Vegyes témakori el6adasok

Motorvezérlés - bevezetés a robotikaba
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A korabbi el6adasok jegyzéke

* Kisteljesitményl egyenaramu motorok vezérlése (2015. december 17.) eléadasvazlat mintaprogramok

“ Robotvezérles sebességmérd szenzorral (2019. januar 31.) _eléadasvazlat mintaprogramok

< Robotvezérlées WiFi kapcsolaton keresztiil 1. rész (2019. februar 14.) _eléadasvazlat mintaprogramok

< Robotvezérles WiFi kapcsolaton keresztiil 2. rész (2019. februar 28.) _eléadasvazlat mintaprogramok

“  Optoérzékeldk, motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2020. marc. 19.) el6adasvazlat mintaprogramok video

< Motorvezérlés, bevezetés a robotikaba (2021. januar 28.) el6adasvazlat mintaprogramok video

“ Reflexios fényérzékelok, akadalyelkeriil6 robot (2021. februar 11.) eléadasvazlat mintaprogramok video

# Falkovet6 robot, I2C OLED kijelz6k (2021. februar 25.) eléadasvazlat mintaprogramok video

A témanak a technikai részletekre bdvebben kitérd ismertetése a fentebb
hivatkozott korabbi el6adasokban talalhatd
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https://www.cspista.hu/2014/talk18.pdf
https://www.cspista.hu/2014/Arduino_Lab18.zip
https://www.cspista.hu/2018/vtalk18_09.pdf
https://www.cspista.hu/2018/vtalk18_09.zip
https://www.cspista.hu/2018/vtalk18_10.pdf
https://www.cspista.hu/2018/vtalk18_10.zip
https://www.cspista.hu/2018/vtalk18_11.pdf
https://www.cspista.hu/2018/vtalk18_11.zip
https://www.cspista.hu/2019/arduino19_13.pdf
https://www.cspista.hu/2019/arduino19_13.zip
https://youtu.be/6bGSE9b2_jI
https://www.cspista.hu/2020/arduino20_09.pdf
https://www.cspista.hu/2020/arduino20_09.zip
https://youtu.be/eviRXXp_qpg
https://www.cspista.hu/2020/arduino20_10.pdf
https://www.cspista.hu/2020/arduino20_10.zip
https://youtu.be/yT2D0vWF9ZI
https://www.cspista.hu/2020/arduino20_11.pdf
https://www.cspista.hu/2020/arduino20_11.zip
https://youtu.be/u33VwhB5AQo

Ampére-féle eré

“ Azt az er6t, amellyel a magneses tér hat az aramjarta vezetore,
Ampére-féle erének nevezziik (Ampére 1820-as kisérletei nyoman)

e A vezetd parhuza- e A vezetd merdleges az e Altaldnos esetben az
mos az indukcidvekto- indukciovektorokra — az Ampére-féele er6 a ko-
rokkal — a madgneses Ampére-féle er6 maximad- vetkezd képlet segitsé-
tér nem hat a vezetére: lis értéket ér el: Fa=BIl gével hatdrozhaté meg:

F A':U F, A=.BIIB]..IIIJ. .
—
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Az Ampére-féle erd iranya

< Ha a magneses tér indukciovektorainak ereddje a
tenyeriinkbe hatol, és ujjaink az aram iranyat mutatjak,
akkor az oldalra kinyujtott hiivelykujjunk a vezetére
haté6 Ampére-féle er6 iranyat mutatja
a) Az aramvezet6 keretre dramutatoé jarasa szerinti
iranyu forgatonyomaték hat

b) Az aramvezet6 keretre nem hat forgatonyomaték

c) Az aramvezet6 keretre 6ramutato jarasaval ellentétes iranyud forgatbnyomaték hat
a b = R
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Kisteljesitményli DC motorok

Ha aram folyik a vezeton,
a magneses tér erot fejt
ki rd, ami forgatényo-
matékot eredményez.

