Arduino

od zacatku s priklady

Martin Gembec 2020

inspirace: Elduino + moje vé¢né zacatky

Informace zde uvedené vznikaly postupné s cilem pomoci sobé samému, jako véénému zacatecnikovi
s Arduinem, abych uz pristé pronikal zaklady s Arduinem rychleji. Zaroven véfim, Ze se podle nich mize
rychle zorientovat i nékdo dalsi, tfeba z krouzku, ktery se zabyva robotikou.

Existuje samoziejmé i Ceskd kniha, kterd vas podrobné provede zaklady Arduina. Da se zakoupit
v tisténé verzi za 220 K¢ nebo je za jistych podminek i ke stazeni zdarma: https://bastlirna.hwkitchen.cz/



https://bastlirna.hwkitchen.cz/

Zakladni informace

Pro nahravani programd do Arduina potfebujeme programovaci prostfedi. My budeme vyuZivat IDE.
Pokyny jsou zde: https://bastlirna.hwkitchen.cz/zaciname-s-arduinem/. Pokrocilejsi si jisté najdou
sofistikovanéjsi prostfedi nez IDE, ale pro za¢atky nam to bude stacit. Vyuzivat budeme desku Arduino Uno,
ale existuji i mnohé dalsi, jejichZ prehled je tfeba na https://blog.laskarduino.cz/.

LED - Kontaktni pole — Program Blink

LED (Light Emitting Diode) je pfimo na desce Arduina v podobé tzv. SMD soucastky. Pokud jsme tedy
v predchozim kroku nainstalovali IDE a vyzkouSeli program Blink, méla by na desce Arduina LEDka blikat.

Nyni si zkusime pfipojit externi LED s ,klobou¢kem a noZickami“. Dioda je soucdstka, u které neni jedno,
v jakém sméru ji zapojime. Sviti, kdyZ je zapojena od + k —.

Proto vidy nozi¢ku + ddvame do ocislovaného (digitdlniho) pinu a noZicku — ddame do pinu GND. Spravné
bychom to ale podle niZze uvedeného obrazku udélat neméli. LED nevydrZi napéti 5 V.
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Arduino deska ,,doddvd” napéti 5 V. Z toho
si LED vezme zhruba 2,4 V a zbylych 2,6 V se
,Spotrebuje” kde? — Prdavé od toho slouZi

anoda <+

rezistor. Ten diodu ochrdni a ,spotrebuje”
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vypoclitame tak, Ze vydélime napéti U

_l_ _ protékajicim proudem /:
U 5V
katoda anoda + R = T = m =200Q

*pro mensi proudovy odbér doporucujeme spise 1000 2

Kontaktni (nepajivé) pole / breadboard

K pohodInému zapojeni soucdstek pouZijeme kontaktni pole. To je uspofddano tak, Ze po stranach jsou
navzajem spojené kontakty + a — v tzv. , kolejnicich” a uvnitf je vidy spojeno 5 konektor( v ,fadcich”.



https://bastlirna.hwkitchen.cz/zaciname-s-arduinem/
https://blog.laskarduino.cz/

K napajeni pole mulzeme vyuzit misto baterie
pfimo Arduino. Jeden vodi¢ spojime s pinem +5V a
druhy s pinem GND. Propojeni cervenym vodi¢em
ke kladnému pélu neni podminkou, ale je vhodné
pro prehlednost pouzivat ¢ervenou jako +.
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LED na kontaktnim poli
Na obrazcich je priklad schematického i skute¢ného zapojeni LED. Jak vidime, je jedno, zda ddme rezistor ke
kladnému, nebo zapornému pélu diody. DileZité je dodrzet + / -, jinak dioda nebude svitit.

