
[아두이노 시뮬레이션 코딩]

자율주행 미션 및 장애물 회피하기

김 영 준 / 070-4417-1559 / splduino@gmail.com

www.helloapps.co.kr



헬로앱스

반복문으로 오브젝트 추가하기



헬로앱스

바닥판에서의 축 방향

바닥판에서 X축 및 Z축 방향입니다.

+Z축

-Z축

+X축

-X축



헬로앱스

반복문으로 오브젝트 추가하기

장애물을 숨기는 명령어를 추가합니다.



헬로앱스

반복문으로 오브젝트 추가하기

[3] 3D 명령어 탭에서 AddCube(px, py, pz) 명령어를 추가합니다.



헬로앱스

반복문으로 오브젝트 추가하기

1초간 기다리는
명령어 추가



헬로앱스

반복문으로 오브젝트 추가하기

로봇을 움직여서
장애물을 떨어트려

봅니다.



헬로앱스

랜덤 위치에 오브젝트 생성하기



헬로앱스

랜덤 위치에 오브젝트 생성하기

random 함수로
임의의 위치를
생성합니다.



헬로앱스

랜덤 위치에 오브젝트 생성하기



헬로앱스

로봇의 위치 지정하기



헬로앱스

바닥판에서의 축 방향

바닥판에서 X축 및 Z축으로 로봇의 위치를 지정할 수 있습니다.

+Z축

-Z축

+X축

-X축



헬로앱스

로봇카의 초기 위치 지정하기

[3] 3D 명령어 탭에서 SetRobot(px, py, pz) 명령어를 추가합니다.



헬로앱스

로봇카의 초기 위치 지정하기

뒤쪽으로 -5만큼 이동한 것을 볼 수 있습니다.



헬로앱스

오브젝트 추가하기



헬로앱스

오브젝트 추가하기

[3] 3D 명령어 탭에서 AddCube(px, py, pz) 명령어를 추가합니다.

위치를 각각
0, 0.5, 5와

0, 0.5, 15로 수정합니다.

Z축의 위치만
수정합니다.



헬로앱스

오브젝트 추가하기

로봇 전방에 2개의 박스가 추가되어 있는 것을 볼 수 있습니다.



헬로앱스

S자 미션 수행하기



헬로앱스

S자 미션 수행하기

박스 장애물을 2개 더 추가한 후, S로 피해 가는 주행 로직을 구현해 봅니다.



헬로앱스

S자 미션 수행하기

박스 장애물을 S로 피해 가는 주행 로직을 구현해 봅니다.



헬로앱스

S자 미션 수행하기

박스 장애물을 S로 피해 가는 주행 로직을 구현해 봅니다.



헬로앱스

차단기 자동으로 올리기



헬로앱스

차단기 자동으로 올리기

먼저 차단기를 자동으로 올리는 기능을 구현합니다.



헬로앱스

차단기 자동으로 올리기

로봇 주행 명령어를 추가합니다.



헬로앱스

차단기 자동으로 올리기

실행 결과



헬로앱스

장애물 회피 기능 추가하기



헬로앱스

장애물 회피 기능 추가하기

장애물을 만나면 후진, 회전, 전진하는 기능을 추가합니다.

앞에 장애물이 있으면 후진 0.5초

회전 0.5초

전진



헬로앱스

자율주행 로봇카의 구성

아날로그 2번 PSD 거리 센서는 로봇카의 앞쪽에 있는 물체까지의 거리를 측정

아날로그 2번 센서는
로봇카의 앞쪽 방향에 있는

물체까지의 거리 측정

아날로그 2번



헬로앱스

장애물 회피 기능 추가하기

아날로그 2번 센서의 값을 읽어온 후

화면에 출력합니다.



헬로앱스

장애물 회피 기능 추가하기

아날로그 2번 센서의 값을 읽어온 후

화면에 출력합니다.



헬로앱스

장애물 회피 기능 추가하기

아날로그 2번 센서의 값이
900보다 크면 전방에
장애물이 있는 경우임

장애물이 있으면
후진 0.5초, 회전 0.5초를 함



헬로앱스

장애물 회피 기능 추가하기


