PROJEKTY SOFT

youtu.be/u34UkdKshFY

Pojazd zdalnie sterowany

Smartfon czesto bywa uzywany w roli platformy do gier. Niezbedne komponenty:
Sterowanie wirtualnym pojazdem (np. w grze) poprzez * Ptytka Arduino Uno. .
wychylanie i obracanie urzadzeniem, jak kierownica jest ’ f"gfy‘#gt,f\;‘.’r‘f;'gka silnikow dla Arduino
bardzo intuicyjne i statlo sie pewnym standardem. Jednak . Modut Bluetooth AVT1635.
nieporownywalnie wiecej zabawy przynosi sterowanie * Koszyk na baterie 4xR6.

pojazdem w rzeczywistosci. Ten tatwy w budowie pojazd * Dioda prostownicza np. 1N4007.

+ Kondensator 2200 wF/10 V.

pozwoli przekona¢ sie o tym na wiasnej skorze. . Przewody potaczeniowe.

Do budowy pojazdu uzyto gotowgq platforme  a montaz sprowadza si¢ do zamocowania Platforma ma wiele otworéw mon-
jezdna, dzieki czemu cze$¢ mechaniczna jest ~ za pomoca $rub gotowych elementéw. Plat-  tazowych, dzigeki czemu mozna latwo
prosta w wykonaniu, nie bedziemy tracili ~ forme przed i po zmontowaniu pokazano  zamontowaé dodatkowy osprzet uzywa-
czasu na wykonywanie elementéw pojazdu,  na fotografiach 11i 2. jac $rub i gwintowane tulejki dystansujace.

e

Fotografia 1. Czesci sktadowe pojazdu - platformy Fotografia 2. Pojazd po zmontowaniu
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Fotografia 4. Szczegéty montazu pojazdu - widok zamontowanej ptytki Arduino

Fotografia 5. Szczegoty montazu pojazdu - widok napedu i sposobu montazu
mechanicznego
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Rysunek 6. Schemat montazowy zdalnie sterowanego pojazdu

§Listing 1. Procedura parsujaca komendy

i//czekamy az beda 2 znaki nowej 1linii
{if (blueComplete >= 2) {

if (blueBuffer.charAt (1) == ‘x’) //sprawdza czy na poz. 1 jest x
{
blueStatus = 1; //prawidiowa komenda - status = 1
statusDelay = 0; //zeruje timer braku komendy

i = 2; //odczyt wartosci od poz. 2

vectX = 0; //na poczatek zeruje wartosc¢ X

data = blueBuffer.charAt (i) ;

if (data == ‘-’) { //sprzawdza czy warto$é ujemna
minus = -1;
i++;

} else minus = 1;

data = blueBuffer.charAt (i) ;

if ((data >= ‘0’) && (data <=
{
vectX += (data - ‘07);
i++4;

data = blueBuffer.charAt (i) ;
(data <=

if ((data >=
{

‘07) &&

vectX *= 10;
vectX += (data -
i++4;

) ;

}
}
vectX *= minus;
vectY = 0;

//wartos$é vectY oblicza analogicznie jak vectX//

blueBuffer = ,”;
blueComplete = 0;
vect2pwm (vectY, vectX);

//czy$ci bufor

Na fotografiach 3...5 widoczne sg szcze-
gboly montazu i rozmieszczenie osprzetu.
Wszystkie komponenty potaczono zgodnie
ze schematem montazowym zamieszczo-
nym na rysunku 6.

Do sterowania pojazdem stuzy smartfon
lub inne urzadzenie z systemem Android
i zainstalowang aplikacjg Vehicle_v1. Ekran
aplikacji pokazano na rysunku 7. Na pocza-
tek, na ekranie startowym nalezy wybrac
urzadzenie Bluetooth, z ktérym aplikacja
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//oblicza warto$¢ dwucefrowg

//uwzglednia minus
//na poczatek zeruje wartosé¢ Y

//zeruje znacznk odebranych danych
//oblicza pwm

//czy znak to cyfra?

