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1. OPIS PROJEKTA

U okviru rada u Sekciji za svemirsku tehnologiju u Strukovnoj skoli Purdevac odlucili smo napraviti
model svemirskog vozila koje sluzi za istrazivanje povrSine planeta Marsa. Ovaj nas model je puno
jednostavniji od stvarnog modela i upravljan je daljinski putem aplikacije Blynk. Mozak vozila je
mikrokontroler Arduino MKR 1000. Tijelo i noge su napravljeni od dijelova koji su ispisani na 3d
pisacu Prusa I3MK3 .Za voznju mu sluze Cetiri istosmjerna motora a za mljenjanje smjera kretanja
cetiri servo motora. Veza izmedu mobilnog uredaja na koje je instalirana Blynk aplikacija i samog
vozila ostvaruje se putem WiFi beZi¢ne veze. Napajanje elektronickih sklopova je izvedeno putem
solarnih panela na vozilu i putem LiPo baterije u samom vozilu. Vozilo je opremljeno senzorima za
mjerenje temperature i nivoa okolnog svjetla .
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3. MATERIJALI KORISTENI ZA IZRADU
3.1. Arduino MKR1000 WIFI
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Arduino razvojna ploca MKR 1000

Baziran je na Atmel ATSAMW25 SoC (System on Chip), koji je dio SmartConnect obitelji Atmel
bezi¢nih uredaja, posebno dizajniranih za [oT projekte i uredaje.

Posebne znacajke

SAMD?21 Cortex-M0 + 32bit ARM MCU male snage

5V napajanje putem USB / VIN-a (!!! Oprez 3.3V logicka razina)

ili

jednostani¢ni 3,7 V Li-Po (min 700mAh)

12 PWM pinova, 1 UART, 1 SPI, 1 12C, 7 analognih ulaza, 1 analogni izlaz, 8 vanjskih
prekida

256KB bljeskalica

32KB SRAM

Znacajke

Mikrokontroler SAMD21 Cortex-M0 + 32bit ARM MCU s niskom potro$njom energije
Ugradeno napajanje (USB / VIN) Podrzane baterije od 5 V (*) Li-Po jednostruka ¢elija, 3,7 V,
700mAh Minimalni radni napon u krugu 3.3V Digitalni | / O pinovi 8 PWM pinova 12 (0, 1,
2,3,4,5,6,7,8,10, A3 -ili 18 -, A4 - ili 19) UART 1 SPI 1 12C 1 analogni ulazni igle 7
(ADC 8/10/12 bit) analogni Izlazni igle 1 (DAC 10 bitni) Vanjski prekidi 8 (0, 1, 4, 5, 6, 7, 8,
Alili 16, A2ili 17) DC struja po | / O pinu 7 mA flash memorije 256 KB SRAM 32 KB
EEPROM brzina takta 32.768 kHz (RTC), 48 MHz LED_BUILTIN 6 full-speed USB ureda;j i
integrirani doma¢in LED BUILTIN 6 duljina 61.5 mm S§irina 25 mm tezina 32 gr

3.2. mTurnigy nano-tech 1500mAh 3S 35~70C L.i-Po

Kapacitet: 1500mAh

Napon: 3S1P / 3 Cell / 11.1V

Tezina: 129g (ukljucuje Zice, uticnicu i kuciste)
Dimenzije: 88mm*34mm*21mm



3.3. MKR2 UNO adapter

Ovaj adapter omogucuje napajanje vase MKR ploce pomocu cijevnog prikljucka s sredisnjim
pozitivnim polaritetom ili VIN pina na zaglavljima te koristenje sklopova prilagodenih za platformu
Arduino UNO.

3.4.5V 3A UBEC

5V 3A UBEC podrska 2-6S Li-Po baterija potpuno zasticen stabilizator napona protiv smetnji. UBEC
je napredni sklopni regulator s zastitom od strujnog preopterecenja i pregrijavanja, a maksimalna
ucinkovitost sustava je gotovo 90%.