Tipikus kefés motor metszeti képe
o Kommutator

Forgorész \ /(dr'amvc'll'ré) \ merdisgoc

- y vezetékre és a

Mc'lgnes mdgneses tér
irdnydra is

Kefek

Alérész | Feszultség: 3 V-6V
(héz) Aram:0.4A-0.6 A

“ekercsek ' Forgasirany valtas: polaritasvaltassal

_Kivezetéesek
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Motorvezeérlés: H-hid

Ha a motor forgasiranyat meg akarjuk valtoztatni, fel kell cserélni a polaritast.
Ezt négy kapcsoldval tudjuk megoldani. Az elrendezést H-hidnak nevezzuk.
) SRR
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Fél hid A Fél hid B c
Forras és leiras: hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek

K1 és K4 zarasakor a motor az egyik iranyba forog. J] o,
K2 és K3 zarasakor az ellenkezd irdnyba forog. '

Elektronikus vezérlés: tranzisztorokkal W<1_@_@__ —

Mivel K1 és K2, s hasonldan K3 és K4 sohasem lehet
egyidejlileg zarva, elegendd félhidanként egy-egy
vezérlbjel, mely a kapcsoldkat ellentitemben zarja. |
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L293D 4db félhid, vagy 2db H-hid

Us(motor)OUT1 OUT3 Uss (logika)

T 13 Us 28 1.2EN []1 J 16 ] Vec1
1A ]2 15]] 4A
INT ¢ > 1N3 1‘:[3 14[] 4Y

HEAT SINK AND I~ [J4  13]] 'L HEAT SINK AND
GROUND | []5s 12[] | GROUND

ENABLE1 ¢ ) ENABLE?2 2; [ 6 11 ] 3Y
2A 7 10(] 3A

INZ ¢ ) 1N4 Veez [18 g|] 3.4EN

4,5.6,7 Vcce1
18 14,15,16.17 (Logikai dramkarak

-1 tapelldtasa)

OUT2 OUTA4 il oI |

Félhid: nglranyu forgas vezérlésére = ! (

(pl. ventillatorok) ﬁ' ,4 )
4
5
6

H-hid: polaritasvaltast igényl6 vezérlésekhez

Ve, =4,5-36V
VeV Ve =2.3-7V

LT
Imax = 0'6 A v s th_______jJﬂ ;
| . =1,2 A (100 ps) 8

peak
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PWM impulzus-szélesség modulacio

PWM = pulse width modulation ) " T”' [ kicoles
(impulzus-szélesség modulacio) | | B
= A frekvencia allando °) s
= A kitoltés valtoztathato 0-255 kozott - |
c)

" Az analogWrite() fliggvény csak \\ l [ up {
bizonyos labakra vonatkozodan P— 5 —— >
hasznalhato P
Arduino Uno/Nano (Atmega 328P) fcf :

m 16 Mz

Timero OCOA, 980 Hz f pwm= =976.56 Hz
OCOB 64 200

Timer1 OC1A, 9,10 490 Hz clédsztas  periodus
OC1B _16 MHz _

Timer2 OC2A, 11,3 490 Hz f pwn = 64-510 =490.19 Hz
OC2B
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Egy motor vezérlése

Enablel,2 mmm E1,2: Letiltja vagy engedélyezi az 1. H-hidat

Stop
B Inl és In2 a forgas iranyat adja meg.
- e 0  Eléremenet Csak az 1,0 illetve 0,1 kombinacid esetén van
H 0 1 Héatramenet forgas.
H 1 1 Stop
L X X  Stop Egyszer(sitési lehetdségek:

(ha sokalljuk a kivezetéseket)

1. Ha E1,2 allanddan magas
szintet kap, In1 és In2
Oonmagaban elég a
vezérléshez.

Ha In2 = In1 (inverter, IC-vel

EE;;;E;;;;?I”EEQE;;;;;E;;;

LR B B B B B B B D B O R B R B O B R R B B B B
------- .. L O I O

IN2 1"1 E12

I o bimmue » oSl vagy tranzisztorral) akkor
DL " E1,2 és Inl elegendé a

vezérléshez.

-‘.12212.2::

Ugyeljink ra, hogy
Vcel <7V legyen!

Hobbielektronika 2025/2026 Debreceni Megtestesulés Plébania



v 4 V 4 °
Egy motor vezérlése Arduinoval
f Megjegyzések:
I 1. Az IC-t 180 fokkal elforgattuk a kedvez6bb vezetékezéshez!
2. Ha PWM jellel vezéreljik az E1,2 bemenetet, akkor
szabalyozhatjuk a motor
teljesitményét...

