Arduino tanfolyam kezdbéknek és haladoknak

@ Bl Arduing 195

T r—
et Stech Tog

Blink

i oods e
£ Hn 13 hag an LEE
“ an LED connecteq

o ed on most Apgi. . .
£ give 1t o naye; 3L Atduine boapge

nk led = 13;

£ MIE 3ETUR routine Euns once when you nress
void setup() {
ff Initialize the digital pin &3 an oy
pinfode{led, OUTIUT);
i

/¢ the loop routine runs over and over agein Eorevel
void loop() | |
JigitalWrite(led, HIGH}: 47 RUtn the LED on
iEJ.II]-‘lunD:I; isteey -u_.- -J-_-\ .-U..-. b makin I
i:;;rqlﬂrace[Led. Low) : £
ﬁelayilﬂﬂﬂﬁ:

}

11. Falkéoveto robot, 12C OLED kijelzok
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Felhasznalt és ajanlott irodalom

Ajanlott olvasnivalok:

{ } éipcuiTs - How to Build a Wall-Following Robot
ENGINEERSGARAGE : Efficient Wall Following Robot ...

An EE World Online Resource

éﬁéﬂ%ﬁ;s : Interface L298N DC Motor Driver Module with Arduino

Korabbi el6adasok a témakorben:

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

Optoérzékeldk, motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2020. marcius 19.)
el6adasvazlat [Fimintaprogramok #video

Motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2021. januar 28.)
el6adasvazlat [Fmintaprogramok #video

Reflexids fényérzékel 6k, akadalyelkeriil6 robot (2021. februar 11.)
el6adasvazlat [z/mintaprogramok #video
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https://www.allaboutcircuits.com/projects/how-to-build-a-robot-follow-walls/
https://www.engineersgarage.com/electronic-projects/efficient-wall-following-robot-with-ultrasonic-sensor-that-works-in-both-indoor-and-outdoor-environments/
https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/talk18.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2014/Arduino_Lab18.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
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/arduino20_10.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/arduino20_10.zip
https://youtu.be/yT2D0vWF9ZI

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.
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A beszlir6do6 fény hatasa

= Az alabbi tablazatban és abran 6sszehasonlitottuk a beszlir6dé
fénnyel egyiitt mért (Test1) és a LED ki/bekapcsolasaval a
beszlir6do fény hatasat korrigalé modszer (Test2) eredményét
(a hasznalt programokat az el6z6 el6adasban ismertettiik).

Tavolsag [cm] Testl Test2 1200
1 1000 939
weill= TeStl
2 994 908 TEEIZ
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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Falkoveto robot

= Keét kerék meghajtasu
(2WD) robotalvaz

= Ket, rogzitett iranyu,
TCRT5000 szenzor (a
harmadikat most nem
hasznaljuk)

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

= A tavolsagtartasra és az
észlelt akadalyok
kikertilésére 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/

Az erzekeldk kialakitasa

= Barkacsoljunk két szenzort TCRT5000 IR LED -5V
érzékeldk felhasznalasaval és rogzitsiik j,%}M_T
azokat a képen lathaté modon! Lo

= A rOgzitést egy, a panelbe forrasztott drot - -
9 e 19 ’ ’ et

fill” (gémkapocs) és egy M3-as csavar . S*Zf’ IQ_ te ot

segitségével oldottuk meg R

= A kimeneteket az Arduino A0 és A1 Ik
bemeneteire, a LED vezérlést a D9 és D10 e

kimenetekre kotjik

DO00000
Cam o
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Akadalykikeriilési stratégia skl van eloeink

= A baloldali szenzorral a falat probaljuk kévetni

® Ha tul messze van a fal, akkor balra fordulunk

= Ha tul kozel van a fal, akkor jobbra fordulunk

= Ha akadaly van el6ttiink, akkor addig
fordulunk jobbra, amig a front szenzor szabad
utat nem jelez

fal tul kozel

= Minden mas esetben eléremenetbe kapcsolunk

= Megjegyzések:

