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##tinclude <Wire.h>

#include <Servo.h> ArdLoJino\uno ElE->TH T
W70 7 LE8H) L THAE
int R_SPEED = 300; L7z (BIEDH)

Minirobot-4wd-sample

int L_SPEED 300;
Servo L_SERVO;
Servo R_SERVO;
void setup()

{
L _SERVO.attach(14,1000,2000);

R_SERVO.attach(15,1000,2000) ;

}
void loop()

{
L _SERVO.writeMicroseconds(1500 +
L_SPEED);
R_SERVO.writeMicroseconds(1500 -
R_SPEED);
while(1);
}
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i f (check) {
//gpio_drv8835 tst():
//gpio_drv8835_wfR(80) ;
//for ( i=0;
//gpio_drv8835 wbL (80) ;
//for ( i=0.

//gpio_drv8835 wfL (80) ;
//for ( i=0; i
//epio_drv8835 wbR(80) ;
//for ( i=0;

for (j=0: j<2; j++)

{
gpio_drv8835_wf (200) ;

I < 4000000
I < 4000000

< 4000000
i < 4000000

D-Slave9-2wd program

// DC moter test

i++) . //delay
// test
i++) . //delay
i++), //delay
i++) . //delay
// test

for ( i=0; i < 9000000; i++): //delay
gpio_drv8835 wb (100) ; // test
| for ( i=0; i < 3000000; i++). //delay
//for ( i=0: i < 4000000; i++); //delay

//gpio_drv8835_wtR (80)
//For( i=0: i
//epio_drv8835 wtL (8) :
//for ( i=0;
//gpio_drv8835 wtR(3) .

< 4000000
I < 4000000

i++) . //delay
i++) . //delay

}
/// drv8835 DC moter test ///////////

int gpio_drv8835_wb (vs)
int vs:

a {

=

int i, j:

GPI0_P0_4_Low() : / AIN1-APHASE
GPIO_PO_5_High(: // AIN2-AENBL
GPI0_PO_6_Low():  // BINI-PHASE
GPIO_PO_7_High(: // BIN2-BENBL

for (j=0 ; j < vs: j++) |

GPIO PO_4 Low() :

for ( i=0; i < 90000; i++): //delay
//GP10_P0_4_Low() ;
for ( i=0: i < 10000: i++): //delay
//GP10_P0O_4 High(): // A-Enable
GPIO_P0_6_Low(): // B-Enable
for ( i=0; i < 90000; i++): //delay
//GP10_P0_6 Low() // B-Enable
for ( i=0; i < 10000; i++): //delay
//GP10_P0O_6_High(): // B-Enable

}

GPIO_PO_4 Low(); // DRV8835 A-IN1-Enable Low
GPI10_PO_5_Low(): // DRV8835 a-IN1-Enable Low
GP10_P0_6_Low(): // DRV8835 B-in1-Phase Low

GPIO_PO_7_Low(): // DRV8835 B-in2-Phase Low

return(0) ;

// Forward PASE/Enable model
int gpio_drv8835_wf (vs)
int vs:

int i, j;

GPIO_PO_4 Low(); // AINI-APHASE
GPIO_PO_5_High(O: // AIN2-AENBL
GPIO_PO_6 Low(); // BINI-PHASE

GPI0_P0_7_High(): // BIN2-BENBL

for (j=0 : j < vs: j++) 1

GP10_P0_4 High():

for ( i=0; i < 90000; i++): //delay
//GP10_PO_4 Low()

for ( i=0; i < 10000; i++); //delay
//GP10_P0_4 Low()' // A-Enable

GPI0O_PO_6_High(): // B-Enable

for ( i=0; i < 90000; i++). //delay

//GPlO PO_6_Low(): // B-Enable
for ( i=0; i < 10000; i++): //delay

//GP10_P0_6_High(): // B-Enable

l

GPIO_PO_4 Low(): // DRV8835 A-IN1-Enable Low
GPIO_PO_5_Low(); // DRV8835 a-IN1-Enable Low
GP10_PO_6_Low(): // DRV8835 B-in1-Phase Low
GPIO_PO_7_Low(): // DRV8835 B-in2-Phase Low

return(0) ;
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