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0.Erste Schritte
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Die Arduino Integrated Development Environment ist die Entwicklungsumgebung und Software der

Arduino Plattform.

In dieser Lektion lernen Sie lhren Computer einzurichten, um Arduino Boards nutzen zu kdnnen.

Die Arduino Software erlaubt es Ihnen Arduinos und andere Entwicklungsplatinen zu
programmieren. Die Software ist verfligbar fiir Windows, Mac und Linux. Der Installationsprozess ist

fur alle Plattformen unterschiedlich.

Arduino IDE herunterladen
Schritt 1: https://www.arduino.cc/en/software aufrufen

Arduino IDE 1.8.19

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to write code
and upload it to the board. This software can be used with any
Arduino board.

Refer to the Getting Started page for Installation instructions.

S0OURCE CODE

Active development of the Arduino software is hosted by GitHub.
See the instructions for building the code. Latest release source
code archives are available here. The archives are PGP-signed so
they can be verified using this gpg key.

DOWNLOAD OPTIONS

Windows Win 7 and newer
Windows ZIP file

Windows app WinB1lor10  Ge

Linux 32 bits
Linux 64 bits

Linux ARM 32 bits
Linux ARM 54 bits

Mac OS5 X 10.10 or newer
Release Notes

Checksums (sha512)

Auf dieser Webseite finden Sie immer die aktuelle Version. Die aktuelle Version ist vermutlich neuer

als die aus dieser Anleitung.
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Schritt 2: Passenden Installer herunterladen

DOWNLOAD OPTIONS

Windows Win 7 and newer
Windows ZIF file

Windows app Win81or10 | Get "2

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux ARM 32 bits
Linux ARM 64 bits

Mac 05 X 10.10 or newer
Release Notes

Checksums (sha512)

,Win 7 and newer” auswahlen, falls Sie nicht die App aus dem Microsoft Store installieren mochten.

Schritt 3: Download Starten

Support the Arduino IDE

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has
been downloaded 58.947.663 times — impressive! Help its
development with a donation.

$3 $5 $10 $25 $50 Other

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

—
‘ o0

Learn more about donating to Arduino.

,Just Download” auswahlen.

Installation unter Windows
1. Installationsdatei starten

arduino-1.8.1%-windows.exe
b
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2. Lizenzbedingungen akzeptieren

@ Arduine Setup: License Agreement — >

Please review the license agreement before installing Arduina. If you
2.0 accept all terms of the agreement, did: I Agree.

l,.:n"NU LESSER. GEMERAL PUBLIC LICEMSE "~
Version 3, 29 June 2007
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc, <htin://fsf.org/>

Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license
document, but changing it is not allowed.

This version of the GMU Lesser General Public License incorporates the terms

and conditions of version 3 of the GMNU General Public License, supplemented

by the additional permissions listed below. -

Cancel | Mullsoft Imstall Syskem v3.0

3. Auf ,Next“klicken
@ Arduing Setup: Installation Options — >

Check the components you want to install and unchedk the components
2.0 you don't want to install. Click Mext to continue.

Select components to install:

Install USE driver

Create Start Menu shaortout
Create Desktop shortout
Associate .ino files

Space reguired: 541.6ME

Cancel | Mullsoft: Install System 3.0 < Back | Mext = I

droid
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4. Installationspfad auswahlen oder ,Install” driicken

your

"Destinatinn Folder

@ Arduine Setup: Installation Folder —

Setup will install Arduing in the following folder. To install in a different
folder, dick Browse and select another folder. Click Install to start the

installation.

pod

Browse,.. |

Space
Space

required: 541.6MB
available: 718,158

Cancel | Mullsoft Install Svstem 3.0

= Back | Install I

5. Installation abwarten

Extract: nio.dl
—

@ Arduing Setup: Installing —

Cancel | Mullsoft: Install System 3.0 < Back Close

6. Arduino USB-Treiber installieren lassen

!!l Windows Security

droid

Would you like to install this device software?

Name: Arduino USB Driver

‘;r Publisher: ArcBotics LLC.

Always trust software from "ArcBotics LLC.". [ Install ] | Don'tlnstall |

decide which device software is safe to install?

@.' You should only install driver software from publishers you trust. How canl
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7. Zuriick zum Desktop und die Verkniipfung der Arduino IDE doppelklicken

&) sketch_feb10a | Arduine 1.8.19 - O >
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_feh10a

1 wvoid setup() { A
2 JS put your setup code here, to run once:
411
& void loop()
T S/ put your main code here, to run repeatedly:
5
W

Arduine Uno auf COMAT

8. Das war die Installation unter Windows.

Installation unter Linux
1. Package extrahieren
2. Install Script starten
Entweder im entpackten Archiv die ,install.sh” starten oder im Terminal zum Dateipfad
navigieren und ,./install.sh” eingeben
3. Die Arduino IDE kann nun gestartet werden. Auf dem Desktop finden Sie die Verkniipfung.

Empfohlen: Wenn Sie ein Ubuntu System nutzen, kénnen Sie stattdessen die Installation (iber das
Software-Center von Ubuntu durchfiihren.
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Arduino Installation unter MacOS
1. Die Installationsdatei ist im Zip-Format. Wenn Sie Safari nutzen, wird der Inhalt automatisch
entpackt. Die Installationsdatei doppelklicken, falls noch nicht bereits installiert, werden Sie
aufgefordert die Java Runtime Library zu installieren.
2. Die Arduino IDE kann nun gestartet werden.
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Bibliotheken hinzufiigen und den seriellen Monitor 6ffnen

Installieren zusatzlicher Arduino Bibliotheken
Sobald Sie sich mit der Arduino IDE vertraut gemacht haben und die integrierten Beispiele
ausprobiert haben, kénnen Sie mit Bibliotheken mehr Potenzial aus Ihrem Arduino Board schépfen.

Was sind Bibliotheken?

Bibliotheken sind Codesammlung um Sensoren, Module, Displays oder Funktionen wesentlich
einfacher programmieren zu kdnnen. Zum Beispiel vereinfacht die integrierte LiquidCrystal.h
Bibliothek die Kommunikation zu LCD Displays, um Zeichenfolgen unkompliziert ausgeben kénnen. Es
gibt tausende zusatzliche Bibliotheken im Internet kostenfrei zum Herunterladen. Die integrierten
Bibliotheken besitzen Beispiele, die Sie unter , Datei — Beispiele” aufrufen kdnnen. Zusatzliche
Bibliotheken miissen heruntergeladen und installiert werden.

Wie installiere ich weitere Bibliotheken?
Fir die Installation von weiteren Bibliotheken gehen wir hier auf die verschiedenen Moglichkeiten
ein.

Bibliotheken mit der Arduino IDE installieren

Seit Version 1.8.0 gibt es den praktischen Library Manager mit dem Sie im Handumdrehen
Bibliotheken suchen, herunterladen und installieren kdnnen. Offnen Sie die Arduino IDE und klicken
Sie im im Reiter ,,Sketch” auf ,,Bibliotheken verwalten...”

&) sketch_feb10a | Arduinc 1.8.19
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Uberprafen/Kompilieren Strg+R
Hochladen Strg+U
sketch_feb10a Hochladen mit Programmer Strg+Umschalt+U
1 void setup Kompilierte Bindrdatei exportieren Strg+Alt+5
2 // put y
2 Sketch-Ordner anzeigen Strg+K
411 Bibliothek einbinden 3 &
: R Datei hinzufagen.. Bibliotheken verwalten... Strg+Umschalt+
T // put your main code here, to run repeatedly: ZIP-Biblicthek hinzufdgen...
@11 Arduine Bibliotheken

Es 6ffnet sich der Library Manager, mit dem Sie Bibliotheken installieren, aktualisieren oder
entfernen kénnen. Gelegentlich werden Sie in der Arduino IDE unten rechts eine Meldung erhalten,
dass fur installierte Bibliotheken Aktualisierungen verfiigbar sind.
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& Biblictheksverwalter X

i | Thema |Alle ~ | | Grenzen Sie Ihre Suche ein...

Arduino Cloud Provider Examples ~

by Arduino
Examples of how to connect various Arduino boards to cloud providers
More info

Arduino Low Power

by Arduino LLC

Power save primitives features for SAMD and nRF52 32bit boards With this library vou can manage the low power states of
newer Arduino boards

More info

Version 12,2 Instalieren

Arduino SigFox for MKRFox1200

by Arduino LLC

Helper library for MKRFox1200 board and ATAB3520E Sigfox module This library allows some high level operations on Sigfox
module, to ease integration with existing projects

More info

Schliefien

.zip Bibliothek importieren
Es kann vorkommen, dass eine Bibliothek nicht im Bibliotheksverwalter zu finden ist. In diesem Fall
muss man auf eine externe Quelle zurlickgreifen und die Bibliothek importieren. Hierzu in der
Arduino IDE unter ,Sketch” zu ,, Bibliothek einbinden” navigieren und ,,.ZIP Bibliothek hinzufiigen...’
anklicken.

@ sketch_feb10a | Arduino 1.8.19

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

l

.ZIP-Bibliothek hinzufiigen...

Uberprifen/Kompilieren Strg+R

Hochladen Strg+U
sketch_feh10a Hochladen mit Programmer Strg+Umschalt+U
1 void setup Kompilierte Binardatei exportieren Strg+Alt+5S
2| // put ¥
3 Sketch-Ordner anzeigen Strg+K 1 ~
i\ Bibliothek einbinden ; A ‘
f void Toop (] Datei hinzufugen... ‘ Bibliotheken verwalten... Strg+Umschalt+|

|

7 // put your main code here, to run repeatedly:

Sie werden aufgefordert mit dem Dateiexplorer eine ZIP Bibliothek zu 6ffnen. Navigieren Sie zum
entsprechenden Dateipfad und wahlen Sie eine ZIP Bibliothek aus.
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@ Bitte eine ZIP-Datei oder einen Ordner mit der Bibliothek auswihlen x

Suchen in: Library il ? -

: Ultrasonic_h

@

Dokumente

8

Dieser PC

@

Netzwerk

Dateiname: Ultrasonic_hc_sr04-0.5.0.7ip
Dateityp: ZIP-Dateien oder Ordner ~ Abbrechen

Wenn die Bibliothek erfolgreich eingebunden wurde, erscheint im Hauptfenster folgende Nachricht:

) sketch_feb10a | Arduino 1.8.19 — O >

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_feh10a

1 woid setup() { ~

2 S/ put your setup code here, to run once:
4}

void loop()

S/ put your main code here, to run repeatedly:

1 ™

a1l

Arduino Uno auf COMI7T
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Nun Kénnen Sie, wie aufgefordert, unter ,Sketch -> Bibliotheken einbinden” nach unten scrollen um
zu schauen ob die Bibliothek aufgelistet wird.

Hinweis: Die Beispiele unter , Datei — Beispiele” tauchen erst nach einem Neustart der Arduino auf.

Bibliotheken manuell installieren

Um Bibliotheken manuell zu installieren, missen Sie die .ZIP Datei entpacken und den Ordner nach

,Dokumente/Arduino/Libraries” kopieren. Wichtig ist, dass der Ordner wie die Bibliothek heiflt und

eine .cpp und .h Datei enthalt. Nach einem Neustart befindet sich die Bibliothek nun ebenfalls unter
,Sketch — Bibliotheken einbinden” in der Liste.

Serieller Monitor

Der serielle Monitor ist ein wichtiger Teil der Arduino IDE, um mit angeschlossenen Microcontrollern
kommunizieren und sich auf Fehlersuche begeben zu kénnen. Mit diesem Werkzeug kénnen Sie ganz
schnell Messwerte ausgeben lassen, dem Arduino befehle erteilen oder Programmfunktionen auf
Fehler Gberprifen.

Eine Verbindung herstellen

& sketch_feb10a | Arduino 1.8.19 - (| X
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

S 40 e

sketch_feh10a

1 wvoid setup() { A
2 // put your setup code here, to run once:

5 void loop()

// put your main code here, to run repeatedly:

Arduino Uno auf COM17

Die Port-Auswahl vom seriellen Monitor funktioniert wie beim Hochladen von Arduino Codes.
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& sketch_feb10a | Arduine 1.8.19 — O >
Datei Bearbeiten Sketch |Werkzeuge Hilfe

Automatische Formatierung Strg+T

Sketch archivieren
sketch_feh10a

Kodierung korrigieren & neu laden
1 wvoid setup() { Bibliotheken verwalten... Strg+Umschalt+|
- // put your 32 Serieller Menitor Strg+Urnschalt+M

1 Serieller Plotter Strg+Umschalt+L

¢ void loop() El WIFIT0T / WiFiNINA Firmware Updater

DUt YO a
// put your m Board: "Arduino Uno" ¥
CHR! Port: "COM18 (Arduino Una)" : Serielle Ports

Boardinformationen holen ~  COMI18 (Arduino Una)

Programmer: "AVRISP mkll" E MNetzwerk-Schnittstellen
Bootloader brennen homeMetRFIDOOT at 172.16.9.131

Arduino Uno auf COM12

Einmal geoffnet sieht er ungefahr so aus:

@ comig - O X
| Senden
Autoscroll [_] Zeitstempel anzeigen Neue Zeile v~ | |9600Baud Ausgabe loschen

Einstellungen des seriellen Monitors
Der serielle Monitor der Arduino IDE hat nur wenige Einstellungen, die aber fir die meisten
Anwendungen ausreichen dirften. Die wichtigste Einstellung ist die baud rate.
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9600 Baud w

9500 Baud [~

19200 Baud
33400 Baud
57600 Baud
74330 Baud
115200 Baud
230400 Baud
250000 Baud W

Mit der baud rate wird die Datenrate in Bit pro Sekunde fiir die serielle Datenlibertragung
festgelegt. Wenn die baud rate falsch eingestellt ist, werden die Daten nicht korrekt angezeigt und
die Kommunikation wird nicht funktionieren. Autoscroll ist sehr praktisch, kann aber bei Bedarf
ausgeschaltet werden.

