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Felhasznalt és ajanlott irodalom
Néveri Gabor (Fizikus) cikkeibdl:
FizikusRobotBlog: Arduino alapok
FizikusRobotBlog: Akadalykikeriilé6 Robot v1.0
FizikusRobotBlog: Akadalykikeriilé6 Robot v2.0
FizikusRobotBlog: Akadalykikeriil6 Robot v3.0

Kilfoldi cikkek:
Makerblog: How to use a SHARP GP2Y0A21YKOF IR Distance Sensor ...

Instructables: Using TCRT500 IR sensor with Arduino (Remove noises)

Arduino learning: TCRT5000 Reflective Optical Sensor module example
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https://robotepites.blog.hu/2017/11/12/aruino_alapok
https://robotepites.blog.hu/2018/01/06/akadalykikerulo_robot_v1
https://robotepites.blog.hu/2018/01/09/akadalykikerulo_robot_v2
https://robotepites.blog.hu/2018/01/10/akadalykikerulo_robot_v3
https://www.makerguides.com/sharp-gp2y0a21yk0f-ir-distance-sensor-arduino-tutorial/
https://www.instructables.com/Using-IR-Sensor-TCRT-5000-With-Arduino-and-Program/
http://arduinolearning.com/amp/code/tcrt5000-reflective-optical-sensor-module-example.php

Korabbi el6adasok a témakorben

Kisteljesitményli egyenaramu motorok vezérlése (2015. december 17.)
el6adasvazlat [/mintaprogramok

Robotvezérlés sebességmérd szenzorral (2019. januar 31.) ™
el6adasvazlat ["imintaprogramok

Robotvezérlés WiFi kapcsolaton keresztiil 1. rész (2019. februar 14.) -
eléadasvazlat (@ mintaprogramok

Robotvezérlés WiFi kapcsolaton keresztiil 2. rész (2019. februar 28.)
eléadasvazlat ["/mintaprogramok _/

O NO OO M

Servo vezérlés, Processing keretrendszer, ultrahangos "radar"
(2020. marcius 5.) B el6adasvazlat & mintaprogramok

Optoérzékelék, motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2020. marcius 19.)
el6adasvazlat ["/mintaprogramok #¥video

Motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2021. januar 28.)
el6adasvazlat (@ mintaprogramok #video
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http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_12.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_12.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_13.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_13.zip
https://youtu.be/6bGSE9b2_jI
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/arduino20_09.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/arduino20_09.zip
https://youtu.be/eviRXXp_qpg

CdS fényérzékeny ellenallas

A GLS55 tipusua kadmiumszulfid (CdS) anyagu ellenallasok
vezetOképessége a fény hatasara novekszik.
A spektralis érzékenység maximuma 540 nm (sargaszold).

Relative response (%)
100

Mugyanfq ablak
20 Elektréddk CdS Elektréda

Kerdmia
60 hordozé
Kivezetés

40

20 /
Il B R 10

Y =19 (570507

400 500 Gl 700 SO0 Q00 1000
Wavelength (nm)

Tipus Sotét- Ellenallas @ 10 Valaszid6 R1’O es R10’0 d 1,0 é’S 100 lux-nal
ellenallas Ix mért ellenallas értékek.

GL5528 1 MQ 10 -20 kQ 20—30 ms
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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 mert, tenyleges referencia

Serial.print(voltage, 3) ; . 7
float Rx = 10000.0; fesziltség volt (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 (drnyékoljunk be), és
mérjik meg az LDR ellenallasat a megvilagitas fiiggvényében!
Luxmeérd alkalmazast talalunk az okostelefonokhoz is...

Megyvilagitas Ellenallas
[Lux] [kQ] Fyy -
. 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 . ! |
1 10 100 1000

Mindkeét skala logaritmikus!
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Tavolsag és fényelnyelés érzékelése

= A CdS fotoellenallas és egy LED I |
felhasznalasaval reflexios fényérzékel6t is
készithetiink (a LED fénye kozvetlentil ne
jusson ra az érzékeld feliiletre!)

