®vrro Epyaciog 1 (Aertovpylio Kol EAeYY0S KIVIITPOV)

271G TOPOKAT® OPooTHPIOTNTES OO ONUIOVPYRTOVUE TO TPDTO TPOYPOLLO. Y10, TOV EAEYXO THS KIVIONG
TV KIVRTHpWV 010 eplfallov tov Ardublock.

Apactnprotnto 1 (EALYY0S TOV 0PLGTEPOV KIVIITN PO,

O 0p1oTEPOG KIVIITNPOS TOV POUTOTIKOD OYNUOTOG EAEYYXETAL amd TIG Yynowokég e&ooovg 10, 11
(digital pins 10, 11) tov arduino.

S

Me v gvtoAr| 0€6e ynoLokn akida.. Bzor Ymyreacy oida
umopobue vo  Bécovpe pon ynooky okido otnv

Katdotoon: -
« PEYMA (High: +5V) 1 otv katdotoon Pws Cgners) g O
- OXIPEYMA (Low: 0 V).

0XI PEYMA )

Otav Béoovpe T1g ymoeraxég axideg (10,11) omv kotdotaon Low tOte 0 Kivnmpag dev maipvel
PELLA KO (PO GTORATA.

Orav Bécovpe ) pio ynoeaxn axida (r.y. pin 11) oty katdotacn High kot v dAAn (pin 10) otnv
kataotaon Low, tOTe Tpopodoteitol pe pevpa 0 Kivnmnpag kot tibetal o€ Kivion o avtictoryog
TPOYOC.

1) Zvumingpaore tov mopaxdrom mivaka TIS TIHES OV Oo TPETEL vo. EYOvY 01 YNPLOKES OKIOES
(pins 10, 11) mwov Aéyyovy TV KiviiGNy TOV APIGTEPOD KIVHTHPA TOD POUTOTIKOD OYHOTOGS

Koatdaotaon Ty Pin 10 Twn Pin 11
OPLETEPOV KIVI|TI| PO

2TOUOTNUEVOS

Kuveitat

2) Xpnowomolwvtog to mepiaiiov tov Ardublock ompovpynote éva mpdypappa mov Ba B€tel oe
Aertovpyia cLUVEXDS TOV APLETEPO KIVNTHPA. B0 YPEOCTEITE TIG EVIOAES:

s
VILICE BTGV or ] BRI

S

- i
Bécoe YmyLco) coci o

=

B

Béoe YmyLokn oxido

0XI PEYMA )

——



3) AmoBnkevote 10 TPOYpOLUE 6TO PAKELD GOg e Gvopa Motionl.

4) Avepacte oto Arduino 1o TpoOypappa wov dnpovpynoate. MOAG yivel n @dptmwon oto Arduino
TOV TPOYPAUUATOS, amocLVdEsTe amd 10 kaAddo USB 1o popmotikd dynuo kot 0écte to og
Aertovpyio 6€ AGQAAT YDPO Yol VO SOKIUAGETE TO TPOYPOUUUE GOG.

Apaotnprotntae 2 (Yropovtiva LeftMotorOn)

1) Anuiovpyia e vmopovtivag LefiMotorOn

Hovoyvpiote oto mepipdAiov tov Ardublock (dtokdyte N A£rtovpyiot TOL OYNUOTOG KO

Eavaovvoéate to otov H/Y). Tig 2 evtorég (Béce ymolokn akida ...) Ba TIg ¥pNOILOTOMGOVLE

TOAAEG POPEC TOPOKATM Yo Vo Bétovpe oe Aettovpyia Tov aplotepd kwvnipa. [ia va unv 1ig

enovorappdvoope cuvéyxetla, Ba dnUovpyoovpE o Stk pag evioAn (vrwopovtiva) 1 omoia Oo

0étel o Aettovpyia. Tov 0ploTEPO KIVNTHPA OTOTE TN YPNCLOTOIOVUE 6TO TTPAYPappd pog. Tnv

evioM] avtiy Ba v ovopdcovpe LeftMotorOn ywo va pog “Oopiler” 6tL Bétel T0v aplotepd

Kwnrpa o€ Kivnon.