Vorteile vom seriellen Monitor

Der serielle Monitor ist eine gute und sehr einfache Moglichkeit eine serielle Verbindung mit lhrem
Arduino herzustellen. Wenn Sie sowieso in der Arduino IDE programmieren, liegt es nahe die
integrierten Werkzeuge zu verwenden.

Nachteile vom seriellen Monitor

Durch die dirftigen Einstellungsmoglichkeiten eignet sich der serielle Monitor nicht fir
fortgeschrittene Anwendungen. Die Grenzen bereits sind schnell erreicht, wenn lhre Anwendung
eine nicht aufgefihrte baud rate verlangt.
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1.Grundlagen & Blink Beispiel

O W oy N

DIGITAL (PWM~) = &

® veon g
: e on gl
droid oo

Grundlagen der Inbetriebnahme: Es blinkt!

Herzlich willkommen zu unserem ersten Arduino Projekt bei dem wir durch ein beliebtes, kleines
Beispiel die Grundlagen erldautern, um unser Arduino kompatibles UNO-Board (ber die offizielle
Software anzusteuern.

Fir dieses Projekt basierend auf unserem Arduino Starter Kit benétigen wir folgende Komponenten:

e yourDroid Board + USB-Kabel
e 5mm LED

Bendtigte Software:

e Arduino Software (Download auf Arduino.cc)

Normalerweise brauchten wir noch Jumperkabel, Breadboard und einen Widerstand, fiir den Anfang
reicht jedoch unser Arduino kompatibles UNO-Board und eine 5mm LED.

Auf dem Arduino UNO ist typischer Weise bereits eine LED am Pin 13 eingebaut, dieser Pin besitzt
dadurch den nétigen Widerstand, um eine LED direkt zu betreiben.

AnschlieBen
Wir stecken die LED also einfach mit dem langen Bein (Anode +) in Pin 13 und das kurze Bein
(Kathode -) in den GND-Pin daneben.

Das Ganze sieht dann so aus:
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-
4&
your droid board : :

fritzing
Programmieren

Nachdem wir die Arduino-Software installiert haben, schlie®en wir das yourDroid Board tiber USB
an den Computer an.

Nun 6ffnen wir die Arduino-Software und stellen sicher, dass bei "Werkzeuge - Board" der Arduino
UNO ausgewabhlt ist. und der serielle Port richtig eingestellt ist. Unter Windows ist es meistens Port
"COM 3" oder hoher, denn Port 1-2 sind fiir das System reserviert.

Werkzeuge Hilfe

Automatische Formatierung Strg+T

Sketch archivieren

Kodierung korrigieren & neu laden
Serieller Menitor Strg+Urnschalt+M
Serieller Plotter Strg+Umschalt+L

Boardverwalter...

(W)

Board: "Arduino/Genuino Uno”
Port: "COM3" : Arduino AVR-Boards

Programmer: "AVRISP mkll" 3 Arduine Yn

. . .
Bootloader brennen L

Arduino Duemilanove ar Diecimila

Arduino Mano

Als nachstes stellen wir den richtigen Port ein. Unter Windows ist es meistens Port "COM 3" oder
hoher, denn Port 1-2 sind in der Regel fiir das System reserviert.

Achtung: Der richtige Port auf lhrem System wird vermutlich nicht derselbe wie auf den
Screenshots sein!
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Werkzeuge Hilfe

Automatische Formatierung Strg+T
Sketch archivieren

Kodierung korrigieren & neu laden

Serieller Monitor Strg+Umschalt+ M
Serieller Plotter Strg+Umschalt+L

Board: "Arduino/Genuino Uno" ¥

Port: "COM3"

Serielle Ports

ar

Programmer: "AVEISP mkll" :
v coms

Bootloader brennen

Die Arduino-Software liefert einige Programmbeispiele mit, fur dieses Projekt benutzen wir einfach
das "Blink"-Beispiel.

Flr dieses Beispiel klicken wir oben links auf "Datei" und wahlen unter dem Reiter "Beispiele -
01.Basics - Blink" aus.

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Meu Strg+M
Offnen... Strg+0
Letzte 5ffnen *
Sketchbook ]
Beispiele ; Mitgelieferte Beispiele
Schliefen Strg+W 01.Basics ; AnalogReadSerial
Speichern Strg+5 02.Digital ; BareMinimum
Speichern unter... Strg+Umschalt+5 03.Analog : Elink
o . Communication ; DigitalRead5erial
Seite einrichten  Strg+Umschalt+P
05.Control : Fade
Drucken Strg+P
06.5ensors ; Read&nalogVeltage

Dann offnet sich ein neuer Sketch, welcher hier nochmal mit deutschen Kommentaren versehen
ist:

/*
Blink
Schaltet eine LED fir 1 Sekunde an und fir eine Sekunde aus.

*/

// Die Setup-Funktion wird einmalig nach jedem Start oder Reset
ausgefihrt
void setup() {
// digitaler pin 13 wird als Output deklariert
pinMode (13, OUTPUT) ;
}
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// Die Loop-funktion wird immer und immer wieder ausgefithrt
void loop () {

digitalWrite (13, HIGH); // Schaltet die LED an (HIGH ist die
Spannungsversorgung)

delay (1000) ; // 1000 ms (= 1 Sekunde) Verzdgerung

digitalWrite (13, LOW):; // Schaltet die LED aus indem die
Spannungsversorgung auf LOW gesetzt wird

delay (1000); // 1 Sekunde Verzdgerung

}

Dieses kleine Programm laden wir nun auf unser Board, indem wir auf die Schaltflache klicken:

Im unteren Bereich kdnnen Sie den Fortschritt des Vorgangs verfolgen. Der Sketch wird zunachst
kompiliert, damit der Code in ein geeignetes Format zur Ubertragung konvertiert wird.

Arduino Uno auf COM18

Im Anschluss wird der Sketch hochgeladen, die anderen LEDs auf dem Board sollten wahrend dem
Upload flackern.

Das Maximum sind 3

2039 Bytes fiur

Dyte

Arduino Uno auf COM18

Fehlerbehebung

Die folgende Fehlermeldung bedeutet, dass das Board nicht angeschlossen ist.

avrdude: ser_send(): write error: sorry no info avail Fehlermeldungen kopieren

Arduino Uno auf COM18

Mogliche Fehlerursachen und Lésungen

¢ Board nicht angeschlossen. Manchmal hilft es auch einen anderen USB-Port auszuprobieren.
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o Treiber nicht richtig installiert. In diesem Fall miissen Sie im Gerdte-Manager Ihr Arduino finden
und im Fenster ,Eigenschaften” den Treiber deinstallieren und anschlieBen neu installieren.

o Falscher Port ausgewahlt. In der Arduino IDE unter ,Werkzeuge" den Port erneut iiberpriifen.

o Falsches Board ausgewahlt. In der Arduino IDE unter ,Werkzeuge" das Board erneut
iiberpriifen.

expected ' before '} token Fehlermeldungen kopieren

Arduino Uno auf COM12

Diese Fehlermeldung wird jeder frilher oder spater erhalten. In der Programmiersprache von
Arduino muss hinter jeder Zeile, also jedem Befehl ein Semikolon ,,;“ stehen. Andernfalls bricht
die Kompilierung ab und erzeugt diese Fehlermeldung.

Losung: Die entsprechende Zeile wird in der Arduino rot hinterlegt und kann korrigiert werden.

Ergebnis

Wenn alles funktioniert hat, blinkt unsere LED im 1-Sekunden-Takt. Als ndchstes kdnnen wir mal
die Verzogerungen andern und die LED schneller oder langsamer blinken lassen.

@ Blink | Arduino 1.8.19 - (] X
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

die LED aus indem die Spannungsversorgung auf LOW gesetzt w

d e , LOW); /
d : // 1

nde Verzdgerung

Arduino Uno auf COM18
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Viel Spal® beim Ausprobieren!

Roboter-Bausatz-Shop

Romerstadt 2-4

by anzado GmbH 20
66121 Saarbriicken

www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid

2.Lauflicht mit 8 LEDs

Benotigte Komponenten
e 1x UNO R3 kompatibles Board
e 1x USB-Kabel
e TIxBreadboard
e 8x5mm LED
e 8x Jumper Kabel
e 8x220 Ohm Widerstand
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Hinweise zum Breadboard

BUS

(Horizontal
verbunden)

Terminal Nicht verbunden!

(Vertikal
verbunden)

Die Kontakt-Terminals des Breadboards sind vertikal miteinander verbunden und werden zum
AnschlieBen von Komponenten verwendet.

Die Verteiler-Terminals ( + / -) sind waagerecht miteinander verbunden und bei den meisten
Aufbauten flr die Stromversorgung reserviert.

Eine beliebte Fehlerquelle bei Einsteigerprojekten sind Breadboards bei denen der Kontakt des
Anschluss-Terminals in der Mitte unterbrochen ist, dieser ist meistens durch eine Liicke
gekennzeichnet und sollte fiir den Anfang immer mit einem Kabel oder Draht tiberbriickt werden.
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fritzing

LEDs in elektronischen Schaltungen
Die Standard 5mm Leuchtdioden sind die am haufigsten verwendeten LEDs in elektronischen
Schaltungen.

Man findet Sie in verschiedensten Farben auch in sdmtlichen Hobbyprojekten und Tutorials wieder.
Sie beginnen bei 8-12mA zu leuchten und erreichen bei ca. 20mA ihre volle Helligkeit. Diese LEDs
mussen immer mit Vorwiderstanden betrieben werden, in unserem Beispiel verwenden wir 220 Ohm
Vorwiderstdnde.

Wieso werden Vorwiderstande benatigt?

Da diese Leuchtdioden sehr empfindlich auf den Durchlassstrom reagieren, muss dieser mit Hilfe von
Widerstanden begrenzt werden - auch wenn die Betriebsspannung der Durchflussspannung
entspricht. Der Vorwiderstand dient zum Begrenzen der Spannung und des Stroms, der durch die
LED fliel3t.

Ohne den Vorwiderstand wiirde die LED zunachst warm werden und anschliefend durchbrennen.
Die LED muss sich nicht zwangslaufig sofort zerstéren, aber da ein warmer Halbleiter besser leitet, ist
es nur eine Frage der Zeit, bis der Stromanstieg zu viel flr unsere kleine LED wird.

Wie man den Vorwiderstand berechnet, konnen Sie auf der Webseite des Elektronik-Kompendiums
im Detail nachlesen.
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.{_ -

LED- Polaritat und Schaltzeichen

Anode + Kathode -

Bitte die Polung der LED beachten: Langes Beinchen Anode (+), kurzes Beinchen Kathode (-)

Code
int timer = 100; // Verzoegerung
void setup () {

// Schleife um pin 2 bis 9 als Output zu deklarieren:
for (int LED PIN = 2; LED PIN < 10; LED PIN++) {
pinMode (LED_PIN, OUTPUT) ;
}
}

void loop () {
// Schleife vom niedrigsten zum hoechsten Pin:
for (int LED_PIN = 2; LED_PIN < 10; LED_PIN++) {
// LED einschalten:
digitalWrite(LED_PIN, HIGH) ;
delay (timer) ;
// LED ausschalten:
digitalWrite (LED PIN, LOW);
}

// Schleife vom hoechsten zum niedrigsten Pin:
for (int LED PIN = 8; LED PIN >= 2; LED PIN--) ({
// LED einschalten:
digitalWrite (LED PIN, HIGH);
delay (timer) ;
// LED ausschalten:
digitalWrite (LED PIN, LOW);

Der Code basiert auf dem Arduino Beispiel fur die for-Schleife. Wie das mit dem Hochzahlen der
Parameter funktioniert, ist in der Dokumentation auf der offiziellen Arduino Webseite erklart.
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Ergebnis

Die LEDs sollten jetzt nacheinander aufleuchten. Dieser Aufbau eignet sich perfekt fiir
Knightriderfans, nerdige Geschenke und Effekte im Modellbau!
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3. Taster

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e Breadboard
e Taster
e 5mmLED
e 1k Widerstand (Band: braun-Schwarz-Rot-braun)
e 220 Ohm Widerstand (Band: Rot-Rot-Schwarz-Schwarz-braun)
e 4Jumperkabel

Was sind elektronische Taster?

Ein Taster, auch Knopf oder Button genannt, ist ein Bedienelement, das bei Betatigung auslost (Ein)
und beim Loslassen wieder in den Ursprungszustand zuriickkehrt (Aus). Ein Taster ist nur ,,Ein“,
solange die Taste gedriickt wird.

Wie funktioniert ein Taster?
Die Pins sind paarweise verbunden 1-3 und 2-4. Bei Betatigung des Schalters wird der Kontakt in der
Mitte geschlossen und der Strom kann flieRen.
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1 2

—

3 4 3

Taster offen LED aus

1 2
3 4 3 4
Taster gedrickt LED an
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Anschlussplan
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Hinweis zur Schaltung: Ohne den 10k ,,Pull-Down“-Widerstand kann es sein, dass die LED
verriicktspielt. Das liegt daran, dass der Pin vom Taster in einem , float“-Zustand ist und eine Serie
von Nullen und Einsen ausgibt. Durch den ,,Pull-Down“-Widerstand wird das Signal auf ,low” (Masse)
gezogen, bis der Taster betatigt wird.
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Code fiir Arduino

const int tasterPin = 2;

const int ledPin = 7;

int buttonState = 0; // Variable um den Taster-Status einzulesen
void setup() {

pinMode (ledPin, OUTPUT) ;
pinMode (tasterPin, INPUT);
}

void loop () {
buttonState = digitalRead(tasterPin); // Auslesen vom Taster-Status

// Check ob der Taster gedriickt wird
if (buttonState == HIGH) {
// wenn ja, LED einschalten
digitalWrite (ledPin, HIGH) ;
} else {
// ansonsten, LED ausschalten
digitalWrite (ledPin, LOW) ;
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4.DHT11 Temperatursensor

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e DHT11 Modul
e 3 Dupontkabel Buchse-Stecker

Uberblick DHT11 Temperatur- und Luftfeuchtigkeits-sensor

Dieses DHT11 Sensormodul eignet sich ideal zur Uberwachung der Temparatur und relativen
Luftfeuchtigkeit in Wohnraumen. Der Sensor misst Temperaturen von 0°C bis 50°C mit einer
Genauigkeit von +-2°C und die Luftfeuchtigkeit von 20% bis 95% mit einer Genauigkeit von +-5%.

