitalWrite(A1B, LOW);
if ( adat < hatter) {
Serial.println("Forward ALL"); state = 1;

¥

break;

case 1: { digitalWrite(B1A, HIGH);
digitalWrite(B1B, LOW);
digitalWrite(A1A, HIGH);
digitalWrite(A1B, LOW);
if ( adat > hatter) {

Serial.println("Stop ALL"); state = 0;
¥
break;
¥

}
delay(50);
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Az Arduino nano kartya kivezetései

19 lLFE 2314 The
...; —

ez TXD [ PDL | EEl——® 0 %4
[revris| RXD || PD@ | EE——®) 35*
Jecmvra4][RESET] PC6 | EE——e |
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power sum for each pin's
ver 3 rev 1 group shnuld not exceed l8emA
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Ellenallas szinkodok

4-band color code I I I ' 10K Ohms + 5%
_ .

5-band color code Dll_ 47.5 K Ohms + 1%
|

6-band color code

276 Ohms = 5%

Multiplier Tolerance
SLV 0.01 SLV = 10%
First Digit Second Digit  Third Digit GLD 0.1 GLD + 5% Temperature

BLK-1
BRN-10

Coefficient

BRN + 1% BRN-100ppm

RED-100 RED 2% RED-50ppm

GRN-100K GRN % 0.5%
BLU-1M

YEL-25ppm

BLU-x0.26%
VIO-10M VIO £0.1%

WHT-9 WHT-9 WHT-9
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