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ZASTOSOWANIE MODUŁU ARDUINO 
W UKŁADZIE ZDALNEGO STEROWANIA 

ROBOTEM MOBILNYM 

Celem opisanego projektu było wykonanie pojazdu zdalnie sterowanego, wykorzystującego elektrycz-
ny napęd gąsienicowy. Jednym z najistotniejszych założeń było zastosowanie taniego układu progra-
mowalnego, dla którego kod może być implementowany za pomocą języka wysokiego poziomu. 
W związku z tym część elektroniczną pojazdu, dotyczącą sterowania napędem elektrycznym oraz transmi-
sją danych zbudowano wykorzystując moduł Arduino. Sterowanie wyżej wymienionym pojazdem doty-
czyło trajektorii ruchu wykonanego modelu oraz platformy wykonawczej zamieszczonej na pokładzie. 

 
 
 

APPLICATION OF ARDUINO IN REMOTE CONTROL SYSTEM OF MOBILE ROBOT 

The main goal of described project was realization of a remote-controlled vehicle (track drive robot). 
One of the most important assumption was application of cheap programmable board that can be coded 
using high level language. Accordingly, the supervisor unit is based on Arduino platform. In made robot, 
the trajectory of whole machine and executive platform are controlled. 
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