
'Arduino Robot Car B4R - Pilotage d'un véhicule à distance via un dispositif Bluetooth 

( Smartphone Android ou Manette de jeux Arduino)

'Programme original ARDUINO de Dejan NEDELKOVSKI converti en Visual Basic B4R par Klaus 

CHRISTL et Marc DANIEL

#Region Project Attributes

#AutoFlushLogs: True

#CheckArrayBounds: True

#StackBufferSize: 300

#End Region

Sub Process_Globals

Public Serial1 As Serial

Private SoftwareSerial1 As SoftwareSerial

Private astream As AsyncStreams

Private IN1, IN2, IN3, IN4,  ENA, ENB As Pin

Private xAxis, yAxis, SpeedD, SpeedG As UInt

Private x=0, y=0 As UInt

Private xMapped As UInt

End Sub

Private Sub AppStart

Serial1.Initialize(115200)

Log("App started")

IN1.Initialize(4, IN1.MODE_OUTPUT)

IN2.Initialize(5, IN2.MODE_OUTPUT)

IN3.Initialize(6, IN3.MODE_OUTPUT)

IN4.Initialize(7, IN4.MODE_OUTPUT)

ENA.Initialize(9, ENA.MODE_OUTPUT)

ENB.Initialize(10, ENB.MODE_OUTPUT)

SoftwareSerial1.Initialize(9600, 11, 12) 'Software Serial port sur les broches 11 et 

12

astream.Initialize(SoftwareSerial1.Stream, "astream_NewData", Null)

SpeedD=0

SpeedG=0

xAxis=0

yAxis=0

End Sub

Sub AStream_NewData (Buffer() As Byte)

'Valeurs par défaut s'il n'y a aucune donnée en provenance du dispositif Bluetooth 

(Soit Joystick ARDUINO soit application Android sur Smartphone)

x=510/4

y=510/4

If Buffer.Length = 2 Then

Log(Buffer.Length)

Log(Buffer(0), " / " , Buffer(1))

x= Buffer(0)

Delay(10)

y=Buffer(1)

xAxis=x*4

yAxis=y*4

Log("yAxis ", yAxis, "  xAxis ", xAxis)

If yAxis < 470 Then

'lance le moteur droit en avant

IN1.DigitalWrite(True)
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IN2.DigitalWrite(False)

'lance le moteur gauche en avant

IN3.DigitalWrite(True)

IN4.DigitalWrite(False)

SpeedD=MapRange(yAxis, 470, 0, 0, 255)

SpeedG=MapRange(yAxis, 470, 0, 0, 255)

Log("en avant")

else if yAxis > 550 Then

'lance le moteur droit en arrière

IN1.DigitalWrite(False)

IN2.DigitalWrite(True)

'lance le moteur gauche en arrière

IN3.DigitalWrite(False)

IN4.DigitalWrite(True)

SpeedD=MapRange(yAxis, 550, 1023, 0, 255)

SpeedG=MapRange(yAxis, 550, 1023, 0, 255)

Log("en arrière")

Else

SpeedD=0

SpeedG=0

Log("arrêt")

End If

If xAxis  < 470 Then

xMapped=MapRange(xAxis, 470, 0, 0, 255)

'Déplacement vers la gauche = diminution de la vitesse du moteur gauche + 

augmentation de la vitesse du moteur droit

SpeedD = SpeedD - xMapped

SpeedG = SpeedG + xMapped

If SpeedD < 0 Then

SpeedD=0

End If

If SpeedG > 255 Then

SpeedG=255

End If

End If

If xAxis > 550 Then

xMapped = MapRange(xAxis, 550, 1023, 0, 255)

'Déplacement vers la droite = diminution de la vitesse du moteur droit, 

augmentation de la vitesse du moteur gauche

SpeedD = SpeedD + xMapped

SpeedG = SpeedG - xMapped

If SpeedD > 255 Then

SpeedD = 255

End If

If SpeedG < 0 Then

SpeedG = 0

End If

End If

If SpeedD < 70 Then

'Suppression des bourdonnements à basse vitesse (La valeur 70 peut être 

modifiée en fonction des moteurs utilisés)

SpeedD = 0

End If

If SpeedG < 70 Then

SpeedG=0

End If

End If
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Log("SpeedG ", SpeedG)

ENA.analogWrite(SpeedD)

ENB.analogWrite(SpeedG)

End Sub
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