e & & o |
e o o o
® o 8 o
e 8 0 0

e & & &
e o o o 0
e o o o 0
e 8 8 0 0

® o & o 0 o 0 0 0 0 0 00
e & & & & & & 8 5 & 0 0 0
e & & & 8 5 5 8 0 0 5 8

[l

fay mmxy
X1

e o o o 0
outn
e -

WAd) TVLI9IA

e & & o o
e o o o 0

4

e & & 0 o
e o o o 0
=
>
o
v
e

e & & &
e o o o 0@
L]
e & o o 0 0 0 e o o 0o o L)
. o e & & & & e o
.
e & & o 0 0 0 e o o 0o o e o e o o o 0 0 e o
L]
e 8 & 5 8 8 8 85 5 8 85 8 0 80 8BS0 800
1 L]
L]
EF ‘
7

e & & & & & & 8 0 0 0 0 0
o e O OO0 8888888

#y

U e

- e
R

Vsimneéte si, Ze ne vZdy je nutno zapojit + kolejnici kontaktniho pole (plus neni vyuZito pro
Zddnou soucdstku). Ale je dobré to délat, abychom na néj nezapomnéli, aZ bude treba.



Program Blink

Nejprve si prohlédneme vychozi program Blink (otevieme pfes nabidku Soubor — Pfiklady — 01.Basics).

,/ %
Blink
Zapne opakované LED na jednu sekundu, pak na sekundu vypne.
VétSina Arduin m& na desce napajenou LED na pin 13.
Cislo pinu ovlivni pt¥ikaz LED BUILTIN.
modified 8 May 2014, by S. Fitzgerald, 2 Sep 2016, by A. Guadalupi, 8 Sep 2016, by C. Newman
Uvedeny ptriklad je $if¥en jako public domain.
* ’/

// funkce setup se spusti jen jednou, kdyZ Arduino resetujete, nebo pfipojite k napajeni
void setup() {

// nastavi digit&lni pin LED BUILTIN jako vystupni (output).

pinMode (LED BUILTIN, OUTPUT);
}

// smyCka (loop) je funkce, kterd se vykonava stéle dokola
bid loop () {
digitalWrite (LED BUILTIN, HIGH); // rozsviti LED (HIGH = ptrivede na LED napéti)

delay (1000) ; // pockd jednu sekundu
digitalWrite (LED BUILTIN, LOW); // zhasne LED (LOW = napéti bude nulové)
delay (1000) ; // pocCka jednu sekundu

}

Vidime, Ze je napsany pro vestavénou LED. Jestlize chceme, aby stejné fungovala nase LED na kontaktnim
poli, zapojend do pinu 9, staci pozménit kéd:

bid setup () |
pinMode (9, OUTPUT) ;
}

bid loop () {
digitalWrite (9, HIGH);
elay(1000);
igitalWrite (9, LOW);
v (1000) ;

Alternativou je pouZzit proménné, protoZe u sloZitéjsich programu se v nich Iépe vyzndme a usetti ndm cas:

int RED = 9;4q__________________________________
void setup() {
pinMode (RED, OUTPUT); rozhodnes, Ze Ccervenou LED

J AN

Predstav si, Ze se najednou

prfepojis z pinu 9 na pin 3. To je

void loop() { y - v, ’ v , v
digitalWrite (RED, HIGH); dalsi vyhoda proménné, nemusis
delay(1000); prepisovat &islo pinu vSude v kédu,
digitalWrite (RED, LOW) ; . . .
delay(1000);  W_ jen zménis hodnotu nahore.

}

Promeénneé

Jméno proménné "Jan"
\ long Jan =150, 356, 684; ........ 150, 356, 684
Ulozend "RED"

—_ "cislo"
hodnota N\

. . float cislo =3.14; ....cceevurveeenn...
int ledPin = 9; 9 S—

) char pismeno ="'b’;..ccccceeeeeennn.
Kontejner
i "slovo"
Datovy typ e

String slovo = "koza"; ...............

"vyhra"
boolean vyhra = True;..............




