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�ె� �ా�ం� 1:  http://arduino.cc​ నుం�� �ా����� �ౌ��� � �ేయం�� మ��య� � �ెవల���ం� �ా� ట��రం తయ�ర� 
�ా ఉంచం��  
 
ల���ల� : 

• ​Arduino మ��య� ������ కంట�� ల�� గ���ం� ������ా �ెల�సు��ం��. 

• ​ ​� Arduino �ెవల���ం� �ా� ట��రం తయ�ర� �ా ఉంచం��  
• ​� జర�� ��ా రం�ంచం��. 

 

���� 1: 

�ర� �ా����ర�� �ౌ��� � �ే�� మ�ందు, Arduino ����క గ���ం� ������ా చదవం��. 

� జర�� ల�, ఆర�� ��� గ���ం� �ర� �ెల�సుక�న� ఆస���కర���న �షయ�లను క�� ప� ం�ా చ���ంచం�� 

 

����2:  

మ��, �ర� �ా����� �ౌ��� � �ే�� మ�ందు,  http://arduino.cc/en/Guide/HomePage​ �� ��ళ�ం�� 

మ��య� � ఆప��ట�ం� �ిస�� ఎంచు��ం�� మ��య� ���� అనుస��ంచం�� "��ట��ం� �ా� ర�� W/ ఆ���య��� ఆ� ... " 

 

���� 3: 

 సం�ా� ప�� �ార�క�మమ�నందు, �క� ఏ��ౖ�� సమస�ల� ఎదుర� అ��ే �ాట�� ఒక�ా�� చ���ంచు��ం��. �ర� 

ఏ����� సమస�ల� ఎదు���నక�� �ే అప��డ� Arduino �ా����� ఇ�����  �ేయడం ఎంత సులభ� ఒక ��� 

�ేయం��. 

 

���� 4: 

అం��ం�న మరల� ఉప���ం� అ�వృ���  బ� ర�� క� Arduino Uno అట�� �ేయం��. 

అంట�క��� �ా�� ����ా �ెవల���ం� బ� ర�� క� బ���-బ� �� అట�� �ేయం��. క������ే ఎల�ప��డూ � ప���గ�  ���� లను 

� ప��కల� �ేర�డO మం� ఆల�చన. 

 

 

�ె� �ా�ం� 2: �ాం� �� ం� �ేయం�� 
ల���ల� : 

• ​ఒక Arduino ��� ��ా � (���� అ� �ిల��ా� ర�) ఎల� సృ�ి�ం��ల� �ెల�సు��ం��, 

• ​Ardiuno ��� ��ా మ�� Arduino బ� �� ల� ఎల� అ��� � �ేయ�ల� �ెల�సు��ం��, 

• ​ఒక �యం��త పద��ల� LED �� ం� �ేయం��. 

https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://arduino.cc/
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://arduino.cc/en/Guide/HomePage
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://arduino.cc/en/Guide/HomePage


 

���� 1:  

� Arduino �ెవల���ం� బ� ర��  ఉప���ం� ���ం�� సర���� సృ�ి�ంచం��. ఎల�ప��డూ, �క� అవసర���నప��డ� 

స�యం ��సం అడగం��. 

 

���� 2: 

USB �� �� ����ా కంప��ట��� �� Arduino ప� � �ేయం��. USB �� �� స����ా ప��ేసు� న�ట��  అ��ే, UNO �� ౖ

ఆక�పచ� "ON" �ాం� వసు� ం��. �దట� �ా�� �ర� �ే�ినప��డ�, కంప��ట�, �ౖె�వ�� � క��� ఇ����� 

�ేసుక�ంట�ం��  

 

���� 3: 

ఒక ��త�  ���� �ాయ����� arduino.exe �ెరవం��. 

 

���� 4: 

 "ట���" ల� �ర� స���న బ� �� ను ఎంచు��ం��. అల��� "ట���"ల�  �ర� స���న COM �� �� � ఎంచు��ం��. స���న �� �� 

ను అంచ�� ��యం�� మ��య� � �దట� అంచ�� ప��ేయక�� �ే మ�రవచు�. ల�దంట� � కంప��టర� ������ 

��ట��ంగ�లక� కంట�� � �ా���ల�� ��ళ�వచు�. 

