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1 Sissejuhatus

Selle tunni eesméargiks on programmeerida robot nimega mBot (pildil 1) kasu-
tama ultraheli kaugusandurit ja selle abil valtima asjadele otsasoitmist.

2 Roboti programmeerimine

Jargnevalt anname kiire iilevaate, kuidas kasutada Arduino IDE keskkonda [1]
mBot roboti programmeerimiseks.

2.1 Arduino IDE

Kui oled avanud uue Arduino lahtefaili (Flile = New), siis leiad sealt kaks funk-
tsiooni: setup() ja loop(). Kui robot sisse liilitada, siis hakatakse programmi
jarjekorras iilevalt alla tditma. Koigepealt kdivitatakse liks kord setup() funkt-
siooni sees asuvad késud ja seejirel korratakse lopmatult loop() funktsioonis
olevaid kéaske. Seega, kui soovid, et robot teeks midagi ainult iiks kord, siis
kirjuta késud setup() funktsiooni sisse. Aga kui soovid roboti programmeerida
midagi tegema pidevalt (néiteks vordlema kaugusanduri néitu), siis sobib selleks

loop().

Joonis 1: mBot roboti eestvaade.



2.2 Arduino ja mBot

Arduino IDE’ga saab programmeerida vaga erinevaid seadmeid. Igal seadmel
on oma kindel viis, kuidas sellega infot vahetada voi seda juhtida. Algajast
robotihuviline ei taha kindlasti koike seda keerulist bittide ja baitide kodeerimist
ise teha, vaid soovib anda seadmetele lihtsaid késke:

LCD ekraanile: ”joonista vasakusse iilesse nurka tdht A”
kaugusandurile: "kui kaugel asub esimene ldhim takistus?”
mootorile: ”poorle 20% kiirusega”

mBot-i jaoks on hulganisti sarnaseid lihtsaid kéaske juba tootja poolt valmis
programmeeritud [2]. Nende kasutamiseks, on vaja programmi algusesse lisada
jargmine rida:

#include "MeMCore.h"
Niiiid saame teha naiteks kummagi mootori jaoks objektid:

MeDCMotor vasakMootor (M1);
MeDCMotor paremMootor (M2);

Mérksona MeDCMotor titleb, et tegemist on mBot-i mootoriga ja sulgudes
peame tépsustama, millisesse pessa tihendatud mootorit me selle objektiga juhtida
soovime.

Mootorit saab juhtida funktsiooniga run(KITRUS), kus sulgude sisse tapsustame
taisarvu piirkonnas —255...255. Naiteks nii:

vasakMootor.run(120);
paremMootor.run(-120) ;

Nii pannakse mootorid kdima sama kiirusega, aga eri suunas. Poorlemise
suuna maarabki see, kas arv on positiivne voi negatiivne. Kokkuvotlikult:

e -255: mootor poorleb maksimaalse kiirusega vastupéeva,
e (: mootor seisab;

e 255: mootor poorleb maksimaalse kiirusega paripaeva.

2.3 mBot ja aeg

Eelnevaga saame roboti lilkuma, aga kuidas teha nii, et robot ise 2 sekundi
pérast seisma jadks? Siin on abiks funktsioon delay(AEG_MILLISEKUNDITES).
Programmi taitmine ei jatku enne, kui sulgude sees tapsustatud aeg on tais tik-
sunud. Néide delay() kasutamisest:

vasakMootor.run(50);
paremMootor.run(-50) ;
delay (2000) ;
vasakMootor.run(0) ;
paremMootor.run(0) ;



Kui delay() vahelt éra jétta, siis mootorid lilitatakse enne vélja kui nad jouavad
iildse poorlema hakatagi.

Kiirematel meist kulub silma pilgutamiseks 100 millisekundit ehk 0,1 sekundit.
Neid kaske tdidetakse siin aga mikrosekundite skaalas. Seega void ettekujutada,
et the sinu silmapilgu jooksul on robotil aega neid nelja rida korrata ule 1000
korra. Seetottu ei mdrka me ka erinevust, et vasak mootor pandi tegelikult kdima
pisut enne kui parem.

3 Tegevusjuhend

1. Uhenda robot arvutiga ja ava Arduino IDE keskkond. Jirgi videos [3]
jagatud opetusi, et teha oiged valikud meniitides port ja board.

2. Roboti programmeerimise testimiseks on hea avada moni naiteprogramm,
mis robotit ei liiguta, vaid vilgutab néiteks tulesid. Ava naitefail File —
Sketchbook— led_test, tee see robotile sobivaks masinkoodiks ( Verify)
ja saada robotisse (Upload).

3. Kontrolli, kas programmeerimine onnestus ja robot vilgub nagu polit-
seiauto.

4. Ava naitefail mbot_soidab_takistuseni ja lae robotisse.

5. Proovi teha programmis muudatusi. Otsi iiles, milline rida programmis
muudab mootorite kiirust ja kuidas kiisitakse kauguse néitu ultrahelian-
durist. Muuda sammhaaval néiteks rataste kiirust/suunda ja kontrolli,
kas robot kaitub nii nagu sa arvasid.

Ulesanne 1
Muuda programmi nii, et robot:
soidaks edasi, kui takistus on kaugemal kui 20 cm;

peatuks kui takistus on lahemal kui 20 cm, aga kaugemal kui 10 cm;

tagurdaks, kui takistus on lahemal kui 10 cm.

Ulesanne 2

Uuri, mis suunas peavad rattad liilkuma, et robot pooraks. Kirjuta sarnaselt
otse(), peatu(), tagurda() funktsioonidele juurde funktsioonid vasakule() ja pare-
male().

Ulesanne 3

Kombineerime iilesande 1 ja 2. Téienda programmi nii, et kui robot on tuvas-
tanud eseme, mis on 10 kuni 20 cm kaugusel, siis ta mitte ei seisa paigal, vaid
poorab, et takistusest mooda minna.
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