Semafor

Nyni se nabizi vytvofit z LEDek funkéni semafor. Vis, jak semafor ve skutecnosti sviti? V jedné situaci sviti

soucasné oranzova i Cervena (tipni si, feSeni je pod obrazkem). Naprogramuj sekvenci od svitici ¢ervené,
pres svitici zelenou, porad dokola.
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int Rpin = 12;
int Ypin = 11;
int Gpin = 10;

void setup() {
pinMode (Rpin, OUTPUT) ;
pinMode (Ypin, OUTPUT);
pinMode (Gpin, OUTPUT) ;
}

void loop() {
digitalWrite (Rpin, HIGH);
delay (5000) ;
digitalWrite (Ypin, HIGH);
delay (2000);
digitalWrite (Rpin, LOW);
digitalWrite (Ypin, LOW);
digitalWrite (Gpin, HIGH);
delay (5000);
digitalWrite (Gpin, LOW);
digitalWrite (Ypin, HIGH);
delay (3000);
digitalWrite(Ypin, LOW);
digitalWrite (Rpin, HIGH);
delay (5000) ;

}

Nez padne Cervend, rozsviti se pouze oranZova a to vétSinou na dobu 3 sekundy. Naopak neZ naskoci
zelenad, sviti soucasné cervend a oranZova po dobu 2 sekund.



LED a tlacitko

Sériovy monitor
Jak vlastné tlacitko zapojit? Uz vime, Ze digitalni piny funguji jako vystupni pomoci digitalWrite. Nyni je
vyuzijeme jako vstupni pomoci digitalRead.

Pojdme se podivat, co ,,vnima“ Arduino — vyuzijeme Sériovy monitor:

setup () {
Serial .begin(9600); //9600 udava rychlost komunikace 9600 baudu*
p1inM 7, ) ; oin 7 jako vstupni
Serial.println( ) o poc¢itace text v uvozovkach; 1ln znamend pi$ pak na novy radek
}
loop () {
rial.println(digi
lelay (50); /vypi monitoru se obnovuje kazdych 50 milisekund

*bity vs. baudy, Jifi Peterka, 1992
Nahrajeme program a pustime Sériovy monitor z nabidky Ndstroje, nebo pres Ctrl+Shift+M.

K tomu, aby ndm vse bézZelo, musi byt deska Arduino samoziejmé pripojena k pocitaci pres USB, které nam
emuluje néjaky COM port (zde COM3). Podrobnosti k sériové komunikaci: https://robotika.vosrk.cz/.
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Nahore problikl pozdrav Ahoj a nyni vidime, Ze na pinu 7 je hodnota 0. Zkusme propojit pin 7 s pinem +5V.
Co ukaZe Sériovy monitor? A co, kdyZ drat zapojime do pinu GND? Nebojte se to zkusit!

Ano, ukazuje ndm to, Ze vstupni napéti na pinu 7 je 0, kdyZz tam neni zZadny drat, hodnotu 1, kdyzZ je
pfitomno napéti z pinu +5V a 0 z pinu GND.

UZitecné védét: Vstupni piny jsou velice citlivé na malé proudy. To znamend, Ze dokdZzou zachytit

i elektricky Sum ze vzduchu. Jak oSetfit tuto situaci si ukdzeme pozdéji.

Tlacitko

Pojdme zapojit tlacitko — nemusime pak pripojovat a odpojovat draty.

Spinacem vedou skrz dva kousky kovu. Stiskem tlacitka vodivé spojime jeden s druhym.


http://www.earchiv.cz/a92/a244c120.php3
https://robotika.vosrk.cz/guide/arduino/lesson07/cs

Nesepnuty Sepnuty

P

Zapojime tlacitko, a kdyz ho sepneme, Sériovy monitor piSe 1, kdyZz neni sepnuté, mél by psat 0. -> Mél by,

LA

ale nepise!

Da se to nazvat problém pinu ve vzduchu — pfidanim rezistoru (10 k) se problém vyfresi.

Tomuto zapojeni fikame pull down (tazeni k hodnoté nula (GND)). Pin nikdy neni ve vzduchu, je na ném bud’
5V (hodnota 1) nebo GND (0).