Specifikacije:

e lzlaz: 5V / 3Aili 6V / 3A (odabrano preko kratkospojnika)

e Ulaz: 5,5-26V (2-6s lipo baterija ili 5-15s NiCd / NiMH baterija)
e Dimenzija: 43mm * 17mm * 7mm

o Tezina: 11g

e Val: manje od 50mVp-p (@ 2A/12V)



3.5. Adafruit Motor Shield V2

5-12U Motor
Power

Ovaj Adafruit motor Shield za Arduino najnovija je verzija motornog $tita za Arduino iz tvrtke
Adafruit. Ako je ovaj Stit zadrzao sposobnost pogona do 4 istosmjerna motora ili 2 kora¢na motora,
Adafruit je dodao mnoga poboljsanja:

Ovaj komplet Adafruit Motor Shield za Arduino v2 koristi TB6612 MOSFET upravljacki program s
1,2 A po kanalu i 3A vrSnom strujom.

Ovaj Adafruit Motor Shield za Arduino v2 Kit ima potpuno posve¢eni PWM ¢ip upravljackog
programa koji upravlja svim motorima i kontrolama brzine umjesto da koristi Arduino PWM pinove.

Samo dva pina (SDA i SCL) potrebna su za pogon viSe motora, a s obzirom na to da je to 12C, na iste

.....

Tehnicke specifikacije Adafruit Motor Shield-a za Arduino v2 Kit:

e 2 prikljucka za 5V "hobi" servo uredaje povezane s Arduinovim namjestenim timerom visoke
razlu¢ivosti

e 4 H-mostova: TB6612 Cipset pruza 1,2A po mostu (vrh 3A) s toplinskom zastitom, internim
diodama za zastitu od povratnog udara. Moze pokretati motore na 4,5 VDC do 13,5 VDC

e Do 4 dvosmjerna istosmjerna motora s pojedina¢nim 8-bitnim odabirom brzine (razluc¢ivost
oko 0,5%)

e Do 2 kora¢na motora (jednopolarni ili bipolarni) s jednostrukom zavojnicom, dvostrukom
zavojnicom, isprepletenom ili mikrostepenom

e  Veliki prikljucci terminalnih blokova za jednostavno spajanje zica (18-26AWG) i napajanja

e Gumb za resetiranje Arduina podignut je na vrhu

e 2-pinska stezaljka i kratkospojnik zasti¢eni polaritetom za spajanje vanjskog napajanja, za
odvojeno napajanje logike / motora



3.6. Gravity: Analog Ambient Light Sensor For Arduino

SPECIFICATION

Supply Voltage: 3.3V to 5V
Illumination range : 1 Lux to 6000 Lux
Responsive time : 15us

Interface: Analog
Size:22x30mm(0.87"x1.18")

3.7. DFRobot LM35 Linear Temperature Sensor

GND

Specification

Sensor Chip Model: LM35
Supply Voltage: 3.3~5.0V

Sensor Chip Sensitivity: 10mV/°C
Measuring Range: 0~150°C
Precision: £1°C

Connector Type: PH2.0-3P

Dimension: 30*22 mm

N

PinOut

10



3.8. Solarni panel 1.5W 12V i solarni panel 1 W 6V

* Dimenzije: 115 x 85 x 3 mm

* Napon otvorenog kruga: 6.0V

* Dimenzije: 110 x 60 x 3 mm

11



3.9. DC motor za zup¢anikom

DC motor za zup¢anikom ima napajanje od 3V — 6V DC. Omjer redukcije brzine vrtnje mu je 8.
Maksimalni obrtni moment mu je 800k/cm. Brzina pri 6V napona (bez tereta) je 200 okr/min . Struja
(6V) (bez tereta) je 200mA. Brzina pri 3V (bez tereta) je 90 okr/min. Struja (3V) (bez tereta) je 50mA.
Napajanje je od 3V - 6V.