 

���� 5: 

 ���� ��ా ంతంల� � ��� ��ా మ�� ట�ౖ� �ేయం��. అ��క ఉ��హరణ ��� ��ా మ��  "��ౖ�", "ఉ��హరణ" ల��� �����  �ర� 

గమ�ంచవచు�. ఇక�డ ��ల� ��ా థ�క "�� ం�" ��� ��ా � - 

ఈ ��� ��ా � �క� ��ౖ�ధ�ం ఉ��హరణ ��నుల� అందుబ�ట�ల�ఉంట�ం��  - ల��� �ర� �ెయ�గలర�, ��� ���� ట�ౖ� 

�ేయం��: 

 

/*Blink 

ప�ే ప�ే LED � ఆ� మ��య� ఆ� �ేసు� ం��. 

*/ 

void setup() { 

// ​�దట, �ర� తప��స���ా ���ట� �ిను� అవ�ట��ట��  ��ా రం�ం��� . 

// అ� ఆ���య��� బ� ��� ల� �ి� 13 �� LED క���� అ�ఉం�ొ  ల��ో  గమ�ంచం��  

pinMode(13, OUTPUT); 

} 

void loop() { 



digitalWrite(13, HIGH); // ల�� ఆ� �ెయ�ం�� 

delay(1000); // 1000ms ��రక� ��� ఉండం�� 

digitalWrite(13, LOW); // LED ఆ� �ేయం��  

delay(1000); // 1000ms ��రక� ��� ఉండం�� 

} 

 

���� 6:  

"అ� ల��" బటను� ���� �ేయడం ����ా � ��� ��ా మ�� Arduino క� అ��� � �ేయం��. 

�ర� ��� ��ా ం అ��� � �ే�ిన ��ంట��, బ���-బ� �� ల� ����ం� ఉన� ల�ౖ� ��లగడం �ర� గమ�ంచవచు�  

 

���� 7: 

�ర� అనుక�న� �ధం�ా ల�ౖ� ��ల�గ���ం�ో  ల��ో  �ెల�సు�������, � ఆ���య��� ��� ��ా ంను మ�� ��ర� ��ర� 

�ధమ�ల��ా �ాయవచు�.  

 

���� 8: 

సమయం అనుమ���� , �ర� మ�డ� రంగ�ల LED � ��ను��ల� �ే�ి �ర� ప��గం �ేయవచు�  

 

సమస� ప��ష���ంచు: 
���� సమస�లను ప��ష���ంచవచు� ...: 

a) ... � కంప��టర�� ��ా�హక హక��ల� ఉ���య� ��ా� ��ంచు��ం�� 

�ార�క�మ�ల� అమల� �ేయ�����. 

b) ... "ప��కర ��ా�����" ���� Arduino అ� చూసు���ా� 

స���ా ప��ేయడం మ��య� �ౖె�వర��  స���ా�  ఇ����� �ేయబ��� �. 

 

�ె� �ా�ం� 3: ఇతర�ల LED �ాం� � గమ�ంచం��. 
ల���ల� : 

• ​ఒక ������ నుం�� �ేట�ను ��క��ం�ేందుక� ఒక Arduino ఎల� ఉప���ం��ల� �ెల�సు��ం�� 

ఈ త��ల�  �ర� �ాం� �వ�త �ెల�సు�������� ఆ���య��� � ఉప���ంచడం ��ర��క�ంట�ర� 

 

�దట, � Arduino శ��� మ�లం నుం�� ల��� కంప��ట� నుం�� ��స����� �ే�ి, �ర� 

�ె� �ా�ం� 2 నందు అమ���న కం�� ��ం�� ను  ��ి��యం��. 

 



తర��ాత, ��� �ం���  చూ�ిన సర���ట�� ����� సృ�ి�ంచం��. A2 �ి�, ఆ���య��� బ� డ��  �క� “ఎనల�� ఇను�� 

�ి��” ద��ర క��ించును. �ర� సర���� �ే�ిన త�ా�త, ��ం�� ��� ��ా ��  ట�ౖ� �ేయం�� మ��య� అ��� � �ేయం��. 

