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8 
ROBOT INSPEKCYJNY Z GPS 

 Opis projektu: Robot zdolny do poruszania się w wyznaczonym 
obszarze z lokalizacją przy użyciu GPS. 

 Komponenty: 

• moduł GPS (NEO6MV2), 

• elementy z Rozdziału 1. 

 Zastosowanie: Inspekcja dużych obszarów, badanie terenu, ochrona 
przed kradzieżą. 

Krok po kroku 
Robot z rozdziału 1 będzie pełnił rolę zdalnie sterowanego wózka, na którym 
będzie transportowany mały odbiornik GPS (rysunek 8.1). 

 
Rysunek 8.1. Płytka NEO6MV2 z dołączoną anteną 

Moduł NEO6MV2 to mały odbiornik GPS, który służy do określania do-
kładnej lokalizacji (czyli współrzędnych: długości i szerokości geograficz-
nej) na podstawie sygnałów z satelitów GPS. 

Inaczej mówiąc, NEO6MV2 mówi mikrokontrolerowi (np. Arduino, 
Raspberry Pi), gdzie się znajduje na Ziemi. 
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Co potrafi moduł NEO6MV2? 

 Odbiera sygnały z satelitów GPS. 

 Oblicza swoją pozycję: długość i szerokość geograficzną, wysokość 
nad poziomem morza. 

 Pokazuje również: czas UTC, prędkość poruszania się, liczbę 
widocznych satelitów. 

 Współpracuje z Arduino i innymi mikrokontrolerami przez port 
UART (TX/RX). 

 

Aby połączyć ze sobą RX i TX, RX jednego urządzenia należy 
podłączyć do TX drugiego urządzenia i odwrotnie. To znaczy, 
że przewód z oznaczeniem RX z jednego urządzenia powinien 
być podłączony do przewodu z oznaczeniem TX drugiego 
urządzenia, i na odwrót.  

Co to jest RX i TX? RX (ang. Receiver) oznacza odbiornik, a TX 
(ang. Transmitter) nadajnik.  

Dlaczego tak? Komunikacja szeregowa (UART) działa na za-
sadzie, że jedno urządzenie wysyła dane (TX), a drugie je od-
biera (RX).  

Zatem jeśli są dwa urządzenia, które mają komunikować się ze 
sobą, np. moduł GPS i kontroler lotu, RX kontrolera lotu musi 
być podłączony do TX modułu GPS, a RX modułu GPS do TX 
kontrolera lotu.  

Ważne! Nie łącz RX z RX ani TX z TX, ponieważ wtedy urządze-
nia nie będą się mogły ze sobą komunikować.  

Gdzie się używa NEO6MV2? 

 W robotach mobilnych — żeby wiedziały, gdzie się znajdują. 

 W trackerach GPS — np. do śledzenia pojazdów. 

 W dronach — do nawigacji. 

 W projektach z mapami — np. żeby narysować trasę. 

Co jest potrzebne, żeby go uruchomić? 

 Zasilanie (najczęściej 3,3 V lub 5 V — zależnie od wersji). 

 Podłączenie do mikrokontrolera (TX → RX, RX → TX). 
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 Odpowiednia biblioteka, np. TinyGPS++ dla Arduino. 

 Oprogramowanie do odczytu danych (np. wyświetlanie pozycji na 
ekranie LCD albo w monitorze portu szeregowego). 

Na rysunku 8.2 pokazałem układ NEO6MV2 podłączony do Arduino UNO. 

 
Rysunek 8.2. Połączenie Arduino UNO i NEO6MV2 

Wykonane połączenia opisałem w tabeli 8.1. 