3.10. Servo Motor MG995

Orange- PWM input
RED -VCC
Brown - Ground

'li

Kel[e}
\©J

MG995 Znacajke i elektricne karakteristike

e Servo sa metalnim zup¢anicima za dulji vijek trajanja

e Stabilan dvostruki kugli¢ni leZaj otporan na udarce

e Velika brzina rotacije za brzi odgovor

e Brzi odgovor kontrole

e Stalni zakretni moment u cijelom rasponu servo putovanja
e Izvrsna snaga drzanja

o Tezina:55¢

e Dimenzija: 40,7 x 19,7 x 42,9mm

e Raspon radnog napona: 4,8V do 7,2 V

e Moment zaustavljanja: 9,4 kg / cm (4,8 v); 11 kg / cm (6 v)
e Radna brzina: 0,2 s/ 60° (4,8 V), 0,16 s/ 60° (6 V)

e Stupanj rotacije: 180°

e Sirina mrtvog pojasa: 5 s

e Raspon radne temperature: 0°C do + 55°C

e Strujanje u praznom hodu: 10mA

e Punjenje radne struje bez opterecenja: 170mA

e Struja pri maksimalnom optere¢enju: 1200mA

12



3.11. Mehanic¢ke komponente
Kudiste, kotaci i noge za kretanje

Amortizeri

13



4. SHEMA SPAJANJA
Spajanje servo motora preko Adafruit Motor, Stepper & Servo Shielda
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Spajanje senzora temperature i osvjetljenja Adafruit Motor, Stepper & Servo Shielda
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Fritzing sheme spajanja
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5. ARDUINO KOD

//STRUKOVNA SKOLA PURDEVAC
//ISEKCIJA ZA SVEMIRSKU TEHNOLOGIJU bURDEVAC
//PROJEKT "RASCO MARS ROVER"

/I INICIJALIZACIJA
#define BLYNK_PRINT SerialUSB

#include <SPI.h>

#include <WiFi101.h>

#include <BlynkSimpleWiFiShield101.h>

#include <Wire.h>

#include <Adafruit_MotorShield.h>

#include "utility/Adafruit. MS_PWMServoDriver.h"
#include <Servo.h>

/Ipodaci Blynk aplikacije

char auth[] = "112222nIFKPTVWVM-IN8FKD_ot_j1_-t"; // Autorizacijski Token za Blynk
aplikaciju "Rasco Mars Rover"

/I WiFi pristupni podaci.

11 XXXX

/lchar ssid[] = "XXXXX";

/lchar pass[] = "XXXXXX";

Il GSM router

char ssid[] ="z2z2z2z22727";

char pass[] = "zzzzzzzz",

//Adafruit Motor Shield - postavke kartice -pokreta¢ istosmjernih motora -spajanje DC motora
Adafruit_MotorShield AFMS = Adafruit_MotorShield(); // Kriranje objekata za povezivanje
motora sa predodredenom 12C adresom

Adafruit_DCMotor *motorl = AFMS.getMotor(1); // Prvi DC motor - priklju¢ak M1
Adafruit_DCMotor *motor2 = AFMS.getMotor(2); // Drugi DC motor - priklju¢ak M2
Adafruit DCMotor *motor3 = AFMS.getMotor(3); // Tre¢i DC motor - prikljuc¢ak M3
Adafruit DCMotor *motor4 = AFMS.getMotor(4); // Cetvrti DC motor - priklju¢ak M4

//Servo motori

Servo servol; // kreiranje servo objekta za upravljanje servo motorom 1
Servo servo2; // kreiranje servo objekta za upravljanje servo motorom 2
Servo servo3; // kreiranje servo objekta za upravljanje servo motorom 3
Servo servo4; // kreiranje servo objekta za upravljanje servo motorom 4

int posl = 0; // kreiranje varijable za pohranu pozicije servo motora 1
int pos2 = 0; // kreiranje varijable za pohranu pozicije servo motora 2
int pos3 =0; // kreiranje varijable za pohranu pozicije servo motora 3
int pos4 = 0; // kreiranje varijable za pohranu pozicije servo motora 4

int vSmjer = 1; // varijabla smjera kretanja -pocetna postavka - naprijed
int vZakretanje = O; // varijabla konfiguracije-pocetna postavka - isklju¢eno