 

 

//* ఈ �ార�క�మం ఒక �ాం� ������ నుం�� �ేట�ను ��క��సు� ం��, అ�� ఆ���య��� బ� ర��  �� ప� � �ేయబ�� ఉంట�ం��  

 

int LS = 2;        //�ేట�ను ��క��ం� �ి� నుం�� ��� ��ా మ�� �ె�యజ��� ����యబ�� వల� LS � �ర��ంచం�� ��� ��ా ం 

క� ఎక�డ నుం�� �ేట� ను �సు���ాల� �ె�యజ��� ����యబ�� �ా LS ను �ర��ంచం��  

int LSvalue = 0;     // LSvalue ������ నుం�� వ�ే� �ల�వను �ల� �ేయ����� ఉప���ం�ే ����యబ�� 

అవ�త�ం�� 

void setup() { 

// open serial port. 

Serial.begin(9600); 

pinMode(LS, INPUT);     // �ి� LS ఒక ఇను��  �ి� అ� కంప��టర�� �ె�యజ�యం�� 

} 

void loop() { 

LSvalue = analogRead(LS);     // LSvalue �క� �ల�వ ������ నుం� వ�ే� �ల�వ సమ�నపరచం�� . 

Serial.println(LSvalue);              // ఇ�� �ీ��య� మ��టర�� 'LSvalue' �ల�వను మ����సు� ం�� 

delay(30);                                  //���వల�  పనుల� ��ంచం ��మ��� పడ���  

} 

 

 

�ర� ��� ��ా మ�� అమల� �ే�ినప��డ� �ర� "ఉపకరణ�ల�" క� ����, "�ీ��య� మ��ట�  " �� ����� � "Arduino 

����ా � కంప��ట� పం�ిన �ేట� చూడట���� 

 

1. �ర� � ఆర�����క� ��� ��ా మ�� అ��� � �ే�ినప��డ�, �ర� గమ�ంచవల�ిన�� ఏంటంట�  

�ాం� ��న�ర�� �ాం�� అడ�� ��వడం, ఆ��ౖ ప��ాశవంత���న �ాం�� ప��ా�ి���  ఎం జర�గ�త�ం�ో  గమ�ంచం��. 

 

2. ఎవ�� Arduino నుం�� వ�ే� �ాం� గ����ంచడం ��సం �ాం� ��న�� ఉప���ం� ప�య��ంచం�� 

 

3. ���క: ఒక LED �� �ాం� ��న�� ప�నః�ా� �ించుమ�.���� �ాళ� LED ల�ౖ� ను �ెక�� �ే�� ప�యత�ం �ేయం�� � 

ద��ర ఉన� ఒ�� కల� LED ��. తర��ాత ���� కల� LED �� ప�య��ంచం��. 

 



4. సమయం అనుమ���� ,  మ���  ఫం�� అ����ించం�� . ఒక ప��ాశవంత���న �ాం� ��, �ర� 

1,023 �ా �ల�వలను చదవ����� �ీ��య� అవ�ట��ట�� �� ందవచు�. అట�వంట� 

ప��ాశవంత���న �ాం� �ా�ా� అంట�, ల��� క� �ప�� �����ే తప� �ాధ�ం �ాదు.� Arduino  ��� ��ా ం ల� మ��� 

ఫం�� ఉప���ం� � ఔట��� ����యబ�� ను ��లవచు�. 

ఉ��హరణక�  �ాతం = మ��� (LS, 0,1023,0,100)  LS ల� �ల� �ేయబ��న �ల�వ 

మ��య� ���� 1023 గ��ష�  �ల�వల� ఒక �ాతం మ�ర�ం��. 

 

 

�ె� �ా�ం� 4: � �ాం� ������ నుం�� ��క��ం�న �ేట�ను ప�త��ం�ా ప�ద���ంచం�� . 
ల���ల�: 

 

• ​ఒక అ������ ���� మ��య� ఒక VPython ��� ��ా � మధ� �ే��ను అర�ం �ేసు��ం��. 

• ​VPython ��� ��ా మ�� �ేట�ను పం��ందుక� Arduino ను �� ందం��. 

• ��క��ం�న �ేట�ను  ఒక దృశ�మ�న ప�దర�నను సృ�ి�ంచ����� త��నంత VPython ను �ెల�సు��ం��. 