+5V +5V
|- tlagitko tlacitko
Arduino Arduino
in7 in7
P rezistor 10k P rezistor 10k
(pull down) (pull down)
OV = OV "=
(GND) (GND)
NESEPNUTO SEPNUTO
Na pinu 7 ¢teme LOW (0). Proud teCe cestou s nejmensim odporem.
Cesta k 5 V neni propojena. Na pinu 7 tedy ¢teme HIGH (1)
LED a tladitko

Nyni kone¢né muiZeme rozsvitit LED stiskem tlacitka:

void setup() {

pinMode (3, OUTPUT) ; // LED na pinu ¢islo 3
pinMode (7, INPUT) ; // tlac¢itko na pinu 7
}
void loop () |

if (digitalRead(7) == 1) { // je tlac¢itko sepnuté?
digitalWrite (3, HIGH) // Ano -> rozsvit LED
} else { // jinak, kdyZ neni sepnuté..
digitalWrite (3, LOW); // zhasni LED
}
}

UZite¢né védét: Neni jedno, zda pouzZijeme = nebo ==. Jedno = pfifazuje hodnotu do proménné. Dvé ==
zjistuji v otazce, zda je splnéna.



Opacné zapojeni tlacitka
Zkusme nyni tlacitko zapojit obracené — presufime nozicku rezistoru na + a vodic¢ od tlacitka na —.
Tomuto zapojeni fikdme pull up (tazeni rezistoru k 5V). Po sepnuti tlacitka je obvod pfipojen na zem (GND).

5V

oY pull up
puI_I up rezistor
. rezistor
Arduino _
pin 7 Ardumo
|— tlagitko pin7 tlacitko
ov i oV
(GND) ™= (GND) =
NESEPNUTO SEPNUTO
Na pin 7 je pfivedeno 5 V. Na pinu7je 0 V.

Tlacitko se chova nelogicky opaéné — kdyz neni sepnuté, je na pinu 7 hodnota 1, kdyzZ je sepnuté, je tam 0.

Dobrd zprava je, ze procesor Atmega328 v Arduinu je takto uZ zapojen — to znamena, Ze ma rezistory
integrovany na vSechny digitalni piny. My tak nemusime zapojit k tlacitku rezistor. To se ale bude chovat
opacné. Stisk doll (down) Ize vnimat jako hodnotu DOWN (0) a nestisknuté jako HIGH (1), jako u LED.

Semafor s tlacitkem pro chodce

Zkus pridat ke klasickému semaforu i semafor pro chodce ovladany tlacitkem. Tedy chodec stiskne, tak na
semaforu aut naskodi éervend, a pak na chvili sviti zelena pro chodce. Po chvili zase autim naskodi zelena.



PWM modulace / AnalogWrite

Doposud jsme LEDku jen rozsvitili nebo zhasli. Na to ndm stacily digitalni piny, které vysilaly hodnotu HIGH
nebo LOW. Nékdy ale potfebujeme proménlivy jas, jako je vidét na druhém grafu.

digitalni
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analogovy
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Arduino ale neumi vysilat analogovy signal. Resi to ale podobné, jako kdy? prevadime analogovy signal na
digitalni. PouZije tzv. PWM modulaci (pfevod pomoci Sitky pulzu). Kdyz budeme diodou dostatecné rychle
blikat, bude to vypadat, Ze sviti trvale, ale mensim jasem.

5V

A

A

5V

5V

zhasnuto

Zména jasu LED

Zapoj dvé LED — jednu do pinu 3, druhou do pinu 4. LED v pinu 4 prosté rozsvitime naplno, zatimco LED
v pinu 3 nechame velmi rychle blikat — budeme ale ménit Sifku pulzu a porovnavat jeji jas s tou plné svitici.

void setup() |
pinMode (3, OUTPUT) ;
pinMode (4, OUTPUT) ;

roid loop () {

}

digitalWrite (4, HIGH);
digitalWrite (3, HIGH);
delayMicroseconds (200) ;
digitalWrite (3, LOW);

delayMicroseconds (800) ;

poloviéni jas

plny jas

Pozor — pouzivdme nyni delayMicroseconds

1 milisekunda = 1000 mikrosekund (1000 us)
1 sekunda = 1000 milisekund (1000 ms)

A S

LED je 20 % casu zapnuta a 80 % vypnuta. To je tzv. pracovni cyklus 20 % (duty cycle 20).

5V

A

perioda

—

Proto se to nazyva

pulzné Sirkova modulace

pulse wide modulation (PWM)

§ifka pracovniho cyklu

v

Tak sloZity kéd, jako je vyse, se samoziejmé nemusi vyuzivat. Nahradime ho prikazem analog\Write().