= Ha a szenzor el6tt nincs targy, akkor nincs
visszaverédeés, nincs érzékelt fény

= Ha valami visszaveri a fényt, a tavolsagtol
és a reflexios tényez6tél tiigg a i
Visszavert fény eréSSége e 00008 oo 0o : e s 000 o : e s o000

= A szort hattérsugarzas (a
kornyezetb6l beszlir6dé tény)
kikiiszobolésére két méreést
végziink: bekapcsolt és kikapcsolt
LED-del, s a két mérés kiilonbségét . ..........
vessziik =
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cds sensor.ino

= Be- illetve kikapcsolt LED-del végzett,
2 x 500 mérés atlaganak kiilonbségét
vessziik

® A LED-et a D13 kimenet vezérli, az
analog jelet az A0 bemenet fogadja

void setup() { long meres(int pinl, int pin2, int n) {
Serial.begin(9600) ; long suml=0, sum2=0, difi;
analogReference (DEFAULT) ; digitalWrite(pinl, HIGH);
pinMode (13, OUTPUT); for(int i=0; +i<n; i++) {
DigitalWrite(13, LOW); suml += analogRead(pin2);
¥ }
digitalWrite(pinl, LOW);
void loop() { for(int i=03 d<nj di++) {
long a = meres(13, AO, 500); sum2 += analogRead(pin2);
Serial.print("A = "); }
Serial.println(a); difi = (suml - sum2)/n;
delay(500); return difi;
¥ ¥
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A reflexios tényezo vizsgalata

= Kilonbo6z6 szin anyagok fényvisszaverd képességét vizsgaltuk a
cds_sensor.ino program segitségével

= A tavolsagot rogzitettiik (kb. 3,5 cm)

= A mért értekek az ADC-bdl kiolvasott szamok (pontosabban azok
kiilonbsége be- és kikapcsolt LED-nél), tehat 6nkényes egységben
adottak

= A tablazatbol kiolvashato eltérések teszik lehetévé, hogy a
szenzorunkat pl. egy vonalkévetd robotban hasznositsuk
(fehér papiron a fekete vonal jol megkiilonboztethetd)

A vizsgilt anyag _

Fehér papir 183
Vilagosbarna asztallap 158
Fekete miianyag 92
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Tavolsagmérés CdS szenzorral

= Fehér és fekete papir bevonatu dobozok fényvisszaverd képességét
vizsgaltuk a tavolsag fiiggvényében (1 — 15 cm tartomanyban)

= Az eredményeket tablazatos formaban és grafikusan is mutatjuk
(az adatok most is az ADC-bdl kinyert szamok kiilonbségei)

CdS szenzor teszt - -
350
tav [cm] fekete fehér
1 161 297
2 140 261 300 —&— fekete
3 103 212 = feher
4 69 169 250
5 47 126
6 27 88 200
7 17 63
8 13 46 =
9 9 35 150
10 7 27
12 5 18 100
15 3 11
50
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Tavolsagmérés CdS szenzorral

- -

_____
—'_-_-------
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SHARP infravoros tavo

A Sharp infravoros tavolsagérzékeld szenzorok
haromszogeléses mddszerrel miikodnek: a
kibocsatott IR fény (850 nm) az akadaly tavolsagatol
fiiggden mas-mas szogben visszaverddve jut a
helyzetérzékeny detektorba

Tobbféle tipus létezik, melyek mérési tartomanyban,
valaszidében (16.5 — 39 ms), és kimenetben (analog,

vagy digitalis jel) kiillonboznek. Lens (]

Néhany ismertebb tipust az alabbi tablazatban
soroltunk fel

Méresi tartomany

Isagmérok

L ] “A” point

A—J “B” point

LED Position Sensing Device
(PSD)

Alkalmazasi terulet

GP2Y0A41SKOF 4 - 30 cm Robotporszivé, szaniter alkalmazasok
GP2Y0A21YKOF 10 — 80 cm Erintésmentes kapcsolok
GP2Y0A02YKOF 20 — 150 cm Erintésmentes kapcsolék
GP2YOA710KOF 100 — 550 cm Projektor autofékusz, emberi jelenlét detektor
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A SHARP GP2Y0A21YKOF IR szenzor