Das DHT11 Modul wird mit nur 3 Pins verkabelt und arbeitet mit 3V bis 5V. Es lasst sich besonders
leicht an einen Arduino anschlieRen, um schnell und unkompliziert Messwerte ermitteln zu kénnen.
In der Bibliotheken-Verwaltung der Arduino-Software sind bereits standartmallig mehrere
Bibliotheken mit Beispielcode zur Installation verfiigbar, so kénnen Sie den DTH11 Sensor in
kiirzester Zeit in Betrieb nehmen.

DHT11 vs DHT?22
Als Alternative bietet sich der etwas teurere DHT22 Sensor an, welcher gréBere Messbereiche
erkennen, genauer und zwei Mal pro Sekunde messen kann.

Falls Sie sich fragen, welcher Sensor der richtige fiir Ihr Projekt ist, haben wir hier eine kleine
Ubersicht zusammengestellt.

Vergleichswert DHT11 DHT22
Reichweite (Temperatur) 0-50°C -40 — 80°C
Genauigkeit (Temperatur) +-2°C +-0.5°C
Reichweite (Luftfeuchtigkeit) 20-95% 0-100%
Genauigkeit (Luftfeuchtigkeit) +-5% +-2%
Messintervall 1000 Millisekunden 500 Millisekunden
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Als Fazit kann man sagen, dass der DHT22 auf ganzer Linie punktet, auller dem Preis. Trotzdem ist
der DHT11 der beliebteste Temperatursensor fiir Microcontroller-Projekte, da er sehr glinstig, genau
und stromsparend ist.

Anschlussplan

.& e
your droid HSJelIge] ' °

fritzing
DHT11 Arduino
S (Datenleitung) Pin 2
VCC (Stromversorgung 3-5V) 5V
- (GND) GND

DHT Sensor Library installieren

Um die ermittelten Messwerte ganz einfach in C° auszugeben, verwenden wir die DHT Bibliothek. Die
Installation erfolgt unkompliziert iber die Arduino IDE. Die Bibliothek kann auch fiir andere DHT-
Sensoren verwendet werden.
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1. Bibliotheken verwalten aufrufen
E-S_lc_elzti:_ﬁ?Werl:zeuge Hilfe

Uberprifen/Kompilieren Strg+R
Hochladen Strg+U
Hochladen mit Programmer Strg+Umschalt+U

Kompilierte Binardatei exportieren Strg+Alt+S

Sketch-Ordner anzeigen Strg+K

Datei hinzufagen...

main code here, to run repeatedly: | ZIP-Bibliothek hinzufigen...

2. Nach DHT11 suchen und die DHT Sensor Library installieren

dht11

DHT sensor library
by Adafruit Version 1.4.0 INSTALLED

Arduino library for DHT11, DHT22, etc Temp & Humidity Sensors Arduino library for DHT11, DHT22, etc Temp & Humidity

Code fiir Arduino

Den Code finden Sie ebenfalls unter ,, Datei —Beispiele —-DHT". Sie miissen nur den DHT11 statt dem
DHT22 auskommentieren.

// Example testing sketch for various DHT humidity/temperature sensors
// Written by ladyada, public domain

// REQUIRES the following Arduino libraries:

// - DHT Sensor Library: https://github.com/adafruit/DHT-sensor-library
// - Adafruit Unified Sensor Lib:

https://github.com/adafruit/Adafruit Sensor

#include "DHT.h"

#define DHTPIN 2 // Digital pin connected to the DHT sensor
// Feather HUZZAH ESP8266 note: use pins 3, 4, 5, 12, 13 or 14 --
// Pin 15 can work but DHT must be disconnected during program upload.
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// Uncomment whatever type you're using!

#define DHTTYPE DHT11 // DHT 11

//#define DHTTYPE DHT22 // DHT 22 (AM2302), AM2321
//#define DHTTYPE DHT21 // DHT 21 (AM2301)

// Initialize DHT sensor.
DHT dht (DHTPIN, DHTTYPE) ;

void setup() {
Serial.begin (9600) ;
Serial.println (F("DHTxx test!"));

dht.begin();
}

void loop () {
// Wait a few seconds between measurements.
delay (2000) ;

// Reading temperature or humidity takes about 250 milliseconds!

// Sensor readings may also be up to 2 seconds 'old' (its a very slow
sensor)

float h = dht.readHumidity();

// Read temperature as Celsius (the default)

float t = dht.readTemperature();

// Read temperature as Fahrenheit (isFahrenheit = true)

float £ = dht.readTemperature (true);

// Check if any reads failed and exit early (to try again).

if (isnan(h) || disnan(t) || disnan(f)) {
Serial.println(F("Failed to read from DHT sensor!"));
return;

}

// Compute heat index in Fahrenheit (the default)
float hif = dht.computeHeatIndex (f, h);

// Compute heat index in Celsius (isFahreheit = false)
float hic = dht.computeHeatIndex(t, h, false);

Serial.print (F("Humidity: "));
Serial.print (h);
Serial.print (F("% Temperature: "));
Serial.print(t);
Serial.print (F("°C "));
Serial.print (f);
Serial.print (F("°F Heat index: "));
Serial.print (hic)

(

Serial.print (F("°C "));
Serial.print (hif);
Serial.println(F("°F"));
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Auslesen mit dem seriellen Monitor

Zum Aufrufen des seriellen Monitors klicken wir auf dieses Symbol

DO ITYOURSELF

Ecke der Arduino IDE, oder navigieren zu Werkzeuge -> Serieller Monitor

Werlaeuge | Hilfe

Automatische Formatierung Strg+T

Sketch archivieren

Kodierung korrigieren & neu laden

Serieller Monitor Strg+ Umschalt+M|
Serieller Plotter Strg+Umschalt+L

Hier bekommen wir dann die vom Sensor erfassen Messwerte angezeigt:

your

droid

in der rechten, oberen

@ comiz

O X

Senden

*F °F
Humidity: 31.
DHTxx test!
Humidity: 31.
Humidity: 30.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.
Humidity: 31.

00g

00%
00%
00%
oog
oog
oog
00g
00%
00%
00%
00%
oog

Temperature:

Temperature:
Temperature:
Terperature:
Temperature:
Temperature:
Temperature:
Temperature:
Temperature:
Temperature:
Temperature:
Terperature:
Temperature:

22.

22.
22.
22.
22.
22.
22.
22.
22.
22.
22.
22.
22.

S0°C

q0°c
ga0°c
g0°C
g0°C
g0°C
g0°C
g80°C
g0°C
gocc
ga0°c
70°C
60°C

73.

73.
73.
73.
73.
73.
73.
73.
73.
73.
73.
2.
T2.

22°F

22°F
22°F
22°F
04°F
22°F
04°F
04°F
04°F
04°F
22°F

[ ]
[=E =
a

e |

Heat

Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat
Heat

index:

index:
index:
index:
index:
index:
index:
index:
index:
index:
index:
index:
index:

22

22.
22.
22.
L8450
22.
21.
2l.
21.
LG4°C
22.
21.
21.

21

21

L05°C

a5°c
03°c
05°C

05*C
94°C
94°C
94°C

05°c
83°C
T2°C

7l.

71.
71.
71.
71.
T1l.
T1l.
7l.
71.
71.
71.
71.
71.

TO*F

TO°F
&5°F
TO°F
S0°F
TO°F
S0°F
S50°F
50°F
S0°F
TO°F
30°F
10°F

Autoscroll [ ] Zeitstempel anzeigen

Meue Zeile

L

9600 Baud

L

Ausgabe lGschen

Wichtig ist, dass das angeschlossene Board korrekt eingestellt ist (wie beim Hochladen von
Programmen) und die Baudrate auf 9600 eingestellt ist.
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5.RGB LED-Modul

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e RGB LED Modul
e 4 Dupontkabel Buchse-Stecker

Funktionsweise

Dieses Modul besteht aus einer 5mm RGB LED und drei 150 Ohm Vorwiderstanden. Die einzelnen
Farbkanale werden (ber drei Pins per PWM angesteuert. Weitere Farben werden durch Mischen der
primaren Farben erreicht.
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Anschlussplan
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fritzing
R Pin 11
B Pin 10
G Pin 9
- GND

Code fiir Arduino

Mit diesem Code leuchtet die RGB LED pulsierend in Rot, Griin und Blau auf. Die PWM-Werte des
roten, griinen und blauen Pins werden schrittweise erhdht und verringert, wodurch die RGB LED die
verschiedenen Farben durchlauft.

#define RGB _ROT 11 // Pin fuer die rote LED
#define RGB_GRUEN 10 // Pin fuer die gruen LED
#define RGB_BLAU 9 // Pin fuer die blaue LED
void setup ()

{

pinMode (RGB_ROT, OUTPUT) ;

pinMode (RGB_GRUEN, OUTPUT) ;

pinMode (RGB_BLAU, OUTPUT) ;

}

void loop ()

{

int i;

for (i=255; i>0 ;i--)

{

analogWrite (RGB_ROT, 1i);

analogWrite (RGB_GRUEN, O0);

analogWrite (RGB_BLAU, 0);

delavy (4);
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}

delay(500); // RGB LED rot aufleuchten lassen
for (i=255; i>0; i--)

{

analogWrite (RGB_ROT, 0);

analogWrite (RGB_GRUEN, 1);

analogWrite (RGB_BLAU, 0);

delay (4);

}

delay (500); //RGB LED gruen aufleuchten lassen
for (i=255; i>0; i--)

{

analogWrite (RGB_ROT, 0);

analogWrite (RGB_GRUEN, O0);

analogWrite (RGB_BLAU, 1i);

delay (4);

}

delay(500); // RGB LED blau aufleuchten lassen
}
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6.Buzzer

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e Buzzer
e Breadboard
e 2 Jumperkabel
e Optional: 150 Ohm Widerstand

Grundlagen Buzzer

Ein Buzzer oder auf Deutsch "Summer", ist ein elektrisches Bauteil fiir akustische Signale. Mit einem
Buzzer kbnnen Sie einen Summ- oder Piepton erzeugen. Sie werden haufig in Computern, Druckern,
Kopierern, Alarmanlagen, Spielzeugen und anderen elektronischen Geraten verwendet.

Es gibt zwei Arten von Buzzer, aktive und passive Buzzer. Der Unterschied liegt nicht in der
Stromversorgung, sondern in der Oszillation des Tons.

Links aktiver Buzzer; Rechts passiver Buzzer

Der aktive Buzzer besitzt einen Oszillator, der auf einer festgelegten Frequenz schwingt und somit
einen festgelegten Ton ausgibt.

Der passive Buzzer besitzt keinen Oszillator und benétigt eine 2-5 KHz Sinuswelle, um durch die
Schwingung einen variablen Ton zu erzeugen.
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Buzzer Arduino

+ Pin 9
- GND
Optional kann noch ein 150 Ohm Widerstand zwischen Pin 9 und + gesetzt werden.

Code fiir Arduino
Aktiver Buzzer

fritzing

int buzzer = 9; // Buzzer Pin

void setup ()

{

pinMode (buzzer, OUTPUT) ;

}

void loop ()

{

digitalWrite (buzzer,HIGH); // Ton an
delay (1000);

digitalWrite (buzzer,LOW); // Ton aus
delay (1000) ;

}

Passiver Buzzer

const int buzzer = 9;
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void setup () {

pinMode (buzzer, OUTPUT);
}
void loop () {

tone (buzzer, 1000); // Sende 1KHz Tonsignal

delay (1000) ; // 1 sec Pause
noTone (buzzer) ; // Ton stoppen
delay(1000) ; // 1 sec Pause

In den beiden Codes sieht man nochmal deutlich die unterschiedliche Funktionsweise.

Beim aktiven Buzzer wird einfach eine Spannungsquelle angelegt (Pin auf High), um einen Ton zu
erzeugen.

Beim passiven Buzzer kann mit der tone-Funktion die gewtlinschte Frequenz in KHz ausgegeben
werden.

Bonus - Super Mario Theme Song mit passivem Buzzer
Hinweis: Hier wird der Buzzer nicht an Pin9, sondern an Pin 3 angeschlossen.

Quelle: https://create.arduino.cc/projecthub/jrance/super-mario-theme-song-w-piezo-buzzer-and-
arduino-lcc2e4
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7.LED mit Potentiometer dimmen
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Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e Potentiometer
e Breadboard
e 6 Jumperkabel
e 220 Ohm Widerstand
e 5mmLED

Ubersicht

Ein Potentiometer (kurz Poti) ist ein Widerstand, der mechanisch verandert werden kann. Das
Drehpotentiometer besteht aus einer Bahn mit Widerstandsmaterial und einem beweglichen
Abgreifkontakt (auch Schleifer oder Wischer genannt). Potentiometer werden oft fir manuelle
Regelungen eingesetzt, die stufenlos erfolgen sollen. Einsatzbeispiele waren Lautstarkeregler,
Drehzahlregler, Dimmer.

