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Projekts “Dari pats — automasinas projekts” (4. Limenis)

Skolnieku daba lapa

Komanda: ......cceeevvevvneennenenenennenes



Merkis: attalinati vadit DIY automasinu

Ko var izmantot, lai attalinati vaditu un kontrolétu DIY automasinu? Padomajiet par to un
mekl€jiet informaciju tieSsaisté.
Zemak uzrakstiet savas atbildes.

Ka darbojas Bluetooth? Mekléjiet informaciju tiesSsaisté un uzrakstiet atbildes zemak.

Parskatiet vairakus scenarijus, ka var izveidot DIY automasinu stlri attalinatai vadibai, un izvélieties
vienu, ko demonstrét. Uzziméjiet savu DIY automasinu un uzskaitiet nepiecieSamos izgatavosanas
materialus.

Materialu saraksts:




Laiks virknes sléguma veidosanai!

Saja 4.limen1 DIY automasina tiks attalinati vadita ar mobilo talruni, ar Android sistému, izmantojot
Bluetooth tehnologiju. Pirmkart, Bluetooth modulis HM-06 japievieno Arduino sensora vairogam

saskana ar 1.

HM-06 modulis Arduino Sensora plate
RXD 3
TXD 2
GND G
VCC \

1. tabula. HM-06 Bluetooth modula savienoSana ar Arduino sensora plati (pin-out).



Laiks praktiski darboties!

Izveidosim kédi, izmantojot savu Arduino plati un atbilstosas elektriskas sastavdalas.

Datora jainstalé biblioteka RemoteXY. Lai instalétu biblioteku, izpildiet talak sniegtos noradijumus.
1. Lejupieladéjiet RemoteXY bibliotéku no vietnes https://remotexy.com/en/library/
2. Nepiecie$ams izglt no ZIP arhiva RemoteXY bibliotéku Arduino - libraries mapé.

3. Palaidiet Arduino IDE programmatru.

RemoteXY bibliotéka lauj mobilaja talrunt izveidot lietotaja interfeisu. Jus varat izveidot interfeisu,
velkot un novietojot dazadu veidu pogas no sadalas Elements uz virtualo mobilo talruni vietné
https://remotexy.com/en/editor/, ka paradits 1. attela. Katrai pogai ir savs mainigais, kas
nosaukumu var mainit sadala Properties. Varat ari mainit pogas krasu un pogas tekstu.
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Laiks programmeésanai!

Pievienojiet savu Arduino USB.

Pabeidzot lietotaja interfeisa dizainu, noklikskiniet uz pogas leglt avota kodu / Get source code. Péc
tam jis redzésiet lietotaja saskarnes avota kodu. Sis kods tiks integréts jasu koda no 1. limena. Ja
rakstat kodu, izmantojot mBlock, lIGdzu, nokopéjiet risinajumu no Arduino IDE no pievienota
dokumenta. Pirmkart, jds varat redzét lietotaja saskarnes konfiguraciju starp RemoteXY un END
RemoteXY / RemoteXY include library un END RemoteXY include bibliotéku un komentarus avota
koda. Kopéjiet So koda dalu sava koda no 1. [imena sakuma (péc bibliotéku ieklauSanas).
SoftwareSerial bibliotéka ir ieklauta divas reizes, tapéc nonemiet vienu no tam, pieméram:

#Finclude <Arduino.h>
#include <Wire h>

- - o

Remove the repeating library

RemoteXY include library

#define REMOTEXY MODE_SOFTSERIAL
#include <SoftwareSerial . h>

#include <RemoteXY . h>

RemoteXY connection settings
#define REMOTEXY SERIAL RX 2
fine REMOTEXY SERIALTX 3
#define BEMOTEXY SERIAL SFEED} 9600

=0 e

RemoteXY configurate
#prarpma pack(push, 1)
uint8_t RemoteXY_CONF[] =

{ 255,4,0,0,0,43,0,10,13,0,
1.0,43,11,12,12,2,31 ,87.0,
1.,0,43,27,12,12,2,31,83.0,
1,0,23,27,12,12,2,31.,65.,0,
1,0,63,27,12,12,2 ,31,68,0 };
this structure defines all the variables and events of your control interface
struct {
input wvariables
uint&_t W; 1 if button zed 0
uintf_t 5; 1 if button sed 0
uint&_t A; 1 if button ved 0
unintf_t D; 1 if buttor sed 0
ther variahle
uintf_t connect_flag ; 1 if wire connected, else =0




} RemotaXY ;
#pragms pack(pop)

void Motors_Forward ()

Left_Motor_Forward (};
Right_Motor_Forward () ;
]

void Motors_Backward ()
{
Left_Motor_Backward {);
Right_Motor_Backward ( );
]

void Left_Motor_Forward ()

