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内容概要

你想制作有趣的机器人吗？你想让机器人沿着指定的路线行走吗？你想让机器人帮助你清扫庭院吗？
你想让机器人载着你逛街吗？那么请选择《Arduino机器人权威指南》吧！John-David Warren、Josh
Adams和Harald Molle会带你走进机器人的世界，教会你如何寻找配件、怎样制作机器人、怎样进行编
程，甚至告诉你如何对机器人进行安全测试。
《Arduino机器人权威指南》可以教会你如何用Arduino来控制各式各样的机器人，同时提供了每一步
的详细指导。你不仅可以学会Arduino的基本使用方法，还可以了解各种电机的特性。同样，你会掌握
其控制和排除故障的方法，将之应用到你的机器人项目中。《Arduino机器人权威指南》从易到难，讲
解了各种各样机器人的制作方法，其中包括GPS机器船、草地机器人、格斗机器人及赛格威机器人等
。
无论你是只会摆弄Arduino的初学者，还是一个制作小工具的专家，《Arduino机器人权威指南》都会
帮助你制作出意想不到的机器人作品。
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12.10  盔甲
532
12.11  武器
534
12.12  附加信息
540
12.13  总结
541
第13章  其他控制方式
542
13.1  用Processing来解码信号
543
13.2  其他控制方式所用零件清单
543
13.3  选择输入设备
544
13.4  Processing必备文件
545
13.5  遵照协议
546
13.6  检查Processing的代码
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13.6.1  代码解析
549
13.6.2  测试Processing
551
13.7  检查Arduino的代码
553
13.8  总结
560
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精彩短评

1、arduino机器人方面国内最优&唯一著作
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