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myRIO配置及连接

第一部分



myRIO新建工程





选择工程保存路径，修改路径、工程名，点击“完成”即可



USB连接配置









Web配置







电机控制

第二部分



电机原理







程序框图





第三部分

电机PID控制







基本运动状态调试

第四部分



1、移动机器人前后左右的平行移动

1、前进、后退、左平移、右平移

可以通过控制四个麦克纳姆轮的转向
来控制移动机器人的移动方式和移动
方向

前后平移：当控制左前轮与左后轮方
向一致且与右前轮与右后轮的转向相
反则移动机器人为向前或向后平移

左右平移：当控制左前轮与右前轮转
向一致且与左后轮与右后轮转向相反
则移动机器人向左或向右平移



1、移动机器人的原地转动

2、向左、向右原地转动

当控制四个麦克纳姆轮转向一
致时控制移动机器人向左或向
右原地转动







第五部分

舵机控制



舵机原理

舵机是一种位置（角度）伺服的驱动器，适用

于那些需要角度不断变化并可以保持的控制系统。
目前在高档遥控玩具，如航模，包括飞机模型，潜
艇模型；遥控机器人中已经使用得比较普遍。舵机
是一种俗称，其实是一种伺服马达。



舵机的伺服系统由可变宽度的脉冲来进行控制

，控制线是用来传送脉冲的。脉冲的参数有最小值
，最大值，和频率。一般而言，舵机的基准信号都
是周期为20ms，宽度为1.5ms。这个基准信号定义的

位置为中间位置。舵机有最大转动角度，中间位置
的定义就是从这个位置到最大角度与最小角度的量
完全一样。最重要的一点是，不同舵机的最大转动
角度可能不相同，但是其中间位置的脉冲宽度是一
定的，那就是1.5ms。





程序框图



第六部分

手爪控制



手爪可控制程序框图





总控





移动机器人传感器调试

第七部分



1、超声波传感器调试

1、超声波传感器接线方式

超声波传感器工作
原理：
①采用I/O触发测距
，给至少10us的高
电平信号；
②模块自动发送8
个40kHZ的方波，

自动检测是否有信
号返回；

③有信号返回，通
过I/O输出一高电平

，高电平持续的时
间就是超声波从发
射到返回的时间。



方法一





方法二





1、红外循迹传感器接线

2、红外循迹传感器调试



3、灰度传感器的调试

1、灰度传感器的接线

灰度传感器是模拟传感器。灰度传感器利用不同颜色的检测面对光的反射程度不同，光
敏电阻对不同检测面返回的光其阻值也不同的原理进行颜色深浅检测。在环境光干扰不
是很严重的情况下，用于区别黑色与其它颜色。它还有比较宽的工作电压范围，在电源
电压波动比较大的情况下仍能正常工作。它输出的是连续的模拟信号，因而能很容易地
通过A/D转换器或简单的比较器实现对物体反射率的判断，是一种实用的机器人巡线传
感器。





4、红外测距传感器调试

1、红外测距传感器接线

红外测距传感器是一种传感装置，是
用红外线为介质的测量系统，测量范
围广，响应时间短，主要应用于现代
科技，国防和工农业领域。红外测距
传感器具有一对红外信号发射与接收
二极管，利用的红外测距传感器发射
出一束红外光，在照射到物体后形成
一个反射的过程，反射到传感器后接
收信号，然后利用CCD图像处理接收

发射与接收的时间差的数据。经信号
处理器处理后计算出物体的距离。这
不仅可以使用于自然表面，也可用于
加反射板。测量距离远，很高的频率
响应，适合于恶劣的工业环境中。

如上图所示红线接Vcc黑线接Gnd黄线接Vo





2、红外测距传感器的调试



手柄控制

第八部分



Init.VI





Close.VI





Read.VI





Main.VI








