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Lesson4 Obstacle avoidance car

Punti di questa sezione

La gioia di imparare, non é solo sapere come controllare la tua auto, ma anche sapere come proteggere la

tua auto.Quindi, fai in modo che la tua auto sia lontana dalle collisioni.

punti di apprendimento:

& Assemblare un modulo a ultrasuoni

\0/ Avere familiarita con I'utilizzo dello sterzo

& I principi dell’evitare ostacoli

& Usa il programma per fare in modo che I'auto eviti gli ostacoli
Preparativi:

& Auto (con batteria)

*

& Cavo usb

$ .

& Un sensore a ultrasuoni

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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I . Connection

Suggerimenti: poiché i nostri prodotti sono stati verificati in modo accurato al
momento della loro fabbricazione e possibile ignorare il passaggio seguente se non si

rimuovono il servo ed il modulo ad ultrasuoni.

Quando si monta il supporto del modulo sensore ad ultrasuoni, il servo deve anche essere sottoposto a
debug per garantire che il server possa ruotare di 180 gradi.

STEP1: Connetti UNO al computer e apri Servo_debug code file dalla

”

cartella“\Lesson 4 Obstacle Avoidance Car\Servo_debug\ Servo_debug.ino”.

<« Lesson 4 Obstacle Avoidance Car ¢ Servo_debug w Search 5
g Marme Date modified Type
d @ Servo_debug 12/07/2019 13:52 Arduine file

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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&8 Servo_debug | Arduino 1.8.9 == O x

File Edit Sketch Tools Help

Servo_debug

I’,-’mn»:.ele;{cc.c.cm i
#include <Servo.h:
Servo myservo;

int mindngle = 700;//the pulss width, in microseconds, corresponding to the minim
int maxAngle = 2400;//the pulse width, in microseconds, corresponding to the maxi:

wvoid setup(){
myservo.attach(3, niningle, maxAngle) ; //setting the servo IC pin and the stesering
myservo.write (90);// move servos to center position -» S0°

o

void loop({){

STEP2:Seleziona “Tool” --> ”Port” and “Board” nell’ Arduino IDE.

&9 Servo_debug | Arduino 1.8.9 — O X
File Edit Sketch|Tools [Help

] Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch

Servo_debug

Fix Encoding & Reload
S, elegoo.d Manage Libraries... Ctrl+Shift+1 "
athclide <Seay Serial Monitor Ctrl+Shift+M
Servo MyServor
Serial Plotter Ctrl+Shift+L
int minAngle = WIEI101 / WIiEININA B U iing to the minimum
int maxAngle = 32 (st AAEL pdaler |ding to the maximur
) Board: "Arduino/Genuinc Uno® >l
void setup(){ r T r 1
myservo.atta IPort: "COMB8 (Arduino/Genuino Lino}'l 3 Serial ports !
myServo.writg Get Board Info @ |E COMB (Arduino/Genuino Uno'-}l |
} | -
wvoid loop(){ Programmer: "AVRISP mkil" >| @,
Burn Bootloader ‘
} |
v
£ >

nuina Una

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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STEP3:Fare clic sul pulsante con le frecce per caricare il codice sulla scheda del

controller UNO.

Sketch use ywvtes (9%) of program storage space. Maximum 1is

Global varisbles e 2 rtes (11%) of dynamic memory, leaving 1,8

Dopo averlo caricato, il servo ruotera di 90 degrees e si femera

STEP4: Assemblare il modulo a ultrasuoni a 90 gradi.

L'angolo di ogni dente sul micro servo e di 15 gradi e se lo installi al centro della
direzione di 90 gradi, ruotera verso sinistra o verso destra di 15 gradi, il che significa che

il grado effettivo di installazione del micro servo e di 15 gradi o 105 gradi.

90°

LN

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Attention : FAQ about the servo motor.

1 Perché il micro servo ruota in senso antiorario di 15 gradi ogni volta che accendo I'alimentazione?
Questo € normale al micro servo SG90 e non influenzera il normale utilizzo con i programmi.

Se non lo hai controllato con i programmi, puoi ruotarlo alla normalita con la mano o scollegare i fili
collegati con il micro servo prima di accenderlo.

2 Il micro servo & fuori controllo e continua a ruotare.
Usa "myservo.write (angle)" per comandare il micron servo al grado dell'angolo che ha unrange da 0 a
180. Se supera il range, il micro servo non riconoscera questo angolo e continuera a ruotare.

II. Caricare il programma

Siccome il programma usa le librerie <servo.h>, abbiamo bisogno di installare le librerie.

Apri il software Arduinio

&9 sketch jul16a | Arduino 1.8.9 - O x
File Edit Sketch Tools Help

sketch_jullGa

void setupf() |{ ~
// put your setup code here, to run once:

void loop() |
// put your main code here, to run repeatedly:

wuino Unao an COME

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).