In unserem Beispiel verwenden wir ein Drehpotentiometer (Drehregler) um die Helligkeit einer LED
zu dimmen. Das Potentiometer besitzt 3 Pins, die dufReren sind fir Anfang und Ende der
Widerstandsbahn und der mittlere Pin ist der Mittelabgriff, von dem unser Arduino Board eine
variable Spannung erhilt.
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PANEL MOUNT POT 10KQ TRIM POT10KQ FUNCTIONAL DIAGRAM SCHEMATIC SYMBOL
Resistive
Wiper turns |~ material
with dial |~
1 o-\/W\,-o3
i} 2 3 I
1 2 3 2
Wiper contact Wiper contact Wiper contact Wiper contact

Abbildung 1 Beispiele und Funktionsweise verschiedener Potentiometer. Bildquelle
https://makeabilitylab.github.io/physcomp/arduino/potentiometers.html

Anschlussplan
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Code fiir Arduino
Mit diesem Code konnen Sie die Helligkeit der LED stufenlos liber das Potentiometer regulieren.

int eingang= AQ0;
int LED = 9;
int sensorwert = 0;

void setup() //Hier beginnt das Setup.
{

pinMode (LED, OUTPUT) ;

}

void loop ()

{

sensorwert =analogRead (eingang) ;

analogWrite (LED, map (sensorwert,0,1023,0,255));
}

Da das Potentiometer mit Werten zwischen 0 (0V) und 1023 (5V) arbeitet, benutzen wir die map-
Funktion, um die LED mit einem PWM-Wert zwischen 0 und 255 anzusteuern.
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8.Schrittmotor

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e 28BYJ48 Schrittmotor
e ULN2003 Treiberplatine

Was ist ein Schrittmotor?

Ein Schrittmotor ist ein elektromechanischer Motor, der elektrische Impulse in genaue
Positionierungen umsetzt. Eine volle Rotation wird in Schritte unterteilt, bei unserem 28BYJ-48
Schrittmotor sind 2038 Schritte eine volle Umdrehung. Die Welle des Schrittmotors bewegt sich
schrittweise durch ein rotierendes, elektromagnetisches Feld, welches durch Spulen erzeugt wird.
Dadurch kann man ohne Feedback vom Schrittmotor jederzeit die genaue Position bestimmen.

Anwendungsbereiche des Schrittmotors

Schrittmotoren besitzen ein hohes Haltemoment bei niedrigen Geschwindigkeiten, was sie ideal fiir
Anwendungen macht, bei denen es auf schnelle und prazise Bewegungen ankommt. Schrittmotoren
werden in der Industrie vor Allem in automatisierten Prozessen, Robotik und Feinmechanik
verwendet. Im privaten Sektor befinden sie sich in alltéglichen Elektronikgeraten wie Druckern, DVD-
oder Blueray-Laufwerken.

Wie wird ein Schrittmotor angesteuert?

Die Steuerung von Schrittmotoren erfolgt Gber elektrische Impulse mit einer bestimmten Frequenz,
Sequenz und Lange. So wird bestimmt wie schnell, wie viele Schritte und in welche Richtung der
Schrittmotor sich drehen soll. Der Treiber Gbersetzt die Impulse vom Controller und versorgt den
Schrittmotor mit Spannung.
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Controller Treiber Schrittmotor

Spannung

Impuls (Sinuswelle)

Anschliisse

4, Orange o—
Coil 1

5. Redo—
+5V

1. Blue
Coil 4

4. Coil 1 (Orange)

.+5V (Red)
1. Coil 4 (Blue)

1 Anschliisse vom Schrittmotor

Step indicator LEDs

Stepper Motor
* Connector

On / Off Jumper

DC Power (5-12 V)

Signal from micro -
controller (Arduino
digital pins)

2 Anschliisse der Treiberplatine ULN2003
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Anschlussplan

fritzing
ULN2003 Platine Arduino
IN1 Pin 8
IN2 Pin 9
IN3 Pin 10
IN4 Pin 11
+ 5v
- GND

Hinweis: Man kann die Stromversorgung fiir den Schrittmotor vom Arduino nehmen, verliert aber
Leistung und Genauigkeit. Zum Ausprobieren in Ordnung, aber fiir richtige Projekte empfehlen wir ein
5V Netzteil + Adapter.
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5V Netzteil (empfohlen)

fritzing
Wenn eine externe Stromversorgung (5-12V) benutzt wird, muss der Power-Jumper gesetzt werden!

Schaltplan

Schrittmotor
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Code mit Stepper.h Bibliothek
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#include <Stepper.h>

// Anzahl der Schritte pro Umdrehung
#define STEPS 2038

// Motorgeschwindigkeit in RPM
#define MOTOR RPM 6

Stepper stepper (STEPS, 8, 10, 9, 11); // Motor Pins

void setup ()
{
}

void loop ()

{
stepper.setSpeed (MOTOR RPM) ;
stepper.step (STEPS) ;
delay (1000) ;

stepper.setSpeed (MOTOR RPM) ;
stepper.step (-STEPS) ;

Code ohne Stepper.h Bibliothek

// Quelle:

https://github.com/NikodemBartnik/ArduinoTutorials/tree/master/28BYJ-48

#define STEPPER PIN 1 8
#define STEPPER PIN 2 9
#define STEPPER PIN 3 10
#define STEPPER PIN 4 11
int step number = 0;
void setup() {

pinMode (STEPPER PIN 1, OUTPUT);
pinMode (STEPPER PIN 2, OUTPUT);
pinMode (STEPPER PIN 3, OUTPUT)
pinMode (STEPPER PIN 4, OUTPUT)

’

’

}
void loop () {

OneStep (false);
delay(2);

void OneStep (bool dir) {
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if(dir) {

switch (step number) {

case 0:

digitalWrite (STEPPER PIN 1,
digitalWrite (STEPPER PIN 2,
digitalWrite(STEPPER_PIN_3,
digitalWrite (STEPPER PIN 4,
break;

case 1:

digitalWrite (STEPPER PIN 1,
digitalWrite (STEPPER PIN 2,
digitalWrite(STEPPER_PIN_3,
digitalWrite (STEPPER PIN 4,
break;

case 2:

digitalWrite (STEPPER PIN 1,
digitalWrite (STEPPER PIN 2,
digitalWrite(STEPPER_PIN_3,
digitalWrite (STEPPER PIN 4,
break;

case 3:
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
break;

STEPPER PIN 1,
STEPPER PIN 2,
STEPPER PIN 3,
STEPPER PIN 4,

—~ e~~~

lelse(
switch (step number) {
case O:
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
break;
case 1:
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
break;
case 2:
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
break;
case 3:
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite

STEPPER PIN 1,
STEPPER PIN 2,
STEPPER PIN 3,
STEPPER PIN 4,

—~ e~~~

STEPPER PIN 1,
STEPPER PIN 2,
STEPPER PIN 3,
STEPPER PIN 4,

—~ e~~~

STEPPER PIN 1,
STEPPER PIN 2,
STEPPER PIN 3,
STEPPER PIN 4,

—~ e~~~

STEPPER PIN 1,
STEPPER PIN 2,
STEPPER PIN 3,
STEPPER PIN 4,

—~ e~~~

}

step number++;
if (step number > 3){
step number = 0;

HIGH) ;
LOW) ;
LOW) ;
LOW) ;

LOW) ;
HIGH) ;
LOW) ;
LOW) ;

LOwW
LOwW
LOwW
HIG

T~ ~— ~—

NI
~

LOW) ;
LOW) ;
HIGH) ;
LOW) ;

LOW) ;
HIGH) ;
LOW) ;
LOW) ;

HIGH) ;
LOW) ;
LOW) ;
LOW) ;
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9.DS1302 Echtzeituhrmodul (RTC)

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e Echtzeituhr-Modul (RTC)
e Jumperkabel Buchse-Stecker

Einleitung

Das DS1302 RTC-Modul ist ein gilinstiges Echtzeituhrmodul fiir verschiedenste DIY-Elektronik
Projekte. Es zahlt Sekunden, Minuten, Stunden, Tage, Wochentage, Monat und Jahr und Schaltjahre.
Es ist sehr einfach in der Handhabung und kann durch Arduino Bibliotheken im Handumdrehen in
vorhandene Projekte implementiert werden.

Es eignet sich ideal fiir Microcontroller Projekte mit Arduino und Raspberry Pi. Solche RTC-Module
findet man in allen Projekten, die einen synchronen Zeitablauf benétigen. Sie werden besonders oft
in digitalen Uhren, Kalendern oder Wetterstationen benutzt.

Wozu wird das DS1302 RTC-Modul benétigt?

Das Modul wird benétigt, um unserem Arduino ein genaueres Zeitgefiihl zu ermdglich. Der Arduino
nimmt Zeit nur mit der Millis() Funktion wahr, es zahlt also die Millisekunden seit dem letzten
Neustart. Dies sorgt fiir zweierlei Probleme:

e Nach etwa 50 Tagen lduft die Zahl liber und startet wieder bei Null.
e Durch UnregelmaRigkeiten im Frequenztakt vom Quarz entstehen schnell Abweichungen von
mehreren Sekunden.

Diese Nachteile von der Zeiterfassung mit dem Arduino kénnen mit dem DS1302 RTC-Modul
umgangen werden.

Wozu dient die Batteriehalterung vom DS1302 RTC-Modul?
Die CR2032 Knopfzelle ist optional und dient dazu, dass der DS1302 RTC-Chip auch ohne
Stromversorgung weiterldauft und die Uhrzeit beibehalt.
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Nachteile gegeniiber dem teureren DS3231 RTC-Modul
o Weniger prazise
e Ansteuerung iiber 3-Wire SPI statt 12C (bendtigt mehr Pins)
e Kein Ladeschaltkreis fiir die Batterie

Anschlussplan
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RTC-Modul Arduino
VCC (Stromversorgung 2-5V) 3.3V
GND (Masse Pin) GND
CLK (Clock Pin) D5
DAT (Data Pin) D4
RST (Reset Pin) D2
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Code fiir Arduino

Fir diesen Beispielcode wird die Bibliothek ,,RTC by Makuna“ verwendet. Der Code bendtigt keine
manuelle Eingabe und nimmt als Startpunkt die Uhrzeit des Kompiliervorgangs.

// CONNECTIONS:

// DS1302 CLK/SCLK --> 5

// DS1302 DAT/IO --> 4

// DS1302 RST/CE —--> 2

// DS1302 vVCC --> 3.3v - b5v
// DS1302 GND --> GND

#include <ThreeWire.h>
#include <RteDS1302.h>

ThreeWire myWire(4,5,2); // 10, SCLK, CE
RtcDS1302<ThreeWire> Rtc (myWire) ;

void setup ()

{
Serial.begin (57600) ;

Serial.print ("compiled: ");
Serial.print(_DATE );
Serial.println( TIME );

Rtc.Begin () ;

RtcDateTime compiled = RtcDateTime( DATE , TIME );
printDateTime (compiled) ;
Serial.println{();

if (!Rtc.IsDateTimeValid())
{

// Common Causes:

// 1) first time you ran and the device wasn't running yet
// 2) the battery on the device is low or even missing
Serial.println("RTC lost confidence in the DateTime!");

Rtc.SetDateTime (compiled) ;
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if (Rtc.GetIsWriteProtected())

{
Serial.println("RTC was write protected, enabling writing now");
Rtc.SetIsWriteProtected(false);

}

if (!Rtc.GetIsRunning())

{
Serial.println("RTC was not actively running, starting now");
Rtc.SetIsRunning (true) ;

}

RtcDateTime now = Rtc.GetDateTime () ;
if (now < compiled)
{
Serial.println("RTC is older than compile time! (Updating
DateTime) ") ;
Rtc.SetDateTime (compiled) ;
}
else if (now > compiled)
{
Serial.println("RTC is newer than compile time. (this is
expected) ") ;
}
else 1if (now == compiled)
{
Serial.println("RTC is the same as compile time! (not expected
but all is fine)"):;
}
}

void loop ()

{
RtcDateTime now = Rtc.GetDateTime () ;

printDateTime (now) ;
Serial.println{();

if (!'now.IsValid())
{
// Common Causes:
// 1) the battery on the device is low or even missing and the
power line was disconnected
Serial.println("RTC lost confidence in the DateTime!");

}

delay(10000); // ten seconds
}

#define countof (a) (sizeof(a) / sizeof(al[0]))

void printDateTime (const RtcDateTimes& dt)
{
char datestring[20];

snprintf P(datestring,
countof (datestring),
PSTR("%02u/%02u/%04u %02u:%02u:%02u"),
dt.Month (),
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dt.Day (),
dt.Year (),
dt.Hour (),
dt.Minute (),
dt.Second () );
Serial.print (datestring);

Ergebnis
Nachdem der Code hochgeladen wurde, kdnnen Sie den Seriellen Monitor 6ffnen und die Uhrzeit
ablesen.

& coms — O b4

| Senden

01/2compiled: Jan 21 202213:54:38
0172172022 13:54:38

BIC is newer than compile time. (this is expected)
0172172022 13:55:27

0172172022 13:55:37

0172172022 13:55:47

01/21/2022 13:55:57

01/21/2022 13:56:07

01/21/2022 13:56:17

0172172022 13:56:27

0172172022 13:56:37

0172172022 13:56:47
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10. Servomotor

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO kompatibles Board + USB-Kabel
e SG90 Micro Servomotor
e Breadboard
e Jumperkabel Stecker-Stecker
e Potentiometer oder Joystick

Einleitung

In dieser Anleitung zeigen wir anhand der Servo.h Bibliothek wie man einen Servomotor mit einem
Arduino kompatiblem Board ansteuert. Servomotoren sind sehr vielseitig einsetzbar, sie sind beliebt
in RC-Modellen, Robotern, Automaten und bringen Bewegung in samtlich DIY-Elektronik Projekte.

Funktionsweise

Ein Servomotor (kurz Servo) ist ein Elektromotor, der sehr genau angesteuert werden kann. Neben
der exakten Winkelposition kann auch die Drehgeschwindigkeit und Beschleunigung gesteuert
werden. Der SG90 Micro Servo besteht aus einem kleinen DC-Motor, einem Getriebe und einer
Steuerplatine mit Potentiometer.