J

. L Adaaaeg oy ”

AA Battery §
AA Battery

ﬂ

Bekotési vazlat:

D2 = Inl (sdarga)
D3 = Enablel,2 (kék)
D4 = In2 (z61d)
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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 elére- és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel térténik.

#define PWMA 3 //L293D pinl
#define DI1A 2 //L293D pin2
#define D2A 4 //L293D pin7

void setMotor (int speed, boolean reverse)

{

analogWrite (PWMA, speed) ;
digitalWrite (D1A, 'reverse); void loop ()
digitalWrite (D2A, reverse) ; {
} delay (5000) ;
Serial.println("move forward 75%");
setMotor (196, 0); // Forward 75%

void setup () delay (2000) ;

{ setMotor (0, 0); // Stop motor
Serial .begin (9600) ; delay (1000) ;
pinMode (PWMA, OUTPUT) ; Serial.println("move reverse 75%");
pinMode (D1A, OUTPUT) ; setMotor (196, 1); // Reverse 75%
pinMode (D2A, OUTPUT) ; delay (2000) ;
Serial.println("L293D test program") ; setMotor (0, 0); // Stop motor
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Egy motor vezérlése ESP32-C3 kartyaval

1A | 2A
101 | 102

Stop
H 1 0 El6remenet
H 0 1 Hatramenet
H 1 1 Stop
L X X Stop

A motorfesziltség (Vcc,, az
IC pin8 laba) itt kdzositve
van az 5V-tal, de kilon
tapellatast is kaphat (4,5 —
36 V kadtt) poe) ol
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L293D_test_1M.py - 2/1.

Egy motor vezérlése import time
import board
< A végtelen ciklusban 5s import pwmio
varakozas utan 2s import digitalio
eléremenet, 1s varakozas, | # L293D labkiosztis - ESP32-C3 100, I0O1, I02
majd 25 hatramenet PWMA = board.I00 # Enablel -> PWM
. ;1 1. D1A = board.IO1 # Inputl
ismetlodik D2A = board.I02 # Input2

* Az eldre- és hatramenet

- se s # PWM kimenet létrehozasa
75 %-0s teljesitménnyel

pwm = pwmio.PWMOut(PWMA, frequency=1000, duty_cycle=0)

torténik
% ESP32-C3 bérmelyik # Di g-lt.al.-ls If1mer.1et.ek léetrehozasa
. dl = digitalio.DigitalInOut(D1A)
kimenete PWM lehet dl.direction = digitalio.Direction.OUTPUT

A frekvenciat 1000 Hz-re
d2 = digitalio.DigitalInOut(D2A)

allitottuk, a kitoltés d2.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
0 — 65535 kozotti lehet
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L293D_test_1M.py - 2/2.

def set_motor(speed_percent, reverse):
" gpeed_percent: 0-100 k6zotti érték (sebesség szazalékban)
reverse: True = hatra, False = elére ren
# Skalazas 16 bites duty cycle-re
duty = int((speed_percent / 100.0) * 65535)
pwm.duty_cycle = duty
dl.value = not reverse
d2.value = reverse

while True:
time.sleep(5)
print("move forward 75%")
set_motor (75, False) # elore 75%
time.sleep(2)
set_motor (0, False) # stop
time.sleep (1)
print("move reverse 75%")

set_motor (75, True) # hatra 75%
time.sleep(2)
set_motor (0, True) # stop
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Két motor vezerlése Arduinoval

— T—

Megjegyzés:
A rajzon lathaté kapcsolasban
azonos vezérlés mellett a két motor
azonos iranyba forog.
A fényképen lathato fliggetlen jobb
és bal kerék meghajtasu kocsihoz
azonban az egyik motor polaritasat
fel kell cserélni!
Egyenesvonall mozgasnal a két , 117 20 I R SR S

oo e BA B0 gy MOt i i e

-

e

—

AA Battery |
AA Battery

---------------------
-----

---------------------

lllllllllllllllllllllllll

motor forgasa ellentétes iranyu! e : | SAiiiiiiiiiiiiiiiiiiiin

........................
..........................
e B R I S T A I T T A I

ttttttt
-------
-------
-------

--------------------
ooooooooooooooooooooooooo

Made with [ Fritzing.org

Az Arduino itt az USB csatlakozon keresztiil kap tapfesziltséget!
Debreceni Megtestesulés Plébania
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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