ఈ త�� ��ంద�ంల�, ��మ� ��ా �ిక� �ేట�ను ప�ద���ంచ����� VPython ను ఉప���ంచబ� త����ం, � �ాం� 

������ నుం�� ��క��ంచబ��ం��.ఈ �ె� �ా�ం� ��ంచం ���ష�ం �ా ఉంట�ం��, �ాబట��  ఎక�డ అర�ం �ాక�� ��� 

స�యం అడగట���� �� ం���ించకం��. 

 

VPython �క� క�� ప�  �వరణ:  

VPython అ���� ఒక ��� ��ా �ం� ల�ం���� బ��ా �ె��ిన మ��య� �స� ృతం�ా ఉప���ం�ే ��ౖ��� ��� ��ా �ం� ��ష. 

�� VPython �క� ప��జనం, ఈ ��� ��ా ం ��ర����డం సులభం�ా ఉంట�ం�� మ��య� ఈ ��� గ��ం� 3�� ��ా ���  

ప�ద���ంచ����� బ��ా ఉప�గ పడ�త�ం��. 

VPython అ���� ఒక ఓ��� �� �� ��ష మ��య� ���� �ౌ��� � �ేసు��వచు� 

http://www.vpython.org 

VPython �ౌ��� � మ��య� ఇ����� ��సం సూచనల�. 

1)//http // www.vpython.org �క� స���న �ౌ��� � ���గం ��ళ�ం�� మ��య� 

జ�గ�త��ా ��ర�� 2.7 �ౌ��� � ��సం ఆ�ే�ాల� అనుస��ంచం��. 

2) �ర� ��ౖ��� -2,7.2 ను �ౌ��� � �ే�ి, ఇ����� �ే�ిన త�ా�త మ�త��� 

 �ర� VPython2.7 �ౌ��� � �ేయ��. 

3) ��ౖ��� మ��య� VPython ��ండూ �ౌ��� � అ�న త�ా�త, ఇ����� �ేయబ��� � మ��య� 

ప����ం��ర�, �ర� తదుప�� PySerial ఇ����� �ేయ��. ఒక స�యం��లక Windows ఇ����ల� 

PySerial ��సం ఇక�డ చూడవచు�: 

http://sourceforge.net/projects/pyserial/files/pyserial/2.5/​ . మ�� 

https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://www.vpython.org/
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://sourceforge.net/projects/pyserial/files/pyserial/2.5/


ఎం�ిక ��ళ������ ఉం��  http://pypi.python.org/pypi/pyserial​ �ౌ��� � మ��య� 

�ి�ి��యల�� ఇ����� �ేయం��. �వరక�, "�ీ��య�" అ� �ిలవబ�ే �� ల�� ల� మ�గ�సు� ం�� 

c = \ python27 \ lib \ site-packages ల� �� ందగలర�. 

Mac ��సం �ర� ప�య��ంచవచు� 

http://randomproblem.wordpress.com/2012/01/14/installing-pyserial-2-5- 

on-mac-os-x-to-python-2-x-and-3-x /​ . 

 

తర��ాత, Checkpoint 3 నుం�� ��� ��ా మ�� ఉప���ంచం��, ఇ�� Arduino ఒక �ాం� �� ంద����� 

�ారణమవ�త�ం�� ������ ను చ��� ఆ సమ����ా�� కంప��టర�� పం�ించం��. 

���ం�� VPython �ార�క�మం మనక� ఒక దృశ� ��ా ��ధ�ం ఇసు� ం�� 

 

ఒక త���త గమ�క: �ర� కంప��ట���  '�ీ��య� మ��ట�' ను ఆ� �ే�ా�� ల��ో  ��ా� ��ంచు��ం�� 

�ర� VPython �ె��� మ�ందు 

 

import serial 

from visual import * 

import time 

wire = serial.Serial("COM6", 9600) #Opens serial port. �ర� COM �� ర�� � మ��ా�� 

wire.timeout = 30 # �� �� ను �ె� �ే��టందుక� సమయం �క� �� డవ� 

strn = "" 

value = 0 

window = display(title='Photo Sensor Display', width=600, height=600, 

center=(0,0,0), range = (500, 500, 500)) 

bulb = sphere(pos=(0,0,0), color = color.green, radius = 100, 

opacity = 1)# LED � సూ�ంచ����� ��ళం తయ�ర� �ేయం��. 

