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Priklad €. 1: Stopky

Rozpis materialu:
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7 Segmentl
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Program:

/I Cisla pinov segmentov
byte segmentPins[] = {2/*A*/,3/*B*/,4/*C*/,5/*D*/,6/*E*/,7/*F*/,8/*G*/,9/*BODKA*/};

/I Pole aktivnych segmentov pre jednotlivé Cislice, LOW = svieti, HIGH = nesvieti
byte segmentDigits[10][8] = {

I{A,B,C,D,E,F,G,BODKA}

{LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH}, // cislica O
{HIGH, LOW, LOW, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH}, // Cislica 1
{LOW, LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH, LOW, HIGH}, // cislica 2
{LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH, LOW, HIGH}, // cislica 3
{HIGH, LOW, LOW, HIGH, HIGH, LOW, LOW, HIGH}, // Cislica 4
{LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH}, // ¢islica 5
{LOW, HIGH, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH}, // ¢islica 6
{LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH}, // ¢islica 7
{LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH}, // ¢islica 8
{LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH} // ¢islica 9

3

I* Metoda pre zobrazenie Cislice */
void segmentDisplay(int digit);

void setup(){
/l nastavime porty ako vystupne

for(int i=0;i<8;i++){
pinMode(segmentPins[i], OUTPUT);
}

/I nastavime pociato¢né hodnoty, nesvieti Ziadna Cislica
for(int i=0;i<8;i++){

digitalWrite(segmentPins]i], HIGH);

}

}

void loop(){
/I Postupne zobrazime ¢isla od 0 po 9

for(int n=0; N<10; n++){
segmentDisplay(n);
delay(500);

/I Opacny postup, zobrazime ¢isla od 9 po 0
for(int m=9; m>=0; m--){
segmentDisplay(m);

delay(500);

}

}

void segmentDisplay(int digit){
for(int s=0; s<8; s++){
digitalWrite(segmentPins[s], segmentDigits[digit][s]);

}
}



Popis programu:

Teraz si rozoberieme kod skice 8. Na zaciatku mame inicializované dve premenné segmentPins a
segmentDigits. Premenna segmentPins je pole typu byte a uchovava Cisla vystupnych pinov na ktoré
mame pripojenu sedem segmentovku.

byte segmentPins[] = {2/*A*/,3/*B*/,4/*C*/,5/*D*/,6/*E*/, 7/*F*/,8/*G*/,9/*BODKA*/};

V komentaroch za Cislom je segment ku ktorému je pin pripojeny.
Druha premenna segmentDigits je tiez pole typu byte ale dvojrozmerné, je to vlastne pole poli, v
ktorych su zadefinované hodnoty HIGH a LOW pre jednotlivé piny ku kazdej Cislice.

byte segmentDigits[10][8] = {
I{A,B,C,D,E,F,G,BODKA}

{LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH}, // ¢islica O
{HIGH, LOW, LOW, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH}, // cislica 1
{LOW, LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH, LOW, HIGH}, // ¢islica 2
{LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH, LOW, HIGH}, // ¢islica 3
{HIGH, LOW, LOW, HIGH, HIGH, LOW, LOW, HIGH}, // Cislica 4
{LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH}, // ¢islica 5
{LOW, HIGH, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH}, // Cislica 6
{LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH, HIGH}, // ¢islica 7
{LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH}, // ¢islica 8
{LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, LOW, LOW, HIGH} // ¢islica 9
h

Toto pole ma 10 riadkov (teda poli) pre kazdu jednu €islicu. Kazdé toto pole ma zase 8 prvkov (teda
tofko, kolko je pinov), prvky mézu mat hodnotu LOW alebo HIGH.

Rozoberme si prvy riadok v poli:
IfA,B,C,D,E,F,G,BODKA}
{LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, HIGH, HIGH}, / ¢islica O

Prvy riadok ur€uje nastavenie pinov pre Cislicu 0 (nula). Aby sa segment pripojeny k pinu rozsvietil
musi byt pripojeny k zemi teda na 0V. PretoZze mame pouzity LED display so spolo€nou anédou, tak
vyvody segmentov su viastne katody LED diéd v segmentoch, tzn. tieto katdédy musia byt pripojené na
zaporny pol napéatia a to docielime tym, Ze na vystupny pin zapiSeme hodnotu LOW. Teda bude platit
LOW = svieti, HIGH = nesvieti. Podla tohto vidime, Ze by mali svietit segmenty A, B, C, D, E, a F.
Segmenty G a BODKA maju nastavenu hodnotu HIGH teda nesvietia.

Dalsie riadky v poli, resp. dal$ie polia uréuju nastavenie pinov analogicky pre ostatné &islice 1, 2 az 9.
Dalej mame definovan metédu segmentDisplay:
void segmentDisplay(int digit);

Takymto zapisom sme si zadefinovali novi metédu, ktord méZzeme neskordie zavolat (pouzit) v
hocikde v programe. ESte predtym je nutné urobit nasledujuce:

void segmentDisplay(int digit){

for(int s=0; s<8; s++){

digitalWrite(segmentPins[s], segmentDigits[digit][s]);
}

}

A to, zapisat telo metddy tzv. implementaciu. Implementacia je zapisana za metédou loop. Je to
vlastne to, €0 ma metdéda vlastne robit. V kratkosti metéda nastavi piny tak aby sa rozsvietila
konkrétna &islica na displeji. Metéda ma jeden parameter typu int (integer). Tymto parametrom
udavame, ktora z Cislic (0-9) sa ma na displeji zobrazit'.



A teraz sa vratime eSte k metdde setup, kde sa nam nastavuju vystupné piny pre display a tiez
nastavujeme pociatocné hodnoty pinov, tak aby nam na displeji nesvietilo Ziadne Cislo.

/l nastavime porty ako vystupné

for(int i=0;i<8;i++){
pinMode(segmentPins[i], OUTPUT);
}

/I nastavime pociato¢né hodnoty, nesvieti ziadna Cislica
for(int i=0;i<8;i++){

digitalWrite(segmentPins][i], HIGH);

}

V loop metéde mame dva cykly for. Prvy cyklus zobrazi postupne na displeji islice od 0 po 9.
/I Postupne zobrazime ¢isla od 0 po 9

for(int n=0; n<10; n++){
segmentDisplay(n);
delay(500);

}

Druhy cyklus spravi analogicky to isté len opaCnym smerom zobrazi €islice od 9 po 0.
I/l Opacény postup, zobrazime ¢isla od 9 po 0

for(int m=9; m>=0; m--){
segmentDisplay(m);
delay(500);

Zobrazenie kazdej Cislice v oboch cykloch trva pol sekundy, ¢o je spbsobené volanim delay metédy vo
vnutri cyklu (delay(500)).

Alternativne priklady:

Uprav program a zapojenie aby sa zobrazovali len parne &isla.

Uprav program a zapojenie aby sa zobrazovali len neparne Cisla.

