«Учебный день в ИТ-полигоне»

Робототехника

1. Название кейса: Управление исполнительных механизмов при помощи технологии Bluetooth.
Раздел «Робототехника».

2. Задание. Учащимся необходимо подготовить и запрограммировать робота для участия в соревнованиях по робофутболу, для этого предполагается реализовать непосредственное управление через смартфон.

3. Необходимое оборудование:

Arduino Uno
Двухколёсная платформа miniQ
Motor Shield Troyka Shield
Bluetooth Low Energy (Troyka-модуль) или ему подобные (HC-05, HC-06)

Несколько соединительных проводов и болтов и гаек для крепления датчиков и Arduino Uno

Кабель питания от батарейки Крона и сама батарейка Ноутбук с предустановленным ПО Arduino IDE

Смартфон с ОС Android и ПО Serial Bluetooth Terminal. (Bluetooth Spp pro или Bluetooth controller)

4. Рабочие материалы для учащихся:

Инструкция по сборке робота (см. приложение); Инструкция по работе Bluetooth модуля.
5. Авторское решение кейса
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int hl = 4; //tun
int h2 = 7; //mun
int el = 5; //mun
int e2 = 6; //mun

4 — HanpaBnenve, mpaBuii MOTOP
7
5
6

— cxopocTs (M), JeBEBE MOTOD

— HanpaBenue, NEBHI MOTOD
cxopocTs (IVM), NpaBHif MOTOP

void setup() {
for (imt i = 4; i <=1 i)
pinMode (i, OUTPUT); // YcTaHaBiMBaeM peXVMH paGOTH IMHA KaK BBIXOX

erial.begin(9600); //OTKpHEaEM NOCISHOBATEINBHEN MOPT OOMeHa MHPOPMALMENH

void loop() {

int x; // TepeMeHHas U NpUeMa CUTHasa
if (Serial.available()) { // Osmmmamme curnana
x = Serial.read(); // Bamuch curHaza B NEPMEHHYD X
Serial.print(x); // BuBOI mnepeMeHHOM B NOCIENOBATENbHEN NOPT
// (yeTpoitcTEo C KOTOpHM coemHena mmaTa)
switch (x){ // TpoBepka ycioBuMit
case 48: // Ecnu nepemennas paema 48 (0 mo TaGmme ASCIT
move (0,0) ; // OcTaHOBMTH MOTOPH
break;
case 49: // Ecnu nepemennas paema 49 (1 mo TaGmue ASCIT
move (100, 100); // Emem mnepen
break;
case 50: // Ecnu nepemennas paena 50 (2 no TaGme ASCII)
move (-50, 50); // mosopor
break;
case 51: // Ecnu nepemennas paena 51 (3 no TaGmme ASCII)
move (50, -50); // THosopor
break;
case 52: // Ecnu nepemennas paEma 52 (4 mo TaGmue ASCIT
move (=100, -100); // Enem masan
break;
default: // Crydait no ymondanup (Hudero He nesaem)
break;

// ®yHKUMA yHpaBJEHMS MOTOPaMMU
// BxopHhe naHHHe V1 - CKOpPOCTb 1 MoTopa, V2 — CKOPOCTb BTOPOT'O MOTODPA
void move (int v1, int v2)
{
if (vl < 0){ // Ecnm cxopocTs 1 MoTopa Membme 0
digitalWrite (hl, HIGH); // YcTaHOBMTL HamnpaBJleHME BpameHuss 1 MoTopa MO YacoBoi
vl *= -1; //Denaem sHavenue nepeMeHHON V1 NONOKMTENHHON
i
else // ynaue
digitalWrite(hl, LOW); // YcraHOBMTEL HamnpaBJleHMe BpamleHus 1 MOTOpa NPOTME HYacoBOM

if (v2 < 0)( // Ecom cxopocTs 2 MoTopa Mebme 0
digitalWrite (h2, HIGH); // YcTaHOBMTL HamnpaBjleHME BpamEeHMsl 2 MOTOpa IO YacoBOM
v2 *= -1; //Menaey sHavenue NepeMeHHON V2 NONOKUTENHHON

4

&laE // mnaue

digitalWrite (h2, LOW); // YcTaHOBMTEL HamnpaBJIeHME BpalleHMsl 2 MOTOpa NPOTUB HYacOBOM

analogWrite (el, v1); // YcraHaB/mMBaeM CKOPOCTE BpameHus 1 MoTopa
analogWrite (e2, v2); // YcraHaB/IMBaEeM CKOPOCTEH BpameHMsl 2 MOTOpa




Принципиальная схема:
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6. Чек-лист проверки выполнения задания
Проверка сборки робота:

o все элементы конструкции находятся на своих местах;
o все элементы актуаторы и датчики подключены;
o все крепежные элементы надежно зафиксированы, отсутствует люфт;
o робот собран аккуратно.
Проверка программного кода:

o программный код написан без синтаксических ошибок;
o программный код хорошо читаем.
Проверка функциональных возможностей

o робот способен передвигаться;
o робот реагирует на показания датчиков; o робот реагирует на команды оператора.
7. Авторы кейса

Черепанов Сергей Павлович

Шаров Иван Юрьевич

8. Варианты дополнительных заданий

8.1 Сделать передвижную метеостанцию (подключить различные датчики и передавать информацию на смартфон по Bluetooth).
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Инструкция по сборке робота
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Собираем платформу

Для начала прикрепим колёса к моторам.
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Затем с помощью пластиковых П-образных креплений прикручиваем моторчики к платформе. Обратите внимание на взаимное расположение крепления и моторчики: в креплении есть небольшие углубления, так что если всё соединить правильно, то моторчики будут крепко держаться и никуда не выскочат.
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Теперь крепим балансировочный шар.
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Отлично! Платформа собрана. Если вам кажется, что колёсам отведено слишком мало места и они трутся о платформу, то скорее всего вам нужно посильнее надавить на колёса, чтобы они плотнее сели на вал мотора.

Крепим плату Arduino.

Arduino закрепим со стороны балансировочного шара двумя винтиками и гайками.
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Крепим Motor Shield и соединительные провода

Установим Motor Shield на Arduino и подсоединим соединительные провода. Обратите внимание, чтобы соответствовать программному коду из примера ниже, моторчики соединены с Motor Shield так: правый — к клеммам M1 с прямой полярностью (плюс к плюсу), а левый — к M2 с обратной (плюс к минусу).
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· этом проекте, для экономии времени концы соединительных проводов просто скручены с контактами моторов.

Крепим Troyka Shield

Присоединяем сверху Troyka Shield и подключаем bluetooth к 0 и 1 цифровым контактам. В итоге получаем следующую конструкцию:
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Пишем программу
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Полезные ссылки
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Приложение для работы с портом последовательного ввода/вывода (Android OS)


Ссылка на документацию платы Arduino


Ссылка на сайт производителя набора с подробным описанием.