Http://www.elegoo.com

Seleziona Sketch -> Include Library -> Manage Libraries

€9 sketch jul16a | Arduino 1.8.9 - O *
File Edit [Sketch] Tools Help pa
@ Verify/Compile Ctrl+R |Mﬂﬁﬂgem>m] Ctrl+Shift+1
Upload Cerl+U Add zZIP Library..\@
sketch, Upload Using Programmer Ctrl+Shift+U
void se Export compiled Binary Ctrl+Alt+S Arduino [ibraries
/f py Bridge
Show Sketch Folder Ctrl+K Esplora
: Ethernet
void lo Firmata
!/ put your main code here, to run repeatedly GSM
Aspetta che “Downloading libraries index” finisca..
X

v | Topic |All

Filter your search

Arduino Low Power by Arduino

newer Arduino boards
More info

Power save primitives features for SAMD and nRF52 32bit boards With this library you can manage the low power states of

Arduino SigFox for MKRFox1200 by Arduino

module, to ease integration with existing projects
More info

Helper library for MKRFox1200 board and ATAB8520E Sigfox module This library allovs some high level operations on Sigfox

Arduino Uno WiFi Dev Ed Library &y Arduino

with Arduino Uno WiFi Developer Edition.
More info

This library allows users to use network features like rest and mqtt. Includes some tools for the ESP8266. Use this library only

ArduinoCloud by Arduino
Easly your Arduino/G
More info

board to the Arduino Cloud Easly connect your Arduino/Genuino board to the Arduino Cloud

I Downloading libraries index

Downloaded 12kb of 332kb

| Cancel

Cerca servo e quindi installa la versione pill recente. L'immagine seguente mostra che la libreria Servo

e gia installata.

@@ Library Manager

servo

Type All v | Topic All v

Servo Built-In by Michael Margolis, Arduino Version 1.1.2 INSTALLED
servos.

On the Arduino Due you can control up to 60 servos.

More info

Select version v Install

Allows Arduino boards to control a variety of servo motors. For all Arduino boards. This library can control a great number of

It makes careful use of timers: the library can control 12 servos using only 1 timer.

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Collegare la scheda ci controllo UNO al computer, open the code file in the path “\Lesson 4 Obstacle
Avoidance Car\Obstacle_Avoidance_Car\Obstacle_Avoidance_Car.ino”.
Carica il programma nella scheda UNO

<« Lesson 4 Obstacle Avoidance Car » Obstacle_Avoidance Car w | 0 Search Ob
.

o i Mame Date modified Type

n @' Obstacle_Avoidance_Car 12/07/2019 13:52 Arduing file

Dopo aver caricato il programma sulla scheda di controllo UNO, scollegare il cavo, mettere il veicolo a
terra e inserire I'alimentazione.

Vedrai che il veicolo si spostera in avanti e la piattaforma cloud continua a ruotare per far funzionare i
sensori di misurazione della distanza in modo continuo. Se ci sono ostacoli avanti, la piattaforma cloud
si fermera e il veicolo cambiera direzione per superare |'ostacolo. Dopo aver aggirato |'ostacolo, la

piattaforma continua a ruotare e anche il veicolo si muovera.
II.Introduzione ai principi

First of all, let’s learn about the SG90 Servo:

SG90 Servo

180 angle steering

gear

Rototion angle is
from 0 to 180

Brown line ——GND
Red line —SV
Orange line —signal(PWM)

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Classificazione: 180 sterzo
Normalmente il servo ha 3 linee di controllo: alimentazione, terra e segnale.

Definizione dei pin del servo: linea marrone - GND, linea rossa - 5V, segnale arancione.

Come funziona il servo:

Il chip di modulazione del segnale nel servo riceve i segnali dalla scheda controller, quindi il
servo ottiene la tensione DC di base. C'e anche un circuito di riferimento all'interno del servo
che produrra una tensione standard. Queste due tensioni si confronteranno e la differenza
verra emessa. Quindi il chip motore ricevera la differenza e decidera la velocita di rotazione, la

direzione e I'angelo. Quando non c'e differenza tra le due tensioni, il servo si fermera.

Come controllare il servo:

Per controllare la rotazione del servo, & necessario fare in modo che l'impulso del tempo sia di
circa 20ms e la larghezza dell'impulso di alto livello sia di circa 0,5ms ~ 2,5ms, che e coerente
con l'angolo limitato del servo.