Die Steuerplatine setzt die Signale in genaue Befehle um und tber das Potentiometer wird die
Position lberprift. Die Gblichen Hobbyservos besitzen drei Pins zur Ansteuerung: GND, VCC und
PWM. Gelegentlich findet man einen vierten Pin vor, dieser dient als Feedback-Pin, um die Position
des Potentiometers Uber einen Microcontroller abzurufen.
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Anschlussplan
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Servomotor Arduino \
Gelb (PWM-Signalleitung) Pin 2
Rot (VCC) 5v
Braun (GND) GND
Code

Beispielcode zum Testen

Der Beispielcode stammt aus der Servo.h Bibliothek. Die Bibliothek ist bereits in der Arduino IDE
integriert und muss nicht mehr heruntergeladen werden. Mit diesem Code lassen sich Servos schnell
und einfach auf Funktion testen.

#include <Servo.h>

Servo myservo; // create servo object to control a servo
// twelve servo objects can be created on most boards

int pos = 0; // variable to store the servo position

void setup () {
myservo.attach(2); // attaches the servo on pin 2 to the servo object

}

void loop () {
for (pos = 0; pos <= 180; pos += 1) { // goes from 0 degrees to 180
degrees
// in steps of 1 degree
myservo.write (pos) ; // tell servo to go to position in
variable 'pos'

Roboter-Bausatz-Shop

Romerstadt 2-4

by anzado GmbH 57
66121 Saarbriicken

www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid

delay (15); // waits 15ms for the servo to reach
the position
}
for (pos = 180; pos >= 0; pos -= 1) { // goes from 180 degrees to O
degrees
myservo.write (pos); // tell servo to go to position in
variable 'pos'
delay (15); // waits 15ms for the servo to reach
the position
}

}

Beispiel mit Potentiometer

o
D
0 r.:...board ~
ZZZZZZZZZZIZZ-'-ZZZIZZZIZZZZZI
fritzing

Das Potentiometer kann auch durch einen Joystick ersetzt werden. AO wird dann an VRx oder VRy
angeschlossen.
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*/
#include <Servo.h>

Servo myservo; // create servo object to control a servo

int potpin = 0; // analog pin used to connect the potentiometer
int val; // variable to read the value from the analog pin
void setup () {

myservo.attach(2); // attaches the servo on pin 2 to the servo object

}

void loop () {

val = analogRead (potpin) ; // reads the value of the
potentiometer (value between 0 and 1023)
val = map(val, 0, 1023, 0, 180); // scale it to use it with the
servo (value between 0 and 180)
myservo.write (val); // sets the servo position
according to the scaled wvalue
delay (15); // waits for the servo to get
there
}
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11.  Neigungsschalter

Ubersicht

Neigungssensoren (englisch tilt switch) ermdglichen es lhnen, die Ausrichtung oder Neigung zu
erkennen. Sie sind klein, kostengtinstig, stromsparend und einfach zu bedienen. AuRerdem
verschleiRen sie bei richtiger Anwendung nicht. Die Einfachheit macht sie beliebt fir Spielzeug,
Gadgets und Haushaltsgerite.

Manchmal werden sie auch ,,Quecksilberschalter”, ,Neigungsschalter” oder
,Neigungswinkelschalter” genannt. Friiher waren die Neigungsschalter noch Quecksilberschalter, bei
denen ein mit einem Tropfen Quecksilber gefiilltes Glasrohr mit zwei elektrischen Kontakten
versehen war. Mittlerweile wird statt Quecksilber rollende Kugeln verwendet. Am Ende vom
Hohlraum sind zwei leitfahige Elemente (Pole), die ab einer gewissen Neigung von der Kugel
verbunden werden, damit der Schaltzustand erreicht wird.

o)

Geschlossen Geschlossen Offen

Vorteile von Neigungsschaltern

Neigungsschalter sind zwar nicht so prazise oder flexibel wie ein vollstandiger
Beschleunigungsmesser, kénnen jedoch Bewegungen und Ausrichtungen erkennen. Ein weiterer
Vorteil ist, dass die grofReren Neigungsschalter den Strom selbst schalten kénnen.
Beschleunigungsmesser geben hingegen eine digitale oder analoge Spannung aus, die dann mit einer
zusatzlichen Schaltung analysiert werden muss. Ein gutes Beispiel fiir den Einsatz von
Beschleunigungssensoren sind Controller mit einer Bewegungssteuerung (z.B. von der Switch oder
Wii Konsole).

Nachteile von Neigungsschaltern
e Quecksilberschalter sind giftig und nicht mehr zeitgemal
o Vibrationen konnen Fehleingaben erzeugen
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e Ohne Schwerkraft funktionieren die Schalter nicht
e Funktion ist in beweglichen Projekten nicht zuverlassig

Benotigte Komponenten
e Uno R3 kompatibles Board
e Neigungsschalter

e  2x Dupontkabel Buchse-Stecker
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Beispielcode

Mit diesem Beispielcode bringen wir die integrierte LED (Beschriftung L auf der Platine) zum
Aufleuchten, wenn der Neigungsschalter schaltet. Dieses Beispiel ist etwas komplizierter als tblich,
funktioniert durch die Debounce-Funktion aber wesentlich zuverlassiger.

// Pins werden deklariert
const int ledPin = 13;// Pin fir die LED
const int sensorPin = 2; // Pin fiir den Neigungsschalter

//Variablen werden deklariert

int sensorState; // Aktueller Status vom Sensor

int lastTiltState = HIGH; // Letzter Status vom Sensor

int sensorWert; // Variable um den Messwert einzulesen

unsigned long lastDebounceTime = 0; // Letzte Zeit als der Sensor
ausgelost wurde

unsigned long debounceDelay = 50; // Entprellwert in Milisekunden um
Fehleingaben zu vermeiden

void setup ()
{
pinMode (1edPin, OUTPUT) ;// Initialisiere den LED Pin als Ausgang
pinMode (sensorPin, INPUT); // Initialisiere den Neigungsschalter als
Eingang
digitalWrite (sensorPin, HIGH); // Setze den Neigungsschalter auf HIGH
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digitalWrite (ledPin,LOW); // Setze die LED auf LOW
Serial.begin(9600); // Serielle Verbindung mit Baud 9600 offnen

void loop () {
sensorWert = digitalRead(sensorPin); // Sensorwert lesen
// Debounce (Entprellen) vom Sensorwert, um Fehleingaben zu verhindern
if (sensorWert == lastTiltState) {
// Debounce timer zuricksetzen
lastDebounceTime = millis();
}
if ((millis() - lastDebounceTime) > debounceDelay) {
// Wenn der Sensorwert ladnger vorhanden ist als der Debounce Delay, wird
der Sensorwert Ubernommen
lastTiltState = sensorWert;
}
//Wenn der Sensorwert 1 (HIGH) ist, dann wird die LED eingeschaltet.
Ansonsten ist die LED aus
if (sensorWert == 1) {
digitalWrite (ledPin, HIGH) ;// LED einschalten

}

else

{

digitalWrite (ledPin, LOW);// LED ausschalten

}

Serial.println(sensorWert); // Ausgabe vom Sensorwert

delay (500);
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12. Fotowiderstand

/)

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Fotowiderstand
e 1k Widerstand
e 3 Jumperkabel
e Breadboard

Ubersicht

In dieser Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie einen Fotowiderstand als Lichtsensor verwenden, um
die Umgebungshelligkeit zu messen. Lichtsensoren sind besonders praktisch, um in
Elektronikprojekten die Tageszeit zu berlicksichtigen oder Aktoren auszuldsen. Typische
Anwendungen wadren intelligente Lichtsteuerungen von Lampen, die Steuerung von Sonnenschutz
wie Rollladen und Jalousien oder die automatische Helligkeit von digitalen Displays.

Funktionsweise

Ein Fotowiderstand ist lichtempfindliches Bauteil, es wird auch oft mit LDR abgekiirzt, Englisch fir
Light Dependent Resistor. Wie der Name bereits andeutet, verdandert der LDR je nach Helligkeit
seinen Widerstand. Dieser Fotowiderstand hat ca. 50k Ohm in Dunkelheit und 500 Ohm in hellem
Licht.

Unser Arduino UNO R3 Board kann nur analoge Signale (Spannungen) erfassen, mit dem reinen
Widerstand kann es nichts anfangen.

Um den Widerstand in analoge Messwerte umzuwandeln, verwenden wir einen normalen
Widerstand in Reihe geschaltet. So kann der analoge Eingang am Arduino eine variierende Spannung
auslesen, die wir dann in Messwerte umwandeln.
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Fotowiderstand »
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Widerstand
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Wenn zwei Verbraucher zwischen 5V und GND in Reihe geschaltet werden, teilen Sie sich die
Spannung. Dieses Prinzip machen wir uns zunutze, um zwischen den beiden Widerstanden die
Spannung zu ermitteln.

Unter hellem Licht wird der Widerstand vom Fotowiderstand gering, so dass der 1k Widerstand
Richtung GND zieht und die vollen 5V durchflieBen kdnnen. Wenn das Licht schwéacher wird, erhéht
sich der Widerstand vom Fotowiderstand und wird groRer als der feste 1k Widerstand. Dadurch wird
die gemessene Spannung kleiner, als wiirde man einen Regler herunterdrehen.

Die gemessene Spannung wird am analogen Eingang AO des Arduinos in Zahlen von 0 bis 1023
umgewandelt. Hier entspricht der Messwert von 1023 unseren 5V - also eine hohe Helligkeit. Die
Zahl 0 entspricht 0 Volt - also véllige Dunkelheit
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Anschlussplan
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Das erste Beinchen des Fotowiderstands wird an 5V verkabelt. Das zweite Beinchen mit einem
Widerstand+ Kabel an GND und mit einem weiteren Kabel an AO.

Code

Mit diesem Beispielcode kdnnen Sie die Messwerte im seriellen Monitor auslesen. Ab dem
Schwellenwert 512, also ca. der Hélfte der maximalen Helligkeit geht die onboard LED auf dem
Arduino UNO aus.

Probieren Sie es aus und halten sie die Hand Uber den Fotowiderstand. Beobachten Sie im seriellen
Monitor der Arduino IDE, wie sich die Messwerte verandern.

int LDR = A0; // Analoger Pin als LDR Eingang
int LED = 13; // LED-Pin
int sensorWert = 0; // Variable fiir den Sensorwert mit 0 als Startwert

void setup ()

{

Serial.begin (9600) ;
pinMode (LED, OUTPUT) ;
}

void loop ()

{
sensorWert =analogRead (LDR); //
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if (sensorWert > 512 )
soll die LED leuchten
{

digitalWrite (LED, HIGH);
}

// ansonsten...
else(
digitalWrite (LED,
delay (50);

}

}

LOW) ;

Serial.println (sensorWert);

//Ausgabe am Serial-Monitor.

// Wenn der Schwellenwert 512 Uberschritten wird,

// LED an

// LED aus
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13.  LM35 Temperatursensor

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e LM35 Temperatursensor
e 3 Jumperkabel
e Breadboard

Ubersicht

Der LM35 ist ein geldufiger und einfach zu nutzender Temperatursensor. Er bendétigt keine weitere
Hardware und kann mit einem Arduino direkt ausgelesen werden. Der Sensor besitzt eine
Genauigkeit von +-0,5°C bei Raumtemperatur und +-1°C iber die gesamte Messreichweite von 0-
150°C. Der groRte Nachteil von diesem Sensor ist, dass er eine negative Vorspannung zum messen
negativer Temperatur en unter 0°C bendétigt. Flr Projekte, die auch negative Temperaturen messen
sollen, empfehlen wir daher einen DS18B20B Temperatursensor.

Funktionsweise

Der LM35 Temperatursensor liefert eine Ausgangsspannung zwischen 0 und 1,5V, die linear
proportional zur Temperatur ist. Diese Spannung kann man am analogen Eingang vom Arduino
auslesen. Die Schwierigkeit liegt im Schreiben des Codes, um die analogen Werte in Grad Celsius zu
konvertieren.
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Code

int LM35 = AOQ;

void setup()

{

Serial.begin (9600) ;

}

void loop ()

{

int val;

int dat;
val=analogRead (LM35) ;
dat=(125*val)>>8;
Serial.print ("Temp:");
Serial.print (dat);
Serial.println(" °C");
delay (500);

}

Nachdem das Programm hochgeladen wurde, kénnen Sie die Temperatur in Grad Celsius im seriellen
Monitor der Arduino IDE auslesen.
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14. Relais Modul

Benotigte Komponenten

Arduino UNO kompatibles Board
Relais Modul

5mm LED

Breadboard

220 Ohm Widerstand

Ubersicht

Mit diesem 1Kanal Relais 5V Modul kénnen Sie eine groRe Last einfach Giber den 5V-Anschluss eines
Mikrocontrollers, wie einem Raspberry Pi oder Arduino, ansteuern und schalten. Das Relais kann
verwendet werden um leistungsstarke Elektronik wie zum Beispiel AC- oder DC-Motoren zu steuern.
Dabei ist es durch den einen digitalen Eingang besonders einfach in der Handhabung. Uber die
Header Pins kann 1 Kanal 5V Relais einfach mit Dupont-Kabeln an den Arduino angeschlossen
werden. Die zu schaltende Last wird Gber die Schraubklemmen angeschlossen. Die Ansteuerung
besteht aus VCC (+), GND (-) und dem Signal Pin (S). Das Relais schaltet bei anliegenden 5V auf dem
Eingang (High-Level).
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Pinbelegung

NO

CcOoM
NC

COM: Gemeinsamer Pin

NC (Normally Closed): Bei der NC-Konfiguration, ist das Relais standardmaRig geschlossen. Es flielit
Strom, bis ein Signal den Stromkreis 6ffnet.

NO (Normally Open): Bei der NO-Konfiguration ist das Relais immer offen. Es flieBt kein Strom, bis
ein Signal den Stromkreis schlieRt.
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Relais Modul Arduino UNO
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Code

const int RELAIS = 2; // Relais-Pin am Arduino

void setup () {
pinMode (RELAIS, OUTPUT); // Relais Pins als Ausgang deklarieren

}

void loop () {
digitalWrite (RELAIS, HIGH); //RELAIS an

delay(500); //500ms Pause
digitalWrite (RELAIS, LOW) ; //RELAIS an

delay (5000); // 500ms Pause
}
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15. Flammensensor

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Flammensensor
e Buzzer
e 10k Widerstand
e 7 Jumperkabel
e Breadboard

Ubersicht
Dieser Flammensensor ist eigentlich eine Infrarot-Fotodiode in einem dunklen Gehause, die
besonders empfindlich gegenliber dem Licht ist, welches von Feuer erzeugt wird.