Uprav program aby zobrazoval €isla len smerom nahor.

Uprav program aby zobrazoval Cisla len smerom nadol.

Uprav program aby sa €Cisla zobrazovali po jednej sekunde.

Uprav program a zapojenie aby sa zobrazovali len Cisla od jedna do pat.

Uprav program a zapojenie aby sa miesto &islic zobrazovali pismena A, B, C, D, E, F,G, H, I.

Nooos~wDdR



Priklad €. 2: Svetelny efekt — Knight Rider

Rozpis materialu:

Oznacenie Hodnota

LED1-LEDS Cervena Smm LED dioda
R1-R8 Rezistor 150R(150 Ohmov)
Breadboard1 Kontaktné pole

Arduinol Arduino UNO R3
Prepojovacie kable

Pocet kusov

Zapojenie do kontaktnej plochy:
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Schéma zapojenia:
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Program:

[* Cisla vystupnych pinov */
byte outputPins[] ={2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9};

void setup()
{

for(int i=0; i<8;i++)

{

pinMode(outputPins[i], OUTPUT);
digitalWrite(outputPins[i], LOW);
}

}

void loop()

Eor(int i=0; I<7;i++)
fﬂigitalWrite(outputPins[i], HIGH);
delay(75);

digitalWrite(outputPins][i], LOW);

}

for(int i=7; i>0;i--)

{

digitalWrite(outputPins][i], HIGH);



delay(75);
digitalWrite(outputPins][i], LOW);
}

}

Popis programu:
byte outputPins[]={2, 3,4,5,6,7,8,9};

Tu mame inicializovani premennu outpuPins, ¢o je vlastne pole typu byte. V tomto poli su
zadefinované Cisla vystupnych pinov 2 az 9. Polia su indexované od nuly, o znamena, Ze prvky v poli
zacCinaju poradovym cislom 0. Napr. ak chceme ziskat prvy prvok, tak ho z pola vyberieme
nasledovne:

byte firstitem = outputPins[0];
Druhy prvok:
byte secondltem = outputPins[1];. Ostatné prvky ziskame analogicky.

V setup metéde mame cyklus for, ktory nam nastavuje piny na vystupné. Tiez nastavuje na vystupné
piny hodnotu LOW, ¢o znamena, Ze vSetky LEDKy su na zadiatku programu vypnuté.

V loop metéde mame zase cyklus for a to dvakrat. Prvy cyklus spina LEDky v poradi od LED1 po
LED?7.

for(int i=0; i<7;i++)

{

digitalWrite(outputPins][i], HIGH);
delay(75);
digitalWrite(outputPins][i], LOW);
}

Premenna i v cykle, nadobuda hodnoty 0 az 6 a vo vnutri cyklu sa tak postupne nastavuju piny,
ktorych Cisla sa vyberaju z pola outputPins podla premennej i.
Druhy cyklus spina LEDky v opacnom poradi od LED8 po LED2. Cyklus tak pracuje analogicky ako

prvy.

Alternativne priklady:

Uprav program a zapojenie pre 10 LED.

Uprav program aby sa pohybovali LEDKy po dvojiciach.

Uprav program aby sa rozsvecovali LEDky len smerom doprava.

Uprav program aby sa rozsvecovali LEDky len smerom dofava.

Uprav program aby sa LEDKky rozsvecovali smerom doprava len parne, smerom dolava
neparne.

Uprav program aby sa LEDKy rozsvecovali s postupnym ¢asovym oneskorenim.

Uprav zapojenie a program aby LEDKky boli ulozené do kruznice v pocte 10.

aprwd PR
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Priklad €. 3: Pulzar (Pulzujica LED)

Rozpis materialu:

Oznacenie
LED1

R1
Breadboardl

Arduinol

Prepojovacie kable

Hodnota

Zelena 5mm LED dioda

Rezistor 150R(150 Ohmov)

Kontaktné pole

Arduino UNO R3

Pocet kusov

Schéma zapojenia:
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Program:

int ledPin = 9; // Cislo pinu na ktory je pripojena LEDka

int brightness = 0; // jas LEDky

int stepValue = 5; // velkost kroku na nastavenie jasu LEDky
int direction = 1; // Smer zvySovanie alebo znizovanie jasu

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);

}

void loop() {
/I nastavenie jasu LEDKy
analogWrite(ledPin, brightness);

/] ak jas dosiahne maximalnej hodnoty, zmenime smer na znizovanie
if(brightness == 255){
direction = 2;

}

/I ak jas dosiahne minimalnej hodnoty, zmenime smer na zvySovanie
if(brightness == 0) {

direction = 1,

}

switch(direction){

case 1: // zvySovanie jasu

brightness = brightness + stepValue;

break;

case 2: // znizovanie jasu

brightness = brightness - stepValue;
break;

}
delay(40);

Popis programu:

V skice sa nam tentokrat objavili dalSie premenné okrem ledPin, ktora ma tentokrat hodnotu 9,
pretoZze LEDku mame zapojenu v pine &islo 9.

int brightness = 0;
Tato premennd sluzi ako aktualna hodnota jasu. MéZe nadobudat hodnoty od 0 po 255.
int stepValue = 5;

Premenna stepValue uréuje velkost o kolko sa zvySi alebo znizi jas kazdym cyklom (teda hodnota
premennéj brightness) . Hodnota tejto premennej je 5 a v programe sa nemeni.

int direction = 1;
A nakoniec mame premennu direction, ktora uréuje i sa hodnota jasu bude zvySovat alebo zniZovat.

Premenna direction m6Ze mat hodnotu 1 alebo 2. Hodnota 1 ur€uje zvySovanie jasu a hodnota 2 zase
uréuje zniZovanie.

Setup metdda sa nam opat nezmenila, preto si popiSeme metddu loop.

analogWrite(ledPin, brightness);

12



Metéda analogWrite ma dva parametre. Prvy parameter je Cislo pinu a druhy parameter je hodnota z
rozsahu 0 az 255. Tato metdéda urobi to, Ze nam na pin Cislo 9 zapiSe hodnotu z premennej
brightness, tato hodnota sa na vystupnom pine objavi ako napatie v rozsahu 0 — 5 voltov. Napriklad ak
chceme mat na vystupnom pine 2.5V, tak druhy parameter musi mat hodnotu 127. Metdda
analogWrite generuje tzv. PWM signal, pomocou ktorého je mozné regulovat vykon, €i uz jas pri
LEDkach alebo otacky pri motoroch.

Alternativne priklady:

Uprav program a zapojenie pre 2 LED, kym prva bude jas zvySovat, druha bude jas znizovat.
Uprav program a zapojenie pre 2 LED, druha LED bude jas menit dvojnasobne rychlejSie.
Uprav program aby po maximalnom a minimalnom jase LED zhasla na 1 sekundu.

Uprav program aby sa pulz LED dvojnasobne zrychlil.