while True: #Arduino నుం�� �ల�వల� చదవ����� �రంతర ల�� �ేసు� ం�� 

strn = wire.readline()# �ీ��య� �� �� నుం�� �ల�వ చదువ�త�ం�� 

print(strn) 

value = int(strn)# చదవబ��న �ి� �ంగ�� ప��ా� ం�ా��� మ�ర�సు� ం�� 

print (value) 

bulb.radius = value/2#   ��ళం �క� �ా��ా�ా� �� �ల�వ / 2 �� ��ట��ంచం��  

bulb.opacity = value/255.0# అస�ష�త మ�ర�సు� ం�� 

 

https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://pypi.python.org/pypi/pyserial
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://randomproblem.wordpress.com/2012/01/14/installing-pyserial-2-5-on-mac-os-x-to-python-2-x-and-3-x/
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://randomproblem.wordpress.com/2012/01/14/installing-pyserial-2-5-on-mac-os-x-to-python-2-x-and-3-x/


సమయం అనుమ���� : 

1) VPython ��� ��ా �� సవ��ంచం��, త����ా ������� బదుల��ా, �ర� ప��ాశంను సూ�ం�ే ఎత��  క���న �ి�ండ� 

ఉప����ా� ర� ల�ౖ� ������ ����ా  

 

 
�ె� �ా�ం� 5: ���ష� �����ర�� అమర�ం��  
ల���ల� : 

• ​ఒ���� ������ నుం�� �ేట�ను ��క��ం�ేందుక� Arduino ను �� ందం��. 

• ​ఒ���� ������ నుం�� దృశ�మ�న �ేట�ను ప�ద���సు� ం�� 

• ​�ట�ల� ఒ���� ������ ఎల� ఉప���ం��ల�  �ెల�సు��ం��. 

• ​VPython ల� ఒక ��ా � �ేయం�� (సమయం అనుమ���� ) 

 

���� 1: 

 �ీడన ������ నుం�� ఓల�� �� చ���� ��� ��ా ం సృ�ి�ంచం��. 

ఒక MPX4250AP-ND ఒ���� ������ � ��� ల� �ేర�బ��ం��. ఇ�� � �ాం� ������   ప��ే�ినట�� �ా అ�ే�ధం�ా 

ప��ేసు� ం��. ఈ �ధం�ా, � �ాం� ������ సర���� ల�ంట� సర���� ను సృ�ి�ంచం��.  �క� 500Ω ���ిస�� 

అవసరం ల�దు 

 ఎందుక� అంట� అ�� ���ష� ������ ల� అంత������తమ అ�ఉం��   ఒ���� ������ ల���. 

 

���� 2: 

 ఒ���� ����ం�� ఒక వ���� చూడ����� స�యప�ే దృశ�పరం�ా ��ా �ిక� అవ�ట��ట�� సృ�ి�ంచం�� 

. 

���� 3: 

ఇక�డ � �ట� అడ�గ�న ���ట��  ఆప��ట�ం� �ాహనం (ROV) ��ా�ణంల� �దట� అడ�గ� .�ట� గ���ం� జ�గ�త�గ 

�ెల�సు��వడం మ�ఖ�ం. � ఒ���� ������ ఒక ����ష�  ల�త� వద�  �ర�  ఒ���� గ����ంచడం అవసరం మ��య�, � 

Arduino మ���� ఉన� ప�ా�వరణంల� నడ�వ�ట ��ంచం కష�ం . అందువలన, �ర� �వరక� �ర��ంచవల�ి 

ఉంట�ం�� ఎల� �ర� � Arduino జల�����తగ ఉంచ�����  ప�య��సు� ���ర�. 

 

�ాటర����ింగ�� �ర� ఉప���ం�ే ���� �ాధ��ల� మ��య� ���ాల�: 

•గ��  త��ాక�ల� 

 ఈథ���� ��బ�� 

  �ా�డ��ం� ఐర� 

 



���� 4:  

సమయం అనుమ���� , మ����ంత VPython ను ��ర����ం��: 

• vpython.org వద�  "  ల�బ��  " ను ఎల� ఉప���ం��ల� �ెల�సు��ం�� . 