** A baloldali szenzor kiértékelése utan a
jobbra/balra ,helyben fordulas™ helyett a
kanyarodas lenne a jobb megoldas, de
ehhez lassubb mozgasu (nagyobb attételii)
motor kellene

* A jobboldali szenzort most nem hasznaljuk
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A falkovetoé stratégia blokkvazlata

| Mérés abal és eliilss Megjegyzés: a nagyobb érték kozelebbi,

szenzorokkal a kisebb érték tavolabbi akadalyt jelent

igen )
>L Motor jobbra J‘ Ha tdl kézel a fal
nem
igen Ha tul messze a fal
{ Motor balra
nem
v Ha akaddly van eléttiink
p <
Motor el6re J
<

igen Motor jobbra

>Lujramérés: eliils6 szenzor

front > F_LIMIT

nem

L delay(10) J
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falkoveto robot.ino 3/1.

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

= Bekotés: A0/D10 — bal szenzor, A1/D9 — eluls szenzor,
D7/D6 — bal motor elére/hatra, D5/D4 — jobb motor elére/hatra

#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 (F_LED, OUTPUT); // k6zépso
#define L_LED 10
#define F_sense Al // Elulsé szenzor //-— Motorvezérld labak konfiguralasa
#define F_LED 9 pinMode (B1A, OUTPUT);
#define NMEAS 10 // Mérések szama pinMode (B1B, OUTPUT);
pinMode (A1A, OUTPUT);
#define L_LIMIT_LOW 50 // Bal limit 100 pinMode (A1B, OUTPUT);
#define L_LIMIT 80 150 digitalWrite(B1lA, LOW);
#define M_LIMIT_LOW 30 // Elilsé limit| 8o digitalWrite(B1B, LOW);
#define M_LIMIT 50 100 digitalWrite(AlA, LOW);
digitalWrite(A1B, LOW);
Az els6 probanal ezeket / }
a szamokat hasznaltuk

Hobbielektronika csoport 2020/2021 11 Debreceni Megtestesiilés Plébania



falkoveto 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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falkoveto robot.ino 3/3.

= A loop() fiiggvény valositja meg a falkoveto stratégiat

void loop() { Gondolatkisérlet: Mit csindlna a
motor_forward(); robotunk egy ilyen labirintusban?
uint32_t left = meres(L_sense, L_LED);
uint32_t front = meres(F_sense, F_LED); "‘?.'-'--‘.-- -

//--- ha kézel a fal ---——-—- Ll
if (left > L_LIMIT) { | ‘
motor_right(); iy U T

}
//--- ha tadvol a fal --————-

else if (left < L_LIMIT_LOW) {
motor_left();
}
else {
motor_forward() ;
}
//--- ha akadaly van elél -------
if (front > F_LIMIT) {
while (kozep > F_LIMIT_LOW) {
front = meres(F_sense, F_LED);
motor_right();
}
} else { delay(10); }
}
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falkoveto_robot.ino: tapasztalatok 1.

= Az els6 kisérletnél tul kozeli hatarokat szabtunk (gyakori titk6zés)
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Hogyan javithatunk a robot viselkedésén?

= Csokkentsiik a zavar6 hattérfényt (beszlir6dé napsiités, izzolampa)!

= Optimalizaljuk és kalibraljuk az L_LIMIT, L_LIMIT_MIN, F_LIMIT
és F_LIMIT_MIN paraméterek értékeét!

* Ehhez készitettiink egy Uj programot
< Kiegészitettiik a kapcsolast egy kijelzével és egy nyomogombbal

“* A kijelz6 mutatja a soron kdvetkez6é paraméter nevét és a szenzor
pillanatnyi értékét, igy az akadalytol/faltol a kivant tavolsagra elhelyezett
robot kijelz6jérél kozvetleniil leolvashatjuk a paraméter értékét és a
nyomdgombbal rogzithetjiik azt

= Kjjelz6 gyanant egy I2C buszra kothetd, SSD1306 vezérldvel
ellatott OLED (organic LED) kijelz6t hasznalunk — ennek
megismeréséhez azonban tenniink kell egy kis kitérét
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Hol talalhatunk bévebb informaciot?