K/
0‘0

“ Az elére- és hatramenet 75 %-os teljesit- void setMotor(int speed, boolean reverse) {
B . .. analogWrite (PWMA, speed);
ménnyel torténik analogWrite (PWMB, speed) ;
digitalWrite (D1A, !reverse);

#fdefine PWMA 3 //L293D pinl digitalWrite (D2A, reverse);

#fdefine D1A 2 //L293D pin2 digitalWrite (D3B, !reverse);

#fdefine D2A 4 //L293D pin7 digitalWrite (D4B, reverse) ;

#define PWMB 6 //L293D pin9 }

#fdefine D3B 5 //L293D pinl0

#fdefine D4B 7 //L293D pinl5 void loop() {

delay (5000) ;

void setup() { Serial.println("move forward 75%");
Serial.begin (9600) ; setMotor (196, 0); // Forward 75%
pinMode (PWMA, OUTPUT) ; delay (2000) ;
pinMode (D1A, OUTPUT) ; setMotor (0, 0); // Stop motor
pinMode (D2A, OUTPUT) ; delay (1000) ;
pinMode (PWMB, OUTPUT) ; Serial.println("move reverse 75%");
pinMode (D3B, OUTPUT) ; setMotor (196, 1); // Reverse 75%
pinMode (D4B, OUTPUT) ; delay (2000) ;
Serial.println("L293D test program") ; setMotor (0, O0); // Stop motor

} }
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Két motor vezérlése ESP32 C3 kartyaval

Megjegyzés:

A rajzon lathaté kapcsolasban
azonos vezérlés mellett a két motor
azonos iranyba forog.

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!

—

|

L
Adajaeg |‘

AAA Battery §

U AAA Battery

fritzing
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L293D_test_2M.py - 2/1.

Két motor Vezérlése import time, board, pwmio, digitalio
< Avégtelen ciklusban 5s # --- L293D labkiosztas az ESP32-C3-on ---
, , , PWMA = board.IO0 # L293D pinl
varakozas utan 2s DIA = board.IOL  # L293D pin2
eldremenet, 1s varakozas, D2A = board.I02  # L293D pin7
. , PWMB = board.IO21 # L293D pin9
majd 2s hatramenet D3B = board.I020 # L293D pinio
. 114 A4 D4B = board.IO1l0 # L293D pinl5
lsmeﬂOdlk, ) # —-—— PWM dinicializalas 1000 Hz frekvenciaval ---
% Az elOre- és hatramenet wmA = pwmio.PWMOut(PWMA, frequency=1000, duty_cycle=0)
P P ’ q y ’ y_cy
~ . s , pwmB = pwmio.PWMOut(PWMB, frequency=1000, duty_cycle=0)
75 %-08 teljesnmennyel # ——— Digitalis diranyvezérlé labak ---
torténik dla = digitalio.DigitalInOut(D1A)
N , . dla.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
* ESP32-C3 barmelylk d2a = digitalio.DigitalInOut(D2A)
kimenete PWM lehet d2a.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
., d3b = digitalio.DigitalInOut(D3B)
A frekvenciat 1000 Hz-re d3b.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
Allitottuk. a kitoltés d4b = digitalio.DigitalInOut(D4B)
b

d4b.direction = digitalio.Direction.OUTPUT

0 — 65535 kozotti lehet
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L293D_test_2M.py - 2/2.

def set_motor(speed: int, reverse: bool):
" speed: 0-100 kézotti érték (szazalék)
reverse: True = hatramenet, False = eldremenet frn
# Skalazas 16 bites duty_cycle értékre (0-65535)
duty = int((speed / 100.0) * 65535)
pwmA.duty_cycle = duty
pwmB.duty_cycle duty
dla.value = not reverse

d2a.value = reverse
d3b.value = not reverse
d4b.value = reverse

# --- FOprogram ---

print("\nL293D test 2M program (CircuitPython, ESP32-C3)")
while True:
time.sleep(5)
print("move forward 75%")
set_motor (75, False) # elore 75%
time.sleep(2)
set_motor (0, False) # stop
time.sleep (1)
print("move reverse 75%")
set_motor (75, True) # hatra 75%
time.sleep(2)
set_motor (0, False) # stop
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Epitsiink robotot!