• ఒక ��ా �ిక� VPython ను � �ేట�ను ఎల� సృ�ి�ం��ల� �ెల�సు��ం��: 

http://www.vpython.org/webdoc/visual/graph.html 

 

MPX4250 �ీ�మ�ట�� 

�ి� 1: �  R~ëɩ 

�ి� 2: ��� ం� 

�ి� 3: V  Ż¥Ż¥ 

�ి� 4: V  1 

�ి� 5: V  2 

�ి� 6: V  ex 

 

https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://www.vpython.org/webdoc/visual/graph.html


 

 

 

 

�ె� �ా�ం� 6 : PWM మ��య� H-�����   ఉప���ం� ఒక �ట�ర�ను నడ�ప�ట       �ెల�సు��ం��. 
 
ల���ల�: 

- ​��ి� ����కలను ఎల� జ���ం��ల� �ెల�సు��ం��. 

- ​ఒక HBridge ఏం�ేసు� ం�ొ  మ��య� అ�� ఎల� ఉప���ం��ల� �ెల�సు��ం��. 

 

��ం��  �ా�ా�ం�ాల�  http://bildr.org/2012/04/tb6612fng-arduino/​ ​.​ నుం�� �ీ�క��ం��ర�  

 

���� 1:  

HBridge �ిద�ం �ేయం�� . �ర� HBridge ����� ను �� ల�� �ేయ��. �ా��రణం�ా,�ర� ����� ను బ� ర��  �ద 

�� ల�� �ేయడం వల�న �� ��ౖ�� ఉం��, H-����  చక��ా బ���-బ� �� �ద క�ర��ంట�ం��. అ��ే, ఈ ��సుల�, మన�� 

స���న ఫ�తం �ా�ాలంట� ��డ� �ి�� ఇన��� �ేయడం వల�  �� ��ౖ� ���ం�� ��ౖప��� ఉంట� �ి� ల�బ�ళ�� క��ి�ా� � 

బ���-బ� �� ల��� ప� � �ే�ినప��డ�. �� ల�� ��ం� �ే��టప�డ�, మ�ందు ����� ను ఇన��� �ే�ి, తర��ాత H-����  � మనక� 

�ా�ా��న ��శ ల� అమ�����  ��ంచం సులభం�ా ఉంట�ం��. ఇ�� ఒక మం� �ి�ర���న �� ల�� ��ం� ����క. �ర� ���� 

�� ల�� ��ం� �ట��లను ఆ���� ���  ��ల� ��ౖట��  ఉ���� 

ట��ట���య� ����ల�. ఒక ఉ��హరణ: 

http://www.aaroncake.net/electronics/solder.htm 

 

 

���� 2:  

చూ�ిన �ధం�ా � Arduino ���� ��ౖ��ం� అమర�ం��. 

https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://bildr.org/2012/04/tb6612fng-arduino/
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://bildr.org/2012/04/tb6612fng-arduino/
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://bildr.org/2012/04/tb6612fng-arduino/
https://translate.google.com/translate?hl=en&prev=_t&sl=en&tl=te&u=http://www.aaroncake.net/electronics/solder.htm


"�ట�� పవ� +" Vin  |Ŏ  ��ళ�త�ం��, ��ఖ��త�ంల� గమ�ంచం�� 

 

��చ���క: 
 ���� కల�కల� వల�  � ఆ���య��� �ా� H-����  �ా� ��శనం ఆ�� అవ�ాశం ఉం��. �ర� ప� � �ే�� మ�ందు � 

ప�� � �����త����� ఒకట��� ��ండ� �ార��  దు� �క��ంచు��ం��. 

 

మనమ� TB6612FNG డ��య�  H- వం�ెనను ఉప����ా� మ�. �-����  అ���� ట�� ��స�ర� కల�క ����ా 

ఏర���న��, అ�� � �ట�� సర���� ల��  క��ంట�ను ఏ ��శ ల� �ా�ాలనుక�ంట� ఆ ��శల��� మ�ర�వచు� .��ండ� 

��శలల� �ట�� ను నడ�పవచు�.ప�� ���  �డ�ల�ట�� (PWM) క��ంట� ను ఉప���ం� �క� �ా�ా��న ��గం 

�� �ట�ర�� నడపవచు�.  

