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跑跑獸圖形化積木方塊設計  

設定藍芽串列埠的傳輸率
設定【 APP距離】參數為0

設定【 馬達正反轉方向】參數為0
設定【 資料】 參數為0

設定【 超音波測距】 參數為0
設定【放大10倍 超音波測距】 參數為0

初始狀態是【停止】

碰到LSB(後極限)及目前是前進(正轉方向) 執行停止

碰到LSF(前極限)及目前是後退(反轉方向) 執行停止

設定超音波模組腳位
將偵測距離回傳到distance

將超音波測距放大十倍儲存到disX10

等待20毫秒，便於超音波測距可以有效將資料傳出
 

檢查手機APP是否透過藍芽回傳資料
將手機APP傳出的藍芽資料存入DATA

當手機APP按【F】前進(正轉) 

將手機APP上的設定距離顯示【0】
執行前進(正轉)

當手機APP按【S 】停止

執行停止

當手機APP按【B 】後退(反轉)

執行後退(反轉)

將手機APP傳入的DATA資料在2~10之間

將手機APP上的設定距離顯示【2~10】的實際距離
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副程式 前進(正轉)

設定前進(正轉)方向為1

副程式 停止

設定停止方向為0

副程式 後退(反轉)

設定後退(反轉)方向為2
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跑跑獸 Arduino IDE 程式修正 

#include <SoftwareSerial.h>  //後加 
SoftwareSerial BT(6,7);      //後加 

int  setdis; 
int  dir; 
int  DATA; 
float  distance; 
int disX10; 
float ultrasonic_distance_11_10() { 
  digitalWrite(11, LOW); 
  digitalWrite(10, LOW); 
  delayMicroseconds(5); 
  digitalWrite(11, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(11, LOW); 
  unsigned long sonic_duration = pulseIn(10, HIGH); 
  float distance_cm = (sonic_duration / 2.0) / 29.1; 
  return distance_cm; 
} 
void Go() { 
  digitalWrite(12,HIGH); 
  digitalWrite(13,LOW); 
  dir = 1; 
} 
void Stop() { 
  digitalWrite(12,LOW); 
  digitalWrite(13,LOW); 
  dir = 0; 
} 
void Back() { 
  digitalWrite(12,LOW); 
  digitalWrite(13,HIGH); 
  dir = 2; 
} 
 
void setup() 
{ 
  BT.begin(9600);   //改 

  pinMode(8, INPUT_PULLUP); 
  pinMode(9, INPUT_PULLUP); 
  pinMode( 11 , OUTPUT); 
  pinMode( 10 , INPUT); 
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  setdis = 0; 
  dir = 0; 
  DATA = 0; 
  distance = 0; 
  Stop(); 
  pinMode(12, OUTPUT); 
  pinMode(13, OUTPUT); 
} 
void loop() 
{ 
    if (digitalRead(8) == 0 && dir == 1) { 
      Stop(); 
    } 
    if (digitalRead(9) == 0 && dir == 2) { 
      Stop(); 
    } 
    distance = ultrasonic_distance_11_10( ); 
    disX10=distance*10; 
    delay(20); 
    BT.write(disX10);      //加 
    if (BT.available() > 0) {  //改 
      DATA = BT.read();    //改 

      if (DATA == 'F') { 
        setdis = 0; 
        Go(); 
      } else if (DATA == 'S') { 
        Stop(); 
      } else if (DATA == 'B') { 
        Back(); 
      } else if (DATA >= 2 && DATA <= 10) { 
        setdis = DATA; 
      } 
    } 
    if (setdis != 0) { 
      if (distance > setdis + 0.5) { 
        Go(); 
      } else if (distance < setdis - 0.5) { 
        Back(); 
      } else { 
        Stop(); 
      } 
    } 
} 
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跑跑獸 APP 設計  

   

【藍芽通訊設定】 
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【連線與終止連線設定】 

 
【將超音波測距還原實際距離】 
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【前進及後退動作設定】【距離位置設定】 
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電路板接線步驟 

1.直流馬達驅動 IC 接線(Motor12、Motor13) 

 
2.極限開關接線(LSB8、LSF9) 

3.超音波模組接線(Echo10、Trig11) 
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4.完整接線 

 