Uprav program aby sa pulz LED dvojnasobne spomalil.

ahr~MwbdhPRE
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Priklad €. 4: SOS pomocou LED

Rozpis materialu:

Oznacenie
LED1

R1
Breadboardl

Arduinol

Prepojovacie kable

Hodnota

Zelena 5mm LED dioda

Rezistor 150R(150 Ohmov)

Kontaktné pole

Arduino UNO R3

Pocet kusov

Schéma zapojenia:

Arduined

N3 sV vin
. D13 f—
—] RST 012
— amer [s:e LN
— 1orer Arduino Do R
— NE oo [
_ DB f—

]
g o7 f—
g il SN
§ s =

je]
/) £ DA
1 [ER SN

*
— E_ 0
—_ o P
o
—_ a4 B oo L
— A5 SOL
GNE oA

k1

S Z\ LEDL

L)

Zapojenie do kontaktnej plochy:

Arduinol

14

Breadboardi

LED1

.
LR
L L
L
L

“ .
L L

L LI
LA L
L L L
L L
C
C
C L

...
U



Program:

int ledPin = 9;
void setup() {

/I nastavime ledPin (pin €islo 13) ako vystupny
pinMode(ledPin, OUTPUT);

}
void loop() {

/I 3 kratke '..." v morseovej abecede pismeno 'S'
for(int i=0; i<3; i++){

digitalWrite(ledPin, HIGH);

delay(120);

digitalWrite(ledPin, LOW);

delay(120);

}

delay(100); //€akame 100 milisekund

// 3 dlhé '---' v morseovej abecede pismeno 'O’
for(int i=0; i<3; i++){

digitalWrite(ledPin, HIGH);

delay(350);

digitalWrite(ledPin, LOW);

delay(350);

}

delay(100);

/lzase ¢akame 100 milisekund
/la zase 3 kratke '...' teda 'S’

for(int i=0; i<3; i++){
digitalWrite(ledPin, HIGH);
delay(120);
digitalWrite(ledPin, LOW);
delay(120);

}

delay(5000);

/lcely cyklus sa spusti znova po 5 sekundach

}
Popis programu:

Inicializa premennej ledPin sa neliSi od predchadzajuceho prikladu, taktiez v setup metéde sa ni¢
nezmenilo. Zmenu moézeme vidiet v loop metdde, kde mame tri cykly for .

Cyklus for funguje nasledovne:

for(inicializa premennej; podmienka; zmena premennej){
Kod vo vnutri sa vykonava dovtedy, pokial plati podmienka.

}

15



V nasom pripade ma cyklus for v sebe premennu i typu int, s pociato¢nou hodnotou 0. Podmienka v
cykle je i < 3, €o znamena, Ze cyklus sa bude vykonavat pokial premenna i bude menSia ako 3.
Premenna sa meni inkrementaciou i++, tzn. hodnota sa zvySuje o jedna.

for(int i=0; i<3; i++){
-

Kazdym cyklom sa teda zvySi hodnota premennej o jedna a v nasledujucom cykle sa v podmienke
kontroluje. Ak hodnota vyhovuje, hovorime, Ze podmienka bola splnena - cyklus pokracuje, ale ak
hodnota premennej i nevyhovuje podmienke = podmienka nebola splnena = cyklus sa ukoncCi a beh
programu pokracuje dalej za cyklom for (vysledok podmienky méze byt true = pravda, alebo false =
nepravda).

Vysvetlili sme si ako funguje cyklus for. Teraz sa pozrieme dovnutra cyklu, mame tam nasledujuci kéd:

digitalWrite(ledPin, HIGH);
delay(120);
digitalWrite(ledPin, LOW);
delay(120);

Co je vlastne rovnaky kod ako v predchadzajiucom priklade, len je tu nastavena kratsia doba svietenia
LEDky na 120 ms. Podla podmienky v cykle sa kod vo vnutri vykona trikrat, tzn. LEDka zasvieti a
zhasne ftrikrat za sebou. Ostatné cykly funguju analogicky, s tym, Ze v strednom cykle je nastavené
oneskorenie o nie¢o vacsie( 350 ms).

Medzi cyklami je tiez nastavené oneskorenie na 100 ms. LepSie tak uvidime zmenu v blikani LEDky =
lepSie rozozname znaky Morseovej abecedy.
Na konci vidime volanie metdédy delay s hodnotou parametra 5000, teda oneskorenie 5s, tzn. cely

proces blikania sa opakuje od zaciatku po piatich sekundach.

Alternativne priklady:

Uprav program aby LED vysielala signal v Morzeovke OSOL.
Uprav program aby LED vysielala signal v Morzeovke POMOC.
Uprav program aby LED blikala 5 x rychlo a nasledne 5 x pomaly.
Uprav program aby LED blikala 5 x rychlo a nasledne 2 x pomaly.
Uprav program aby LED vysielala signal v Morzeovke AHOJ.

aprwdE
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Priklad €. 5: Interaktivha LED

Rozpis materialu:

Oznacenie Hodnota

LED1 ¢ervena 5mm LED dicda
R1 Rezistor 150R

R2 Rezistor 10k

51 Tlacitko

Breadboardl Kontaktné pole
Arduinol Arduino UNO R3

Prepojovacie kable

Pacet kusov

T T

Zapojenie do kontaktnej plochy:
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Program:

/[€islo pinu pre tlacitko
int buttonPin = 2;

/[€islo pinu pre LEDku
int ledPin = 8;

/lpremenna uchovavajuca stav tlacitka
int buttonState = 0O;

void setup() {

/I nastavenie pinu pre LEDku ako vystupny
pinMode(ledPin, OUTPUT);

/l nastavenie pinu pre tlacitko ako vstupny
pinMode(buttonPin, INPUT);

}
void loop(){

/l naCitame stav tlacitka
buttonState = digitalRead(buttonPin);

/I skontrolujeme ¢i je tlacitko stlacené alebo nie

/I ak je, tzn. premenna buttonState ma hodnotu HIGH
if (buttonState == HIGH) {

digitalWrite(ledPin, HIGH); // zapneme LEDKu

}else {

I ak tla€itko nie je zopnuté (stlatené), LEDku vypneme
digitalwWrite(ledPin, LOW);

}
}

Popis programu:
Na zaciatku sa nam inicializuju premenné buttonPin, ledPin a buttonState.

/[€islo pinu pre tlagitko
int buttonPin = 2;

/[€islo pinu pre LEDku
int ledPin = 8;

/lpremenna uchovavajuca stav tlacitka
int buttonState = 0;

Popis premennych je mozné vidiet v komentaroch nad nimi. Tuto Cast kédu uz dobre poznate z
predchadzajucich prikladov, tak sa dalSim popisom nemusime zaoberat.

