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5.4小车斜向45度运动
学习目标：增加小车斜向45度运动的函数。
实验现象：开机后按功能按键，启动程序，omniduino全向小车先向左前方运动1秒，再向右前方运动1秒，再向右后方运行1秒，最后向左后方运动1秒。小车的运动轨迹类似于一个菱形。

一、课前小知识
omniduino全向小车还可以向斜45度方向运动，以下是小车斜45度方向运动的受力情况分析。
1.向左前方运动：当A轮不动，B轮正转时，小车向左前方运动。
2.向右后方运动：当A轮不动，B轮反转时，小车向右后方运动。
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3.向右前方运动：当A轮正转，B轮不动时，小车向右前方运动。
4.向左后方运动：当A轮反转，B轮不动时，小车向左后方运动。
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二、工程另存
1.在原来CarRun01的工程点击File-> Save As
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2.重命名为CarRun02

三、添加代码
1.新建front_left函数，当A轮停止，B轮正转时，小车向左前方运动。
2.新建right_rear函数，当A轮停止，B轮反转时，小车向右后方运动。
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3.新建front_right函数，当A轮正转，B轮停止时，小车向右前方运动。
4.新建left_rear函数，当A轮反转，B轮停止时，小车向左后方运动。
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5.新建carRun02函数，主要是实现小车运动的功能，小车先向左前方运动1秒，再向右前方运动1秒，再向右后方运行1秒，最后向左后方运动1秒。
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6.在loop()主循环函数检测按键，当按键被按下时，先延迟0.5秒后才开始运动。最后小车停止并且重置button_press = 0。当小车运动完停止后，再次按下功能按键，小车重新启动程序。
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四、编译上传运行
1.代码编写完成后，按Ctrl+S保存，然后再点击编译按钮，没有出现问题就点击上传（omniduino全向小车要先和电脑通过USB数据线连接）。
2.如果编译正常通过，但是上传时出现类似以下错误，原因可能是选错串口或者串口被占用。
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解决方法：打开设备管理器看看有没有CH340标记的串口，如果没有请先重启一下omniduino全向小车，再重新插拔USB线或者更换一根USB数据线；如果有串口号则先关闭其他串口助手软件，避免串口占用，然后到arduinoIDE的Tools->Port重新选择串口。
3.如果出现类似以下这种错误，说明是缺少库文件，请把omniduino全向小车提供的库文件复制到arduinoIDE编译的库文件目录下。
具体方法请查看开发环境搭建中的添加第三方库教程。
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veid front_left(int Speed)

't

Speed = map(Spesd, 0, 160, 0, 2560);
P setERM(10, 0, Spesd);
pom.secBRM(1L, 0, 0);
P setERA(S, 0, 0);

P, secERM(S,

P, seTERM(13,
pom. secERM(12,
P, secERM(LS,
pom. secERM(14,

0, 0

0
0
Spesd);
0

/1 HERGER
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/1 FERGELE
/1 IR
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veid right_rear(int Speed)

{

Speed = map(Spesd, 0, 160, 0, 2560);
pom. secBAM(10, 0, 0);
P setERM(11, 0, Spesd);
P setERA(S, 0, 0);

P, secERM(S,

P, seTERM(13,
pom. secERM(12,
P, secERM(LS,
pom. secERM(14,

0, 0

/1 HAERE
/1 BERELE

/1 FERGELE

/1 EERRE
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woid fromt right(int Speed)
t
Spesa = nap (Spesd, 0, 180, 0, 2560);
pvm. seCERA(10, 0, 0); /7 EHREL
pim. seCERA(LL, 0, 0);
pm.sectER(3, 0, Speed);  // BEER
. seTER(S, 0, 0);

pwm.setBWM(13, 0, Speed):  // FAGER
pom.secBAM(12, 0, 0);
pvm. setBM(1S, 0, 0); /1 FERMELE
pom. secBRM(14, 0, 0);
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void left rear(int Spesd)

{

Speed = map(Spesd, 0, 160, 0, 2560);
pom. secBAM(10, 0, 0);
pom.secBRM(1L, 0, 0);
P setERM(S, 0, 0);

P, secERM(S,

P, seTERM(13,
pom. secERM(12,
P, secERM(LS,
pom. secERM(14,
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veid carRun02()
{
front_left (CarSpeedContzol) ; /1 NEEERTTIEEN 1#
delay(1000);
front_right (CarSpeedControl);  // /hFEIARITIIEENI
delay(1000);

right_rear (CarSpeedControl) ; 11 R EITEEN 1#
delay(1000);
left_rear (CarSpeedControl); /1 I RITIEEN 1#

delay(1000);
brake(): 11 hERIE
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wveid loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:
a4
keyscan();

if (button _press) /1 HERRE TR EET
{
delay(500) ; 7/ FBRo.SHIEMEIEH
carRun0z();
button_pres:
}
1

/1 RS
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An error occurred while uploading the sketch

Sketch uses 524 bytes (2%) of program storage space. Maximm is 32
Global variables use 9 bytes (0%) of dynamic memory, leaving 2033
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Carrun:

:10: error: Adafruit PRMServoDriver.h: No such file or directory

#include <Adafruit_PWMServoDriver.h>

compilation terminated.

exic status 1
Adafruic_PRMServoDriver.h: No such file or directory
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