Pozor, tuto funkci maji jen nékteré piny — jsou to ty, u kterych je namalovana vinovka=>3,5, 6,9, 10 a 11.

A jeSté jedna véc — piny maji pevné nastavenou periodu 2040 s, ale piny 5 a 6 jen 1020 ps.



Zmeéna jasu LED pomoci dvou tlacitek

Zapojme nyni dvé tlacitka a LED. Stiskem prvniho tlacitka se bude jas plynule zvySovat, druhym sniZovat.

int ledPin = 3;
int jas = 0;

int tlacl = 5;
int tlac? = 6;
vold setup() |

pinMode (ledPin, OUTPUT);
pinMode (tlacl, lZ~J5LJ‘l‘75LJLLLJ5) ;
pinMode (tlac2, INPUT PULLUP);

void loop () |

analogWrite (ledPin, Jjas); // procesor pouZije hodnotu ze setup (nyni 0)

if (digitalRead(tlacl) == LOW && jas < 255) { // tlac¢l stisknuto a za&roven jas mens$i neZ max
jas += 1; // zkréaceny zapis verze jas = jas + 1

}

if (digitalRead(tlac2) == LOW && Jjas > 0) { // kdyZz dioda nesviti, tlac¢2 jeji jas zvySuje
jas -= 1;

}

delay (10); // chvilku pockej, at se jas neméni tak rychle

}

Ted pouzijeme PWM modulaci pro nastaveni barvy na RGB LED. Ta ma totiz pro kaZzdou barvu svou noZzicku,
a tak nastavenim jasu svitu dané barvy nastavime nejen zakladni barvy, ale miZeme je i michat.

RGB LED m4d bud'spolec¢nou anodu, nebo katodu. Zde verze se spole¢nou katodou. R, G, B piny jsou tedy +.

=) V principu je u nejdelsi noZicky R pin. Dalsi pak v porfadi RGB. Pokud si
to ale chces ovérit, staci pripojit nejdelsi noZicku na GND a rozsvitit
pfipojenim jednotlivych noZicek k napdjeni (samozrejmé pres rezistor).

R G B barva Vlevo je tabulka zdkladnich

0 0 barev, ale smichat Ize

255 0 libovolnou a i rizného jasu.

o 0 555 0 Napr. hodnotou 50, 0, 50
GND G B 0 0 255 vznikne slabd purpurovd.

255
255 255 0

255 0 255

100
0 255 255 azurova 50

255 255 255 bila 0




Priklad programu, kde RGB LED se rozsviti ¢ervené a tlacitko zméni barvu na purpurovou.

RPin = 9;

GPin = 10;
BPin = 11;
Rvalue = 0;

Gvalue = 0;
Bvalue = 0;

tlacl = 5;

setup () {
pinMode (RPin, ) ;
pinMode (GPin, ) ;
pinMode (BPin, ) i
pinMode (tlacl, ) i

loop () {
ite (RPin, RValue);

Nrite (GPin, GValue);
Nrite (BPin, BValue);

if (digitalRead(tlacl) == ) |
RValue = 50;
GValue = 00;
BValue = 50;
lelse{
RValue = 50;
GValue = 0;
BValue = 0;
}

delay (10);

Pokud té rusi, Ze jsou vidét obé barvy (zde cervend a modrd oddélené), zkus pres LED prehodit kus papiru.




Rizeni jasu LED pomoci potenciometru

Potenciometr je soucastka podobna rezistoru, ale pfi vhodném zapojeni mizeme pomoci jezdce ménit jeji
odpor, a tim i proud protékajici obvodem. Mame potenciometry, které slouzi pro fizeni obvodu ¢lovékem
a maji hridelku pro nasazeni hmatniku. A pak mame trimry, které slouzi pro jemné donastaveni néjaké
hodnoty, a pak uz se na né nesaha a ty se ovladaji Sroubovakem. Trimry jsou mensi, jednodussi a maji
vyrazneé niz$i mechanickou zZivotnost, protoze se neocekava ze hodnota se na nich bude ¢asto ménit.