Funktionsweise

Dieser Sensor reagiert besonders empfindlich auf das Infrarot-Lichtspektrum, welches von Feuer
erzeugt wird. Der Flammensensor erkennt Licht mit einer Wellenlange von 760 nm bis 1100 nm,
welches genau dem Spektrum von einer offenen Flamme entspricht.

Anschlussplan

Das kiirzere Beinchen der Fotodiode ist fiir den Minuspol, das ldngere Beinchen fiir den Pluspol. In
diesem Szenario schlieRen wir den Minuspol (kurzes Beinchen) an 5V, den Pluspol mit einem
Widerstand auf GND und dazwischen unser Jumperkabel auf den analogen Eingang AO.
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Code

int Sensor=0; //Anschluss vom Flammensensor
int Buzzer=9; // Pluspol vom Buzzer
int val=0; // Variable fuer den Messwert
void setup ()
{
pinMode (Buzzer, OUTPUT) ;
pinMode (Sensor, INPUT) ;
Serial.begin (9600) ;
}
void loop ()
{
val=analogRead (Sensor) ;
Serial.println(val);
if(val>=600) // Wenn der Messwert grober als 600 ist, soll der Buzzer
angehen.
{
digitalWrite (Buzzer, HIGH) ;
lelse
{
digitalWrite (Buzzer, LOW) ;
}
delay (500);

Experiment
Versuchen Sie mit einem Feuerzeug den Sensor auszuldsen. Sie kdnnen den aktuellen Messwert im
seriellen Monitor in der Arduino IDE auslesen.
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Wenn der Sensor eine Flamme erkennt, steigt die Spannung an unserem analogen Eingang. Ohne
Feuer in der Ndhe, erhalten wir eine Spannung von ca. 0,3V. Wenn der Sensor eine Flamme erkennt,
steigt die Spannung auf ca. 1V, je ndher sich das Feuer befindet, desto héher die anliegende
Spannung an unserem analogen Eingang.

Ab dem Schwellenwert von 600 soll der Buzzer angehen und uns alarmieren.
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16. Keypad Modul

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
o 4x4 Keypad Modul
e Buzzer
e 220 Ohm Widerstand
e 11 Jumperkabel
e Breadboard

Beschreibung

Tastenfelder oder Keypads eignen sich perfekt zur Dateneingabe oder Meni-Navigation in Projekten
wie Sicherheitssysteme, Zugangskontrollen, Embedded Systems, Smart Home Steuerungen,
Fernbedienungen und Robotern. Die Einsatzmdoglichkeiten sind unbegrenzt, da die Tasten nicht
unbedingt die aufgedruckten Zeichen ausgeben missen, sondern mit Hilfe eines Arduinos oder
Raspberry Pis frei programmiert werden konnen. Am beliebtesten sind Tastenfelder mit 4x3 oder 4x4
Tasten, die einer klassischen Telefontastatur dhneln.

Funktionsweise

Das numerische Tastenfeld besteht aus 16 Tasten, die in einer Matrix angeordnet sind, d. h. alle
Tasten einer Spalte sind mit einem Eingang und alle Tasten einer Zeile mit einem anderen
verbunden.
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Wenn eine Taste gedriickt wird, wird der entsprechende Eingang der Zeile mit dem der Spalte
verbunden, wodurch der Stromkreis geschlossen wird. Der Vorteil dieses Aufbaus ist, dass 16 Tasten
mit nur 8 Eingdngen des Mikrocontrollers angesteuert werden kénnen.
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Keypad Arduino
C1 Pin 9
c2 Pin 8
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Code fiir Arduino
Zur Verwendung von diesem Beispielcode wird die Keypad.h Bibliothek benotigt.

Mit diesem Beispiel kdnnen Sie eine Taste driicken und die gedriickte Taste im seriellen Monitor der
Arduino IDE auslesen. Die Taste 1 lasst die LED aufleuchten und die Taste 2 betatigt den Buzzer.

#include <Keypad.h>

int led = 10;

int buzzer = 11;

const byte ROWS = 4; // Definiere vier Reihen

const byte COLS = 4; // Definiere vier Spalten

char keys[ROWS] [COLS] = {

{'4'1'8'I'C'I'G'}I

{v3v,v7v’va’vFv}’

{121’161’1AIIIE1}’

{(r1','s5', "9, 'D"}

}i

byte rowPins[ROWS] = {9,8,7,6}; // Pins fuer die Reihen

byte colPins[COLS] = {5,4,3,2}; // Pins fuer die Spalten

// Initialisiere Keypad Bibliothek

Keypad keypad = Keypad( makeKeymap (keys), rowPins, colPins, ROWS, COLS );
void setup () {

Serial.begin (9600); pinMode (led, OUTPUT); pinMode (buzzer, OUTPUT);
}

void loop(){ digitalWrite(led, LOW); digitalWrite (buzzer, LOW); char key
= keypad.getKey(); 1if (key != NO KEY){ Serial.println(key);

}

if (key =='1") // Wenn die Taste 1 gedriickt wird, soll die LED leuchten
{

digitalWrite(led, HIGH); delay(1000);

}

if (key =='2") // Wenn die Taste 2 gedriickt wird, soll der Buzzer piepsen
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{
digitalWrite (buzzer, HIGH); delay(1000);
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17.  Joystick Modul

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Joystick Modul
e 5 Buchse-Stecker Kabel

Beschreibung

Mit Joysticks bringen Sie lhre Projekte unter analoge Kontrolle! Dieses Joystick Modul eignet sich
perfekt fiir eine 2-Achsen-Steuerung wie Sie haufig in Roboterarmen verwendet wird. Das Modul
macht sich ebenfalls super als Eingabemethode fiir Spiele und Meniis.

Dieses Joystick Modul besitzt 5 Pins: GND, 5V, VRx, VRy und SW. Die Beschriftung kann je nach
Charge variieren, die Belegung und Funktion bleibt aber die gleiche. Der Joystick arbeitet analog und
liefert genauere Werte als digitale Joysticks. Er verflgt Gber einen integrierten Taster, der durch
Driicken ausgel6st werden kann. Dadurch lassen sich z.B. Umschaltfunktionen (Toggle) oder
Auswahlfunktionen (Select) programmieren.

Funktionsweise

Am Arduino werden die Daten der X- und Y-Pins Uiber analoge Eingdnge gelesen. Das Joystick Modul
besitzt jeweils ein Potentiometer fir die X- und Y-Achse. Je nach Position des Joysticks wird eine
andere Ausgangsspannung an unseren Arduino gegeben. Das Arduino Board wandelt die analoge
Spannung zwischen 0 bis 5V in Werte von 0 bis 1023 um. Der Taster liefert permanent 2V, bei
Betatigung wird er mit GND verbunden. Im seriellen Monitor lesen wir 1 im Ruhezustand und 0 beim
Auslosen.
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VRy Analoger Pin A1l
sw Digitaler Pin 2

Code fiir Arduino

const int SW pin = 2; // Taster-Pin
const int X pin = A0; // X-Ausgang
const int Y pin Al; // Y-Ausgang

void setup () {
pinMode (SW_pin, INPUT) ;
digitalWrite (SW pin, HIGH);
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}

Serial.begin (9600) ;

void loop () {
Serial.print ("Taster: ")
Serial.print (digitalRead(SW_pin));
Serial.print ("\n");
Serial.print ("X-Achse: ");
Serial.print (analogRead (X pin));
Serial.print ("\n");
Serial.print ("Y-Achse: ");
Serial.println(analogRead(Y pin));
Serial.print ("\n\n");
delay (500);

Mit dem seriellen Monitor kdnnen Sie die aktuellen Werte auslesen. Wenn der Joystick im
Mittelpunkt (Ruheposition) steht, sollte er einen Wert von ca. 512 ausgeben. Wenn Sie eine Achse
bewegen, dndert sich der Wert von 0 bis 1023.

@ comis

| senden

Taster:

Taster:

Taster:

X-Achse:
Y-Achse:

X-Achse:
Y-Achse:

X-Achse:
Y-Achse:

1
S00
503

1023
503

1023
49¢

v

Autoscroll [_] Zeitstempel anzeigen

Neue Zeie

9600 Baud

v

|
v

Ausgabe loschen
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18. Wasserstandsensor

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Wasserstandsensor
e 3 Buchse-Stecker Kabel

Beschreibung

In dieser Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie den Wasserstandsensor auslesen kénnen. Dieser Sensor
erkennt die Tiefe von Wasser mit Hilfe einer Verstarkerschaltung und mehreren Leiterbahnen auf der
Platine. Beim Eintauchen des Moduls verandert sich der Widerstand der Leiterbahnen je nach Tiefe
des Wassers. Das Signal der Wassertiefe lasst sich dann am analogen Eingang des Arduinos
umwandeln und auslesen.

Mit dem Wasserstandsensor kdnnen Sie Regen und Wassertief messen oder erkennen, ob ein Leck
vorhanden ist. Der Sensor besteht hauptsachlich aus einem Transistor, einem 1M Ohm Widerstand
und mehreren offenen Leiterbahnen.

Der Sensor besitzt einen 1M Ohm Pullup-Widerstand, um den Sensor auf , High“ zu ziehen, bis
Wassertropfen die Leiterbahnen des Sensors kurzschlieBen. Somit funktioniert der Sensor sogar am
digitalen Eingang des Arduinos. Am analogen Eingang kann allerdings die Menge an Wasser zwischen
den Kontakten der Leiterbahnen gemessen werden.
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Der Wasserstand wird durch eine Reihe von freiliegenden parallelen Leiterbahnen ermittelt. Je nach
Wassermenge verandert sich der analoge Wert. Dieser analoge Wert kann ausgelesen und in einem
Programm verwendet werden, um die Funktion des Wasserstands-Sensors zu erreichen.

Schaltplan

Vee

Sig
Water Level
Sensor
Gnd

3

Arduino

no
(Rev3)

[
[T

fritzing

Anschlussplan

4& =
your droid MSJSRlge] ==

" o-

fritzing

Wasserstandsensor Arduino

- GND

+ 5v

S A0
Code fiir Arduino

int Sensor = AQ;

int alterMesswert = 0; // Variable, um den vorherigen Messwert zu
vergleichen

char printBuffer[128];

void setup()

{

Serial.begin (9600) ;

Roboter-Bausatz-Shop
Romerstadt 2-4
by anzado GmbH 86

66121 Saarbriicken
www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid

}

void loop ()
{

int messwert = analogRead(Sensor); // Sensor auslesen und in der
Variable Messwert speichern

if(((alterMesswert>=messwert) && ((alterMesswert - messwert) > 10))
|| ((alterMesswert<messwert) && ((messwert - alterMesswert) > 10)))

{

sprintf (printBuffer, "Messwert ist %d\n",Sensor, messwert);
Serial.print (printBuffer);
alterMesswert = messwert;
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19. Soundmodul

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Soundmodul
e 4 Buchse-Stecker Kabel

Beschreibung

In dieser Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie mit dem Soundmodul Téne erkennen kénnen. Das
Modul reagiert super auf Handeklatschen, Schnipsen oder Klopfen oder andere akustische Signale. Es
besteht aus einer Schaltung mit einem Mikrofon, dessen Empfindlichkeit Gber das Potentiometer
eingestellt werden kann. Einfach erklart ist ein Mikrofon ein Schallwandler, der akustische Signale in
elektrische Signale umwandelt. Mikrofone funktionieren im genauen Gegensatz zu Lautsprechern,
die aus elektrischen Signalen Téne erzeugen.

Funktionsweise

Mikrofone gibt es mit verschiedenen Formen, GrofRen und Technologien. Auf unserem Modul ist ein
Kondensator-Mikrofon verbaut, mit dem wir uns etwas genauer beschaftigen.
Kondensatormikrofone werden oft in Mobiltelefonen, Laptops ect. Verbaut. Sie arbeiten wie ein
Plattenkondensator, der seine Kapazitat andern kann. Im Inneren ist eine hauchdiinne, elektrisch
leitende Membran dicht an einer elektrisch geladenen Metallplatte angebracht.
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Mit Ton Ohne Ton
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Schallwellen Metallplatte Membran

Spannung

Wenn Schall auf die Membran trifft, fangt sie an zu schwingen, wodurch sich die Kapazitat des
Kondensators verandert. Diese Verdanderung der Kapazitat resultiert in einer variablen Spannung.

Der Pin DO ist ein Digitaler Ausgang, der , High“ ausgibt, wenn der Schwellenwert Gberschritten wird.
Den Schwellenwert kdnnen Sie mit dem Potentiometer einstellen. Mit diesem Anschluss kdnnen Sie
nur erkennen, ob eine bestimmte Lautstarke Gberschritten wird.

Wahrend der digitale Ausgang nur 1 oder 0 ausgibt, kdnnen Sie mit dem analogen Ausgang AO nicht
nur Gerausche erkennen, sondern auch die Lautstarke als analoges Signal verarbeiten.

