
Robotprogrammering
med  Arduino  Robot



Arduino  Robot

• 2  st Arduino  datorer
• Kontrolldator– hanterar sensorer och input
• Motordator – hanterar motorstyrningen

• 2  Motorer för styrning och framdrift
• 5  knappar och potentiometer
• 5  st linjesensorer
• 1  st IR-­‐mottagare (egen lösning)
• LCD-­‐Panel  för utskrift av text
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Hur kör och styr man  roboten?



Framåt

Höger motor   framåtVänster motor   framåt



Bakåt

Höger motor  bakåtVänster motor  bakåt



Svag vänstersväng

Höger motor   framåt
100%

Vänster motor   framåt
50%



Svag högersväng

Höger motor   framåt
50%

Vänster motor   framåt
100%



Rotera höger

Höger motor   framåtVänster motor  bakåt



Rotera vänster

Höger motor   framåtVänster motor  bakåt



Programmera Arduino  Robot



Ställa in  Arduino  (VIKTIGT)

Viktigt att välja
“Arduino  Robot  
Control”  innanman  
skickar programmet
till  roboten



Programmering av Robot

• Låt roboten vara avstängd vi  programmering
• Strömbrytare OFF  på undre kortet

• Innan körning dra ut USB-­‐kontakt
• Sätt Roboten på golvet
• Slå på strömbrytare (ON)
• Programmet startar automatiskt

• TIPS
• Kan vara bra  att skriva programmet,  så det startar efter
knapptryckning (exempel senare)



#include <ArduinoRobot.h>
#include <Wire.h>
#include <SPI.h>

void setup()
{  

// initialize the robot

Robot.begin();
}

void loop()
{

}

Enkelt program

Inkluderar robot  funktioner

Förbereder roboten



Köra roboten
void loop()
{

Robot.motorsWrite(255, 255);
delay(2000);
Robot.motorsStop();
delay(1000);
Robot.motorsWrite(-255, -255); 
delay(1000);
Robot.motorsWrite(0, 0);    
delay(1000);
Robot.motorsWrite(-255, 255);
delay(2000);
Robot.motorsStop();
delay(1000);
Robot.motorsWrite(255, -255);
delay(2000);
Robot.motorsStop();
delay(1000);

}



Köra när man  trycker på knapp – Del  1

#include <ArduinoRobot.h>
#include <Wire.h>
#include <SPI.h>

bool running = false;

void setup()
{

Robot.begin();
Robot.beginSpeaker();
Robot.beep(BEEP_SIMPLE);

}

Starta högtalare

Signalera att roboten är klar

Variabel som bestämmer om  
roboten skall köra eller inte



Köra när man  trycker på knapp – Del  2
Kontrollerar vilken knapp som
är nedtryckt.  I  detta fall  är det
mitt  knappen på robotenvoid loop()

{
if (Robot.keyboardRead() == BUTTON_MIDDLE)
{

if (running == false)
running = true;

else
{

running = false;
Robot.motorsStop();

}
}

if (running)
{

Robot.motorsWrite(100,100);
delay(1000);
Robot.motorsWrite(0,0);
delay(1000);
Robot.turn(90);
delay(300);

}
}

Om  “running”  är false,  dvs
roboten står stilla,  sätter vi  
den  till  true.
Om  “running”  är true,  dvs
roboten kör,  sätter vi  den  till  
false  och stannarmotorerna.

Om  “running”  är true,  kör vi  
roboten enligt önskemål.  