Zkusme nyni k pfedchozimu obvodu ptidat potenciometr a pfimichat pomoci néj do jedné barvy druhou.
Vidime, Ze jezdec ma prostfedni pin a zapojime jej do Arduina do pinu AO, krajni pfipojime na +a —.

int RPin = 9;
int GPin = 10;
int BPin = 11;
int tlacl = 5;
int potPin = A0; // pro vstup z Jjezdce pouzijeme analogovy pin Arduina!
int RValue = 0;
int GValue = 0
int BValue = 0
int potValue =

void setup() {

= (RPin, OUTPUT) ;

Je (GPin, OUTPUT) ;

\Mode (BPin, OUTPUT) ;

1Mode (tlacl, INPUT PULLUP);
de (potPin, INPUT);

Serial.begin(9600); // spustime i Sériovy monitor pro zobrazeni hodnot na potenciometru
}
bid loop () {
analogWrite (RPin, RValue);
anal rite (GPin, GValue);
analogWrite (BPin, BValue);
if (digitalRead(tlacl) == LOW && RValue <255) { // zajistime plynuly narust R stiskem tlacitka
GValue =0; // zelend bude 0, modré& podle potenciometru
RvValue +=1; // tedy vyslednd barva bude Cervena
}
potValue = analogRead(potPin); // nac¢teme hodnotu z potenciometru
GValue = map (potValue, 0, 1023, 0, 255); // nastavime hodnotu na Gpinu RGB LED, ale trikem, kdy
analogWrite (GPin, GValue); // namapujeme hodnoty z rozsahu 0-1023 na rozsah 0-255%
Serial.println(potValue) ;1
delay (10);
}

*analogovy pin ¢te hodnoty v rozsahu 0-1023, ale jak uz vime, zapis pomoci digitdlni PWM modulace je
v rozsahu 0-255, proto musime hodnoty z analogového pinu prepocitat na mensi rozsah —to umi map.

Vsimni si, Ze k analogovému pinu musi byt v procesoru Atmega328 pfipojen A/D prevodnik (analog/digital).
Ten z ndmi nastavené hodnoty rozsahu potenciometru vytvoii omezeny rozsah hodnot — zde 0 az 1023.




Plynuld zména jasu pomoci PWM
Nyni zkusime RGB LED nastavit, aby svitila nejprve cervené, pak se jeji barva plynule zméni v zelenou,
potom v modrou, a tak stale dokola.

#define rPin 11 // naucime se novy zpusob nastaveni n&zvu konstant
f#fdefine gPin 10 // #define totiZ nevyuZiva pamét Arduina
#define bPin 9 // a nacCte hodnoty aZ p¥i kompilaci programu do Arduina

vold setup() {
pinMode (rPin, OUTPUT) ;
pinMode (gPin, OUTPUT) ;
pinMode (bPin, OUTPUT) ;
}

void loop () |
// Cervend se prolne do zelené

for (int 1=0; 1<256;1i++) { // int 1=0: zde zavadime proménnou i a nastavujeme ji 0
analogWrite (rPin, 255-1); // for 1<256;i++ znamend: pro 1<256 zvéts3i i o 1
analogWrite (gPin, 1i); // s kazdym krokem cyklu for se hodnota na R zmen$i o 1
analogWrite (bPin, 0); // B zustava vypnutéa
delay (50);

}

for (int 1=0; 1<256; i++) { // zelend se prolne do modré
analogWrite (xrPin, 0);
analogWrite (gPin, 255-1);
analogWrite (bPin, 1i);
delay (50);
}

for (int i=0; 1i<256; i++) { // a modra zpét do cCervené
analogWrite (xrPin, 1i);
analogWrite (gPin, O0);
analogWrite (bPin, 255-1);
delay (50);



Servomotor

Servo motory slouZi pro nastaveni urcité polohy ovldadaného mechanizmu a nasledné drZeni v této poloze.
Stejnosmérné servo motory se vyuzivaji naptiklad pro ovladani robotické paze nebo pro nastaveni kormidla
u leteckych modeld. Jejich hlavni vyhodou je maly rozmér a mald hmotnost s relativné velkou silou.