= Jtt most csak érintélegesen foglalkozunk az I2C busz és az OLED

kijelz6k hasznalataval, részletesebb informéaci6 a korabbi
el6adasokban talalhato

Arduino témakori eléadasok:

= Az I2C kommunikaciés csatorna (2020. februar 6.)
el6adasvazlat Fmintaprogramok

= Ultrahangos tavolsagmérés, OLED kijelzdk (2020. februar 6.)
eléadasvazlat (slmintaprogramok

STM32 mikrovezérlo témakori eléadasok:

= Az I2C kommunikaciés csatorna — 1. rész (2021. februar 4.)
el6adasvazlat [Fmintaprogramok #video

= Az I2C kommunikacioés csatorna — 2. rész (2021. februar 18.)
el6adasvazlat [/mintaprogramok #video

Hobbielektronika csoport 2020/2021 16 Debreceni Meg

testesiilés Plébania


http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_10.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_10.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_11.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2019/arduino19_11.zip
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/stm32_20_08.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/stm32_20_08.zip
https://youtu.be/_7QVfcUr0Pk
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/stm32_20_09.pdf
http://megtestesules.info/hobbielektronika/2020/stm32_20_09.zip
https://youtu.be/1SqxphAWba4

Az 12C busz

= [2C =IIC, Inter Integrated Circuit, = *+VbD

azaz integralt aramkorok % h m 12€ busz P
LT R

kozotti kommunikacio F— — SDA
) ) (vezérlo) - — SCL
= A kétvezetékes buszt a ,
PHILIPS fejlesztette ki Y
~ Szolga 1 Szolga 2 Szolga 3
1995-ben EEPROM e o

= Soros, 8-bit-es, kétiranyu adatforgalom,
sebessége 100 kbit/s (standard mode), vagy 400 kbit/s (fast mode)

= Az eszkozok egy 7-bites cimmel cimezhetdk (némi tritkk6zéssel ez
10 bitre bévithetd)

oA\ K X N ' R N
scL \B/\R/m\E \R/m\aE/me

B1 B2 Bs ACK
Az 12C kommunikacio idédiagramja (egy bajt kikiildése)
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OLED 12C kijelz6 SSD1306 vezérlovel

Jellemzok:
OLED technolégia
128x64 képpont
0,96” (2,4 cm) képatlo
12C illeszt6
2.5V-5.5V tapfesziiltség
SSD1306 vezérld

Monokrém (egyes valtozatoknal a fels6 harmad mas szini)
Grafikus megjelenités

Inverz méd

Gorgetés tobb iranyba

Dokumentacio: Solomon Systech SSD1306 adatlap
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../../../Downloads/SSD1306_v1.1.pdf

OLED 12C kijelz6 SSD1306 vezérlovel

Jellemzok:
OLED technolégi B - * O X
echnologia sCL
& vee PRGNSk EE HOME
128x32 képpont GND
0,91" (2,3 cm) képatlo Kompatibilis az SSD1306 vezérldj(i

: " 0.96” képatloju, 128x64 felbontasu
[2C illeszt6 kijelzOvel, de az inicializalasban van

2.5V-5.5V tapfesziiltség nehany kalonbseg
SSD1306 vezérld

Monokrém

Grafikus megjelenités

Inverz mod

Gorgetés tobb iranyba

Dokumentacio: Solomon Systech SSD1306 adatlap

Hobbielektronika csoport 2020/2021 19 Debreceni Megtestesiilés Plébania


../../../Downloads/SSD1306_v1.1.pdf

SSD1306 programkonyvtarak

= A kijelz6 elvileg sajat programmal is vezérelhet6 az adatlap alapjan,
de kényelmesebb a meglevé programkonyvtarak kozil valasztani

