Rysunek 20.8
Aplikacja Node-
-RED do zdalnego

sterowania robotem

Po Kliknieciu przycisku Stop zaden z warunkéw ustawionych
w kodzie nie jest spetniony, a funkcja wysyta wartosci inicjalizowane
na poczatku @.

Na zewnatrz wezta funkcji, po kliknieciu przycisku Poweroff, wezet
exec wykonuje polecenie poweroff, aby wytaczy¢ Pi. Pamietajmy, ze
jako witasciwos¢ polecenia exec podalismy /usr/bin/sudo/poweroff —
patrz tabela 20.1.

Gdy wszystko jest juz gotowe, klikamy przycisk Deploy w gdrnym
prawym rogu, aby zapisa¢ zmiany i uruchomic¢ schemat.

Uruchomienie aplikacji

Gdy aplikacja Node-RED jest juz gotowa, przechodzimy do http.//<Pi
adres IP>:1880/ui (zastepujac <Pi adres IP> naszym wifasnym), aby
zobaczyé pulpit naszej aplikacji. Powinien on wyglada¢ jak na rysun-
ku 20.8.

Testujemy kontrolki, aby zobaczy¢, czy kota poruszajg sie we wtasci-
wym kierunku. Nie mozna zapomnie¢ o wiozeniu czterech baterii AA do
uchwytu, aby zasilac silniki. Jesli jeden lub dwa silniki obracaja sie w ztym
kierunku, to zamieniamy przewody czarne i czerwone na MotoZero dla
zacisku silnika lub zmieniamy komunikaty tadunkdw, aby pasowaty
do wymaganych kierunkow.
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PODLACZANIE ROBOTA
DO ZASILANIA

Gdy aplikacja jest juz gotowa, klikamy przycisk Poweroff, aby zamkngcé
Pi. Nastepnie czekamy kilka sekund, aby sie zamkneta.

Zmieniamy zrodto zasilania Pi z gniazdka $ciennego na power bank.
Czekamy kilka minut, aby Pi wtgczyto sie i automatycznie uruchomito
Node-RED. Na smartfonie lub innym urzgdzeniu w tej samej sieci co
nasz Pi otwieramy nowa karte przegladarki i przechodzimy do http.//<Pi
adreslP>:1880/ui. Nastepnie Kklikamy przyciski, aby zdalnie sterowac
swoim robotem.

Gratulacje — mamy teraz sterowanego robota Wi-Fil

DALSZE KROKI

W naszym robocie mozna jeszcze wiele ulepszy¢. Oto kilka pomystow
dotyczacych, zardwno sprzetu, jak i oprogramowania.

Aby te projekty zaczely dziatac, trzeba troche poeksperymentowac
przy uzyciu Node-RED:

e Uzycie podwozia robota z czterema kotami i sterowanie czterema
silnikami zamiast dwadch.

e Dodanie diod LED i brzeczykéw do robota, aby stat sie bardziej
interaktywny.

e Dodawanie czujnikéw, takich jak czujnik ultradzwiekowy, aby robot
sam mogt uniknac przeszkaod.
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