Prendendo 180 servo angolari per esempio, la relazione di controllo corrispondente e la

seguente:
0.5ms 0 degree
1.0ms 45 degree
1.5ms 90 degree
2.0ms 135 degree
2.5ms 180 degree

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Programma di esempio :
Apri Arduino IDE e seleziona

“File->Examples->Servo->Sweep”

9 sketch jul16a | Arduino 1.8.9 = m]
m Edit Sketch Tools Help
__ New Cirl+N i
(I) Open... Cirl+0 Esplora >
Open Recent ] Ethernet >
Sketchbook 1 Firmata 5|
| Gsm >
Close ¥ Ctrl+W LiquidCrystal >
@
Save Ctrl+5 Robot Control >
Save As... Ctrl+Shift+5 Robot Mator >
) sD »
Page Setup  Ctrl+Shift+P
;] SpacebrewYun >
Print Ctrl+P
Stepper >
Preferences  Ctrl+Comma Temboo *
: RETIRED >
Quit Cirl+Q
Examples for Arduino/Genuino Uno
EEPROM >
SoftwareSerial >
SPI >
Wire >

Examples from Custom Libraries
Adafruit Circuit Playground
AGirs

Bifrost library for HC-SR04
Bounce2

DHT_nonblocking

Ds3231

FastLED

HC-5R04

IRremote

Keypad

LedControl

LiquidCrystal 12C

MFRC522 @ f@ Knob

'

HC-SR04

Caratteristica del modulo: distanza di prova, modulo di alta precisione.

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Applicazione dei prodotti: prevenzione degli ostacoli del robot, distanza di prova degli oggetti,
test dei liquidi, sicurezza pubblica, test dei parcheggi.

Parametri tecnici principali

(1): tensione utilizzata: DC --- 5V

(2): corrente statica: inferiore a 2 mA

(3): livello di uscita: superiore a 5V

(4): livello di uscita: inferiore a 0

(5): angolo di rilevamento: non superiore a 15 gradi

(6): distanza di rilevamento: 2cm-450cm

(7): alta precisione: fino a 0,2 cm

Metodo di collegamento delle linee: VCC, trig (la fine del controllo), echo (la fine della
ricezione), GND

Come funziona il modulo:

(1) Applicare la porta 10 di TRIG per attivare il range, fornire un segnale di alto livello, almeno
10us una volta;

(2) I modulo invia automaticamente 8 onde quadrate di 40kz, verifica se ci sono segnali
restituiti automaticamente;

(3) Se ci sono segnali ricevuti, il modulo emettera un impulso di alto livello attraverso la porta
|O di ECHO, il tempo di durata dell'impulso di alto livello e il tempo tra I'invio e la ricezione
delle onde. Quindi il modulo puo conoscere la distanza in base al tempo.

Distanza = (tempo di alto livello dllI’ impulso * velocita del suono (340 m /s)) / 2)

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Operazione reale:

Il diagramma dei tempi & mostrato sotto. E sufficiente fornire un impulso short10uS
all'ingresso trigger per avviare l'intervallo, quindi il modulo inviera un ciclo di ultrasuoni a 8
cicli a 40 kHz e aumentera I'eco. L'eco € un oggetto a distanza che e I'ampiezza dell'impulso e
l'intervallo in proporzione. E possibile calcolare I'intervallo nell'intervallo di tempo tra I'invio del
segnale di trigger e la ricezione del segnale di eco. Formula: uS / 58 = centimetrio uS / 148 =
pollici; oppure: l'intervallo = tempo di livello alto * velocita (340M / S) / 2; suggeriamo di
utilizzare un ciclo di misurazione di oltre 60 ms, al fine di prevenire il segnale di trigger sul

segnale di eco.

10us TTL Timing Diagram

Trgger Input
to Module

& Cycle Sonic Burst

Sonic Burst
from Madule

Input TTL lever
Echo Pulse Output signal with a range
to User Tinemg Crrcut in proportion

/*Ultrasonic distance measurement Sub function*/
int Distance_test()
{ digitalWrite(Trig, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(Trig, HIGH);
delayMicroseconds(20);

digitalWrite(Trig, LOW);

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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float Fdistance = pulseln(Echo, HIGH);
Fdistance= Fdistance/58;

return (int)Fdistance;

¥
1

|
l

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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Dall'immagine sopra, possiamo vedere che il principio dell'ostacolo per evitare gli ostacoli e
molto semplice. Il modulo sensore ad ultrasuoni rilevera la distanza tra I'auto e gli ostacoli
ancora e ancora e inviera i dati alla scheda controller, quindi I'auto si fermera e ruotera il servo
per rilevare il lato sinistro e il lato destro. Dopo aver confrontato la distanza dal lato diverso,
l'auto gira sul lato che ha una distanza maggiore e va avanti. Quindi il modulo sensore ad

ultrasuoni rileva nuovamente la distanza.

Anteprima del codice:
if(rightDistance > leftDistance) ({
right();
delay ( ),

}
else if(rightDistance < leftDistance) {

left () ;
delay ( ),
}
else if((rightDistance <= ) || (leftDistance <= )) |
back () ;
delay ( ),
}
else {

forward() ;

n
{GT).
8

Tips: If you have any questions or run into any problems during assembling and testing Smart Robot Car please feel free to contact us at
service@elegoo.com or euservice@elegoo.com (Europe customers).
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