= A jelleggorbébdl latszik a B
SHARP szenzorok egyik |
negativ tulajdonsaga: nagyon
kis tavolsagoknal ugyanakkor
jelet ad, mint nagy
tavolsagoknal

g
(o

——— White paper (Reflectance ratio 90%)

= Ez a tipus pl. csak 10 cm-t6l
képes mérni, ha egyértelmii
adatot akarunk kapni

W ) I | PSR Gray paper (Reflectance ratio 18%) ||

N~

wh W
T
/

= Adatlap: 3 / \
GP2Y0A21YK.pdf ? L5 N
N
| T

0.5 SR

0 10 20 30 40 50 60 70 80
Distance to reflective object L(cm)
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https://media.digikey.com/pdf/Data%20Sheets/Sharp%20PDFs/GP2Y0A21YK.pdf

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.

SV
—_DG o @ o o 9 e o @ o o * o @ @9 @
digital
TCRT5000 Gkt - -
e @ ¢ ¢ ENEEEEEEEEEENNT ]
! ii‘i.i..t"ﬁitbb'tt-'m-t °
e @ o o e o e e e e e ®
..ﬂ'?’-....a.'...', .: < °
ADC Input — g e ; ;
AOQ » . g
. gm 900000000000000 Ol RREREEEEEEEREE
® o ® o e ® o o 0o v s D © © © ° 0 0 o e 00
47kQ 1000 e e @ e e e e e o @ e @
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 figyeljiikk 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);

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;
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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 n ::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

Hobbielektronika csoport 2020/2021 19 Debreceni Megtestesiilés Plébania



Akadalykikeriil6 robot

Két kerék meghajtasu
(2WD) robotalvaz

Harom, rogzitett iranyu,
TCRT5000 szenzor

A reflexios optikai
szenzorok jo
tényvisszaverd képességi
anyagok esetén 1-30 cm
tavolsagbol észlelik az
akadalyokat

A kiillonbo6z6 iranybdl
észlelt akadalyok
kikeriilésére alkalmas
stratégiat kell valasztani
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A hozzavalok

Az el6z6 el6adasban mar bemutatott 2WD robot alvazat most is
egy Arduino UNO kartya, egy L298N motorvezérld panel és egy
szenzor fedlap segitségével hajtjuk meg

Az érzékelb most 3 db TCRT500
szenzor lesz
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A motorvezérlés kapcsolasi vazlata

= 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 tiikkor-
szimmetrikus bekotése
hardveresen biztositja
az ellentétes iranyu
forgast a bal és jobb = *1

motornal —

®= Felhasznalt forras:
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https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

Tobb szem tobbet lat!

= Barkacsoljunk harom szenzort TCRT5000 LED -5y
IR érzékel6k felhasznalasaval és rogzitsiik _ﬁzmj
220R

/’ /7 /’ /’ '
azokat a képen lathaté modon! TCRTS000

= A rOgzitést egy, a panelbe forrasztott drot - -
’ , A
"tul” (gémkapocs) és egy M3-as csavar . S*Zf' IQ_ fe ou
segitségével oldottuk meg R
= A kimeneteket az Arduino A0, A1, A2 4k

bemeneteire, a LED vezérlést a D8, D9 D10
kimenetekre kotjiik

0 0 0/ 0 0 0 0o
OOOOOOO

MO

o
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Akadélykikerﬁlési

stratégia

Induljunk ki a FizikusRobotBlog
Akadalykikeriil6 Robot v1.0
projektjébdl, s médositsuk azt!

Eltérések:

m Az altalunk hasznalt szenzorok
érzékenysége kisebb — mas
hatarértékeket kell valasztani

= Mi a hattérfény hatasat a LED-
ek ki-be kapcsolasaval
kisztlrjikk — tobb mérés, tobb
kivezetés

= A fenti projektben tul sok a
balra fordulas — az els6
elagazas utan ujabb
feltételvizsgalatot vezetiink be

= A fenti projekt folyamatabraja
és a programkdd nem egyezik
— probajuk ki, melyik jobb!

Setup()
Robot elére

(Bal és Jobb motor elére)

Bal szenzor értékének
beolvasasa

Kozépsd szenzor
értékének beolvasasa

Jobb szenzor értékének
beolvasasa

Kozépsé szenzor értéke > mint
a Kozépsé hatarérték?