®a ypelaoteite v evtoAr] and v Kaptéia Eleyyoc: ' o [—v
UropouTive COTMAINCS

AANGETE TO OGvopa TNG o€ S — [—g

H evtol) LeftMotorOn 0élovpe 6tav ekteleitan vo BETEL 08 AgtTovpyio TOV aPLOTEPO KIvNTNPO.
Apa oV avtictoyn ecoyn Bo farovpe TIG 2 EVIOAEG TOV YPNCYOTOMGALE 6T dpactnpotnta 1
v va Bétovpe Tig ynoeakés akioeg 10, 11 og katdAAnAN Tiun:

10
BZoz YmyLonr ooido I
0¥T PEYMA

LeftMotorin

- LLE
Béoe Ymy ok oxide

2) Xonon g evioAnc (vropovtivag) LeftMotorOn

Ao €d® Kot 610 €ENG, OTav BELovLE va BEcovpe Gg Agttovpyio TOV 0PIGTEPO KIVNTHPO, OEV EXOVUE
ToPa Vo EKTEAEGOVUE TNV VIO (VTTOpoVTiva) Tov dnovpynoape. o va 1o kédvovue avtd Oa
YPEWGTOVUE Omd TNV KopTtéLa EAeyyog v evioAn:

Dvokd Oa mpémel vo BAAOLILE TO OVOLOL TNG OIKNG LLOIG it
vIopovTivag, dNAdN:

[

LeftMotorin

Tpomomomote TOPA TO TPOYPOLLO TOV SNUIOLPYNOATE 6T dpactnprotnta 1 g eENG:

yeleo T o EEEEES | T e FtMotorOn.




Avepaote 10 TpoOYpappa 6to Arduino Kot SoKIHAoTe EOVA TN AEITOVPYio TOL OYNUOTOC.
AmoOnkevoeTe To TPOYpOppa pe Ovopo Motion?2.

Xovpnépacua
Amd TG OoKlég Aettovpylog TOV KAVATE OTAL 2 TPOYPAUUOTO TOV  ONUOLPYHCOTE OTIG

dpaoctnpotteg 1 Ko 2 motevete OTL givart TeEMKE 160dVVapa (KAvouv akpidg To 1010);
7

e
g o o (FETTSIT
10

Bzoe Ymyueoocn cocl do o
0XT

LeftMotorin m— oo
A

# 11
Bzoe Ymyueoocn cocl do

[pdypappa dpactnpromroag 1 [pdypappa dpactnprotntog 2

Amdvnon:

Apaotnprotnte 3 (Eleyyoc Tov 6€€100 KivnTiipo.
O 0e&10¢ KIyNTNPOG TOV POUTOTIKOV OYNUOTOG EAEYYETOL OO TIG Ynoakes e€0dovg 12, 13 (digital
pins 12, 13) tov Arduino.

Me v gvtoAr| 0é6e ynoLokn akida..
umopoVuE vo BEcovpe o ynelokn akido oty KoTdoToon

(Low: 0 V).

Ortav Bécovpe Tic ynoaxés axideg (12,13) omyv katdotoon

Low 101 0 Ktvntipoag dev TaipveL peLUA KO (PO GTORATA.

Orav Bécovpe ) pio ynoeaxn axida (m.y. pin 12) oty katdotaon High kot v ¢AAn (pin 13) otnv
kataotaon Low, tOte tpopodoteitol pe pevpa o Kivnmipag kot tibetal o€ Kivion o avtictolyog
Tp0oYOG.



1) 2ouminpaote tov mopokdto wivako TiS TIHES oV Oo TPEmEL va. EYovy 01 YiPIoKES OKIOES
(pins 12, 13) mov eAyyovv TV KIVHGI TOV OPIGTEPOD KIVTIPA TOV POUTOTIKOD OYIUATOS;

Koatdotaon de€lo0 Ty Pin 12 Ty Pin 13
Kwvntipo

XTOUOTUEVOS

Kuwetiton

2) Anuovpyia e vropovtivag RightMotorOn
Eavayvpiote oto mepipdAlov tov Ardublock (Swaxdyte T Agrtovpyion TOL OYNUOTOS KO
Eavaovvoéate to otov H/Y). Tig 2 evtorég (Béce ymolakn akida ...) B TIg ¥pNCILOTOMCOVLE
TOALEG POPEC TOPOKATO Yiot Vo BEToVpE o€ Agttovpyia Tov €10 Kivnpal.
Me mapopolo tpomo Omwg ot dpoctnpuotnTe 2, Bo dNUOVPYNCOLUE ML OIKN HOG EVTOAN
(vmopovtiva) 1 omoila Ba Bétel oe Agttovpyia Tov de€1d Kivntipa GTav TN YPTGUOTOOVUE GTO
npdypappd poc. Tnv evioAn avt) Ba v ovoudoovpe RightMotorOn yia va pog “Bopiler” ot
Bétel Tov 0e€10 Kvnpa o€ Kivnon.

uTlopouTive Commands [—u

®a ypelaoteite TNV VIOAN amd TV Koptéia EAeyyoc:
ZVUTANPDOCTE GTNV TOPAKATO EIKOVO TIG TIHLES TOV YNPLUKOV aKIOWV:

AANGETe TO Gvopa g o RightMotorOn.

