Скетч
#include <Stepper_28BYJ.h>

#include <Servo.h>

#include <IRremote.h>

int RECV_PIN = 11; //вход ИК приемника
IRrecv irrecv(RECV_PIN);

decode_results results;

Servo servoMain;

#define STEPS 4078

Stepper_28BYJ stepper(STEPS, 6, 7, 8, 9 );

 int servPoz = 110; //Начальное положение сервы

void setup()

{

irrecv.enableIRIn(); // включить приемник

servoMain.attach(10); // Servo присоединен к 10 выводу

servoMain.write(servPoz);

stepper.setSpeed(10);

}

void loop() {

if (irrecv.decode(&results))

{

  if (results.value == 0xFFA857) //поворот направо

  {

   servoMain.write(160);

  }

    if (results.value == 0xFFE01F) //поворот налево

    {

     servoMain.write(60);

    }

     if (results.value == 0xFF906F) //выравнивание руля

    {

     servoMain.write(servPoz);

    }

    if (results.value == 0xFF02FD) //пуск двигателя

    {

     digitalWrite (12, HIGH);

    }

     if (results.value == 0xFFC23D) //остановка двигателя

    {

      digitalWrite (12, LOW);

    }

     if (results.value == 0xFFA25D) //подъём ковша
    {

       stepper.step(500);

    }

     if (results.value == 0xFF629D) //опускание ковша
    {

       stepper.step(-500);

    }

 irrecv.resume();

}

}
Данный робот разработан для того, чтобы заменить человека при выполнении тяжёлых или опасных для жизни и здоровья работ. Этот робот может применятся в сельском хозяйстве, например для раздачи кормов. Он может также использоваться для ликвидации различного рода аварий и катастроф, так как может работать в условиях повышенного радиационного фона, повышенной температуры, влажности, давления, в условиях химического заражения местности и т. д.
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