Bal szenzor értéke > mint
aBal hatarérték?

/L . )
Erdemes lenne megvizsgalni,
hogy itt balra vagy jobbra
. célszerdi fordulni! )

/\

Ko6zépso szenzor > mint 2
Fordulés jobbra Ko62€psd hatarérték - 507 Robot elére
L (Bal motor: elére VAGY 2l
Jobb motor: hatra) Bal szenzor > mint (BalierI0bb MOtoREI0fE)
Bal hatarérték - 50?

I
Bal szenzor értékének
beolvasasa

Kozépso szenzor
értékének beolvasasa

Fordulés jobbra
(Bal motor: elére,
Jobb motor: hatra)

Robot el6re
Bal szenzor értéke > mint N
Bal hatarértek - 507 (Bal és Jobb motor elére)
I
Bal s:

zenzor értékének
beolvasasa

Jobb szenzor értéke > mint
aJobb hatarérték?

Fordulas balra
(Bal motor: hatra,
Jobb motor: elére)

Robot elére
(Bal és Jobb motor elére)

Bal szenzor értékének
beolvasasa

Jobb szenzor értéke > mint N
Jobb hatarérték - 50?
I
I

Varakozas 100ms-ig

A
i b
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https://robotepites.blog.hu/2018/01/06/akadalykikerulo_robot_v1

Ha akadaly van eléttiink...

= Induljunk el elére!

= Mérjink a szenzorokkal balra, jobbra elére (nagy szam=kozeli akadaly!)

= Ha akadaly van el6ttiink (kozépsé szenzor értéke a fels6é hataron feliili),
akkor nézzitk meg, balra, vagy jobbra van tobb hely, arra fordulunk!
(az eredeti folyamatabra szerint itt mindig jobbrafordulas volt)

“* Addig fordulunk a valasztott iranyba, amig az ellenkezé oldali és a
kozépsé szenzor jele az alsd kiiszob ala nem csokken (kozben adott
id6kozonként Ujra mérjiik a vizsgalt két szenzor jelét)

* El6re menetbe kapcsolunk

= Megjegyzésl: Az eredeti folyamatabra szerint innen a loop() fiiggvény
végére kell ugrani (mi is ezt tessziik), a lek6zolt program azonban nem
igy volt megirva. ,Hazi feladatként” probaljuk ki, hogy mi valtozast okoz
a robot viselkedésében ez a kiilonbseég!

= Megjegyzés2: az also és felsé hatarérték megkiilonboztetésre azért van
sziikség, hogy legyen egy kis hiszterézis a rendszerben
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Ha akadaly van jobbrdl vagy balral...

= Ha a jobb, vagy a baloldali szenzor akadalyt észlel (a szenzor altal
adott érték nagyobb, mint az el6irt felsé hatarérték) akkor az
ellenkez6 iranyba fordulunk

= A fordulas addig tart, amig az akadalyt észlel6 szenzor jele az also
hatarérték ala nem csokken (k6zben adott idék6zonként ajra
mériink a szenzorral)

= Ha sikeriilt kikeriilni az akadalyt, akkor
eléremenetbe kapcsolva megyiink tovabb

= Megjegyzés: Az eredeti folyamatabra
szerint innen a loop() figgvény végére
kell ugrani (mi is ezt tessziik), a lek6zolt
program azonban nem igy volt megirva.
,Hazi feladatként” probaljuk ki, hogy mi
valtozast okoz a robot viselkedésében ez
a kiilonbség!
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opto_robot.ino 3/1.

