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AUTOMOBIL SA SENZORIMA ZA IBJEGAVANJE 
PREPREKA



SASTAVNI DJELOVI AUTOMOBILA



UZ POMOĆ VIDEA, NA KOJI UPUĆUJE PRILOŽENI 
LINK, SASTAVITI AUTOMOBIL

(3 boda)

Arduino 4WD Obstacle Avoidance Car - YouTube

(628) ZYC0043 Assembly video - YouTube

https://www.youtube.com/watch?v=iajyaWi1Ln4
https://www.youtube.com/watch?v=a-b-Y3F-uZw


L298N DC MOTOR DRIVER



L298N DC MOTOR DRIVER

Može da kontroliše brzinu i smjer obrtanja dva DC motora.

Kombinuje dvije tehnike:

- PWM – za kontrolu brzine

- H-most – za kontrolu smjera okretanja



PWM - ZA KONTROLU BRZINE

Brzina DC motora može se kontrolisati promjenom ulaznog napona.

Široko kotištena tehnika za ove svrhe je PWM.

PWM signalom srednja vrijednost ulaznog napona podešava se serijom ON-OFF 
impulsa.

Srednja vrijednost napona proporcionalna je širini impulsa, koja se definiše kao Duty 
Cycle (odnosno faktor ispune).



H-MOST – ZA KONTROLU SMJERA OKRETANJA

Smjer okretanja DC motora može se kontrolisati promjenom 
polariteta ulaznog napona.

Široko korištena tehnika za ove svrhe je H-most.

H-most je elektronsko kolo koje sačunjavaju četiri prekidača 
povezana u H šemu, sa motorom u centru. 

Animacija prikazuje rad H-most kola.



L298N MOTOR DRAJVER ČIP

U centru modula je veliki čip na koji je povezan hladnjak – L298N

L298N čip sadrži dva standardna H-mosta, sposobna za upravljanje 
sa parom DC motora.

L298N motor drajver se može napajati naponom od 5V do 35V i 
može da obezbijedi 2A kontinualne struje po kanalu, tako da može 
uspješno upravljeti DC motorima. 

Tehničke specifikacije:



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT
L298N modul ima 11 pinova koji omogućavaju vezu s okruženjem.



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PINOVI ZA NAPAJANJE

L298N motor drajver dobija napajanje iz pina 1 i 3.

Drajver ima dva ulazna pina za napajanje Vs i Vss.

Vs pin napaja H-most, koji upravlja motorom. Na ovaj 
pin se može priključiti ulazni napon u opsegu 5-12V.

Vss se koristi za napajanje logičkih kola unutar L298N 
IC, i može biti u rangu od 5-7V.

GND je zajedniči pin mase.



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

IZLAZNI PINOVI

Izlazni kanali L298N motor drajvera, 

OUT1 i OUT2 za motor A i

OUT3 i OUT4 za motor B

Svaki izlazni kanal modula može 
obezbijaditi do 2A DC motoru. 



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PINOVI ZA KONTROLU SMJERA OBRATANJA

Omogućavaju kotrolu smjera obrtanja motora.

Ovi pinovi u stvari kontrolišu prekidače H-mosta unutar L298N čipa.

Modul posjeduje dva para pinova. Pinovi IN1 i IN2 kontrolišu smjer 
okretanja motora A. Pinovi IN3 i IN4 kontrolišu smjer okretanja 
motora B. 

Tabela pokazuje različite kombinacije i njihov rezultat:



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PINOVI ZA KONTROLU BRZINE

Pinovi za kontrolu brzine ENA i ENB se koriste za 
uključenje i isključenje motora i kontrolisanje njihove 
brzine.

Dovođenjem HIGH na ovim pinovima uzrokuje 
okretanje motora, dok doveđenjem LOW ih 
zaustavlja. Međutim, sa PWM signalom, može se 
kontrolisati brzina okretanja.

Često modul dolazi sa džamperima na ovim 
pinovima. Kada je džamper prisutan, motor se 
okreće maksimalnom brzinom.



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

5V REGULATOR I DŽAMPER

Modul sadrži 78M05 5V regulator koji može biti 
korišten ili ne, upotrebom džampera.

Kada je džamper prisutan, 5V regulator je 
uključen, i VSS je obezbijeđeno iz priključka VS.

U ovom slučaju VSS ulazni pin, postaje izlazni pin, 
koji isporučuje 5V (0.5A). Može se koristiti za 
napajanje Arduino UNO ploče ili drugih 
elektronski kola koja zahtijevaju 5V.

Kada je džamper uklonjen, 5V regulator je 
isključen, i 5V se obezbjeđuje odvojeno, kroz VSS 
pin.