17



int vRotiranje = 0; // varijabla okretanja-pocetna postavka - iskljuc¢eno

int vBrzina = 0; // varijabla brzine kretanja-pocetna postavka - brzina 0 - zaustavljeni motori
int vReset= 0; // varijabla resetiranja-pozicije servo motora na pocéetne pozicije, zaustavljanje dc
motora

float temp = 0.0 ; //varijabla za o€itanje temperature sa DFRobot LM35 Linear Temperaturnog
Sensora

float vTemp = 0.0 ; //varijabla za pohranu temperature u stupnjevima Celsijusa

int vSvjetlo = 0; // variajbla za jacinu svjetla u okolini (Lux)

[ POST AV KE
void setup() {

Serial.begin(9600);

delay(1000);
/I Debug console

SerialUSB.begin(9600);

Blynk.begin(auth, ssid, pass);

//Adafruit Motor Shield - postavke za pokreta¢ istosmjernih motora

AFMS.begin(); // inicijalizacija pokretaca istosmjernih motora - pocetna frekvencija PWM
signala - 1.6 KHz

motorl->setSpeed(255); // postavke brzine vrtnje za DC motor 1 (od 0 (isklju¢eno) do 255
(maksimalna brzina))

motor2->setSpeed(255); // postavke brzine vrtnje za DC motor 2 (od 0 (isklju¢eno) do 255
(maksimalna brzina))

motor3->setSpeed(255); // postavke brzine vrtnje za DC motor 3 (od 0 (isklju¢eno) do 255
(maksimalna brzina))

motor4->setSpeed(255); // postavke brzine vrtnje za DC motor 4 (od 0 (isklju¢eno) do 255
(maksimalna brzina))

//Postavke za servo motore

servol.attach(1); // poveZzi servo objekt 1 na digitalni pin 1 Arduino mikrokontrolera
servo2.attach(9); // poveZi servo objekt 2 na digitalni pin 9 Arduino mikrokontrolera
servo3.attach(7); // povezi servo objekt 3 na digitalni pin 7 Arduino mikrokontrolera
servo4.attach(8); // poveZi servo objekt 4 na digitalni pin 8 Arduino mikrokontrolera

[t LOOP petlja
void loop() {
Blynk.run();
temp = analogRead(A3);//Senzor temperature spojen na A3
vSvjetlo = analogRead(Al);//Senzor osvjetljenja spojen na Al
vTemp = ((float) temp * (5/1023.0))*100;
Serial.print("Temp:"); //Prikazi temperaturu u serijskom monitoru
Serial.print(vTemp);
Serial.printIn(" C");

18



Serial.print("Svjetlost:"); //PrikaZzi osvjetljenost u serijskom monitoru
Serial.print(vSvjetlo);

Serial.printIn(" Lux");

Blynk.virtualWrite(6, vTemp); // posalji temperaturu u Blynk
Blynk.virtualWrite(7, vSvjetlo);// posalji nivo svjetlosti u Blynk
delay(500);

[ [H#H#HE##HH# Podprogrami

[/l brzina vrtnje DC motora (brzinu kretanje vozila)
BLYNK_ WRITE(VO0) //Vradanje stanja virtualnog pina VO - slider Brzina (postavljanje brzine
kretanja vozila u Blynk aplikaciji)
{
vBrzina = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V1 varijabli vBrzina (brzina
vrtnje DC motora)
motorl->setSpeed(vBrzina); // postavljanje brzine vrtnje DC motora 1
motor2->setSpeed(vBrzina); // postavljanje brzine vrtnje DC motora 1
motor3->setSpeed(vBrzina); // postavljanje brzine vrtnje DC motora 1
motor4->setSpeed(vBrzina); // postavljanje brzine vrtnje DC motora 1

[[****** |gpis trenutno postavljenih vrijednosti virtualnih pinova na ekranu serijskog monitora
Serial.print("O¢itanje VO -vBrzina: );

Serial.print(vBrzina);

Serial.print(" vSmjer:");