= A program motorvezérléssel kapcsolatos része megegyezik az el6z6
el6adasban bemutatott robotvezérlé programmal

= Bekotés: A0/D10 - bal szenzor, A1/D9 — k6zépsé szenzor,
A2/D8 - jobb szenzor, D7/D6 — bal motor, D5/D4 - jobb motor

#define B1A 7 // Bal motor elore void setup() {
#define B1B 6 // Bal motor hatra analogReference (DEFAULT) ;
#define AlA 5 // Jobb motor elore
#define A1B 4 // Jobb motor hatra //-— A TCRT5000 LED vezérlé kivezetések
pinMode(L_LED, OUTPUT); // bal
#define L_sense A0 // Bal szenzor pinMode (M_LED, OUTPUT); // kozépsé
#define L_LED 10 pinMode (R_LED, OUTPUT); // jobb
#define M_sense Al // Kozépso szenzor
#define M_LED 9 //—— Motorvezérlé labak konfiguralasa
#define R_sense A2 // Jobb szenzor pinMode (B1A, OUTPUT);
#define R_LED 8 pinMode (B1B, OUTPUT);
#define NMEAS 100 // Mérések szama pinMode (A1A, OUTPUT);
pinMode (A1B, OUTPUT);
#define L_LIMIT_LOW 50 // Bal limit digitalWrite(B1A, LOW);
#define L_LIMIT 100 digitalWrite(B1B, LOW);
#define M_LIMIT_LOW 30 // K6zéps6 limit digitalWrite(Al1A, LOW);
#define M_LIMIT 40 digitalWrite(A1B, LOW);
#define R_LIMIT_LOW 50 // Jobb limit }
#define R_LIMIT 100
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opto_robot.ino 3/2.

uint32_t meres(int p_sense, int p_LED) { void motor_reverse() {

uint32_t sum@, suml; digitalWrite(B1A, LOW);

digitalWrite(p_LED, LOW); digitalWrite(B1B, HIGH);

sum@ = 0; digitalWrite(A1A, LOW);

for (int 1 = 03 i < NMEAS; 1i++) { digitalWrite(A1B, HIGH);
sum@ += analogRead(p_sense); }

¥

digitalWrite(p_LED, HIGH); void motor_left() {

suml = 0; digitalWrite(B1A, LOW);

for (int i = 03 i < NMEAS; 1i++) { digitalWrite(B1B, HIGH);
suml += analogRead(p_sense); digitalWrite(AlA, HIGH);

} digitalWrite(A1B, LOW);

if (sum@ > suml) sum@ = suml; }

return ((suml - sum@) / NMEAS);

} void motor_right() {
digitalWrite(B1A, HIGH);

void motor_forward() { digitalWrite(B1B, LOW);

digitalWrite(B1A, HIGH); digitalWrite(A1A, LOW);
digitalWrite(B1B, LOW); digitalWrite(A1B, HIGH);
digitalWrite(AlA, HIGH); }

digitalWrite(A1B, LOW);

} void motor_stop() {
digitalWrite(B1lA, LOW);
digitalWrite(B1B, LOW);
digitalWrite(A1A, LOW);
digitalWrite(Al1B, LOW);

¥
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opto_robot.ino 3/3.

A loop() fiiggvény valositja meg az akadalykikeriil6 stratégiat

void loop() { // Ha jobbrél akadalyt észleliink...
motor_forward() ; else if (jobb > R_LIMIT) {
uint32_t bal = meres(L_sense, L_LED); motor_left(); // balra fordulunk
uint32_t kozep = meres(M_sense, M_LED); while (jobb > R_LIMIT_LOW) {
uint32_t jobb = meres(R_sense, R_LED); jobb = meres(R_sense, R_LED);
if (kozep > M_LIMIT) { delay(50);
if ( bal < jobb ) { }
motor_left(); }
while ((jobb > R_LIMIT_LOW) ||
(kozep > M_LIMIT_LOW)) { // Ha balrol akadalyt észlelink...
kozep = meres(M_sense, M_LED); else if (bal > L_LIMIT) {
jobb = meres(R_sense, R_LED); motor_right(); // jobbra fordulunk
delay(50); while (bal > L_LIMIT_LOW) {
} bal = meres(L_sense, L_LED);
} else { delay(50);
motor_right(); }
while ((bal > L_LIMIT_LOW) || }
(kozep > M_LIMIT_LOW)) { }
kozep = meres(M_sense, M_LED);
bal = meres(L_sense, L_LED);
delay(50);
}
}
}
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opto_robot.ino: tapasztalatok

= Valami van, dé ném az igazi...” | Arkagyij Rajkin/

Y|
-

Hobbielektronika csoport 2020/2021 30 Debreceni Megtestesiilés Plébania



Az Arduino nano kartya kivezetései
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