//kolejny znak
‘97)) //czy cyfra?

ma sig polgczy¢ — chodzi o Serial Adap-
ter, poniewaz tak jest rozpoznawany uktad
BTM222 zamontowany w module AVT1635.
Po nawigzaniu polaczenia z pojazdem zosta-
nie wyswietlone ekran, jak na rysunku 8,
a na plytce Arduino powinna zaswieci¢ sie
dioda LED informujaca o poprawnym pola-
czeniu. W goérnej linii okna aplikacji jest
wyswietlony status pojazdu: ,,Stop” ozna-
cza pojazd zatrzymany, ,GO!!!” to pojazd
w ruchu. Kolejne trzy linie ,X=", ,Y=" oraz

§Listing 2. Procedura powodujaca
{ automatyczne zatrzymanie pojazdu :
R :
iif (statusDelay <= 100) statusDelayA+;§
i else blueStatus = 0; :
:1if (statusDelay == 100
: vect2pwm (0, 0);
blueBuffer = ,”;
blueComplete = 0;

2l 51% m 11:59
Wybierz urzadzenie

‘

00:12:6F:8F:6C:0D
6C:EQ:5E:8C0F:C7
Serial Adaptor

00:12:6F:9E:49:82

basl aerk

00:12:6F:36:F 4:8A
00:11:67:B8:7A35

Rysunek 7. Ekran aplikacji sterujacej
pojazdem - nawigzywanie potaczenia

,Z=" zawierajg dane odczytane z akcele-
rometru. Ostatnia linia przedstawia tres¢
komendy wysylanej do pojazdu — ma ona
postac ,,\n x wartos¢ Y, wartos$é Z \n”.
Przycisk ,Reset” stuzy do wyzerowania
warto$ci wspolrzednych x, y, z w polozeniu
neutralnym - zerowanie nalezy wykonaé
przed kazdag jazda. Dopdki przycisk ,Go!”
Jest zwolniony, do pojazdu dociera komenda
,X0,0” (pojazd zatrzymany). Dopiero, gdy
przycisk ,Go!” jest wcidniety i trzymany,



Pojazd zdalnie sterowany

[ il 51% @ 11:59
Stop
X= 15
Y=10
Z= -34
Reset Go!
x0,0

Rysunek 8. Ekran aplikacji sterujacej pojazdem - tryb zdalnego
sterowania

éListing 3. Obliczanie wartosci wspdéiczynnika PWM

i/
{//Oblicza PWM
ivoid vect2pwm

(int vectl, int vect2) {

int pwm Rgo;
int pwm_ Rback;
int pwm_Lgo;
int pwm Lback;

//kierunek do tyiu

if (vectl > 0) {
pwm_Rback = (vectl * 2) + 57; //pwm rozpoczyna sie
pwm_Lback = (vectl * 2) + 57; //nie ma mniejszych
} else {
pwm_Rback = 0;
pwm_Lback = 0;
}
pwm_Rgo = 0;
pwm_Lgo = 0;
} else //kierunek do tytu
pwm Rgo = (vectl * -2) + 57; //pwm rozoczyna sie od
pwm_Lgo = (vectl * -2) + 57; //nie ma mniejszych war

pwm_Rback = 0;
pwm Lback = 0;
}

i //teraz okreslamy kierunek lewo lub prawo

analogWrite (motor_Lback, pwm_Lback) ;
analogWrite (motor Rgo,

analogWrite (motor Lgo,
/
/

pwm_Rgo) ;
pwm_Lgo) ;
.__Rgo) ;

/Serial.println
l.println(
.println(
l.println(p

: if (vect2 ) {

: es$li ruch do przodu to

: if (pwm Rgo > 0) pwm Rgo -= vect2; //spowalniamy pra
: //jesli ruch do tytu to

if (pwm_Lback > 0) pwm_Lback -= vect2; //1lub spowalni
: } else {

vect2 *= -2;