 

TB6612 2 H- వం�ెనల� ఉ����, అ�� ఒ���ా�� ��ండ� �ట�ర��  నడ�ప�టక� అనుమ�ంచును. 

TB6612 �రంతరం 1.2A వద�  13V వరక� సరఫ�ా �ేయబడ�త�ం��. 

TB6612 ను హ�� �ే��ందుక� మనక� బ�హ� �దు�� వనర� 2.5V - 13V ���ణ�ల� �ా�ా�� ఉంట�ం��. మనమ� 5V 

�ీను ను ఉప���ంచల�ం ఎందుకంట� అ�� �టర�ను నడప����� త��న �దు�� సరఫ�ాను అం��ంచల�దు.  

 
��చ���క:  �ర� ���� స���ా�  అమర�క�� �ే, � H-����  మ��య� / ల��� � ఆర�� �� సులభం�ా తగలప���� త�ం�� . 

 

TB6612 ��ౖ "�ా� ం�ౖె�" �ిను� తక��వ�ా ఉం�నప��డ� ��ండ� �టర�ను ఆ�ి��సు� ం��. 

 

ప�� �ట� క� 3 �ి�� ఉ���� - �ాట�ల� ��ండ� ��శల� ��సం, మ��ో�� ��గం ��సం. ఒక ��శ �ి� ��� మ��య� ఇతర 

తక��వ ఉన�ప��డ� �ట�ర� ఒక ��శల� �ి�� అవ�త�ం�� 

- ��� మ��య� తక��వ మ�రడం వలన ��శ మ�ర�త�ం��. 

PWM �ిను�ఒక �ట�� ���ా�� �యం��ంచ����� �ిను�  అనల�� ���ట��  అనుమ�సు� ం��. ఒక ��ళ ఈ �ిను�క� 0 

ను పం�ి���  �ట�� ను ఆ�ి��సు� ం��, అల��� 255 ను గనక పం�ి���  �ట�� ను అ� ��గంవంతం�ా �ేసు� ం��. 

 

���� 3: 

 Arduino ��త�  ��� అ��� � �ేయం��. 

/ / ఈ ��� ��ండ� �ట�ర��  �యం��సు� ం�� 

// �ట�� A, A01 మ��య� A02 ల మధ� అనుసం���ంచబ��� 

/ �ట�ర� B, B01 మ��య� B02 ల మధ� అనుసం���ంచబ��� 

/ / ���ంద ఇవ�బ��న ��� Arduino ల� అవ�ట��� �ి�� HBridge ��ౖన �����న� �ి�� క� హ�క�� ను �ర��సు� ం�� 

 



Int STBY = 10; / / ఈ �ా� ం�ౖె� �ి� ఉంట�ం�� 

// �ట�� A 

Int PWMA = 3; //��గ �యంత�ణ 

Int AIN1 = 9; // �ౖె���� 

Int AIN2 = 8; // �ౖె���� 

/ �ట�ర� B 

Int PWMB = 5; //��గ �యంత�ణ 

Int BIN1 = 11; // �ౖె���� 

int BIN2 = 12; // �ౖె���� 

void setup(){ 

pinMode(STBY, OUTPUT); 

pinMode(PWMA, OUTPUT); 

pinMode(AIN1, OUTPUT); 

pinMode(AIN2, OUTPUT); 

pinMode(PWMB, OUTPUT); 

pinMode(BIN1, OUTPUT); 

pinMode(BIN2, OUTPUT); 

} 

void loop(){ 

move(1, 255, 1); //motor 1, full speed, left 

move(2, 255, 1); //motor 2, full speed, left 

delay(1000); //go for 1 second 

stop(); //stop 

delay(250); //hold for 250ms until move again 

move(1, 128, 0); //motor 1, half speed, right 

move(2, 128, 0); //motor 2, half speed, right 

delay(1000); //go for another second 

stop(); 

delay(250); 

} 

void move(int motor, int speed, int direction){ 

//Move specific motor at speed and direction 

//motor: 0 for B 1 for A 



//speed: 0 is off, and 255 is full speed 

//direction: 0 clockwise, 1 counter-clockwise 

digitalWrite(STBY, HIGH); //disable standby 

boolean inPin1 = LOW; 

boolean inPin2 = HIGH; 

if(direction == 1){ 

inPin1 = HIGH; 

inPin2 = LOW; 

