Roboter mit dem Handy steuern

Appdesign
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Programmierung der Komponenten
Flr die Programmierung im App-Inventor rechts oben auf ,,Blocks” klicken und dann in der linken
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Arduino-Programmierung
Der Arduino, der das Fernsteuerfahrzeug Gberwacht, muss nun so programmiert werden, dass er
auf die von der Smartphone-App liber Bluetooth ausgegebenen seriellen Steuersignale empfangen
und darauf reagieren kann. Hier ein tauglicher Code:

senden; //Variable "senden” einbinden

}

setup() {
pinMode(6, ); //Anschlusspins der Motoren festlegen
pinMode(9, );
pinMode(10, );
pinMode(11, );

Serial .begin(9600); //Seriellen Monitor einbinden

loopQ {
if (Serial.available())
{
senden = Serial.read();
by
if (senden == ) //Wenn eine 1 von der App gesendet wird ..
{
digitalWrite(6, ); //.. schalte beide Motoren auf Vorlauf
digitalWrite(9, );
digitalWrite(10, );
digitalWrite(11, );
}
it (senden == ) /7 Wenn eine 2 gesendet wird ..
{
digitalWrite(6, ); //.. schalte den linken Motor ab

digitalWrite(9, );
digitalWrite(10, );
digitalWrite(11, );
}
it (senden == ) //Wenn eine 3 gesendet wird ..
{
digitalWrite(6, ); //.. schalte beide Motoren ab
digitalWrite(9, s

digitalWrite(20, )
digitalWrite(11, )
}
it (senden == ) //Wenn eine 4 gesendet wird ..
{
digitalWrite(6, ); //.. schalte den rechten Motor ab
digitalWrite(9, );
digitalWrite(10, );
digitalWrite(11, )
¥
iT (senden == ) //Wenn eine 5 gesendet wird ..
{
digitalWrite(6, ); //.. schalte beide Motoren auf Rucklauf
digitalWrite(9, );
digitalWrite(10, );
digitalWrite(11, );
}