: if (pwm Lgo > 0) pwm Lgo -= vect2; //analogicznie
if (pwm Rback > 0) pwm Rback -= vect2;

if (pwm_Rgo < 0) pwm_Rgo = 0; //usuwa wartosci ujemne

: if (pwm Lgo < 0) pwm Lgo = 0;

if (pwm_Rback < 0) pwm_Rback = 0;

: if (pwm Lback < 0) pwm Lback = 0;
analogWrite (motor Rback, pwm_Rback); //wpisuje wyniki do
i)

[ il 51% @ 11:59
GOl
X= -23
Y=0
Z= 28
Reset Gol
x0,28

Rysunek 9. Ekran aplikacji sterujacej pojazdem - pojazd w ruchu

parametry komendy przybierajg wartosci
niezerowe, co pokazano na rysunku 9.
Program sterujgcy pojazdem napisano
w $rodowisku Arduino. Program wykonuje
dwa wazne zadania. Pierwsze, to odczyty-
wanie danych z portu szeregowego UART,
ktore sa odbierane za pomocg modutu Blu-

od etooth. Wéréd nich wyszukiwane sa ciagi

war

w postaci ,\n x Y , Z \n”. Symbol ,\n”
to znak nowej linii; ,x” — umowny znacz-
nik poczatku komendy; ,Y”, ,Z” — odczy-
tane i przetworzone dane z akcelerometru
w zakresie -99...99 oraz przecinek oddzie-
lajacy parametry.

Procedure odpowiedzialng za wyszuki-
wanie komend zamieszczono na listingu 1.
Ponadto, program sprawdza czas pomie-
dzy komendami. Jesli przez dlugi czas nie
zostanie odebrana prawidlowa komenda,

wa

strone

amy lewa strone to pojazd automatycznie zatrzyma  sie.
Odpowiada za to procedura z listingu 2.
Kolejnym waznym zadaniem programu jest
obliczanie wartosci wspoélczynnikéw PWM
dla czterech kanaléw na podstawie odebra-
nych dwéch wartosci vectX i vectY. Sposéb
wyznaczania wspoélczynnika wypelnienia

b ilustruje listing 3.

Program aplikacji sterujgcej dla smartfona
zostal napisany w srodowisku Android Stu-
dio. Petne zZrédta obu programéw dostepne
sg w materiatach dodatkowych do projektu.
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V7 Najpopularniejsze zestawy do samodzielnego montazu
“*  Petna oferta dostepna na www.sklep.avt.pl

AVT 3095 Komputer samochodowy z wyswietlaczem LCD

Modut stuzy do monitorowania stanu pojazdu. Podstawowym jego zastosowaniem jest
podawanie parametréw zwigzanych ze spalaniem paliwa, przebytym dystansem czy
temperaturg wewnetrzng i zewnetrzna oraz datg i godzing. Dzieki mozliwosci wyboru kolorystyki
wyswietlacza LCD fatwo i estetycznie mozna zintegrowa¢ modut z deska rozdzielczg pojazdu.

AVT 3095/1
Wyswietlacz BlackLine White (biate znaki)

AVT 3095/2
Wybrane parametry: Wyswietlacz BlackLine Green (zielone znaki)
« pomiar dwdch temperatur (zewnetrzna i wewnetrzna) z rozdzielczoscig 0,1°C
» obstuga catosci 2 przyciskami lub opcjonalnie enkoderem

zegar, data (miesigc wy$wietlany stownie lub cyfrowo),

pomiar spalania benzyny lub gazu LPG; chwilowe, $rednie, w trasie,
predkos¢ chwilowa, $rednia i maksymalna,

pomiar przyspieszen (do wartosci ustawionej z zakresu 60...200, oraz 1 mili czyli 413m)
licznik kilometrow, licznik do okresowego przegladu (tzw inspekcja),

ostrzeganie o niewtgczonych $wiattach oraz o gotoledzi,

wymiary ptytki: 102x47 mm

AVT 3095/3
Wyswietlacz BlackLine Amber

AVT 3095/4

znaki) BlackLine Blue (niebieskie znaki)
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