RightMotoron

Anpovpynote v vopovutiva RightMotorOn kat amobniedote to apyeio cog pe dvopo Motion3.



3) Xonon nc evioAnc (vmopovtivag) RightMotorOn

Ao €00 ko oto €€ng, dtav Béhovpe va Bécovpe og Asttovpyia Tov 810 KivnTpa, OV £YovLE
Topd Vo EKTEAEGOVUE TNV EVTOAN (VTTOpovTiva) ov dnovpyncape. o va 1o kévovpe avtd Oa
ypEWGTOVNE amd TNV KopTtéda EAeyyog v evion:

Do Ba mpémetl va PdAovpe To OVoa TNG O1KNG LLOG VTOPOLTIVAS, ONANON:

e

RightMotoron

Tpomomomote TOPO TO TPOYPOUULO TOL ONUIOVPYNOATE GTN OPACTNPOTNTA 2 DOGTE VO, KIveitol
dupkdg o de€16¢ kvnmpag. [ota vropovtiva Ba xpnoHOTOMGETE (GVUTANPDOGTE TO KEVO);

YILICCRT]

AveBdote To Tpdypappa 6to Arduino kot dokiudote Eovd T Aettovpyio TOV OYAIOTOG.
AmoBnkedote T0 TPOYPOULE GOGC.

Xounépacuo.
OAoxAnpovovtag Tig opactnpuotnteg, Oo mpémer vo €xete OMUOLPYNGEL TIG VITOPOVTIVEG

LeftMotorOn xat RightMotorOn mov 0étouv ce Aetrtovpyio tov aplotepd Kol 050 KvnTipa
avVTIGTOLYOL.

EINNIEKTAYEIX

ApaotnprotnTa 4 (Yropovtiva Stop yio 6tapdtnpae oypetoc)

Anuovpynote o akdpo vropovtiva pe dvopa Stop mov Oa otapatd eviehdc to dynua. o va
vivel autd Bo TPEMEL VO GTOUOTAGETE KOl TOV 0ploTePO Kol To OeE0 Kivntpa. Avtd onuoivel 0Tt
Olec ov ymowakég €€odot (10, 11, 12, 13) Oa mpénel pe kotdAinieg eviorés va yivouov Low (OXI
PEYMA).

=

BZoe WmyLom cocido

"

BZoe WmyLom cocido

Stop —

BZoe WmyLom cocido

"

BZoe WmyLom cocido

—_—

Apaotnprotnte S (Yropovtiveg LeftMotorOff & RightMotorOff yio otopdtnpae Kivnmipov
Anuovpynote dvo axoua vropovtiveg pe ovouo LeftMotorOff wor RightMotorOff mov 6o
GTOUOTA TOV aploTEPO Kot 0510 KIVITIPO OVTIGTOLYO.

Ynéoeién: Mnopeite va



* avtyphyete tic LeftMotorOn kot RightMotorOff
*  vo toug aAAdEete Ta ovopata oe LeftMotorOff kon RightMotorOff avtictotyo kot
* Vo OAMAEETE TIG TIHES TOV YNooKaV akidwv 10, 11, 12, 13 og KatdAAnAn tyuy.

Xovoyn
Oa pémeL PEXPL TOPO VO £XETE ONUOVPYNGEL TIG TAPOKATMO VITOPOVTIVEG TOV Bl YPTCLOTOGOVLE
OTIG EMOUEVES EQPOPULOYES.

Ynopovrtiva Agrrovpyia
LeftMotorOn ®¢tel oe Asrtovpyio TOV 0PLOTEPO KIVNTHPO
RightMotorOn O¢tel og Aertovpyia Tov 6510 KivnTipa
LeftMotorOff 2TopOTd TOV apLeTEPO KIVNTHP
RightMotorOff Zrapatd tov 0810 Kivntpa
Stop Yropotd Kot Tov 000 KIvnTnpEeg