Tyto motory obvykle neumoZfuji otd€eni neustdle dokola, ale udriuji nastaveny uhel natoéeni. Uhel se
pohybuje nejcastéji v rozsahu 0° az 180°. Nastaveni tohoto Uhlu se provadi zaslanim impulsu o urcité délce.
Neutralni poloha (90°) odpovida obvykle délce impulsu 1,5ms. Délka 0,5ms odpovida thlu 0° a impuls délky
2,5ms nastavuje Uhel 180°. Impulsy se posilaji motoru pravidelné kazdych 20ms.

Jak vidime, servomotor ma tfi konektory, ¢erveny je obvykle +, hnédy nebo ¢erny — a Zluty nebo oranzovy

posila prikazy. (Podobné to byvd i u motorki vétraki v PC, kde Zluty Fidi rychlost otacek).

Pojdme si tedy rozhybat mikro servo SG90 pomoci dvou tlacitek. Na fotce je servo zabudované do
vytisténych dill, které simuluji hfebenovy prevod.
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Jak je vidét, program se v zasadé nemusi liSit od toho, kdy jsme tlacitky plynule rozsvéceli a zhasinali LED.

finclude <Servo.h>

Servo servo;
int uhel = 0
int tlacl =
int tlac2

’

o Ul S.

’

void setup() {
servo.attach (8);
servo.write (uhel);

// zahrnuti knihovny pro ovladani servo motoru

// kazdé servo m& svou instanci t¥idy Servo
// vychozi pozice

pinMode (tlacl, INPUT PULLUP);
pinMode (tlac2, INPUT PULLUP);

}
void loop() {
if (digitalRead (tlacl) == LOW && uhel < 255) {
uhel += 1;
}
if (digitalRead (tlac2) == LOW && uhel > 0) {
uhel -= 1;
}

servo.write (uhel) ;
delay (15);
}

Alternativné bez tlacitek by program vypadal takto

#include <Servo.h>

Servo servo;
int uhel = 0;

void setup() {
servo.attach(8);

}

void loop ()
{

for (uhel = 0; uhel <= 180; uhel += 1) //je od thlu 0 do thlu 180

{

servo.write (uhel);

delay (15);

//natoceni motoru na aktudlni uhel
//chvilka Ceké&ni neZ se motor natocli

}
for (uhel = 180; uhel >= 0; uhel -= 1) //je od thlu 180 zpét do uhlu 0
{
servo.write (uhel); //natoc¢eni motoru na aktudlni thel
delay(15); //chvilka ¢ekdni neZ? se motor natoci
}

Servo motor ma uvnitf potenciometr, ktery méfi jeho natoceni — to je také divodem, proc se neotoci vic
nez o 180°. Natoceni serva mUZeme tedy ovlivnit ru¢né také pomoci potenciometru, podobné jsme ovladali

jas LED.

#include <Servo.h>
Servo servo;

int potPin = 0;
int poloha;

void setup ()
{
servo.attach(9);

}

void loop ()
{

//zahrnuti knihovny pro ovladani servo motoru
//kazdy motor m& svou proménnou typu Servo
//pin ke kterému je pr¥ipojen potenciometr
//proménnd pro nac¢teni a nastaveni uhlu

//tento motor je pripojen na pin 9

poloha = analogRead (potPin) ; //napéti na potenciometru (0 az 1023)

poloha = map (poloha,
servo.write (poloha);
delay (15);

0, 1023, 0, 180); //p¥evod z 0 az 1023 na 0 az 180
//nastaveni polohy podle potenciometru
//chvilka Cekéani neZ se motor natocli



InfraCerveny senzor

IR senzor pouzivd jako vysila¢ a pfijimac specidlni LED. Neméri, jak daleko objekt je, ale da se
potenciometrem nastavovat citlivost, kam az ,vidi”. Jeho pouziti je jednodussi a v pripadech, kde nam jde
jen o to, zda prekdazka pritomna je, ¢i nikoliv, to staci.

Typicky se senzor pouziva u detekce prekazek roboty, jizdu po ¢are, detekci plamene nebo pohybu (PIR).
Pro detekci plamene a detekci pohybu se kupuje specificky senzor plamene a PIR senzor.