/= Adafruit_SSD1306: C++ nyelven irt osztaly, amely az )
Adafruit_GFX és a Print osztalyok leszarmazottja, azok meto6-
dusait is 6rokli. Az Adafruit_ GFX konyvtarat is telepiteni kell!
forras: github.com/adafruit/Adafruit SSD1306

\_ és github.com/adafruit/Adafruit-GFX-Library )

= U8g2: a korabbi U8g programkonyvtar tovabbfejlesztett kiadasa.
Sokféle kijelz6hoz hasznalhato (pl. SH1106 1.3” OLED-hez is), de a
fentinél bonyolultabb és terjedelmesebb
Forras: github.com/olikraus/U8g2 Arduino

= OLED_I2C: egyszerti, SSD1306 12C kijez6re optimalizalt konyvtar
Forras: www.rinkydinkelectronics.com/library.php ?id=79

Mi most csak az Adafruit GFX + Adafruit_ SSD1306 konyvtarakkal foglalkozunk!
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https://github.com/adafruit/Adafruit_SSD1306
https://github.com/adafruit/Adafruit-GFX-Library
https://github.com/olikraus/U8g2_Arduino
http://www.rinkydinkelectronics.com/library.php?id=79

A sziikséges programkonyvtarak telepitése

NYiSSUk meg a TOOIS menﬁben a E® sketch_febl9a | Arduino 188 =N ol ™1

File Edit Sketch !Tuuls Help

Manage Libraries meniipontot! i Auto Formt CueT
sketch_feh19a

Archive Sketch
oo ’ ’ oo Fix Encoding & Reload
Keressiik meg és telepitsiik az st ] -
Adafruit GFX konyvtarat! [/ put | SemMont S
erial Plotter Ctrl+5Shift+L
= <

Majd a keresGsavba | = et

Type Al » | Topic Al v | |GFX

ssd1306-ot irva e
keressiik meg és

More info
telepitstlk aZ Adafruit GFX Library by Adafruit Version 1.7.5 INSTALLED

Adafruit GFX graphics core library, this is the 'core’ class that all our other graphics libraries derive from. Install this library in

m._ | »

addition to the display library for your hardware.

Adafruit ssd1306 | | iweeuwe

Select version w | Install

ké IIYVtéI'at iS ! Adafruit ImageReader Library by Adafruit

Companion library for Adafruit_GFX and Adafruit_EPD to load images from 5D card. Install this library in addition to
Adafruit_GFX and the display library for your hardware (e.g. Adafruit_ILI9241), plus the Adafruit_SPIFlash library and SdFat.
Maore info

Adafruit NeoMatrix by Adafruit
Adafruit_GFX-compatible library for NeoPixel grids Adafruit_GFX-compatible library for NeoPixel grids
More info
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SSD1306 hasznalata Arduinoval

Egy kitlind bevezetd tananyag talalhat6 a Last Minute Engineers
honlapjan Interface OLED Graphic Display Module with Arduino ebbdl
meritiink mi is. A tananyag az Adafruit_SSD1306 konyvtarat hasznalja

A 128x64 képpontos kijelz6 8 savra van felosztva, amelyekben egy oszlop
8 képpontbdl all, amelyeket egy bajt bitjei vezérelnek

Minden sav (page) 128 oszlopbdl 4ll, azaz 128 bajttal irhato feliil

A teljes képet (1024 bajt) a memoriaban kell 6sszeallitani és innen kell

frissiteni a kijelz6t D i
x (0 — 127) . |

Minden sav 8-bites
oszlopokbdl all

Page 0 J

Total & Pages

LR N NI

Page 7 Minden sav 128
v oszlopot tartalmaz
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https://lastminuteengineers.com/oled-display-arduino-tutorial/

Az SSD1306+GFX konyvtar fo6bb metddusai

= clearDisplay() — torol minden képpontot a bufferben
play pp

= drawPixel(x,y, color) — az x,y koordinataja pixel beallitasa

= setTextColor(c[, bg]) — szoveg- és hattérszin megadasa ( 0 vagy 1)
= setTextSize(n) — szovegméret megadasa (n = 1 — 8)