< A képen lathaté 2WD (kétkerék meghajtasu) robot az olcsébbak 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
muanyag kerekekkel) kiilon készletként is beszerezhet6
< Konnyen 0sszeszerelhetd, de a szerel6lapon talalhat6 furatok egyetlen altalam

ismert mikrovezérlé vagy motorvezérld kartyahoz sem illeszkednek - jo, ha van
otthon furogép, tavtartok és csavarok
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A motorvezérl6 kartya
A motorvezérld kartya egy L298N IC-t tartalmaz (ST Microelectronics)

= Két teljes hid
" Max 46V, ill. 2 A (max 25W)

= Motor és vezérlés kozos

vagy kiillon —®
taplalassal e o
(k6z0s taplalas max. 12 V-ig)
@000 ... .L.
= Engedelyezés: jumper a
_ ) k6z6s
< fixen (jumperrel) tapella’cashozlm’ll’—I \
< Kiilsé jellel (pl. PWM)
PEETE Finout | éﬁé’}ﬁi’;”éssm

= Forras: lastminuteengineers.com/I298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/
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https://lastminuteengineers.com/l298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

A motorvezeérld kartya aramkari vazlata

VC(

(2]
(5]
D1 | 2 1+ £
[ —— =
) 5 SV A A i i T3
’ 5 . 9 <
4 =— INI VSS —-I4
3 i Vs
5 5| IN3 5 [ :
1 =1 INg OUT1 = | 2
. OUT2 (== >
I = ENA  OUT3 [—3 ] -
> ENB  OUT4 !
| — | | £
ISENA |——
E 8 ; 13 2
GND  ISENB ps | pe | p7 | DR
[ 208N N - A A
78M05 GND .
2 VG 1 Vin g Vour = = I3
| —YCC Z : T :
Z o K2 RI GND :
I = neth Ik
a DY 3 +3V 1
“u 5 GND
p i VCC
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Az altalunk megépitett kapcsolas
, B-bal A- jobb

Last Minute
7 ENGINEERS .com

“ A motorok taplalasat négy AA
ceruzaelemmel oldottuk meg

“ Az Arduino kartya egy 9 V-os
elemrdl kap taplalast és a motor-
vezérld elektronika +5 V fesziilt-
ségét az Arduino kartya biztositja

“ A motorok tiikorszimmetrikus
bekotése hardveresen biztositja az
ellentétes irdnyu forgast a bal és
jobb motornal

¢ Az egyszerlség kedvéért itt most
nem hasznaltunk PWM teljesit-

ményvezérlést (ENA és ENB
alland6 magas szintet kapnak)
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motor_test.ino — 2/1.

< Ez az egyszeri kis Arduino program csak arra szolgal, hogy a motorok miikodését
és forgasiranyat ellenérizni tudjuk

3 Vezérléso #define B1A 7 // Bal motor elére
. #define B1B 6 // Bal motor hatra
B1A B1B A1A A1B #define AlA 5 // Jobb motor elore
0 0 0 0 StOp #define A1B 4 // Jobb motor hatra
. void setup() {
1 0 1 0 Forward (Elére) Serial.begin(9600);
0 1 0 1 Reverse (Hatra) Serial.println("Motor test");
pinMode (B1A,0UTPUT) ;
1 0 0 1 L?ﬂ (Balra) pinMode (B1B,0UTPUT) 3
0 1 1 0 Right (Jobbra) pinMode (A1A,OUTPUT) ;
. . pinMode (A1B,0UTPUT) ;
“* A program a soros porton Kkiirja, digitalWrite(B1A,LOW);
: - .4 digitalWrite(B1B,LOW);
‘ hogy éppen mlt”csmal (9600 bps) it talu Lo (ALA. LOW)
< A program: Elére 3 mp, digitalWrite(ALB,LOW);
Héatra 3mp, Jobbra 3 mp, }
Balra 3 mp, kozben 1-1 mp Stop Folytatas a kovetkez6 oldalon...
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motor_test.ino — 2/2.

void loop() {
Serial.println("Forward ALL");
digitalWrite(B1A,HIGH);
digitalWrite(B1B,LOW);
digitalWrite(A1A,HIGH);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW)
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW) ;
delay(1000);
Serial.println("Reverse ALL");
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,HIGH);
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,HIGH);
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW)
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(1000);

Serial.println("Turn RIGHT");
digitalWrite(B1A,HIGH);
digitalWrite(B1B,LOW) ;
digitalWrite(A1lA,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(A1A,HIGH);
digitalWrite(A1B,LOW) ;
delay(3000);
digitalWrite(B1A,LOW);
digitalWrite(B1B,LOW);
digitalWrite(A1A,LOW);
digitalWrite(A1B,LOW);
delay(2000);
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motor_test.py - 2/1.