} 

if(motor == 1){ 

digitalWrite(AIN1, inPin1); 

digitalWrite(AIN2, inPin2); 

analogWrite(PWMA, speed); 

}else{ 

digitalWrite(BIN1, inPin1); 

digitalWrite(BIN2, inPin2); 

analogWrite(PWMB, speed); 

} 

} 

void stop(){ 

//enable standby 

digitalWrite(STBY, LOW); 

} 

 
�ె� �ా�ం� 7: ���ష� ������ నుం�� ప��స�ందన ����ా �టర�ను �యం��ంచడం �ెల�సు��ం�� . 

 
ఈ �ె� �ా�ం� �ేయడం ల� అసల� సర�� ఉంట�ం�� .ఇప��డ� � ద��ర ���ష� ������ �క� సమ���రం ఉన� 

��� ��ా ం ను, �ట�ర�ను ర� �ే�� ��� ��ా ం �ా మ��ా��. ఒక ��ళ ���ష� ఎక��వ�ా ఉంట� తృష�� ఒ�� ��శ ల� ��ళ�� ం��, 

అ�ే�ధమ��ా ���ష� తక��వ�ా ఉంట� �����క ��శ ల� ��ళ�� ం��. 

 

దశ 1: 

ఒ���� �������� ���చం�� మ��య� �ావల�ిన �ల�వ�� �ల�వ స���� ల�ం��. 

 



దశ 2: P desired > P actual అప��డ� �ట�� ఒక ��శ ల� ��ళ�� ం��. 

Pdesire <Pactual అప��డ� �ట�� ���� ��శ ల�. 

Pdesire = P actual ట�� �ట�� ఆ� 

 

 

త�� 8 (ఐ��కం): జల�����త � �ట�ర�� . 
 

 
 
�ె� �ా�ం� 9:  Ardiuno �� � జల�����తం �ే�� ప�యత�ం  
ఈ తరగ� �క� మ�నుపట� సంస�రణల� మనమ� ఒక Arudino-Mini ������ కంట�� ల� ను ఉప���ం��మ� మన 

ROV ��సం. �� �క� ప��జ��ల� ఏంటంట� ఇ�� ��ల తక��వ ఖ��దు మ��య� ��ల �న� ఆకృ� ��ౖ�ా అం�ే 

ప� �ేయగల �ామర��ం. �� �క� ప��క�లతల� - �ేట� �� ��� తక��వ గ ఉండటం మ��య� ��ల సు��తం�ా 

ఉప���ంచక�� �ే సులభం�ా ధ�ంసం అ��� త�ం��.  

 



 

 

                                                 ​Arduino- �� vs. Arduino-Uno 

 

    స����  ��ల���� �క� ధు� వణత మ�ర������ ప�య��ం�న ప���ా�� ఆ���య��� ధ�ంసం అ�ం��. ��ను �క� 

మ�ందు�ా సూ�ం�ే�� ఏంటంట�, ఏ� �ేయకమ�ందు, మ�ందు�ా �దు�� సరఫ�ా ల�ౖ� ల� ఒక డ�� ఉంచం��, 

ర�ణ�ా ఉంట�ం�� 

ఈ ట�� (�ా� 2013) �ర� ఒక ROV బదుల��ా ఒక AUV �ేయ����� త��న సరఫ�ా మ� ద��ర  క��� ఉం��.  

. ఇ�� ���� అదనప� �ట�ర��  మ��య� య����ల����టర�� ��ను��ల� �ేయ����� ���దం�ా ఉండవచు� 

� ROV మ�ందుక� ��ళ�వచు�, ���ంద��, మ�ందుక�, ��నుకక�, క��� మ��య� ఎడమ. �ర� ఒక ROV జట��  

�ెవలప� �ా�ాలంట�, ��ను � ��సం ���� ���ాల� ��ను��ల� �ేయవచు�. 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
�ె� �ా�ం� 10: ల�త� ల� �ర���ంచగల ఒక �న� ROV సృ�ి�ంచం�� 
 

 



 
 
 
 