= setCursor(x,y) — kurzor beallitasa megadott pontba

= print(“message”) — szoveg kiirasa

= print(n,HEX) - szam kiirasa hexadecimalis szamrendszerben

= print(n[,DEC]) - szam kiirasa tizes szamrendszerben

= display() — képernyo frissitése (buffer kiirasa)
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Az SSD1306 osztaly példanyositasa

= Az Adafruit_SSD1306 konyvtarat folyamatosan fejlesztik, tigyelve
r4, hogy a régi programokkal kompatibilis maradjon, ezért tobbféle
modon torténhet a példanyositas:

Hobbielektronika cso

Példanyositas régi modon

Uj tipusu példanyositas

#include <Wire.h>

#include <Adafruit_SSD1306.h>
#include <Adafruit_GFX.h>
#define OLED_ADDR Ox3C

Adafruit SSD1306 display(-1);

#if (SSD1306_LCDHEIGHT != 64)
#error ("Height incorrect, please fix\
Adafruit_SSD1306.h!");
#endif

void setup() {
display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC,\
OLED_ADDR) ;
display.clearDisplay();

#include <Wire.h>

#include <Adafruit_GFX.h>
#include <Adafruit_SSD1306.h>
#define OLED_ADDR o0x3C

#define SCREEN_WIDTH 128

#define SCREEN_HEIGHT 64

#define OLED_RESET -1

Adafruit SSD1306 display(SCREEN WIDTH,
SCREEN HEIGHT, &Wire, OLED RESET);

void setup() {
display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC,\
OLED_ADDR) ;
display.clearDisplay();

ort 2020/2021
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Egyszeri( szoveg kiirasa

A Last Minute Engineers honlapjan talalhat6 tananyagbdl vett
mintaprogram segitségével mutatjuk be a kijelzé hasznalatat.

Egyszeri szovegkiiras: Hello world! (az el6z6 oldali példanyositas

utan folytatjuk a programot)

display.
display.
display.
display.
display.
display.

clearDisplay();
setTextSize(1l);
setTextColor (WHITE) ;
setCursor(0,28);
println("Hello world!");
display();

delay(2000);

display.
display.
display.
display.
display.

clearDisplay();
setTextColor (BLACK, WHITE);
setCursor(0,28);
println("Hello world!");
display();

delay(2000);

/ /INVERTED
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https://lastminuteengineers.com/oled-display-arduino-tutorial/

oled text demo.ino

Szovegméret valtoztatasa — a setTextSize(n) fliggvénnyel
megnagyobbithatjuk a pixeleket, ezzel megné a betiik mérete is

- S8 @ display.clearDisplay();
1 display.setTextColor (WHITE) Az alap f(_)nt 6x8 pont
display.setCursor(0,24); setTextSize(2) utan
display.setTextSize(2); 12x16 keppont meretu

display.println("Hello!"); lesz a fontmeret
display.display();
delay(2000);

ASCII szimboélumok kiiratasa — a print/println hivasaval szoveget,
szamot irhatunk ki, a write() metddussal pedig karakterkédot adhatunk
meg, példaul write(3) egy sziv karaktert ir ki

display.clearDisplay();
display.setCursor(0,24);
display.setTextSize(2);

display.write(3); // Szivecske rajzolas
display.display();

delay(2000);
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Szamok kiirasa

Szamok kiirasa — a print() metodussal nemcsak szoveget, hanem
szamokat is kiirathatunk (32 bites el6jel nélkiili szamokat adhatunk meg)

- ﬂﬁg&_!._ // Display Numbers

| display.clearDisplay();
display.setTextSize(1);
display.setCursor(0,28);
display.println(123456789); //Szam kiirasa
display.display();

delay(2000);