V setup metdde ako zvy&ajne nastavujeme maod jednotlivych pinov.
void setup() {

I/ nastavenie pinu pre LEDku ako vystupny
pinMode(ledPin, OUTPUT);
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/I nastavenie pinu pre tlacitko ako vstupny
pinMode(buttonPin, INPUT);
}

V tomto priklade mame malu zmenu a to tim, Ze nastavujeme pin 2 ako vstupny. Na tento pin je
zapojeneé totiz tlacitko, ktorého stav budeme sledovat.

V loop metéde mame pouzitd novi metddu digitalRead. Tato metéda nam vracia stav na ur€itom pine,
ktory zadame ako jediny parameter.

int pinState = digitalRead(pinNumber);
V nadej skice mame ako parameter zadanu premennu buttonPin, teda pin Cislo 2.
buttonState = digitalRead(buttonPin);

Stav pinu, ktory nam vrati metdda digitalRead sa nam ulozi do premennej buttonState.

V dalSej Casti kodu porovnavame tento stav, tzn. zistujeme &i bolo tlacitko stlacené alebo nie.

if (buttonState == HIGH) {
digitalWrite(ledPin, HIGH); // zapneme LEDKku

} else {
I ak tla€itko nie je zopnuté (stlatené), LEDku vypneme

digitalWrite(ledPin, LOW);
}

Ak je premennd buttonState rovna HIGH znamena to, ze tlacitko je stlatené a tak sa vykona kéd:
digitalWrite(ledPin, HIGH);

A vy uz viete, Ze tato Cast kddu spdsobi to Ze nam LEDka bude svietit. Ale ak sa stav tlaCitka
nezhoduje z HIGH stavom, ¢o znamena, Ze tladitko nie je zopnuté, vykona sa koéd v bloku else:
digitalWrite(ledPin, LOW);

Co sp6sobi, ze LEDka nebude svietit, resp. zhasne, ak sme tlagitko pustili.

Alternativne priklady:

1. Uprav program a zapojenie pre ovladanie 2 LED rdznych farieb.
2. Uprav program a zapojenie pre ovladanie 3 LED ro6znych farieb.
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Priklad €. 6: Generator zvuku

Rozpis materialu:

LED1

R1

R2

51

n
Arduinol

Oznacenie

Prepojovacie kable

Hodnota Pocet kusov
tervena Smm LED dioda

Rezistor 150R

Rezistor 10k

Tlacitko

Piezo menié, alebo reproduktor

Arduino UNO R3

Zapojenie do kontaktnej plochy: Schéma zapojenia:

Toto zapojenie je uz o nie€o zlozZitejSie, ako predchadzajuce. Zapojenie LEDKy a tlacidla je v podstate
rovnaké ako v predchadzajucom priklade. Pribudlo nam tu piezogenerator, oznacené J1. Piezo J1 ma
dva vyvody, jeden je oznaceny Ciernou a druhy ¢ervenou farbou. Vyvod s iernou farbou pripojime na
zem a vyvod s Cervenou farbou na Arduino, na pin Cislo 8. Ak vyvody vasho piezomeni¢a nie su
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farebne odliSené, zapojte vyvody lubovolne (nebojte sa ni¢ tym nepokazite).
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Program:

/I €islo pinu pre LED
int ledPin = 13;

/I Cislo pinu pre tla€idlo
int buttonPin = 7;

/I €islo pinu pre piezo
int piezoPin = 8;

/I premenna uchovavajuca stav tlacidla
int buttonState = 0;

void setup() {

/l nastavenie pinu pre LEDku ako vystupny
pinMode(ledPin, OUTPUT);

/l nastavenie pinu pre piezo ako vystupny
pinMode(piezoPin, OUTPUT);

/I nastavenie pinu pre tlacidlo ako vstupny
pinMode(buttonPin, INPUT);

}
void loop(){

/I naCitame stav tlacidla
buttonState = digitalRead(buttonPin);

/I skontrolujeme ¢i je tlacidlo stlacené
/I ak je, tzn. premenna buttonState ma hodnotu HIGH
if (buttonState == HIGH) {

/I zapneme LEDKku
digitalWrite(ledPin, HIGH);

/| zapneme generovanie tonu
tone(piezoPin, 1000, 100);
delay(100);

/l ak nie je, tzn. premenna buttonState ma hodnotu LOW
}else {

/I vypneme LEDKu
digitalWrite(ledPin, LOW);

// vypneme generovanie ténu

noTone(piezoPin); }

}

Popis programu:

Kod skice sa velmi neliSi od toho predchadzajuceho. Inicializacia premennych je skoro rovnaka,
akurat nam pribudla premenna piezoPin, ktora ma hodnotu 8. V setup metdde tak nasledne pribudlo
nastavenie pinu pre piezo:
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/I nastavenie pinu pre piezo ako vystupny
pinMode(piezoPin, OUTPUT);

V loop metdde je to tiez velmi podobné, mame tu eSte dve nové metddy a to tone a noTone. Metdda
tone vygeneruje jednoduchy tén za pomoci PWM. Ma tri vstupné parametre z toho je posledny
nepovinny.

tone(pin, frekvencia, trvanie);

alebo

tone(pin, frekvencia);

Prvy parameter pin, je Cislo vystupného pinu na ktorom sa bude generovat ton. Druhy parameter
frekvencia, je frekvencia tonu v Hz (Hertz), v naSej skice mame frekvenciu 1000Hz (1kHz). Posledny
parameter ktory je nepovinny je trvanie tonu v milisekundach, v naSom pripade 100ms.

tone(piezoPin, 1000, 100);

Metdda noTone ukonéi generovanie tonu na pine, ktory zadame ako vstupny parameter do tejto
metody.

noTone(pin);

V naSom projekte volame metddu noTone, kde ako hodnotu parametra predavame hodnotu z
premennej piezoPin.

noTone(piezoPin);

Co znamena4, Ze ak tlagitko nie je zopnuté generovanie ténu sa ukonéi.

Alternativne priklady:

1. Uprav program a zapojenie pre ovladanie 2 LED a 2 piezogeneratorov, ktoré budu nastavené
na iné frekvencie .

2. Uprav program a zapojenie pre ovladanie z piezogeneratora inou frekvenciou a inym ¢asom .

3. Uprav program a zapojenie pre ovladanie 1 LED a 1 piezogeneratora pomocou 3 tlacidiel,
kazdé tlacidlo zopne generator s inou frekvenciou.
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Priklad €. 7: Klavir

Rozpis materialu:

Oznaéenie
LED1

R1

R2

51

11
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Prepojovacie kable

Hodnota Pocet kusov
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Rezistor 150R

Rezistor 10k

Tlacitko

Piezo menié, alebo reproduktor

Arduino UNO R3
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Schéma zapojenia — podla programu:
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Program:

/I €islo pinu pre LED
int ledPin = 13;

/I Cisla pinov pre tlacidla
int buttonPinl = 7;
int buttonPin2 = 6;
int buttonPin3 = 5;
int buttonPin4 = 4;

/I €islo pinu pre piezo
int piezoPin = 8;

