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Piattaforme Hardware e Software

ARDUINO




I Robot segui-linea

Sensore Me Line
Follower V2.2

Robot rileva luce e suono
Sensore Me Ultrasonic
Sensor V3.0




Software
Robot Segui-linea
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Software Robot rileva luce e suono

#include <AFNotorh>

#define swap(a. b) { intlé tt=aja=bb=t}
#define MAX SPEED 80 // zets 31::-“& c-fDE
traction motors to 1805236 orabout 70P% of full

speed - to get power drain down.

AF DCMotormotor1(3, MOTOR12 1KHZ);
/lereate motor #1 using M1 output nn‘dutnx
/Drive Shisld, sat to TKHzPWM fraquency

//AF DCMbotor motor(4, MOTORI "'_IH-IZ};
/lereate motor 72, using M2 output, set to

/1kHz PWM frequency

int trngger="9;

int echo=110;

int somma={;

int media={;

const int n=10

mt VETT[n];

lint sensorsluce=:

int val luce;

voud setup(){
pinhode(zensomreluce OUTPUTY);
pinhode(trigger OUTPUT);
pinhode(echo INPUT);
Serial bepin(9600);

¥

voud loop() {

digitalWrite( trnigger, LOW );
digitalWrite( echo, HIGH );
delay( 10 );
CARICAVETT()
OFRDINAMENTO();
CALCOLOMEDIA(;
ifimedia=>20){

muoviti();

}

glaai

farmati();

de lay(50);

guarde dx();

}

Tuea()}

void CARICAVETTOH

for (int +=0; 1<n; 1++){
digitalWrite( trigger, LOW );

long durata = puhh(&:hn HIGH);
lma diztanza = durata2;
1-;'E'I'T[ﬂ=|:11L5LEI:ctz.a;

I
void ORDINANMENTOO{
inti, LIMITE;
bool ORDINATO:;
LIMITE=n
do

ORDINAT O=frue;
LIMITE=LIMITE-];
for(=0+<LIMITE+++)
{

if (VETTLH]-VETTR+HL]

swap (VETT[LVETT[+1]);

OFDINATO=falze;

¥
¥
} while (ORDINATO—falze);
delay (30;

h

void CALCOLOMEDIAD{
somma=;

for (int =0; i<n-4; i++){

somma = zomma + VETT[i];

}

media = abz(zomma’(n-1));

Serial print("media ="

Serial print(media);

Serial print("n");

delay(1000);

3

void muoviti(){
motorL.run(FORWARD));
motor2.run(F ORWARD));
motor] setSpeedMAX SPEED)
motorl setSpeedMAX SPEEDY;
delay (300

}

void fermatily
motorl un(FORWARD);
motor2 n(FORWARD));
motorl setSpesd(0);
motorl setSpesd(0);

}ﬂﬂﬂ}’iiﬁ};

void retromarcia){
motorl run(BACKWARD));
motor2 mn(BACKWARD);
motor] setSpesd(MAX SPEED);
motorl setSpesd(MAX SPEED);

detay(30);

3

voud gira sx(){
motorL.run(FORWARD);
motor2 run(FORWARD);
motorl setSpesd(0);

motorl setSpesd(MAX SPEED);

delay(200);

H

voud gira_ dx(){
motor Lon(FOEWARD;
motor2 run(FOEWARD);

motorl setSpesd(MAX SPEED);

motorl setSpeed(0);

delay(200);

h
void guardo d=(){

gira dx[}

demlilﬂ'}

farmati();

dipitalWrite( tnigger, LOW );
dipitalWrite( echo, HIGH );
delay( 10 );
CARICAVETTI);
OFDINAMENTO(),
CALCOLOMEDIA(;
ifimedia<=20%

gira_sul();

gira_sul();

delay(30);

farmati();

¥
glzaf
muoviti);
delay(30);
}
}
wid luea){
val luce=analogRead(zensoreluce);
Serial printin(val luce);
delay(100);
if(val loce=2){
fermati);
delay(3000);
}
glzaf
muowiti);
}
¥



Percorso




I I .

|:| 16 pannelli 101 x 50

[] 8 pannelli laterali 101x30

[l 4 rannelli 44x30
] 4 pannelli 50 x 30




I Montaggio

40 fissatori a pressione
con 4 viti autobloccanti

ciascuna per un totale di
I 160 viti.



Montaggio

Percorso di hastro
isolante nero di 5 cm
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Montaggio

Fanno parte del percorso anche 6 parallelepipedi
dalle musure 31 x 30 x 22.5.
All'interno vengono posizionati i led e gli altoparlanti.