Serial.print(vSmijer);

Serial.print(" vRotiranje: ");

Serial.print(vRotiranje);

Serial.print(" vZakretanje: ");

Serial.printIn(vZakretanje);

stanjaMotora(); // poziv funkcije stanjaMotora(), Funkcija postavlja stanja motora

¥

/I smjer (smjer vrtnje DC motora - smjer kretanje vozila)
BLYNK WRITE(V1)//Vraéanje stanja virtualnog pina V1 - gumb Smjer-ukljucivanje promjene
smjera kretanja vozila u Blynk aplikaciji

{

int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V1 varijabli pinValue
if(pinValue == 1) {
vSmijer = 1; // smjer kretanja naprijed
}
if(pinValue ==0) {
vSmjer = 0; // smjer kretanja natrag
}
stanjaMotora(); // poziv funkcije stanjaMotora(), Funkcija postavlja stanja motora
/I Ispis vrijednosti smjera kretanja u serijskom monitoru
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Serial.print(" vSmijer: ");
Serial.printIn(vSmjer);

¥

/I ZAKRETANJE
BLYNK_ WRITE(V2)//Vracanje stanja virtualnog pina V2 -gumb ZAKRETANJE vozila u
Blynk aplikaciji
{
int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V2 varijabli pinValue
if(pinValue == 0) {
vZakretanje = 0;
servoPosNormal(); //postavljanje normalne pozicije servo motora
}
if(pinValue == 1) {
vZakretanje = 1;
servoPosZakretanje(); //postavljanje zakretanja (za 90 stupnjeva) pozicije servo motora
}
stanjaMotora(); // poziv funkcije stanjaMotora(), Funkcija postavlja stanja motora
Serial.print(" vZakretanje: ");
Serial.printIn(vZakretanje);

/I Promjena smjera kretanja-ROTIRANJE
BLYNK WRITE(V3)//Vraéanje stanja virtualnog pina V3 - gumb ROTIRANJE-uklju¢ivanje
rotiranja( vrtnja u krug) vozila u Blynk aplikaciji
{
int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V2 varijabli pinValue
if(pinValue == 1) {
vRotiranje = 1;
servoPosRotiranje(); //postavljanje pozicije servo motora za rotiranje
}
if(pinValue ==0) {
if(vZakretanje == 0) {
vRotiranje = 0;
servoPosNormal(); //postavljanje normalne pozicije servo motora
}
else{
vRotiranje = 0;
servoPosZakretanje(); //postavljanje pozicije servo motora za rotiranje
}
}
stanjaMotora(); // poziv funkcije stanjaMotora(), Funkcija postavlja stanja motora
Serial.print(" vRotiranje: ");
Serial.printIn(vRotiranje);

¥

/I Zaustavljanje

20



BLYNK WRITE(V4) //Vraéanje stanja virtualnog pina V4 gumb STOP - trenutno zaustavljanje
kretanja vozila u Blynk aplikaciji

{

int vStop = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V2 varijabli vStop

if(vStop ==1) {
motorl->run(RELEASE); / Zaustavi motor 1 (isklju¢ivanje napajanja motora)
motor2->run(RELEASE); // Zaustavi motor 2 (isklju¢ivanje napajanja motora)
motor3->run(RELEASE); // Zaustavi motor 3 (iskljuCivanje napajanja motora)
motor4->run(RELEASE); // Zaustavi motor 4 (isklju¢ivanje napajanja motora)

¥
¥

// postavljanje na pocetne parametre kretanja i pozicije
BLYNK_ WRITE(VS) //Vraéanje stanja virtualnog pina V4 gumb STOP - trenutno zaustavljanje
kretanja vozila u Blynk aplikaciji