/l premenné uchovavajuce stav tlacidiel
int buttonStatel = 0;
int buttonState2 = 0;
int buttonState3 = 0;
int buttonState4 = 0;

void setup() {

/l nastavenie pinu pre LEDku ako vystupny
pinMode(ledPin, OUTPUT);

/l nastavenie pinu pre piezo ako vystupny
pinMode(piezoPin, OUTPUT);

/I nastavenie pinov pre tlacidla ako vstupné
pinMode(buttonPinl, INPUT);
pinMode(buttonPin2, INPUT);
pinMode(buttonPin3, INPUT);
pinMode(buttonPin4, INPUT);

}
void loop(){

/I nacitame stavy tlacidiel

buttonStatel = digitalRead(buttonPin1);
buttonState2 = digitalRead(buttonPin2);
buttonState3 = digitalRead(buttonPin3);
buttonState4 = digitalRead(buttonPin4);

/I skontrolujeme ¢i su tlacidla stlacené
I ak je, tzn. premenna buttonState ma hodnotu HIGH

if (buttonStatel == HIGH) {

digitalWrite(ledPin, HIGH); // zapneme LEDku

tone(piezoPin, 1000, 100);

delay(100);

} else {/ ak nie je, tzn. premenna buttonState ma hodnotu LOW
digitalWrite(ledPin, LOW); // vypneme LEDku
noTone(piezoPin); // vypneme generovanie tonu

}

if (buttonState2 == HIGH) {
digitalWrite(ledPin, HIGH); // zapneme LEDku
tone(piezoPin, 2000, 100);
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delay(100);

} else {// ak nie je, tzn. premenna buttonState ma hodnotu LOW
digitalWrite(ledPin, LOW); // vypneme LEDku
noTone(piezoPin); // vypneme generovanie tonu

}

if (buttonState3 == HIGH) {

digitalWrite(ledPin, HIGH); // zapneme LEDku

tone(piezoPin, 3000, 100);

delay(100);

} else {// ak nie je, tzn. premenna buttonState m& hodnotu LOW
digitalWrite(ledPin, LOW); // vypneme LEDku
noTone(piezoPin); // vypneme generovanie tonu

}

if (buttonState4 == HIGH) {

digitalWrite(ledPin, HIGH); // zapneme LEDku

tone(piezoPin, 4000, 100);

delay(100);

} else {// ak nie je, tzn. premenna buttonState m& hodnotu LOW
digitalWrite(ledPin, LOW); // vypneme LEDku
noTone(piezoPin); // vypneme generovanie tonu

}
}

Alternativne priklady:

Uprav program a zapojenie pre ovladanie 1 LED a 1 piezogeneratora a 3 tlacidla .

Uprav program a zapojenie pre ovladanie 3 LED , 3 piezogeneratorov a 3 tlacidiel.

Uprav program a zapojenie pre ovladanie 1 LED , 1 piezogenerétor a 5 tlacidiel.

Uprav program a zapojenie pre ovladanie 1 LED a 1 piezogeneratora pomocou 3 tlagidiel.

PR
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Priklad €. 8: LCD displej

T Dt
rxmm Arduino

/*
LCD i2c
beziaci text
*/

#include <Wire.h> /I zahrnutie kniznic do programu
#include <LiquidCrystal_I2C.h>

LiquidCrystal_12C lcd(0x27,16,2); /l'inicializacia kniznice (adresa, znaky, riadky)
int i=200; /I premenna zdrzania pri posune textu

void setup()

Icd.init(); /l'inicializacia LCD

Icd.backlight(); I/l zapnutie podsvietenia

lcd.print("Toto je text, ktory bezi sprava dolava."); Il vypis retazca textu
}

26



void loop()

Icd.scrollDisplayLeft(); /I posun textu o jeden znak vlavo
delay(i--); /I cakanie
if (i<0) {i=200;} /I znovu od pomaleho pohybu

}

Alternativne priklady:
1. Uprav program pre pohyb textu zlava doprava .

2. Uprav program pre blikanie textu.
3. Uprav program pre blikanie textu a nasledne pohyb textu sprava dolava.
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Priklad €. 9: SERVOMOTOR

Tento navod ukaze, ako ovladat smer, polohu a rychlost servomotora SG90 9G Micro s Arduino

UNO doskou.

Servo motor umozriuje presné ovladanie uhlovej polohy, rychlosti a zrychlenia. Je to ako by ste boli za

volantom svojho vozidla. Aj ty ovladas presne rychlost vozidla a smer.

Profesionalne servo SG90 veza je jeden z najlacnejSich servomotorov, ktoré modzete najst na
trhu. Dokonca je to lacné. NepokuSajte sa otacat servomotor rucne, pretoze by mohlo dojst k

poskodeniu motora.

Zapojenie servomotora:

-
-
D L )
D )
D R S
R N R R )

Ovladanie servomotora

NizSie najdete nadrt Arduino, ktory riadi servo - smer, poziciu motora a rychlost serva SG90.

Obsahuje vsetky potrebné funkcie pre riadenie serva SG90.

{nto Robotics

*/

#include <Servo.h>

int servoPin = 9;

Servo servo;

int servoAngle = 0;

void setup()
Serial.begin(9600);

servo.attach(servoPin);

}

/I pozicia serva v uhloch
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void loop()

{
/lovladame smer servopohonu a polohu motora
servo.write(45); /Il oto€i servo dolava na 50 stupriov
delay(1000); /I ¢aka 1 sekundu
servo.write(90); /I otoCi servo spat’ na 90 stupriov (stredova poloha)
delay(1000); /I €aka 1 sekundu
servo.write(135); /I oto€i servo doprava na 135 stupriov
delay(1000); /I €aka 1 sekundu
servo.write(90); I oto€i servo spat na 90 stupriov (stredova poloha)
delay(1000);

/Ikoniec ovladania serva a polohy motora
/lovladanie rychlosti servopohonu
/IAk zmenime hodnotu oneskorenia (z prikladu zmeny 50 na 10), zmeni sa rychlost servopohonu

for(servoAngle = 0; servoAngle < 180; servoAngle++)
/lposunie mikro servo z 0O stuprfiova na 180 stupnov

{

servo.write(servoAngle);
delay(50);

}

for(servoAngle = 180; servoAngle > 0; servoAngle--)
/I teraz posunie mikro servo spat z 0 stupfiov na 180 stupriov

{

servo.write(servoAngle);
delay(10);
}

/lkoniec kontroly polohy a rychlosti servomotora

}

Priklad ¢. 10: SERVOMOTOR 2

#include <Servo.h>

Servo myservo; /I vytvorenie servoobjektu na ovladanie servomotora
/I maximalne je mozné vytvorit 8 servoobjektov

int pos = 0; /I uloZenie pozicie servopohonu
void setup()
myservo.attach(9); /I pripoji servo na kolik 9 k servoventilu
}
void loop()
{

for(pos = 0; pos < 180; pos += 1) // prechadza z O stupfiov na 180 stupriov
/I v krokoch po 1 stupni
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myservo.write(pos); /I Informujte servo, aby sa dostal do pozicie v premennej pos

delay(15); /I ¢aka 15 ms, aby servo dosiahlo poziciu
}
for(pos = 180; pos>=1; pos-=1) /I prechadza zo 180 stupriov do 0 stupnov
{
myservo.write(pos); /I Informuje servo, aby sa dostalo do pozicie v premennej pos
delay(15); /I ¢aka 15 ms, aby servo dosiahlo poziciu
}
}