Szamrendszer megadasa — a print osztaly 6rokolt tulajdonsagai miatt
azt is megadhatjuk, hogy milyen szamrendszerben irjuk ki a szamot

display.clearDisplay();
® J2%5 @ . display.setCursor(0,28);
display.print("ox"); display.print(0OxFF, HEX);
display.print("(HEX) = ");
display.print(0xFF, DEC);
display.println("(DEC)");
display.display();
delay(2000) ;
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ssd1306_robothangolo.ino

= A robotunkat egészitsiik ki egy SSD 1306 vezérl6ji 12C kijelzdvel

= Az I2C busz az AVrer kivezetés mellett, vagy az A4 (SDA) és
A5 (SCL) kivezetéseken érhet6 el

= Kossiink egy nyomégombot a D2 bemenet és a GND kozé! Ezzel a
gombbal 1éptethetjiik/rogzithetjiik majd a paramétereket

n SSD1306 12C OLED
E SDA
® 128 x 32 pixel

. |
=

b | o 0B: 32 o
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ssd1306_robothangolo.ino

#include <SPI.h> uint32_t meres(int p_sense, int p_LED) {
#include <Wire.h> uint32_t sum@, suml;
#include <Adafruit_GFX.h> digitalWrite(p_LED, LOW);
#include <Adafruit_SSD1306.h> sum@ = 0;

for (int i = 03 i < NMEAS; 1i++) {
#define SCREEN_WIDTH 128 sum@ += analogRead(p_sense);
#define SCREEN_HEIGHT 32 }
#define OLED_RESET -1 digitalWrite(p_LED, HIGH);
#define SCREEN_ADDRESS 0x3C suml = 0;

for (int i = 03 i1 < NMEAS; i++) {
Adafruit_SSD1306 display(SCREEN_WIDTH, suml += analogRead(p_sense);
SCREEN_HEIGHT, &Wire, OLED_RESET); }

if (sum@ > suml) sum@ = suml;
#define PUSH2 2 // Nyomégomb return ((suml - sum@®) / NMEAS);
#define L_sense A0 }

#define L_LED 10
#define F_sense Al
#define F_LED 9
#define NMEAS 50

boolean waitforpress = true;
uint32_t 1_limit = 100;
uint32_t 1_limit_min = 80;
uint32_t f_limit = 100;
uint32_t f_limit_min = 80;
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ssd1306_robothangolo.ino

void setup() {
Serial.begin(9600);
display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, SCREEN_ADDRESS);
display.display();
pinMode (PUSH2, INPUT_PULLUP);
pinMode(L_LED, OUTPUT);
pinMode (F_LED, OUTPUT);
delay(2000);
1_limit = get_parameter("L_MAX", L_sense, L_LED);
Serial.print("\r\nL_MAX = ");
Serial.print(l_limit);
1_limit_min = get_parameter("L_MIN", L_sense, L_LED);
Serial.print("\r\nL_MIN = ");
Serial.print(l_limit_min);
f_limit = get_parameter ("F_MAX", F_sense, F_LED);
Serial.print("\r\nF_MAX = ");
Serial.print(f_limit);
f_limit_min = get_parameter ("F_MIN", F_sense, F_LED);
Serial.print("\r\nF_MIN = ");
Serial.print(f_limit_min);

}

void loop() {

}
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ssd1306_robothangolo.ino

uint32_t get_parameter(char* txt, int p_sense, int p_led) {
uint32_t mypar;
while (waitforpress) { // Ha lenyomasra varunk és
mypar = meres(p_sense, p_led);
display.clearDisplay();

display.setTextSize(2); // Normal 2:1 pixel scale
display.setTextColor (SSD1306_WHITE) ; // Draw white text
display.setCursor(0, 0); // Start at top-left corner
display.println(txt);

display.setCursor (0, 16); // Start at middle-left position

display.println(mypar);
display.display();
if (!digitalRead(PUSH2)) { // Ha lenyomas tértént...
waitforpress = false; // Kovetkezdé stacio: felengedésre varunk

}

}
delay(20); // Pergésmentesitd késleltetés

while (!waitforpress) {
if (digitalRead(PUSH2)) { // Ha felengedést észleliink...

waitforpress = true; // Kovetkezdé stacio: lenyomasra varunk
}
}
delay(20); // Pergésmentesitd késleltetés
return mypar;
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falkoveto_robot.ino: tapasztalatok 2.
A 2. kisérletnél lazabb hatarokat szabtunk (nagyobb tavolsag)

B - W

2 %
- l. II —l - - .
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falkoveto robot deluxe.ino 3/1.