Tabela 8.1. Połączenia pomiędzy Arduino UNO i NEO6MV2 

Arduino UNO NEO6MV2 

GND GND 

5V VCC 

TX RX 

RX TX 

Jak odczytać dane z GPS w komputerze? 
Po zmontowaniu układu (rysunek 8.2) trzeba podłączyć Arduino UNO 

do komputera. Następnie należy uruchomić Arduino IDE i zainstalować 
bibliotekę. W tym celu trzeba w Arduino IDE wybrać polecenia: Szkic/Dołącz 
bibliotekę/Zarządzaj bibliotekami (rysunek 8.3). 
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Rysunek 8.3. W ten sposób można się dostać do menedżera bibliotek 

Po wyświetleniu okna menedżera bibliotek i wpisaniu w polu filtru nazwy 
TinyGPSPlus wyświetlone zostaną trzy biblioteki (rysunek 8.4). 

 
Rysunek 8.4. Którą bibliotekę wybrać? 
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Odpowiedź na pytanie można uzyskać po przeczytaniu opisu bibliotek. 
Najistotniejsze informacje zebrałem w tabeli 8.2. 

Tabela 8.2. Właściwości bibliotek 

Biblioteka Do czego służy Kiedy używać? 

TinyGPSPlus przez Mikal Hart Standardowa wersja do Arduino UNO, 
Nano, Mega 

To jest ta, która jest zgodna z NEO6MV2 
i SoftwareSerial 

TinyGPSPlus-ESP32 Wersja zoptymalizowana pod ESP32 Nie dla Arduino UNO / Nano 

TinyGPSPlus (Ress) Kopia lub inna modyfikacja Może być niekompatybilna z kodem 

Klikam zatem przycisk Zainstaluj przy bibliotece TinyGPSPlus przez Mikal 
Hart (1.0.3) (rysunek 8.5). 

 
Rysunek 8.5. Biblioteka kompatybilna z NEO6MV2 i SoftwareSerial 

Kolejnym krokiem jest wgranie programu do Arduino i IDE: 

#include <SoftwareSerial.h> 
#include <TinyGPSPlus.h> 
 
// Tworzymy port szeregowy dla GPS 
SoftwareSerial gpsSerial(4, 3); // RX, TX 
TinyGPSPlus gps; 
 
void setup() { 
  Serial.begin(9600);      // Monitor portu szeregowego 
  gpsSerial.begin(9600);   // GPS 
  Serial.println("Oczekiwanie na dane GPS..."); 
} 
 
void loop() { 
  while (gpsSerial.available() > 0) { 
    gps.encode(gpsSerial.read()); 
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    if (gps.location.isUpdated()) { 
      Serial.print("Szerokość geograficzna: "); 
      Serial.println(gps.location.lat(), 6); 
       
      Serial.print("Długość geograficzna: "); 
      Serial.println(gps.location.lng(), 6); 
       
      Serial.print("Wysokość (m n.p.m.): "); 
      Serial.println(gps.altitude.meters()); 
       
      Serial.print("Czas UTC: "); 
      Serial.print(gps.time.hour()); 
      Serial.print(":"); 
      Serial.print(gps.time.minute()); 
      Serial.print(":"); 
      Serial.println(gps.time.second()); 
 
      Serial.println("---------------"); 
    } 
  } 
} 

Po podłączeniu Arduino UNO do komputera (rysunek 8.6) trzeba wybrać 
odpowiednią płytkę w menedżerze płytek (rysunek 8.7), a następnie wgrać 
szkic (rysunek 8.8). 

 
Rysunek 8.6. Arduino UNO i NEO6MV2 zostały podłączone do komputera 

 
Rysunek 8.7. Wybieramy płytkę, która jest podłączona do komputera, czyli Arduino UNO 
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Rysunek 8.8. Kliknięcie przycisku oznaczonego strzałką spowoduje skompilowanie i wgranie szkicu 

 
 Co zobaczysz w monitorze portu szeregowego: 

Po kilku sekundach (choć czasem nawet do 1–2 minut przy pierwszym 
uruchomieniu) pojawią się dane GPS (rysunek 8.9). 

 
Rysunek 8.9. Dane odczytane z czujnika GPS 

Podsumowanie 

 

Znajdujący się obok kod QR prowadzi 
do strony o adresie: https://www.facebook.com/ 

witold.wrotek/videos/1667935137193705.  
Na niej zobaczysz film pokazujący działa-
nie opisanego w tym rozdziale układu. 
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