Priklad €. 11: SERVOMOTOR 3

#include <Servo.h> //Servo kniznica
Servo servo_test; /linicializujte servo objekt pre pripojené servo
int angle = 0;

void setup()

servo_test.attach(9); /I pripojte signalizacny kolik servopohonu na pin9 Arduina
z/oid loop()
Eor(angle =0; angle < 180; angle +=1) // prikaz na presun z 0 stupriov na 180 stupriov
{servo_test.write(angle); Ilprikaz otoCit’ servo do uréeného uhla za 15ms
delay(15);
Lelay(lOOO);
for(angle = 180; angle>=1; angle-=5) // prikaz na presun z 180 stuprfiov na 0 stuprov
{servo_test.write(angle); /I prikaz otocit servo do ur€eného uhla za 15ms
delay(15);
} delay(1000);

Alternativne priklady:

1. Uprav program pre ovladanie servomotora s pohybom do 90° pomalym pohybom a spat’
rychlym pohybom.

2. Uprav program pre ovladanie servomotora s rychlostou 1° za sekundu do uhla 45° a spat.

3. Uprav program a zapojenie pre ovladanie servomotora do 180°, pri€¢om pohyb sa spusti
zatlaCenim tlacidla.

4. Uprav program pre ovladanie servomotora pre pohyb do 180° a spat, pricom pohyb sa spusti
zatlagenim tlacidiel tam a spat.

5. Uprav program pre ovladanie a signalizaciu servomotora pomocou 2 LED a 2 tlacidiel. Pri¢om
pohyb TAM sa spusti tlacidlom a signalizaciou ¢ervenej LED, pohyb bude do 180° a pohyb
SPAT sa spusti tlagidlom a signalizaciou zelenej LED, pohyb bude do -180°.
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Priklad €. 12: Ovladanie servomotora potenciometrom

Zapojenie servomotora:
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Program:
#include <Servo.h>

Servo myservo; /I vytvorte servoobjekt na ovladanie servopohonu

int potpin = 0;
int val,

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

}

void loop() {

val = analogRead(potpin);

/I analogovy kolik uréeny na pripojenie potenciometra
/I premenna na Citanie hodnoty z analégového kolika

/I pripoji servo na kolik 9 k servoventilu

/I &ita hodnotu potenciometra (medzi 0 a 1023)

val = map(val, 0, 1023, 0, 180); // upravme ho tak, aby sme ho pouzivali so servom (hodnota

myservo.write(val);

delay(15);
}

medzi 0 a 180)
/I nastavi polohu servopohonu podla stupnice
/I €aka na servo, aby sa tam dostal

Alternativne priklady:

1. Uprav program pre ovladanie servomotora s pohybom do 360°.
2. Uprav program pre ovladanie servomotora s rychlostou 1° za sekundu do uhla 90°.
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Priklad €. 13: Program s LED

Zapojenie LED a rezistorov:
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Arduino”

Program:

//Nastavime piny pripojenych LED diod
int cervenaled = 9;

int oranzovaled = 10;
int zelenaled = 11;
void setup() {

//Nastavime zapojené piny ako vystupné
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Rozpis materialu:

e 3xfarebné LED diody

e 3xrezistor 220Q alebo
330Q

e kontaktné pole
e Arduino
e Vodice



pinMode (cervenaled, OUTPUT);
pinMode (oranzovaled, OUTPUT);

pinMode (zelenaled, OUTPUT);

}
void loop() {

/INastavime v akom poradi a aku dobu budu LED diody svietit

digitalWrite (cervenaled, 1);
delay(9000);

digitalWrite (oranzovaled, 1);
delay (1000);

digitalWrite (cervenaled, 0);
digitalWrite (oranzovaled, 0);
digitalWrite (zelenaled, 1);
delay (9000);

digitalWrite (zelenaled, 0);
digitalWrite (oranzovaled, 1);
delay (3000);

digitalWrite (oranzovaled, 0);

}

Alternativne priklady:

1. Uprav program aby diédy blikali su€asne s frekvenciou 1Hz.

n

Uprav program aby kazda didda blikala samostatne a su€asne svietila len 1 didda.

3. Uprav program aby Cervena diéda blikala 2x rychlejSie ako zelena a 2x pomalSie ako

oranzova.

4. Uprav program aby diddy blikali Knight rider efektom.
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Priklad ¢. 14: Melodia z piezoreproduktora

Zapojenie:

Priklad:

#include "pitches.h"

/lprida k programu potrebny subor, ktory udava hodnotu daného ténu noty, ktoré melddia obsahuje
int melodie[] = {

NOTE_C4, NOTE_G3,NOTE_G3, NOTE_A3, NOTE_G3,0, NOTE_B3, NOTE_C4};

I/l udava Casovanie nét: 4 je nota Stvrtova, 8 je nota osminova

int casovaniNot[] = {

4,8,8,4,4,4,44%;

void setup() {

for (int Nota = 0; Nota < 8; Nota++) {

34



IIvypodet dizky zvuku jednej noty vypogitame tak, Ze vydelime 1000/noteDurations
/Inapr.1000/4 alebo 1000/8

int casovaniNoty = 1000/casovaniNot[Nota];

/lprvym Cislom v zatvorke ur€ujeme digitalny pin pre vystup
tone(7, melodie[Nota],casovaniNoty);

/lpre rozliSenie not nastavte pauzyMeziNotami * 1.30

int pauzyMeziNotami = casovaniNoty * 1.30;
delay(pauzyMeziNotami);

/[zastavi melddiu

noTone(8);

}

}
void loop() {

/Ipokial nechcete melédiu opakovat, tak funkciu loop nechajte prazdnu

}

Alternativne priklady:

1. Uprav program aby piezogenerator generoval nejakd znamu zvu¢ku podfa nét.
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Priklad €. 15: Uzivatel'sky definované funkcie

Definicia funkcie
Aby funkcia pracovala bez problémov, potrebuje mat’ datovy typ , nazov a zatvorky.
datovy-typ nazov-funkcie (priestor-pre-parametre)

prikazy ...
}

U funkcii bez vstupnych parametrov sa okruhle zatvorky nechaju prézdne (ale musia tu byt).

void text ()
{

}

S parametrami sa pracuje rovnako ako s premennymi. Ak funkcia nejaké ma, musime ich nadefinovat.
Definicia prebieha v okruhlych zatvorkach. Ak ma funkcia viac parametrov, oddeluju sa ¢iarkami.

