Лаб: Колесна платформа с IR управление
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1. Необходими елементи:
	Елемент
	Брой

	Батерия (9V)
	1

	Батерии 1.5V AA
	4

	Battery holder – 4 AA
	1

	Куплунг за батерия 9V
	1

	Ардуино UNO
	1

	Драйвер за мотори L298N
	1

	IR приемник TSOP1738
	1

	IR дистанционно 38kHz
	1

	DC Електродвигатели
	2

	ON/OFF бутон
	1

	Потенциоетър
	1

	Кабели
	-

	Шаси за робот
	1



2. Електронна схема:
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3. Сорс код:
Може да изберете други бутони за управление чрез промяна на кодовете.
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4. Допълнителна задача:
· Чрез потенциометъра да се направи контрол на скоростта на електродвигателите. (Да се изберат пинове с PWM).
· Да се добавят допълнително мигачи (чрез светодиоди) и да се управляват през избрани от вас бутони от дистанционното.
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void loop() {
i+ (irrecy.decode(aresults)) {
Serial.println(results.value, HEX);
irrecy.resume();
i+ (results.value !

exFrFFFR) {

57 (results.value == @xFF629D) {
Forward() ;
3 clse i (results.value == xFFASS7) {
backuard();
3 cice i (results.value == xFF220D) {
1e7t();
3 lsc i (results.value == BxFFC23D) {
right();
3 e i (results.value == xFFE2FD) {
stop();
b
3
delay(10);

b
y
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#include <IRremote.h>

const int RECV_PIN = 6;
TRrecy irrecy(RECV_PTN);
decode_results results;

const int mll = 2;
const int ml2 = 3;
const int m2l = 4;

const int m22 = 5;

void setup() {

Serial.begin(9600) ;

irrecy.enableIRIn();
irrecy.blinkl3(truc);
pintode (11, OUTPUT);
pintode (m12, OUTPUT);
pintiode (m21, OUTPUT);
pintiode (n22, OUTPUT);