L298N MOTOR DRAJVER MODUL - PINOUT

PAD NAPONA NA L298N



POVEZIVANJE MODULA SA ARDUINO UNO



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

Modul sačinjavaju 4 para infrared predajnika i 
prijemnika, koji se mogu uptrijebiti za detekciju 
prepreka, kao i crne i bijele boje.

Svaki kanal ima digitalni naponski izlaz.

Pomoću potenciometara može se podešavati 
osjetljivost senzora.



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE
Pinout



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators

- sastoji se od četiri nezavisna naponska komparatora, dizajniranih 
da funkcionišu iz jednostrukog napajanja, u širokom opsegu 
napona.

- može da radi i sa dualnim napajanjem, ukoliko je razlika između 
napona dva napajanja u opsegu od 2 do 36V i VCC je najmanje 
1.5V veće nego ulazni zajednički napon.

- Open-collector izlazi.

- Strujni odvod (uvir) je nezavistan od napona napajanja.

- Izlazi se mogu povezeti sa drugim open kolektor izlazima, u cilju 
postizanja žičanih AND relacija.



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators – funkcijski blok dijagrami



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

LM2901 - Quad Differential Comparators – TIPIČNE PRIMJENE

Tipično, komparator poredi ili jedan signal i referentni napon, ili dva različita signala.

Mnogi korisnici koriste open-drain izlaz da dovedu izlaz komparatora na logički nivo MCU-a 
ili logičkog uređaja.

Široki opseg napona napajanja čini LM2901 optimalnim za šiftovanje naponakih nivoa na viši 
ili niži napon.



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

Povezivanje sa Arduinom



4 KANALNI INFRARED SENZOR ZA PRAĆENJE

Za više detalja može se pogledati video, na koji upućuje link:

(609) 4 Channel Infrared Obstacle Sensor for Arduino smart car - YouTube

https://www.youtube.com/watch?v=6Qs4iFYm_lg


UKUPNA ŠEMA SPAJANJA ELEKTRONIKE U 
AUTOMOBILU



VJEŽBA 1

Omogućiti da automobil prati kružnu traku na poligonu. Nakon što uhvati dva kruga, 
automobil treba da se zaustavi.

Vidi priloženi video - kruznaTraka.

(2-1 bod)



VJEŽBA 2

(2-1 bod)

Omogućiti da automobil prati pravolinijsku traku na poligonu. Kada stigne do kraja 
trake okrene se i ponovo prati traku do kraja. Nakon tri okreta, automobil treba da 
se zaustavi na (probližno) sredini trake.

Vidi priloženi video - pravolinijskaTraka.



VJEŽBA 3

Omogućiti da automobil održava rastojanje 15cm od ruke koje je ispred njega. 

Ukoliko se ruka približi na manje rastojanje, a automobil ne može, pravolinijskim 
pomjeranjem, da rastojanje vrati na 15cm, treba promijeniti pravac kretanja. 

Ukoliko izgubi ruku iz vidokruga, odnodno ona bude na rastojanju većem od odprilike 
50-70cm (zavisno od konfiguracije okolnog prostora), automobil se zaustavlja.

(2-1 bod)



VJEŽBA 4

Upotrebom servo motora i senzora rastojanja, omogućiti da automobil sam pronađe 
prolaz kroz lavirint. Automobil treba prepoznati da je izašao iz lavirinta i kad se to 
desi da se zaustavi.

(2-1 bod)



VJEŽBA 5

Omogućiti da automobil prati kružnu traku na poligonu. 

Kada naiđe na prepreku, na kružnoj traci, svojom robotskom rukom je dohvati, ukloni s 
trake i nastavi dalje.

Kada napravi krug na kojem nema nijedne prepreke, zaustavi se i pobjednički zavrti 
robotskom rukom lijevo desno za po 30 stepeni, tri puta.

(2-1 bod)



VJEŽBA 6

(2-1 bod)

Omogućiti da automobil prati pravolinijsku traku na poligonu. 

Kada na traci postoji čun, robotskom rukom ga dohvati, vreti se unazad do početka trake i ispusti 
ga pored trake. 

Zatim ponovo krene po pravolinijskoj traci, do detekcije novog čuna, kada se procedura ponavlja. 

Ukoliko na traci više nema čunova automobil ode do kraje trake, okrene se i vrati do početka 
trake, gdje se zaustavi. 

Tokom povratka pobkjednički vrti robotskom rukom lijevo desno za po 30 stepeni.



VJEŽBA 7

(2-1 bod)

Omogućiti da automobil detektuje žljeb u zidu i uparkira se u tom žljebu.