Serial.println ( "TEXT TEXT");

void sprava (char a [], char b [])

{
Serial.print (a);
Serial.print (");
Serial.println (b);
}

Volanie funkcie

V tejto chvili sa ale po spusteni programu ni¢ nestane. Funkcia je sice vytvorena, ale eSte sme ju
nikde nezavolali (hepouZili). Nasledujuci kéd vypiSe po sériovej linke:

Ahoj Peter

TEXT TEXT

Program:
void setup ()

Serial.begin (9600);
sprava ( "Ahoj", "Peter");

text ();
}
void loop ()
{
}
void text ()
{
Serial.printin ( "TEXT TEXT");
}
void sprava (char a [], char b [])
{
Serial.print (a);
Serial.print (' V);
Serial.printin (b);
}
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Funkcie, ktoré vracaju hodnotu

Pokial ma funkcia nie€o vracat, musi mat iny datovy typ ako void. Pre vratenie vybranej hodnoty sa
pouziva prikaz return. Ak chceme vratit retazec znakov, nepouziva sa pole char [], ale datovy typ
String. Tiez nie je mozné jednoduchym spdsobom vratit pole. Ostatné datové typy sa pouzivaju
rovnako.

String slovo ()

return "Ahoj";

}

/l volanie
Serial.println (slovo ()); // Vypise: Ahoj

Jednoducha funkcia pre scitanie dvoch Cisel a vratenie suctu potom vyzera takto:
void setup ()

Serial.begin (9600);
Serial.println (scitaj (10,11));
}

void loop ()
{
}

int scitaj (int a, int b)

{
int sucet = a + b;
return sucet;

Alternativne priklady:

Uprav program aby nasobil 2 Eislice.

Uprav program aby scitoval 3 Cislice.

Uprav program aby naSiel maximum z 3 Cislic.
Uprav program aby nasiel minimum z 5 &islic.
Uprav program aby vypocital obsah Stvorca.

aprwdE

37



Priklad ¢&. 16: Citanie potenciometra

Zapojenie do kontaktnej plochy:

e

ANAL )G IN

Arduino {UN )

g

R D Y TS
8 s e oI v CEEEEED v

I
RXx
e

- X

Program:

byte led[] = {1,2,3,4,5};
/Ipole s pinmi pripojenych LED diéd
byte pot = AO; //pin potenciometra pripojeny na analégovy vstup AO

int val;

void setup() {
pinMode(led[0], OUTPUT);
pinMode(led[1], OUTPUT);
pinMode(led[2], OUTPUT);
pinMode(led[3], OUTPUT);
pinMode(led[4], OUTPUT);
}

void loop() {
val = analogRead(pot);

if(val > 800){
digitalwrite(led[0],HIGH);

}
else if(val > 600){
digitalwWrite(led[1],HIGH);

}
else if(val > 400){
digitalwWrite(led[2],HIGH);

}

else if(val > 200){
digitalWrite(led[3],HIGH);

}
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else{

}

delay(250);

digitalWrite(led[0],LOW);
digitalWrite(led[1],LOW);
digitalWrite(led[2],LOW);
digitalWrite(led[3],LOW);
digitalWrite(led[4],LOW);

digitalWrite(led[4],HIGH);

Alternativne priklady:

Uprav program pre Citanie potenciometra zo 7 led.

Uprav program pre Citanie potenciometra tak, aby led blikali.

Pripojte zvukovy generator, ktory bude generovat zvuk, podla toho, ktora diéda svieti.
Doplrite do programu kéd na informaciu z potenciometra aby zobrazil na sériovom monitore.

PwdPE
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Priklad €. 17: Blika¢ riadeny potenciometrom

Zapojenie do kontaktnej plochy:

Schéma zapojenia:

Arduino
Uno
(Rew3)

R1
100k
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Priklad:

/| Potenciometer

int potPin = AO; /1 islo pinu pripojeného potenciometra

int ledPin = 3; /I €islo pinu pripojenej LED diody

int potProm = 0; /I premenna pre analdgovu hodnotu potenciometra
void setup() {

/I nastavenie LED ako vystup
pinMode(ledPin, OUTPUT);

/I nastavenie potenciometra ako vstup
pinMode(potPin, INPUT);

}

void loop() {
/I nacitanie analégovej hodnoty senzora a uloZzenie do premenne;j
potProm = analogRead(potPin);
/I zapne LED diédu
digitalWrite(ledPin, HIGH);
/I zastavi program na €as zodpovedajuci analogovej hodnote potenciometra
delay(potProm);
/I vypne LED diédu
digitalWrite(ledPin, LOW);
Il zastavi program na €as zodpovedajuci analogovej hodnote potenciometra
delay(potProm);

Alternativne priklady:
1. Doplnite realizaciu s dvoma LED, z ktorych kazda bude ovladana inym potenciometrom.

2. Doplrite realizaciu s dvoma LED, ktoré budu ovladané jednym potenciometrom.
3. Dopiliite realizaciu s dvoma LED, ktoré budu fungovat ako blikac.
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Priklad €. 18: Pohybové cidlo HC-SR501

1, +5V
2, OUT
3, GND

fritzing

Popis programu:

Ukazkovy kéd je velmi jednoduchy. Na zaciatku obsahuje nastavenie Cisla prepojovacieho pinu a v
podprograme setup nastavenie komunikacie cez sériovu linku, nastavenie pinu cidloPin ako vstupné
a tiez nastavenie tohto pinu pre vyuzitie prerusenie Cislo 0. Prerusenie ide vyuzit u dosky Arduino Uno
iba na pinoch 2 a 3, je teda dobré zvolit jeden z tychto pinov. Prerusenie je v tomto pripade nastavené
na detekciu nabeznej (Ci rastucej) hrany, teda pri zvySeni napatia z 0 na 5V. V nekonecnej slucke loop
sa v tejto ukazke nachadza informacia o €ase od zapnutia Arduino dosky a je to len z demonstracnych
uCelov. V beZznom pouziti by teda tu mohla prebiehat akakolvek €innost. Na konci programu sa
nachadza dolezity podprogram detekcie, ktory sa zavola vzdy pri detekcii preru$enia. V tomto pripade
sa vypiSe opat na sériovu linku informacia o detekcii pohybu pomocou pohybového senzora HC-
SR501.

