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◾ 시뮬레이션 로봇의 주행을 버튼으로 제어할 수 있다.

◾ 로봇의 기능을 버튼으로 제어할 수 있다.

◾ 버튼을 활용한 로봇 주행 제어 기능을 구현해 본다.

◾ 로봇 조종기의 기능을 개선해 본다.

◾ 스마트 버튼 기능으로 장애물을 청소하는 기능을 만들어 본다.

학습 목표

실습 개요

12  로봇 조종기 구현하기
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12.1 준비하기

◾ 아두이노 보드, 올인원 쉴드, 아날로그 PSD센서, LED 모듈, 스피커

아두이노 우노보드 올인원 쉴드

모바일 로봇 플랫폼

준비물
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◾ 시뮬레이션 상에서는 디지털 버튼이 디지털 04번 ~ 08번에 연결되어 있으

며, PSD 거리센서는 아날로그 0번 ~ 3번에 연결되어 있다.

◾ 디지털/아날로그 핀에 연결된 부품

- 디지털 4번 ~ 8번: 디지털 버튼

- 아날로그 0번: 로봇 좌측 PSD 거리 센서

- 아날로그 2번: 로봇 전방에 있는 PSD 거리 센서

- 아날로그 4번: 차단기에 부착된 PSD 거리 센서

시뮬레이션 상에서의 연결 정보
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12.2 버튼으로 로봇 주행 제어하기

◾ 버튼 1 (디지털 04번)과 버튼 2 (디지털 05번)를 이용하여 로봇을 전진 시

키고 멈추는 기능을 구현해 본다.

버튼으로 전후진 조종하기
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◾ 오른쪽 상단에 있는 “버튼1” 버튼 또는 “버튼2”버튼을 클릭하여 로봇의 동

작을 관찰한다.

SPL 스크립트

void setup()
{
}

void loop()
{

d4 = DigitalRead(4)
d5 = DigitalRead(5)

if (d4 == HIGH)
{

DriveWrite(100, 100)
}

if (d5 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, -100)
}

Delay(100)
}
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◾ 버튼 3(디지털 6번)에 정지 기능을 추가해 본다.

정지 기능 추가하기
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◾ 실행하여 기능을 확인해 본다.

SPL 스크립트

void setup()
{
}

void loop()
{

d4 = DigitalRead(4)
d5 = DigitalRead(5)

if (d4 == HIGH)
{

DriveWrite(100, 100)
}

if (d5 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, -100)
}

if (d6 == HIGH)
{

DriveWrite(0, 0)
}

Delay(100)
}
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◾ 버튼 4(디지털 7번)와 버튼 5(디지털 8번)에 각각 회전 기능을 추가해 본

다.

회전 기능 추가하기
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SPL 스크립트

void setup()
{
}

void loop()
{

d4 = DigitalRead(4)
d5 = DigitalRead(5)
d6 = DigitalRead(6)
d7 = DigitalRead(7)
d8 = DigitalRead(8)

if (d4 == HIGH)
{

DriveWrite(100, 100)
}

if (d5 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, -100)
}

if (d6 == HIGH)
{

DriveWrite(0, 0)
}

if (d7 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, 100)
}

if (d8 == HIGH)
{

DriveWrite(100, -100)
}

Delay(100)
}
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◾ 기존의 기능은 버튼을 한번 누르면 해당 버튼의 기능이 계속 진행되기 때

문에 로봇을 조종하기가 상당히 어렵다.

◾ loop 함수 맨 아래에 마지막 명령어로 다음과 같이 로봇을 정지시키는 명

령어를 한 줄 추가하면 로봇이 버튼을 누르고 있는 동안에만 작동하기 때

문에 훨씬 더 로봇을 조종하기가 수월해 진다.

로봇 조종기 기능 개선하기
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SPL 스크립트

void setup()
{

}

void loop()
{

d4 = DigitalRead(4)
d5 = DigitalRead(5)
d6 = DigitalRead(6)
d7 = DigitalRead(7)
d8 = DigitalRead(8)

if (d4 == HIGH)
{

DriveWrite(100, 100)
}

if (d5 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, -100)
}

if (d6 == HIGH)
{

DriveWrite(0, 0)
}

if (d7 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, 100)
}

if (d8 == HIGH)
{

DriveWrite(100, -100)
}

Delay(100)

DriveWrite(0, 0)
}
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12.3 장애물을 청소하는 로봇 구현하기

◾ 다양한 도형 명령으로 장애물을 임의의 위치에 만들어 본다.

◾ 다음과 같이 setup 함수 부분을 수정해 준다.

◾ random 함수는 임의의 숫자를 발생시키는 함수로서 아래 예에서는 –5와 

5 사이의 임의의 정수 값을 생성시킨다. 6 값은 발생하지 안는다.

장애물 만들기



헬로앱스 – www.helloapps.co.kr                                           아두이노 프로젝트 실습

- 137 -

SPL 스크립트

void setup()
{

HideObstacle()

x = random(-5, 6)
z = random(-5, 6)

AddCube(x, 0.5, z)
}

void loop()
{

d4 = DigitalRead(4)
d5 = DigitalRead(5)
d6 = DigitalRead(6)
d7 = DigitalRead(7)
d8 = DigitalRead(8)

if (d4 == HIGH)
{

DriveWrite(100, 100)
}

if (d5 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, -100)
}

if (d6 == HIGH)
{

DriveWrite(0, 0)
}

if (d7 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, 100)
}

if (d8 == HIGH)
{

DriveWrite(100, -100)
}

Delay(100)

DriveWrite(0, 0)
}
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◾ 버튼으로 조종하여 장애물을 떨어트려 본다.



헬로앱스 – www.helloapps.co.kr                                           아두이노 프로젝트 실습

- 139 -

◾ 다음과 같이 setup 함수에 반복문을 추가하여 여러 개의 박스 모양을 임의

의 위치에 추가해 준다.

장애물 여러개 만들기
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SPL 스크립트

void setup()
{

HideObstacle()

for (i = 0; i < 10; i++)
{

x = random(-5, 6)
z = random(-5, 6)
AddCube(x, 0.5, z)

}
}

void loop()
{

d4 = DigitalRead(4)
d5 = DigitalRead(5)
d6 = DigitalRead(6)
d7 = DigitalRead(7)
d8 = DigitalRead(8)

if (d4 == HIGH)
{

DriveWrite(100, 100)
}

if (d5 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, -100)
}

if (d6 == HIGH)
{

DriveWrite(0, 0)
}

if (d7 == HIGH)
{

DriveWrite(-100, 100)
}

if (d8 == HIGH)
{

DriveWrite(100, -100)
}

Delay(100)

DriveWrite(0, 0)
}
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◾ 박스들을 모두 떨어트려 본다.

◾ 생성되는 박스의 개수를 늘려본다.

◾ 박스 외에 다른 모양의 도형도 추가해 본다.

박스의 개수 늘리기

다른 모양 추가하기


