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PROJEKTY SOFT

Ta prosta konstrukcja moze dostarczy¢ wiele uciechy, tak podczas budo-
wania i programowania systemu, jak i przechodzenia labiryntu. Zostala
zbudowana z zastosowaniem moduiu Arduino Uno, ktdry steruje ruchami
labiryntu poprzez serwomechanizmy. Zabawke kontroluje sie za pomocq

dwdch joystickow.

Do budowy urzadzenia potrzebnych bedzie
kilka modutéw elektronicznych oraz ele-
menty i materialy niezbedne do wykonania
podstawy i zastepujace obudowe. Najwaz-
niejsze z nich to:

¢ modul Arduino Uno,

* plytka stykowa,

* dwa moduty joysticka,

* cztery serwosilniki SG90,

 kable do polgczenia elementow,

* sztywny karton badz cienki MDF,

 §rubki, nakretki itp. elementy polacze-

niowe.

Joysticki

W pierwszej kolejnosci zmontujemy kon-
troler do sterowania zabawka. Sktada sie
on z dwéch moduléw joystickéw analogo-
wych oraz podstawek, wykonanych z kar-
tonu badz MDF-u. Konstrukcja jest bardzo

64 ELEKTRONIKA PRAKTYCZNA 2/2021

prosta — nalezy umie$ci¢ modut joysticka
na tekturze i doda¢ dwa boczne elementy
kartonowe tak, jak to zostalo pokazane
na fotografii 1. Joysticki postuza do ste-
rowania serwomechanizmami poruszaja-
cymi labiryntem.

W nastepnej kolejnosci nalezy potaczyé
elementy kontrolera z elektronika sterujaca.
Na wspélnej podstawie montowana jest
plytka stykowa oraz moduly z joystickami
na podstawkach. Zmontowany fragment zo-
stal pokazany na fotografii 2.

Machanizm

W pierwszej kolejnosci trzeba przygo-
towac¢ karton - pociaé go na fragmenty,
pozwalajgce na zamontowanie serwome-
chanizméw. Gotowe moduly z utozonymi
prostopadle serwomechanizmami zostaty
pokazane na fotografii 3. Zestawione w ten

Fotografia 1. Zamontowane na podstawkach
joysticki

Fotografia 2. Zmontowany kontroler z mani-
pulatorami i elektronika sterujaca



Trojwymiarowy labirynt

Fotografia 3. Zmontowane serwomechanizmy

Fotografia 4. Serwomechanizmy zainstalowane na wspélnej podstawie

spos6b serwa moga niezaleznie poruszac sig
w dwéch osiach — X i Y, ktérym odpowia-
dajg dwa joysticki. Zmontowane mechani-
zmy umieszczane sg na wspélnej podstawie,
co zostalo pokazane na fotografii 4.

Labirynt

Ostatnim elementem jest labirynt. Jego pro-
jekt w duzym stopniu zalezny od pomysto-
wosci konstruktora budujacego urzadzenie.
Moze by¢ dowolnie skomplikowany i dopaso-
wany do naszych potrzeb i poziomu trudno-
Sci, przyktadowa realizacja zostata pokazana
na fotografii 5. Po zmontowaniu kartono-
wego labiryntu nalezy umiesci¢ go na zmon-
towanych wczeéniej serwomechanizmach
tak, aby zapewni¢ im swobode porusza-
nia labiryntem.

Potaczenia elektryczne

Ostatnim etapem jest podigczenie poszcze-
g6lnych elementéw do sterujacego systemem
modutu Arduino. W pierwszej kolejnosci
podlaczamy serwomechanizmy od S1...S4
do pinéw cyfrowych Arduino (nalezy za-
pamietac, ktéra o§ jest podiaczona do kté-
rego pinu, aby odpowiednio skonfigurowac
to w programie.

Nastepnie podiaczane sg wyjscia joystic-
kéw. Oprécz napiecia zasilania do joysticka
podlacza sie wejscia analogowe modutu Ar-
duino. Napiecie wyjsciowe z modutu jest pro-
porcjonalne do wychylenia joysticka. Cztery
wyjscia z joystickéw podpinamy do pinéw

oznaczonych A0, A1, A2 oraz A3 (lub do-
wolnych innych pinéw analogowych, je-
§li odpowiednio zmienimy konfiguracje
w szkicu Arduino).

Oprogramowanie

Kod programu sterujacego labiryntem zostat
napisany w Arduino IDE. Jego gléwne zada-
nie polega na monitorowaniu pozycji joystic-
kéw, podiaczonych do wejsé analogowych
izgodnie z ich wychyleniem porusza serwo-
mechanizmami. Kod programu zaprezento-
wano na listingu 1.

Do obstugi joystickéw wykorzystano wej-
$cia analogowe, poniewaz manipulatory
te majg wbudowane dwa potencjometry, ktére
sprzegniete sg z dragzkiem joysticka. Poru-
szajac nim, zmienia sie polozenie suwakéw
potencjometréw, ktére sg skonfigurowane

lis

Fotografia 5. Labirynt

Listing 1. Kod programu sterujacego
i labiryntem

#INCLUDESSERVO . H>

i // INICIALIZACIA WYJSC SERW

¢ Servo sl;

i Servo s2;

P Servo s3;

SErRvO s4;

i // DEFINICIE PINOW ANALOGOWYCH

fomT x1 = 05 // Pin AO

PNt vl = 1; // Pimn Al

DNt X2 = 2; // PN A2
= 3; // Pin A3

ot v2

¢ INT VAL;
¢ voro setup(){
: // DEFINICJE PINOW WYJSCIOWYCH SERW

sl.atrack(13); // Pm 13
s2.atack(12);  // Pm 12
s3.aTTACH(8); // P 8
sd.atacH(7); // P 7

fy

: vorp oor(){
: // ODCZYT WARTOSCI Z JOYSTICKA

VAL = ANALOGREAD(X1);

// PRZEMAPOWANIE WARTOSCI

vaL = map(vaL, 0,1023,135,45);
// RucH SERWEM

sl.uriTE(VAL);

peLav(15);

VAL = AnALocReap(Y1);

VAL = map(vaL, 0,1023,135,45);
s2.wriTE(VAL) ;

seLAv(15);

VAL = ANALOGREAD(YL);

vaL = map(vaL, 0,1023,135,45);
s2.wriTE(VAL) ;

peLAY(15);

VAL = ANALOGREAD(Y1);

vAaL = map(vaL, 0,1023,135,45);
s2.wrITE(VAL) ;

peLav(15);

jako regulowane dzielniki napiecia — na ze-
wnetrzne nézki potencjometréw podawane
jest napiecie i masa, a suwaki sg wyjSciami
dzielnikéw. W ten spos6b zmieniajac pozycje
manipulatora, zmienia sig napiecia wyjsciowe
z joysticka, proporcjonalnie do wychylenia.
Kazdy joystick ma dwa wyjscia napigciowe
—jedno dla osi X, a jedno Y. Napiecia sg mo-
nitorowane przez przetwornik analogowo-
-cyfrowy w mikrokontrolerze, a nastepnie
sluza do sterowania polozeniem serwome-
chanizméw. Aby przekonwertowaé pomiar
z ADC (w zakresie od 0 do 1023, poniewaz
przetwornik ma 10 bitéw) na kat, ktéry ma
by¢ ustawiony na serwomechanizmie (od 45

do 135 stopni), uzywana jest funkcja map.
Nikodem Czechowski, EP

Zrédlo: http:/bit.ly/3t0yuvVQ
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