{

int vReset = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V2 varijabli vStop

if(vReset == 1) {
motorl->run(RELEASE); // Zaustavi motor 1 (isklju¢ivanje napajanja motora)
motor2->run(RELEASE); // Zaustavi motor 2 (isklju¢ivanje napajanja motora)
motor3->run(RELEASE); // Zaustavi motor 3 (iskljuCivanje napajanja motora)
motor4->run(RELEASE); // Zaustavi motor 4 (iskljuCivanje napajanja motora)
vSmijer = 1; // varijabla smjera kretanja -pocetna postavka - naprijed
vZakretanje = 0; // varijabla konfiguracije-pocetna postavka - isklju¢eno
vRotiranje = 0; // varijabla okretanja-pocetna postavka - isklju¢eno
vBrzina = 0; // varijabla brzine kretanja-pocetna postavka - brzina 0 - zaustavljeni motori
stanjaMotora(); // poziv funkcije stanjaMotora(), Funkcija postavlja stanja motora
servoPosNormal(); //postavljanje normalne pozicije servo motora
Serial.print("Resetiranje ");

¥
¥

/I Funkcija postavlja stanja motora
void stanjaMotora() {
I/(BRZINA KRETANJA 0 - ZUSTAVI MOTORE)
if(vBrzina==0) {
motorl->run(RELEASE); // Zaustavi motor 1 (iskljucivanje napajanja motora)
motor2->run(RELEASE); // Zaustavi motor 2 (iskljucivanje napajanja motora)
motor3->run(RELEASE); // Zaustavi motor 3 (isklju¢ivanje napajanja motora)
motor4->run(RELEASE); // Zaustavi motor 4 (isklju¢ivanje napajanja motora)
}
/IROTACIA
else if(vRotiranje == 1) {
if(vSmjer ==1) {
/INAPRIJED
motorl->run(FORWARD); // postavi smjere vrtnje motora 1 na Forward (naprijed)
motor2->run(BACKWARD); // postavi smjere vrtnje motora 2 na Backward (natrag)-
nasuprotni motor od 1- obrnuti smjer vrtnje
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motor3->run(BACKWARD); // postavi smjere vrtnje motora 3 na Forward (naprijed)
motor4->run(FORWARD); // postavi smjere vrtnje motora 4 na Backward (natrag)-
nasuprotni motor od 3- obrnuti smjer vrtnje

Serial.printin("ROTACIJA-NAPRIJED");

}

if(vSmjer == 0) {
IINATRAG
motorl->run(BACKWARD); // postavi smjere kretanja motora 1 na Backward (natrag))
motor2->run(FORWARD); //postavi smjere vrtnje motora 2 na Forward (naprijed)
motor3->run(FORWARD); // postavi smjere kretanja motora 3 na Backward (natrag))
motor4->run(BACKWARD); //postavi smjere vrtnje motora 4 na Forward (naprijed)
Serial.printin("ROTACIJA-NATRAG");

}

¥
/I ZAKRETANJE

else if(vZakretanje == 1) {

if(vSmjer == 1) {
/I NAPRIJED
motorl->run(FORWARD);
motor2->run(FORWARD);
motor3->run(BACKWARD);
motor4->run(BACKWARD);
Serial.printin("ZAKRETANJE-NAPRIJED");
}

if(vSmjer == 0) {
IINATRAG
motorl->run(BACKWARD);
motor2->run(BACKWARD);
motor3->run(FORWARD);
motor4->run(FORWARD);
Serial.printin("ZAKRETANJE-NATRAG");
}

¥
/I NORMALNO KRETANJE

else if(vZakretanje == 0 && VRotiranje == 0) {
if(vSmjer==1) {
/I NAPRIJED
motorl->run(FORWARD);
motor2->run(BACKWARD);
motor3->run(FORWARD);
motor4->run(BACKWARD);
Serial.printin("NORMALNO-NAPRIJED");
}

if(vSmjer == 0) {
IINATRAG
motorl->run(BACKWARD);
motor2->run(FORWARD);
motor3->run(BACKWARD);



motor4->run(FORWARD);
Serial.printin("NORMALNO-NATRAG");