Distance Adjust
IR Power LED
Receiver
( / Vee
4— Gnd
K Out

IR Emitter
LED

Obstacle LED

IR senzor ma tfi piny: GND, Vcc a Signal (datovy) — ten lze pripojit k digitalnimu (hodnota 0 nebo 1)
i analogovému pinu (hodnoty 0 az 1023).

IR SENSOR DIGITAL DIAGRAM IR SENSOR ANALOG DIAGRAM
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Program pro senzor miZe vypadat takto:
int IR = 9;

void setup () {
pinMode (IR, INPUT);
Serial.begin(9600); //inicializace sériového monitoru

}

void loop () |
digitalRead (IR);
Serial.print ("IR hodnota = ");
Serial.println (IR);
delay (2000);



Ultrazvukovy senzor

Senzor vysild zvukové viny a po odrazu od prekazky je opét ptijima. Méfime tedy Cas a ze znamé rychlosti
zvuku 340 m/s ve vzduchu pocéitame vzdalenost prekazky. Pro bézné projekty mizeme pouzit naptiklad
senzor HC-SR04.

"(”E‘g wave

Sender/ > Object
Receiver

original wave

distance r

10 us pulse us / 58 = distance (cm)

Senzory mohou byt i tfipinové, ale HC-SR04 ma Ctyfi piny. Vzdy obsahuji Gnd a Vcc pin.
Tripinovy senzor, napf. PING, ma signalovy pin funkcni jako vstupnii vystupni (INPUT,
OUTPUT). HC-SR04 ma zvlast vystupni (vysilac, Trig) a vstupni (prijimac, Echo). Pfipojujeme
je k digitalnim pintim Arduina.
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/*

KOD PRO ULTRAZVUKOVY SENZOR HC-SR04

*/
#define trigPin 13 // Trigger Pin
#define echoPin 12 // Echo Pin
#define ledMin 11 // Cervena LED na pinu 11
#define ledMax 10 // Zelena LED na pinu 10
int maximumRange = 200; // maximalni vzd&lenost
int minimumRange = 0; // minim&lni vzdalenost
long duration, distance; // VypoCitani vzdalenosti
void setup() {

Serial.begin (9600);

pinMode (trigPin, OUTPUT) ;

pinMode (echoPin, INPUT) ;

pinMode (ledMin, OUTPUT) ;

pinMode (ledMax, OUTPUT) ;

}

void loop() {
digitalWrite (trigPin,
delayMicroseconds (2) ;
digitalWrite (trigPin,
delayMicroseconds (10) ;
digitalWrite (trigPin, LOW) ;
duration pulseln (echoPin, HIGH);
distance (duration/2) / 29.1;

LOW) ;

HIGH) ;

//vypo&itani v cm

zhasneme.

rozsvitime ¢ervenou LED,
Kdyz rozsvitime cervenou,

kde LED rozsvitime a
//
//

// To je misto,
(distance < 4) {
digitalWrite (ledMin, HIGH) ;
digitalWrite (ledMax, LOW) ;
} else if (distance > 200) {
digitalWrite (ledMax,HIGH) ;
digitalWrite (ledMin, LOW) ;

vzdalenost do 4 cm
zelenou musime zhasnout

if

vzdadlenost > 200 cm
¢ervenou musime zhasnout

// rozsvitime zelenou LED,
// KdyZ rozsvitime zelenou,

else { // normdlni provoz, vzdadlenost od 4 do 200 cm, nesviti nic
digitalWrite (ledMin, LOW) ;
digitalWrite (ledMax,LOW) ;
}
if (distance >= maximumRange
Serial.println("Mimo dosah");
}
else {
Serial.print (distance);
Serial.println(" cm");
}
//pockani 500ms
delay (500) ;

distance <= minimumRange) {

Ultrazvukovy senzor je Casto pouZzivany v robotice k vyhnuti se prekazkam. Jinym zajimavym vyuZitim je
¢teni vysky hladiny v nadobé (napf. mnozZstvi srazek) nebo vysky snéhu.
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https://www.instructables.com/id/Ultrasonic-Rainwater-Tank-Capacity-Meter/