#include <Adafruit_SSD1306.h>

#define
#define
#define
#define

#define
#define
#define
#define
#define
#define

#define
#define
#define
#define

Adafruit_SSD1306 display(SCREEN_WIDTH, SCREEN_HEIGHT, &Wire, OLED_RESET);

boolean

uintle_t
uintle_t
uintle_t
uintle_t
uintle_t

B1A 7

B1B 6

AlA 5

AlB 4

PUSH2 2
L_sense A0
L_LED 10
F_sense Al
F_LED 9
NMEAS 10
SCREEN_WIDTH
SCREEN_HEIGH
OLED_RESET
SCREEN_ADDRE

waitforpress
1_Tlimit = 8
1_Tlimit_min
f_1limit = 5
f_limit_min
chksum;

// Bal motor elore
// Bal motor hatra
// Jobb motor elore
// Jobb motor hatra

// Nyomdégomb

128 // OLED kijelz6 szélessége képpontokban
T 32 // OLED kijelz6 magassaga képpontokban
-1 // -1 jelentése: nincs RESET kivezetés

SS 0x3C // A kijelzé I2C cime (jobbra -digazitva)

= true;
03

= 50;
03

= 30;

Hobbielektronika cso

ort 2020/2021 34 Debreceni Meg

testesiilés Plébania



falkoveto robot deluxe.ino 3/2.

void setup() {
analogReference(DEFAULT) ;
pinMode (PUSH2, INPUT_PULLUP)j; pinMode(L_LED, OUTPUT); pinMode(F_LED, OUTPUT);
pinMode(B1A, OUTPUT); pinMode(B1B, OUTPUT); pinMode(AlA, OUTPUT); pinMode(A1B, OUTPUT);
digitalWrite(B1A, LOW); digitalWrite(B1B, LOW);
digitalWrite(AlA, LOW); digitalWrite(AlB, LOW);
display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, SCREEN_ADDRESS);
display.display();
if (!digitalRead(PUSH2)) {
while (!digitalRead(PUSH2)); delay(20);
1_limit = get_parameter("L_MAX", L_sense, L_LED);
1_limit_min = get_parameter ("L_MIN", L_sense, L_LED);
f_limit = get_parameter ("F_MAX", F_sense, F_LED);
f_limit_min = get_parameter ("F_MIN", F_sense, F_LED);
}
display.setTextSize(2); display.setTextColor (SSD1306_WHITE); display.clearDisplay();
display.setCursor (0, 0);
display.print(1_limit);
display.setCursor (64, 0);
display.print(f_limit);
display.setCursor (0, 16);
display.print(l_limit_min);
display.setCursor (64, 16);
display.print(f_limit_min);
display.display();
delay(5000);
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falkoveto robot deluxe.ino 3/3.

" A meres(), get_parameter() és a motorvezérlés megegyezik a korabbiakkal

void loop() {
motor_forward();
uint32_t left = meres(L_sense, L_LED);
uint32_t front = meres(F_sense, F_LED);

if (left > 1_limit) { Ebben a fiiggvényben csak
motor_right();

} dtnevezések torténtek
else if (left < 1_limit_min) {
motor_left();
}
else {
motor_forward() ;

}

if (front > f_limit) {
while (front > f_limit_min) {
front = meres(F_sense, F_LED);
motor_right();
}
} else {
delay(10);
}
}
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Az Arduino nano kartya kivezetései
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