}
¥
¥

void servoPosNormal() {
servol.write(90);
servo2.write(90);
servo3.write(90);
servo4.write(90);
Serial.printin("SERVO NORMAL");
}
void servoPosZakretanje() {
servol.write(0);
servo2.write(180);
servo3.write(172);
servod.write(0);
Serial.printin("SERVO ZAKRETANJE");
}
void servoPosRotiranje() {
servol.write(65);
servo2.write(115);
servo3.write(115);
servo4.write(65);
Serial.printin("SERVO ROTIRANJE");

¥

// Pojedina¢no podesavanje polozaja servo motora

/1l Servol

BLYNK_WRITE(V10) // M1 slider

{
int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V10 varijabli pinValue
servol.write(pinValue);
Serial.printin("SERVO1 POZICIJA"+pinValue);

¥

Il Servo2

BLYNK_WRITE(V11) //M2 slider

{
int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V11 varijabli pinValue
servo2.write(pinValue);
Serial.printin("SERVO2 POZICIJA"+pinValue);

¥

Il Servo3

BLYNK_WRITE(V12) //M3 slider

{
int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V12 varijabli pinValue
servo3.write(pinValue);
Serial.printin("SERVO3 POZICIJA"+pinValue);



¥

Il Servod

BLYNK_WRITE(V13) // Slider

{
int pinValue = param.asint(); // dodjeljivanje ulazne vrijednosti s pina V13 varijabli pinValue
servod.write(pinValue);
Serial.printin("SERVO04 POZICIJA"+pinValue);

¥
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6. BLYNK APLIKACIJA ZA DALJINSKO UPRAVLJANJE
SVEMIRSKIM VOZILOM

Blynk aplikacija povezana je beZiénom vezom sa svemirskim vozilom a prijenos podataka
izmedu aplikacije i Arduino mikrokontrolera MKR 1000 odvija se preko virtualnih pinova VO,
V1,V2,V3, V4, V5, V6, V7, V10, V11, V12 | V13.

Popis Widgeta aplikacije:
o Regulacija brzine — VO — Slider BRZINA
e Smijer kretanja (Naprijed-Natrag) — V1- Button SMJER
e Promjera smjera kretanja za 90 stupnjeva —VV2- Button ZAKRETANJE
e Promjena smjera kretanja (Pravocrtno-Rotacija) — V3- Button ROTACIJA
e Trenutno zaustavljanje kretanja-V4-Button STOP
e Trenutno zaustavljanje kretanja i vrac¢anje svim postavki (smjer kretanja, brzina,
zakretanje, rotacija) na pocetne postavke — V5- Button RESET
e Promjena kuta zakretanja servo motora 1 — VV10- Slider SERVO1
e Promjena kuta zakretanja servo motora 2 — VV11- Slider SERVO2
e Promjena kuta zakretanja servo motora 3 — VV12- Slider SERVO3
e Promjena kuta zakretanja servo motora 4 — V13- Slider SERVO4

Snimka ekrana mobilne Blynk alikacije

Regulacija rotacije
pojedinih servo
molora

Odabir nacina i
smjera kretanja
svemirskog vozila

Regulacija brine
kretanja

Trenutno
zaustavljanje
kretanja vozila i
vracanje svih
postavki nacina 1
smjera na pocetne

Prikaz izmjerene temperature i
razine svjetlosti u okolini vozila




7. FOTOGRAFIJE PROVEDBE PROJEKTA IZRADE
SVEMIRSKOG VOZILA U OKVIRU DONACIJSKOG
NATJECAJA Junior Engineer Academy

Pocetak projekta, preuzimanje donirane opreme i osnovna edukacija za mentora odrzala se je u
Zagrebackom inovacijskom centru, Avenija Dubrovnik 15, Zagrebacki Velesajam, Paviljon 12 , 25.3.
i 26.3. 2019.




Ispis dijelova na 3d pisacu

Sastavljanje vozila
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8. ODRZAVANJE

Sve elemente i dijelove uredaja potrebno je redovito kontrolirati i odrzavati. U slucaju oStecenja ili
nekog njegovog dijela (kuéista, konstrukcije, podloge ili drugog elementa opreme), popravak se moze
izvrsiti zamjenom oS$te¢enog elementa iskljucivo istim elementom.
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