N import time

<« A motor_test programot import board

, , . ., import digitalio

ESP32-C3 kartyara 1S atlrtuk, # ——— L298N labkiosztas az ESP32-C3-on —--

. . B1A = board.IO3 # Bal motor eldre
ClI’ClllththOIl nyelven B1B = board.I02 # Bal motor hatra

N IR AlA = board.IO1 # Jobb motor elore

<+ Bekotés: A1B = board.I0@ # Jobb motor hatra

# --- Digitalis kimenetek inicializalasa ---

bla = digitalio.DigitalInOut(B1A)

bla.direction = digitalio.Direction.OUTPUT

L298N  |ESP32 |Funkcid blb = digitalio.DigitalInOut(B1B)
2 bib.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
IN1 |B1A ]IO3 Bal motor eldre ala = digitalio.DigitalInOut(AlA)
IN2 |IB1B 102 Bal motor hatra ala.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
alb = digitalio.DigitalInOut(A1lB)
IN3 [A1A |I01 Jobb motor el6re alb.direction = digitalio.Direction.OUTPUT
S # —--- Kezdeti allapot: minden motor kikapcsolva ---
IN4A |A1B [IO0 |Jobb motor hatra bla.value = False
blb.value = False
ala.value = False
alb.value = False

print("Motor test (CircuitPython, ESP32-C3)")
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motor_test.py - 2/2.

while True: print("Turn RIGHT")
print("Forward ALL") bla.value = True
bla.value = True blb.value = False
blb.value = False ala.value = False
ala.value = True alb.value = False
alb.value = False time.sleep(3)
time.sleep(3) bla.value = False
bla.value = False blb.value = False
blb.value = False ala.value = False
ala.value = False alb.value = False
alb.value = False time.sleep(1)
time.sleep (1) print("Turn LEFT")
print("Reverse ALL") bla.value = False
bla.value = False blb.value = False
blb.value = True ala.value = True
ala.value = False alb.value = False
alb.value = True time.sleep(3)
time.sleep(3) bla.value = False
bla.value = False blb.value = False
blb.value = False ala.value = False
ala.value = False alb.value = False
alb.value = False time.sleep(2)
time.sleep(1)
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Az Arduino nano kartya kivezetései
INANO |@ie8y -~ ;ﬁﬁ:ﬁi

1 ALG 2814 The power sum for each pin’s o
' ey— 7t
PR3 IOCEA) rervrs | MOST]

w3 rEv 1 group should not exceed 18GmA

O WUIN
Q L.

. o -
) 1 |
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W sNBEDE |8, ). |20 O H g =i
(OC2B] pemvrss) INTL/(PD3TEW-\® 92~ = ps1 - 80 @—4E)ADEE N
i

o | @—FB)(PCS ) jrcovrs DES) SCL | FEYE M erysical pin
o |@—F£5/ PCa)jrcovrsz| fADER) SDA | [ror pin
o @—#FF/ PC3 e [ADES) ekl i
o | @—EB (P2 ool BDED) ekt g
i@—@-‘f’ﬁmﬂn @ ® rort pover ()
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Az ESP32 C3 Super Mini kartya kivezetései

AS® MISO® GPIOS o (o—@ 5V
mMmosi@® GPIO6 ® «—@ GND
ss@® GPIO7 et—@ 3V3

2o\~ GPIO4 @ A4 @ SCK
® ¢\~ GPIO3 @ A3
® (") GPIO2 @ A2
® ("~ GPIO1T @ A1
® ("~ GPIOO @ A0

Built-in LED ( SDA = GPIO8

Boot/BUTTON SCL{ GPIO9
GPIO10 ¢ —\,—=)®

TX @ GPI020 -\, —<)e@ -

RX @ GPIO21( "\, =)@

) GPIO/DIGITAL/PWM @ ANALOG  12€ @ UART @spi ®POWER @GND

ESP32 C3 Super Mini

Megjegyzés: Az A5 analdog bemenet (ADC2) nem hasznalhatd, ha a WiFi hasznalatban van!
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