Schaltplan
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Anschlussplan
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fritzing
Soundmodul Arduino
- GND
+ 5v
AO (analoger Ausgang) A0
DO (digitaler Ausgang) 3
Code fiir Arduino
Analoges Signal

Mit dem Code fiir den analogen Ausgang kénnen Sie die Lautstarke direkt im seriellen Monitor der
Arduino IDE auslesen.

int sensorPin = AO0; // Pin vom Soundmodul

int ledPin = 13; // Pin der LED, 13 ist die integrierte LED des
Arduino UNO

int sensorValue = 0; // Variable um den Messwert zwischenzuspeichern

void setup()

{

pinMode (1ledPin, OUTPUT) ;
Serial.begin(9600) ;

}

void loop () {

sensorValue = analogRead(sensorPin);
digitalWrite (ledPin, HIGH) ;

delavy (sensorValue) ;

digitalWrite (ledPin, LOW) ;

delavy (sensorValue) ;
Serial.println(sensorValue, DEC) ;

}

Digitales Signal

Mit dem digitalen Ausgang konnen Sie erkennen, ob eine gewisse Lautstarke tberschritten wird. Den
Schwellenwert kénnen Sie am Potentiometer vom Modul einstellen. Wenn ein Gerausch den
Schwellenwert lberschreitet, liegt am Pin 3 vom Arduino ein , High“-Signal an und die LED , L auf
dem Arduino leuchtet auf.
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int ledPin=13;// Pin der LED, 13 ist die integrierte ledPin des Arduino
UNO

int sensorPin=3; //define switch port

;int wval;//define digital variable val

void setup()

{

pinMode (1ledPin, OUTPUT) ;

pinMode (sensorPin, INPUT) ;

}

void loop()

{ val=digitalRead(sensorPin);

if (val==HIGH)// Wenn an Pin 3 ein Signal anliegt, soll die LED
aufleuchten

{

digitalWrite (ledPin, HIGH) ;

}

else

{

digitalWrite (ledPin, LOW); // ansonsten soll die LED aus sein
}

}
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20. LED-matrix

_svawoy

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
o 8x8 LED Matrix
e 16 Jumperkabel

Ubersicht

Die 8x8 Punkt LED-Matrix besitzt 64 einzeln ansteuerbare LEDs und eignet sich perfekt als kleines
Display. Die Vorteile von der LED-Matrix sind eine sehr niedrige Stromaufnahme, hohe Helligkeit,
weiter Betrachtungswinkel. Im Prinzip gibt es zwei verschiedene Arten von Punktmatrix-LED-
Anzeigen — gemeinsame Kathode und gemeinsame Anode. Sie sehen fast gleich aus und
unterscheiden sich von auBen nur durch die Beschriftung. Der merkliche Unterschied liegt in der
Ansteuerung der LEDs, ob sich alle LEDs GND oder VCC teilen. Eine Seriennummer mit AX besitzt eine
gemeinsame Kathode, wahrend BX eine gemeinsame Anode bezeichnet. In unserem Starter Kit ist
eine LED-Matrix mit gemeinsamer Kathode enthalten.

Zum AnschlieBen der LED-Matrix werden zwei Breadboards oder Lotarbeiten benoétigt.

Roboter-Bausatz-Shop

Romerstadt 2-4

by anzado GmbH 92
66121 Saarbriicken

www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid

Funktionsweise
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Abbildung 3 AuRenansicht des Moduls

Das Display besteht aus einem 8x8 Raster mit 64 LEDs. Jede LED kreuzt sich mit einer Reihe und einer
Spalte. Wenn an einer bestimmten Reihe Spannung anliegt (1) und an einer bestimmten Spalte GND
(0), leuchtet die entsprechende LED auf.

Wenn sie den erste LED aufleuchten lassen wollen, missen Sie Pin 9 ,,high” und Pin 13, low” setzen.
Um die komplette erste Reihe aufleuchten zu lassen, miissen Sie Pin 9 ,high“ setzen und Pin
13,3,4,10,6,11,15 und 16 auf ,low”.

Wenn Sie komplette erste Spalte aufleuchten lassen wollen, missen Sie Pin 13 ,low” setzen und Pins
9,14,8,12,1,7,2und5 auf ,high”.

Innere Ansicht des Moduls
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Abbildung 4 Innenansicht des Moduls

Roboter-Bausatz-Shop

Romerstadt 2-4

by anzado GmbH 93
66121 Saarbriicken

www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid
Anschlussplan
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Matrix Pin Reihe (Row) Spalte (Column) Arduino Pin
1 5 - 13
2 7 - 12
3 2 11
4 3 10
5 8 - A2
6 - 5 A3
7 6 - A4
8 3 A5
9 1 2
10 4 3
11 6 4
12 4 5
13 1 6
14 2 7
15 7 8
16 8 9
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Code fiir Arduino

Test-code

Um ein Gefuhl fir die Ansteuerung der Matrix zu bekommen, versuchen wir zunachst die erste LED
zum Blinken zu bringen. Hierflir mlssen wir die Pins 9 und 13 der LED-Matrix ansprechen (siehe
Tabelle weiter oben). Bei unserer Verkabelung entspricht das Pin 3 und Pin 11 an unserem Arduino.

Animiertes LED-herz
Beim zweiten Code werden alle Anschliisse bendtigt, wenn alles geklappt hat blinken die LEDs
abwechselnd als kleines und grolRes Herz auf der Anzeige.
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21.  MFRC522 RFID Modul

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e MFRC522 RFID Modul + Transponder
e Buchste-Stecker Jumperkabel
e 5mm LED
e 220 Ohm Widerstand
e Breadboard

Ubersicht

RIFD (engl. radio-frequency identification) ist eine Technologie die elektromagnetische Wellen nutzt
um Daten Uber kurze Distanzen zu libertragen. RFID ist besonders niitzlich zur Identifikation von
Personen und Tieren, bargeldlosen Bezahlung oder als Zutrittskontrolle.

Die Ubertragung der Daten erfolgt iiber ein Lesegerit (Reader) welches ein elektromagnetisches
Wechselfeld erzeugt auf das der RFID-Transponder (RFID-Tag/Karte) reagiert. Die vom RFID-Tag
aufgenomme Hochfrequenz dient wahrend der Kommunikation als Stromversorgung, wodurch die
RFID-Transponder keine Batterien benétigen.

Die RFID-Transponder bestehen aus einem kleinen Chip und einem aufgewickelten Kupferdraht der
als Antenne dient. Sie sind in verschiedenen Varianten erhaltlich, zb. als Schliisselanhdnger oder im
Kreditkartenformat.
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MFRC522 RFID-Modul

Das MFRC522 Modul ist ein RFID Reader/Writer fiir kontaktlose Kommunikation mit 13.56Mhz. Die

interne Antenne ist auslegt um ISO/IEC 14443A/MIFARE Transponder zu lesen und beschreiben. Die
Schaltung auf dem Modul demoduliert und entschliisselt die empfangenen Daten und ist in der Lage
die Daten auf Paritat und Fehler zu prifen.

Beim MFRC522 Modul sind 2 verschiedene Stiftleisten enthalten, zur Verwendung auf einem
Breadboard sollte man die gewinkelte Stiftleiste anloten.

Anschlussplan

RFID-RC522

fritzing
RFID Modul Arduino
SDA 10
SCK 13
MOSI 11
MISO 12
GND GND
RST 9
3.3V 3.3V
IRQ Nicht angeschlossen

Achtung, das Modul muss mit 3,3V betrieben werden! Bei Verwendung mit einem 5V Board wird ein
Pegelwandler benoétigt!
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Beispiel 1 RFID Tags auslesen
Zur Programmierung des Arduinos empfiehlt sich diese RFID-Bibliothek, welche auch in der offiziellen
Arduino IDE zu finden ist.

Die Bibliothek enhalt gute Beispiel-Sketches flir grundlegende RFID-Funktionen.

Daher laden wir den ,,Dumplnfo“-Beispielsketch auf unser Arduino um die einzigartige
Identifikationsnummer (UID) des RFID-Tags herauszufinden. Den Sketch gibt es nochmal im ,,Code“-
Ordner mit deutschen Kommentaren versehen, um die einzelnen Zeilen zu verstehen.

AnschlieBend 6ffnen wir den seriellen Monitor und halten ein RFID-Transponder an den RFID-Reader
bis die Daten Ubertragen wurden. Wurde der Transponder erfolgreich ausgelesen, bekommen wir
UID, Typ, Datenblocke, Sektoren, ect. angezeigt.

€ comMé - O X
| Senden
Firmware Version: 0x91 = v1.0 A
Scanne PICC um UID, Typ, Datenbloecke, ect. anzuzeigen...
Card UID: 34 22 EC E2
PICC type: MIFARE 1KB
Sector Block 0 1 2 3 4 5 6 7 8 910 11 12 13 14 1S AccessBits
15 63 00 00 00 00 OO0 Q00 FF 07 €0 69 FF FF FF FF FFFF [ 001
62 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [ O O 0 ]
61 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [ O 0O ]
60 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [ O OO ]
14 59 00 00 00 00 00 00 FF 07 80 63 FF FF FF FFFFFF [ 001 ]
58 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [ 0 0O ]
57 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [0 OO ]
56 00 00 00 00 00 00 00 OO 00 00 00 OO 00 00 0O 00 [ O O O ]
33 55 00 00 00 00 OO0 00 FF 07 80 69 FF FF FF FF FFFF [ 001
54 00 00 00 00 00 00 00 00O 00 00 00 Q0O 00 00 00 QO [ O O O ]
53 00 00 00 00 00 00 00 OO0 00 00 OO OO 00 00 Q0O 00O [ OO0 O]
52 00 00 00 00 00 00 00 OO 00 00 00 OO0 00 00 00 OO [ O O O]
12 51 00 00 00 00 00 00 FF 07 80 63 FF FF FF FF FFFF [ 001 ]
50 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [0 0O ]
49 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [ O OO ]
48 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 [ O 0O ]
11 47 00 00 00 00 00 00 FF 07 80 69 FF FF FF FFFFFF [ 001 ]
46 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 Q00 00 00 [0 OO ]
45 00 00 00 00 00 00 00 OO 00 00 OO OO 00 00 QO OO [ O OO ]
44 00 00 00 00 00 00 00 OO0 00 00 00 OO0 00 00 Q0O OO0 [0 O O]
10 43 00 00 00 00 00 00 FF 07 80 69 FF FF FF FF FFFF [ 001 ] v
[ Autoscroll Kein Zeilenende v | |9600Baud

Beispiel 2: Eine LED aufleuchten lassen!

Nachdem wir nun die UID unseres RFID-Transponders kennen, kénnen wir diese nutzen, um
verschiedenste Funktionen zu programmieren. So zeigen wir im RFID_LED Beispielcode wie man eine
LED aufleuchten lasst sobald der richtige RFID-Tag erkannt wird. Diesen Sketch kann man auch
einfach verandern, um z. B. ein Relais anstelle einer LED zu schalten.

Um den Sketch mit Eurem RFID-Tag verwenden zu kénnen muss lediglich eine Zeile angepasst
werden:

if (rfid == "34 22 EC E2") // Wenn die richtige Karte erkannt wurde...

Hier wird einfach die vorher ausgelesene Card UID eingetragen.
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22. Infrarot-Fernbedienung

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Breadboard
e 11 Jumperkabel
e 1x IR Fernbedienung
e 1xIR Empfanger
e 6x 220 Ohm Widerstand
e 6xLED

Ubersicht
In Dieser Anleitung zeigen wir lhnen, wie sie den Infrarotempfanger und die Infrarotfernbedienung
mit lhrem Arduino UNO kompatiblen Board verwenden.

IR-Fernbedienungen senden bindre Impulse als Signal im unsichtbaren Infrarotbereich aus. Um
Storsignale von anderen Quellen zu vermeiden, werden die Signale vormoduliert und erst dann mit
Hilfe einer IR-LED in einer bestimmten Frequenz gesendet.

Der IR-Empfanger besitzt in der Regel eine IR-Fotodiode, die Signale auf einer bestimmten Frequenz
empfangt und Stérungen von anderen Lichtquellen filtert. Hinter der IR-Fotodiode befindet sich dann
meistens ein Signalverstarker und Demodulator, um das Signal weiterverarbeiten zu kénnen.

Funktionsweise
Der IR-Empfanger wandelt das Lichtsignal, welches von der IR-LED gesendet wird, in ein schwaches,
elektronisches Signal um. Dieses Signal wird dann durch einen IC verstarkt, automatisch gefiltert,
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geglattet und demoduliert, bis das urspriingliche Signal der Fernbedienung wiederhergestellt ist.
Dieses Signal wird dann an den Output-Pin des IR-Empfangers gesendet.

67205
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Verschliisselung mit NEC-Protokoll
Wenn Sie die Signale einer IR-Fernbedienung auslesen wollen, miissen Sie zuerst wissen, wie sie
verschlisselt sind. Die Verschllsselung in unserem Beispiel ist das NEC-Protokoll.

Technische Daten des NEC-Protokolls
e 8-bit Adressen und 8-bit Befehlslangen.
e Adresse und Befehl werden zur Verlasslichkeit immer wiederholt.
e Puls Distance Modulation (PDM)
e Frequenz von 38 Khz
e Bittimevon 1.125 ms oder 2.25 ms

Definition von 0 und 1 im NEC-Protokoll

44— ogical "1" it Logical "0"—»
+560us +5BUps+ «560us
3 2.25ms it 1.12ms ——»

Signaliibertragung be/ Knopfdruck auf der Fernbed/enung

: BLSE
gd—Sms—b 4 Bmse 4—Address—b d—Address—b 4—Command—> 4—Command—b

Diese Abbildung zeigt eine typische Impulsfolge des NEC-Protokolls. Bei diesem Protokoll wird das
LSB (Least Significant Bit) zuerst tibertragen. In diesem Fall wird die Adresse $59 und der Befehl $16
Ubertragen. Eine Nachricht wird durch einen 9 ms AGC-Burst eingeleitet, der bei den friiheren IR-
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Empfangern zur Einstellung der Verstarkung verwendet wurde. AGC steht kurz fir engl. ,,automatic
gain control” und dient dazu, den Ausgangspegel eines Verstarkers konstant zu halten.

Auf diesen AGC-Burst folgt ein 4,5 ms langes Leerzeichen, auf das die Adresse und der Befehl folgen.
Adresse und Befehl werden zwei Mal Ubertragen, um die Fehlerquote zu verringern. Beim zweiten
Ubertragen sind alle Bits invertiert und kénnen zur Uberpriifung der empfangenen Nachricht
verwendet werden. Die Gesamtibertragungszeit ist konstant, da jedes Bit mit seiner invertierten
Lange wiederholt wird. Wenn Sie an diese Zuverldssigkeit nicht benétigen, kénnen Sie die
invertierten Werte auch ignorieren, oder die Adresse und den Befehl auf jeweils 16 Bit erweitern!

