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Abstract: Device with single-board computer Arduino and its remote control via Bluetooth. The
project describes application of a single-board microcomputer Arduino and its practical usage on
an example of steering a six-motor model chassis. The program for remote steering was created in
C++ language.
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. UVOD

Tato prace se zabyva praktickou aplikaci jednodeskového mikropocitace Arduino a jeho dalkovym
fizenim pomoci Bluetooth.

Cilem mé prace je realizace funkéniho modelu fizeného pomoci pocitace s pouzitim jednodeskové-
ho mikropocitace Arduino. Pro praktickou demonstraci je pouzit model Sesti motorového podvozku
se dvéma elektronickymi regulatory otacek. K dalkovému ovladani pomoci PC je vytvoien pro-
gram v jazyce C++,

. REALIZACE

2.1. TECHNOLOGIE

K fizeni modelu je pouzit jednodeskovy mikropocita¢ Arduino. Konkrétné jsem pouzil model Ar-
duino Duemilanove. Jedna se o vyvojovy kit zalozeny na mikroprocesoru Atmel ATMega 328.
K vyvoji programt na tuto platformu existuje jednoduché vyvojové prostiedi, pouzity programova-
ci jazyk je velmi podobny jazyku C. Komunikaci s PC zajistuje Bluetooth adaptér s éipem verze
2.0.

Pro ukazku fizeni je pouzit Sesti motorovy model podvozku Wild Thumper 6WD od firmy Dagu
Electronics. Motory tohoto modelu maji celkovy odbér asi 40 A, proto jsem pouzil dva elektronic-
ké regulatory otacek, které jsou schopné takovy proud vygenerovat. Cely model je napajen dvéma
akumulatory s celkovou kapacitou 10000 mAh.

K tizeni elektronickych regulatort otacek bylo zapotiebi pouzit pulzné §itkové modulované signaly
(PWM) generované pomoci Arduina. Dulezitym parametrem u téchto signald je stida, coz je po-
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Obrazek 1: Blokové schéma pouzitych komponent



2.2. NAVRH RIZENi

Model ma ¢tyfi rezimy jizdy: doptedu, doleva, doprava, stop, a také Ctyfi rezimy vykonu: 25%,
50%, 75% a 100%. K jejich rozeznani v ovladacim a fidicim programu jsou pouZita pismena abe-
cedy. Funguje to takto: ovladaci program vysle na sériovou linku pismeno, Arduino ho pfijme a
provede pozadovanou akci.

Na modelu jsou pouzity dva elektronické reguldtory otacek, jeden na levou, druhy na pravou stra-
nu. Pro jejich fizeni jsou zapotiebi dva PWM impulzy. Inicializa¢ni impulz o sttidé min. 50% a
maximalni impulz o stéidé 98%. V Arduino jazyce jsou stfidy 0-100% vyjadieny ¢isly 0-255, ma-
ximalni impulz bude tedy vzdy 250, inicializaéni impulzy budou v rozmezi 127-189, podle poza-
dovaného vykonu. Rozdil téchto dvou impulzid nam udava $itku vysledného impulzu. Motory jsou
aktivni pii pouziti inicializaéniho impulzu. Pokud jsou inicializa¢ni impulzy poslany na oba regula-
tory, jsou aktivovany vSechny motory a model jede dopfedu, pokud jen na jeden, jsou aktivovany
pouze motory na jedné stran¢ a model jede do strany.

2.3.  RiDICi PROGRAM PRO ARDUINO

Jak uz jsem psal, program reaguje na pismena piichazejici na sériovou linku. Pismena jsou ulozena
do proménné ,,val“ a k jejich vyhodnoceni jsou pouzity podminky. Jestlize je néktera z téchto pod-
minek splnéna, program zapise na vystupy nami definované PWM impulzy. K zapisu impulzi na
vystupy slouzi instrukce analogWrite.

%) prog 250 | Arduino 10, )

prog_290§
[int lewe_esc = 10; e
fint prave_esc = 11;
char wval:

n

([oid setup ()
{
pinlode(leve esc, OUTPUT): // Lewé ESC
pinlode (prave_esc, OUTPUT); // Fravé ESC

Serial.begin(9600)

i

oid Loop() {
val = Serial.read(); // Pfeéréni dat z linky a uloZeni do proménné 'wal'
|/ fmentral
if( wal == 'u' |
{
analoglirice (leve_ese, 2507
analoglicite [prave_esc, 250); // Stop a blok
i
7/ vikon 25%
if{ val == 'a' |
{
analoghirite [leve_ese, 183);
analoglirice (prave_esc, 189); // Plym
i

Arduing Dugmilan

Obrazek 2: Ukazka fidiciho programu

2.4. OVLADACI PROGRAM PRO PC

K programu je vytvofeno jednoduché GUI (grafické uzivatelské rozhrani), které je rozdéleno na 3
casti. Prvni ¢ast slouzi k nastaveni komunikace. Je zde mozné nastavit odchozi COM port Blueto-
oth zatizeni u PC a poté zahajit nebo ukoncit spojeni s Bluetooth adaptérem pfipojenym k Arduinu.
Druha ¢ast je ovladaci. Ovladani je feSeno pomoci klavesnice, klavesy WASD pro ovladani a kla-
vesy NUM 0-4 pro zménu vykonu.

Po stisku klavesy se odesle ur¢ené pismeno na sériovou linku Bluetooth a textové pole znazornujici
tuto klavesu se zabarvi do zelena. Tieti Cast programu obsahuje posuvnik znazoriujici vykon pfi
provozu.
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Obrazek 3: GUI ovladaciho programu

2.5. UVEDENIi MODELU DO PROVOZU

Posledni véci bylo nastaveni zadané regula¢ni hodnoty elektronickych regulatord otacek (iniciali-
zacni a maximalni impulz). Algoritmus impulzt pro nastaveni vypada takto: maximalni — iniciali-
zaéni — maximalni — inicializa¢ni.

Obrazek 4: Funkéni model

3. ZAVER

Cilem mé prace byla realizace funkéniho modelu fizeného pomoci PC s pouzitim jednodeskového
mikropocitace Arduino. Myslim, Ze jsem tohoto cile ispé$né€ dosahl. Doufam, Ze ma prace poslouzi
jako dobry zéklad pro studenty, ktefi budou V této praci v ptistich letech pokracovat.
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