{
analogWrite (5,200);
digitalWrite (6,1);
digital Write (7,0);

i

void Left_Motor_Backward ()

{
analogWrite (5,200);
digitalWrite (6,0);
digitalWrite (T,1);

]

void Left_motor_OFF ()

{
analogWrite (5,0);
digitalWrite (6,0);
digitalWrite (T,0);

]

void Right_Motor_Forward ()

{
analogWrite (11 ,200);

digital Write (12,1);
digital Write (13,0);
]

void Right_Motor_Backward ()

analogWrite (11 ,200);

digital Write (12,0);

digital Write (13,1);
]




void Right_ Motor OFF ()

{
analogWrite(11,0);
digital Write (12 ,0);
digitalWrite (13 ,0);

]

void Motors_OFF ()

{
Left_motor_OFF (];

Right_Motor_OFF () ;
]

void turn_left ()

{

Right_Motor_Forward {);
Left_motor _OFF ();

void turn_right ()

Left_Motor_Forward (};
Right Motor OFF (};

]

void _delay(floet secomds)

{
long endTime millis () 4 seconds = 1000;
while(millis ()} = endTime) _loop();

]

void setup ()

pinMode (5 OUTPUT) ;
pinMode (6 ,OUTPUT) ;
pinMode (7 ,0UTPUT) ;
pinMode (11 ,OUTPUT);
pinMode (12 OUTFUT);
pinMode (13 ,OUTPUT) ;

oid _loop()

i,

void loop ()

{
_delay (1);
Motors_Forward () ;
_delay (1);
Motors_Backward () ;
_delay (1);
Motors_OFF ();
loop ();

}

Péc tam kopéjiet paréjas komandas:
e RemoteXY Init () iestati$anas / setup funkcijai. Si funkcija inicializé lietotaja interfeisu.
* RemoteXY Handler () uz cilpas / loop funkciju, kas parbauda pogu stavokli, vai tas tika nospiestas.

Visam pogam ir savi mainigie / variables (skatiet avota koda daJu zem ievades mainigo komentara),
kas ir vienads ar 1, nospiezot pogu. Saja gadijuma,.




mainigos sauc par W, S, A un D. Talak noraditais avota kods parbauda katra mainiga vértibu.
NospiezZot pogu, tiek palaista atbilstosa komanda:

void setup()

{
pinMode (5 ,OUTPUT) ;
pinMode (6 ,0UTPUT) ;
pinMode ( 7 ,OUTPUT) ;
pinMode (11 ,OUTPUT);
pinMode (12 ,OUTPUT);
pinMode (13 ,OUTPUT);

RemoteX Y _Init() ;

void _loop ()

o

=

void loop()

RemoteXY_Handler() ;
if
if
if
if

Remote XY . W) Motors Forward() ;

RemoteXY.S) Motors_ Backward() ;
RemoteXY.A) turn_left() :
RemoteXY.D) turn_right() ;

— e e

— delay(1) ;
Motors_OFF() ;

- loop() ;

Noderigas funkcijas:

e #include "bibliotékas nosaukums" - 81 rinda |auj avota kodam pievienot bibliotékas galveni,
e analogWrite (tapa, darba cikls / pin, duty cycle) - §T funkcija Jauj generét PWM

(Pulse Width Modulation) uz izvéléta kontakta numura un ar izvéléto darba ciklu,

e digitalWrite (kontakts, vértiba / pin, value) - 81 funkcija uz digitala kontakta iestata izvéléto
vértibu (HIGH un LOW vai 0 un 1),

e milis () - atgrieZ pagajuso laiku péc koda palaiSanas milisekundés.




Laiks amatniecibai!
Saciet stradat pie DIY automasinas dizaina, izmantojot pieejamos izgatavoSanas materialus.

Tagad jis varat palaist savu kodu DIY automasina. Pédégjais solis ir lietotnes RemoteXY instalésana
sava talruni. So lietojumprogrammu varat atrast Google Play veikala. Péc tam savienojiet pari savu
mobilo talruni ar Bluetooth moduli, kura nosaukums bis HC-06. Parole ir 1234.

P&c tam sava mobilaja talruni atveriet lietotni RemoteXY. Noklikskiniet uz pluszimes labaja augséja
stari, izvélieties Savienot ar Bluetooth ierici / Connect to Bluetooth device, un izvélieties ierici HC-06
sadi. Péc tam noklikskiniet uz pievienotas ierices un tagad varat attalinati vadit savu DIY automasinu.
Izbaudi!

Elektriskie komponenti

Saja tabuld ir uzskaititas visi galvenie elektriskie komponenti, kas nepieciesami, lai istenotu %o
projektu.

DC Motor

L298n driver

Arduino Sensor Shield

Bluetooth module HC-06
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