Ein Impuls wird gesendet, wenn eine Taste gedriickt und nach einer bestimmten Zeit losgelassen

wird.
- 10m >t 10m >t 10m > 110 ms—
J‘”“H“Hmmumm I I i I IL
Command Repeat Repeat Repeat Repeat

Ein Befehl wird nur einmal ibertragen, auch wenn die Taste der Fernbedienung gedrickt bleibt. Alle
110ms wird ein Wiederholungscode gesendet, solange die Taste gedriickt bleibt. Dieser
Wiederholungscode ist einfach ein 9ms AGC-Burst, gefolgt von einer 2,25ms Pause und einem 560us
Burst.

§<—9ms e e
2.25ms

Wenn der Impuls im Empfanger eintrifft, findet eine Dekodierung, Signalverstarkung und
Wellenglattung statt. Sie missen als sicherstellen, dass der Ausgangspegel genau das Gegenteil von
dem des sendenden Signals ist. Das heiRt, wenn kein Infrarotsignal vorhanden ist, ist der
Ausgangspegel hoch; Wenn ein Infrarotsignal vorhanden ist, ist der Ausgangspegel low. Sie kdnnen
das Signal des Empfangers mit einem Oszilloskop untersuchen, um das Signal besser zu verstehen.
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fritzing

Den VOUT-Pin vom IR-Empfanger schlieen wir auf Pin 11 an. Die LEDs mit den Widerstanden
kommen an die Pins 2, 3, 4, 5, 6, 7. Die Spannungsversorgung erfolgt Giber den BUS des Breadboards,
verbunden mit GND und 5V vom Arduino.

Code

Fir den Code wird die IRremote Bibliothek verwendet. Das Programm dekodiert das verschlisselte
Signal der IR-Fernbedienung. So kénnen Sie im seriellen Monitor der Arduino IDE die Signale der
Fernbedienung auslesen. Mit diesen Signalen kénnen wir dann unsere Anwendung steuern, in
diesem Beispiel die 6 LEDs. Laden Sie den Sketch hoch und versuchen Sie die LEDs an- und
auszuschalten.
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© com1s - O X

| || senden

Decoded NEC: FFA25D (32 bits) A
[Raw (€2): -7€00 9050 -4450 €00 -550 550 -600 550 -550 600 -550 550 -550 €00 -550 550 -550 €00 -550
Decoded NEC: FF629D (32 bits)

Raw (€8): -123€8 9050 -4450 €00 -550 550 -550 €00 -550 550 -€00 550 -550 €00 -550 €00 -500 600 -550
Decoded NEC: FFE21D (32 bits)

[Raw (68): 11746 9050 -4450 600 -550 550 -600 550 -550 &00 -550 550 -550 €00 -550 550 -550 600 -550
Decoded NEC: FF22DD (32 bits)

Raw (€8): -23532 9050 -4450 600 -550 €00 -500 €00 -550 600 -500 €00 -550 550 -550 €00 -550 €00 -550
Decoded NEC: FFO02FD (32 bits)

[Raw (68): 27332 9050 -4450 600 -550 550 -550 600 -550 550 -550 €00 -550 550 -550 €00 -550 €00 -550
Decoded NEC: FFC23D (32 bits)

Raw (€8): -2257¢ 9000 -4500 €00 -550 600 -500 €00 -550 550 -550 &00 -550 €00 -550 550 -550 600 -550
Decoded NEC: FFEOLF (32 bits)

[Raw (€8): -942€ 9000 -4450 €50 -500 €00 -550 550 -550 €00 -550 550 -550 €00 -550 550 -550 600 -550

Decoded NEC: FFA857 (32 bits) v
< >
Autoscroll [] Zeitstempel anzeigen Neue Zeile v 9600 Baud v | Ausgabe loschen

Die Codes kdnnen je nach Fernbedienung und Charge variieren. Wenn Sie z. B. die Tastenbelegung
zum Einschalten der ersten LED andern mochten, miissen Sie folgende Zeile anpassen:

long on1 = OxO0FFA25D;

Diese Zeile passen wir an, um die erste LED einzuschalten. Wie wir im seriellen Monitor erkennen
kdénnen, entspricht FFA25D unserer ersten Taste der Fernbedienung.

Nun kdnnen Sie den angepassten Sketch erneut hochladen und die LEDs mit Hilfe der Taste
anschalten. So kénnen Sie nach der Reihe alle LEDs den Tasten zuweisen.

Roboter-Bausatz-Shop

Romerstadt 2-4

by anzado GmbH 103
66121 Saarbriicken

www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid

23. Acht LEDs mit 74HC595 ansteuern

Benotigte Komponenten
e Arduino UNO R3 kompatibles Board
e Breadboard
e 14 Jumperkabel

e 74HC5H95I1C
e 8x 220 Ohm Widerstand
e 8xLED

Ubersicht

In dieser Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie mit Hilfe des 74HC595 acht LEDs mit weniger Pins
steuern konnen. Wahrend Sie die LEDs auch einzeln an den Arduino UNO anschlieRen kdnnten,
wirden lhnen schnell die Pins flir andere Komponenten wie Sensoren und Motoren ausgehen. Um
dieses Problem zu umgehen, nutzen wir den 74HC595 Chip, einen Seriell-zu-Parallel-Logik-Wandler.
Dieser Chip besitzt 8 Ausgange, die Sie mit nur 3 Eingdangen Bit fir Bit ansteuern kdnnen. Das
Ansteuern der LEDs mit dem 74HC595 IC geschieht etwas langsamer, ist aber mit tiber 500.000
Befehlen pro Sekunde statt 8.000.000 immer noch sehr schnell — schneller als das menschliche Auge
eine Verdanderung erkennen kann.

Funktionsweise

Der 74HC595 Chip arbeitet mit einem Schieberegister (shift register), welches 8 Speicherplatze mit
entweder 0 oder 1 fiillen kann. Um jeden dieser Werte ein- oder auszuschalten, werden die Daten
Uber die Pins "Data" und "Clock" des Chips eingespeist.
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1 — 1
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0 —> 0
1 —> 1
1 —> 1
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Outputs
pin 15
pin 1
pin 2
pin 3
pin 4
pin 5
pin 6

pin7

Data || |||| ||||

101 1 00

Clock UL

Der Clock-Pin muss acht Impulse empfangen. Bei jedem Impuls wird, wenn der Daten-Pin , high“ ist,
eine 1 in das Schieberegister geschoben, andernfalls eine 0 (,,low“). Wenn alle acht Impulse
empfangen wurden, kopiert das Aktivieren des 'Latch'-Pins diese acht Werte in das Latch-Register.
Dies ist notwendig, da sonst die falschen LEDs flackern wiirden, wahrend die Daten in das
Schieberegister geladen werden.

Der Chip verfligt auch Uiber einen Output-Enable-Pin (OE), mit dem die Ausgdnge auf einmal aktiviert
oder deaktiviert werden kénnen. Man kdnnte diesen Pin mit einem PWM-fahigen UNO-Pin
verbinden und 'analogWrite' verwenden, um die Helligkeit der LEDs zu steuern. Dieser Pin ist active
low, also verbinden wir ihn mit GND.
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Da wir acht LEDs und acht Widerstdnde anschlieRen miissen, gibt es tatsachlich eine ganze Reihe von
Verbindungen herzustellen.

Es ist am einfachsten, den 74HC595-Chip zuerst anzuschlielRen, da so ziemlich alles andere mit ihm
verbunden ist. Setzen Sie ihn so ein, dass die kleine U-formige Kerbe oben auf dem Breadboard liegt.
Der Pin 1 des Chips befindet sich links von dieser Aussparung.

Digital 12 von der UNO geht an Pin #14 des Schieberegisters
Digital 11 von der UNO geht an Pin #12 des Schieberegisters
Digital 9 vom UNO geht an Pin #11 des Schieberegisters

Alle Ausgange des ICs bis auf einen befinden sich auf der linken Seite des Chips. Der Einfachheit
halber befinden sich daher auch die LEDs dort.

Setzen Sie anschlieRend die Widerstdande ein. Sie miissen darauf achten, dass sich die Leitungen der
Widerstande nicht beriihren. Das sollten Sie noch einmal tiberpriifen, bevor Sie den Strom an den
Arduino UNO anschliefen. Wenn Sie Schwierigkeiten haben, die Widerstande so anzuordnen, dass
sich ihre Leitungen nicht beriihren, kénnen Sie die Drahte kiirzen. Dadurch liegen Sie naher an der
Oberflache vom Breadboard.

Als Nachstes platzieren Sie die LEDs auf dem Breadboard. Die langen Beinchen der LEDs (positiv)
missen alle in Richtung des Chips zeigen, unabhangig davon auf welcher Seite des Breadboards sie
sich befinden.

Roboter-Bausatz-Shop

Romerstadt 2-4

by anzado GmbH 107
66121 Saarbriicken

www.your-droid.com


http://www.your-droid.com/

DOITYOURSELF  your droid

Bringen Sie die Jumperkabel wie oben gezeigt an. Vergessen Sie nicht die Briicke, die von Pin 8 des
ICs zur GND-Spalte des Breadboards fihrt.

Laden Sie den Sketch hoch und probieren Sie ihn aus. Jede LED sollte der Reihe nach aufleuchten, bis
alle LEDs an sind. Anschlief3end sollten sie alle wieder ausgehen und den Zyklus wiederholen.

Code

int tDelay = 100;

int latchPin = 11; // (11) ST CP [RCK] on 74HC595
int clockPin = 9; /7 (9) SH CP [SCK] on 74HC595
int dataPin = 12; // (12) DS [S1] on 74HC595

byte leds = 0;

void updateShiftRegister ()

{
digitalWrite (latchPin, LOW) ;
shiftOut (dataPin, clockPin, LSBEFIRST, leds);
digitalWrite (latchPin, HIGH);

}

void setup ()

{
pinMode (latchPin, OUTPUT) ;
pinMode (dataPin, OUTPUT) ;
pinMode (clockPin, OUTPUT) ;

}

void loop ()
{
leds = 0;
updateShiftRegister();
delay (tDelay) ;
for (int 1 = 0; 1 < 8; 1i++)
{
bitSet (leds, 1i);
updateShiftRegister();
delay (tDelay) ;
}

Als erstes definieren wir die drei Pins, die wir verwenden werden. Dies sind die digitalen UNO-
Ausgange, die mit den Latch-, Clock- und Daten-Pins des 74HC595 verbunden werden.

int latchPin = 11;
int clockPin = 9;
int dataPin = 12;

Als ndchstes wird eine Variable namens "leds" definiert. Diese wird verwendet, um das Muster der
LEDs zu speichern, die gerade ein- oder ausgeschaltet sind. Daten des Typs "Byte" stellen Zahlen mit
acht Bits dar. Jedes Bit kann entweder ein- oder ausgeschaltet sein, so dass diese Variable perfekt
geeignet ist, um folgende Werte zu speichern welche unserer acht LEDs ein- oder ausgeschaltet sind.

byte leds = 0;
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Die Setup-Funktion deklariert die drei Pins als digitale Ausgange.
void setup()

{

pinMode(latchPin, OUTPUT);

pinMode(dataPin, OUTPUT);

pinMode(clockPin, OUTPUT);

}

Die Funktion "loop" schaltet zunachst alle LEDs aus, indem sie der Variable "leds" den Wert 0 gibt.
Dann ruft sie 'updateShiftRegister' auf, dass das 'leds'-Muster an das Schieberegister sendet, so dass
alle LEDs ausgeschaltet werden. Wie 'updateShiftRegister' funktioniert, wird im Anschluss erklart.

Die Schleifenfunktion halt eine halbe Sekunde lang an und beginnt dann, mit Hilfe der 'for'-Schleife
und der Variablen 'i' von 0 bis 7 zu zdhlen. Jedes Mal wird die Arduino-Funktion 'bitSet' verwendet,
um das Bit zu setzen, das die LED in der Variablen 'leds' steuert.

AnschlieBend wird die Funktion "updateShiftRegister" aufgerufen, damit die LEDs aktualisiert
werden, um den Wert in der Variablen "leds" wiederzugeben. Es gibt dann eine halbe Sekunde
Verzogerung, bevor 'i' inkrementiert wird und die nachste LED aufleuchtet.

loop()

{

leds = 0;
updateShiftRegister();
delay(500);
for(inti=0;i<8; i++)
{

bitSet(leds, i);
updateShiftRegister();
delay(500);

}

}

Die Funktion 'updateShiftRegister' setzt zunachst den latchPin auf low und ruft dann die UNO-
Funktion 'shiftOut' auf, bevor sie den 'latchPin' wieder auf high setzt.

Diese Funktion benétigt vier Parameter, die ersten beiden sind die Pins, die fiir Data bzw. Clock
verwendet werden sollen.
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Der dritte Parameter gibt an, an welchem Ende der Daten man beginnen mochte. Wir beginnen mit
dem rechten Bit, das als 'Least Significant Bit' (LSB) bezeichnet wird.

Der letzte Parameter sind die eigentlichen Daten, die in das Schieberegister geschoben werden
sollen, in diesem Fall also 'leds'.

void updateShiftRegister()

{

digitalWrite(latchPin, LOW);
shiftOut(dataPin, clockPin, LSBFIRST, leds);
digitalWrite(latchPin, HIGH);

}

Wenn Sie eine der LEDs nicht ein-, sondern ausschalten wollten, wiirden Sie eine dhnliche Arduino-
Funktion (bitClear) mit der Variablen "leds" aufrufen. Dadurch wird das Bit von "leds" auf 0 gesetzt
und Sie miissten dann nur noch einen Aufruf von "updateShiftRegister" folgen lassen, um die
tatsachlichen LEDs zu aktualisieren.
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