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Lista zadan

Zagadnienia
= Tworzenie prostych programéw na platforme Arduino Uno oraz robota Zumo.

Srodowisko
Do tworzenia programow realizowanych na platformie Arduino mozna wykorzysta¢ dedykowane $rodowisko
Arduino?. Po uruchomieniu ogdlny widok aplikacji przedstawia sie nastepujaco:

28 sketch_junlla| Arduine 1.8.9
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1 foid setup() { ~
2 // put your setup code here, to run once:
4}
& woid loop() {
i // put your main code here, to run repeatedly:
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nuine Uno na COM4

Robot Zumo

Ciekawym rozszerzeniem do platformy Arduino jest robot Zumo
(v.1.2) firmy Pololu. Jest to mobilny robot umozliwiajacy wygodne zamon-
towanie na niej ptytki Arduino Uno i wyposazony jest w dwa silniki steru-
jace niezaleznie dwoma gasienicami, szes$¢ czujnikéw dziatajgcych na pod-
czerwien, brzeczyk (gtosniczek), 3-kierunkowy akcelerometr, magneto-
metr, zyroskop oraz metalowg ostone (typu ,buldozer”). Zostat on zapro-
jektowany gtéwnie pod katem zawoddw Mini Sumo (walki robotow).

Uwaga: w razie pytan dot. uruchomienia urzadzenia lub zamontowania na
nim platformy Arduino Uno skorzystaj z pomocy prowadzacego.
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1 Aktualna wersja srodowiska Arduino to 1.8.9; mozna je za darmo pobrac ze strony: https://www.arduino.cc/en/Main/Software
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Przyktad
Wykorzystujac srodowisko Arduino wprowadz program, ktéry umozliwia poruszanie sie robota Zumo (program
mozesz tez pobrad ze strony staff.uz.zgora.pl/gbazydlo w zaktadce SMART):

#include <ZumoMotors.h>
#include <Pushbutton.h>

ZumoMotors silniki;
Pushbutton przycisk (2UMO BUTTON) ;

void setup()
{
}

void loop()
{

// setSpeeds () ustawia predkos$é: lewa wartosé odpowiada predkosci lewe]
// gasienicy (od -400 do 400), prawa analogicznie prawej gasienicy

silniki.setSpeeds(0,0); // zatrzymaj robota
przycisk.waitForButton() ; // czeka] na wcisniecie przycisku
silniki.setSpeeds (- , ), // kreé& robotem w lewo
delay( ) ; // czekaj 3 sek.
silniki.setSpeeds ( - ) ; // kreé robotem w prawo
delay( ); // czekaj 3 sek.
silniki.setSpeeds ( , ) // jedZz do przodu z predkosciag 100
delay( ) // czekaj 2 sek.
silniki.setSpeeds (- ;- ) // jedz do tyiu z predkos$cia 100
delay( ) // czekaj 2 sek.

}

Zadanie 1

Wykorzystujgc powyzszy przyktad napisz program, ktéry spowoduje, ze robot bedzie najpierw jechat do przodu
przez 2 sekundy, a nastepnie wykona zwrot o 180 stopni i powrdci do miejsca startu.

Zadanie 2
Przeanalizuj i uruchom przyktadowe programy wykorzystujgce 8 secch s | Arduino 153
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