Program pre pouzitie €idla:

/I Pohybové ¢idlo HC-SR501

/I nastavenie Cisla vstupného pinu pre detektor, Cervenu led, zelenu led, ténovy generator

const int cidloPin = 2;

const int redLed = 12;

const int greenLed = 11,

const int buzzer = 10;

void setup() {

/I komunikacia cez sériovu linku rychlostou 9600 baud
Serial.begin(9600);

/l inicializacia digitalneho vstupu
pinMode(cidloPin, INPUT);

pinMode(redLed, OUTPUT);
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pinMode(greenLed, OUTPUT);

pinMode(buzzer, OUTPUT);

/I nastavenie prerusenia na pin 2 (int0)

/I pri rastucej hrane (logO->log1) se vykona program prerus

attachinterrupt(0, detekce, RISING);

void loop() {
/] pre ukazku se kazdych 5 sekund vytlaci
/] sprava o pocte sekund od zapnutia Arduina
Serial.print("Cas od zapnutia: ");
Serial.print(millis()/1000);
Serial.printin(" sekund.");
digitalWrite(greenLed, HIGH);
digitalWrite(redLed, LOW);
delay(5000);

}

void detekce() {
/I pokial je aktivovany digitalny vstup,
I/ vypi$ informaciu po sériovej linke, zasviet diddu, spusti ton
Serial.printin("Detekcia pohybu pomocou HC-SR501!);
digitalWrite(redLed, HIGH);
digitalWrite(greenLed, LOW);

tone(buzzer, 1000, 500);

Po nahrati programu do Arduino dosky a detekcii pohybu v okoli ¢idla dostaneme napriklad tento
vypis na sériovom monitore:

Cas od zapnutia: 30 sekund.
Detekcia pohybu pomocou HC-SR501!

Cas od zapnutia: 35 sekund.
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Cas od zapnutia: 40 sekund.
Cas od zapnutia: 45 sekund.
Cas od zapnutia: 50 sekund.
Cas od zapnutia: 55 sekund.
Cas od zapnutia: 60 sekund.
Cas od zapnutia: 65 sekund.
Detekcia pohybu pomocou HC-SR501!

Cas od zapnutia: 70 sekund.

Alternativne priklady:

1. Uprav program aby vypisoval informaciu ,Ziadna detekcia pohybu*, kazdych 10 sekund, pri
detekcii aby vypisal ,Cidlo zachytilo pohyb*.

2. Uprav program aby pri detekcii Eervena LED blikala a v kfude zelena LED blikala.

Pripoj servomotor, ktory sa otoci o 90° pri detekcii pohybu — vytvori sa zavora.

4. Uprav program aby sa pri detekcii spustil tonovy generator s nejakou zvuckou.

w
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Priklad €. 19: Infracervené cidlo prekdzky

Popis suciastky:

Svetelny senzorovy modul je adaptabilny k zivotnému prostrediu, ma dvojicu infraéervenych rarok,
vysielaciu a prijimaciu. Vysielacia rarka vypusta urcita infracervenu frekvenciu, pri detekcii v smere
rurky sa stretava s prekazkami (odrazajuci povrch), ¢o sa odraza do infracervenej prijimacej rurky, po
spracovani komparator vyhodnoti obvod, zelena kontrolka sa rozsvieti pri zachyteni odrazu, zaroven
sa aktivuje vystupny signal do vystupného digitalneho signalu (Uroven signalu nizka), méze sa
prostrednictvom otoéného gombika potenciometra nastavit detekéna vzdialenost, u¢inna vzdialenost
ma rozsah 2 ~ 30 cm, pracovné napatie je 3,3V alebo 5V. Rozsah detekcie senzora mébze byt
pomocou potenciometra na nastavenie a ma malu interferenciu, jednoducha montaz, jednoduché
pouzitie, atd, mdze byt Siroko pouzivany vo vyhybani sa robotov prekazkam, vyhybanie sa

prekdZkam pre vozidla a black and white sledovanie &iary a tak pri inych mnohych prilezitostiach.

Schéma vnutorného zapojenia:

vee

¥3

SWITCH INDICATOR

10K

(i it ,‘] = ‘ -
Infrared Tube , SZ; S ! V(¢ O—m— 1|
4 eh 1 104 GNI) Ot 2

DO Ot 3

e

CON3

.,||_.

45



Parametre:

1. ked modul detekuje prekdzku pred navestidlom, zelena kontrolka na uUrovni spojov sa rozsvieti a
zaroven odosle signal nizkej hladiny OUT na vystup, detekény modul detekuje od 2 ~ 30 cm, detekény
uhol ma rozsah do 35 °, detekénu vzdialenost mozZno nastavit pomocou potenciometra, je nastavitefny
v smere hodinovych rucCiCiek, detekéna vzdialenost sa vtomto smere zvacSuje; otacanim
potenciometra proti smeru hodinovych ruciCiek sa detekéna vzdialenost znizi.

2. dva senzory, aktivny - infraterveny, detekény - odraz, teda odrazivost a tvar ter€a je klu€om oblasti
detekcie. Biely a Cierny detekény rozsah, minimum - maximum; Mala oblast na vzdialenost objektu,
velky odstup.

3. Modul snimac&a vystupny port OUT mébze byt priamo pripojeny k mikrokontroléru, 1O port, mdze tiez
riadit' 5V relé priamo; Rezim pripojenia: VCC - VCC; GND - GND; OUT - 10

4. komparator pouziva LM393, pracuje v stabilnom rezime;

5. mézete vyuzit na 3 az 5V DC napajanie na napajaci modul. Pri zapnuti, kontrolka napajania svieti
Cervena;

6. 3 mm otvory na skrutky, lahka pevna instalacia;
7. obvod velkost dosky: 3.2 cm * 1.4 cm

8. Kazdy modul je dodavany s potenciometrom pre nastavenie prahového napatia.

Schéma zapojenia s Arduinom:

JIGITAL (PUM=~)

Arduino” .
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Priklad na detekciu prekazky:

/*
IR Proximity Sensor interface code
Turns on an LED on when obstacle is detected, else off.
blog.circuits4you.com 2016

*/

const int ProxSensor=2;

void setup() {
/l initialize the digital pin as an output.
/I Pin 13 has an LED connected on most Arduino boards:
pinMode(13, OUTPUT);
/[Pin 2 is connected to the output of proximity sensor
pinMode(ProxSensor,INPUT);

}
void loop() {
if(digitalRead(ProxSensor)==HIGH)  //Check the sensor output
{
digitalWrite(13, HIGH); // setthe LED on
}
else
{
digitalWrite(13, LOW); // set the LED off
}
delay(100); [/l wait for a second
}

Alternativne priklady:

1. Uprav program aby pri detekcii prekazky spustil servomotor o 90° - vytvori zavoru.

Uprav program aby pri detekcii prekazky spustil piezogenerator.

3. Pripoj €ervenu LED a zelenu LED, zelena LED svieti ked' €idlo nedetekuje prekazku, ¢ervena
LED sa rozsvieti pri detekcii prekazky.

n
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Priklad €. 20: Snimac teploty a vihkosti

Toto je lacny senzor vihkosti a teploty. Co to znamena? Ze
teplotu meria v celych stupfioch a rovnako aj vlhkost. Teraz si
mozno poviete, ze je to pre vas malo presné. Ale netreba hned
vSetko merat' s maximalnou presnostou. Bavit’ vas to bude iba
chvilu, ked sa budete hrat so senzorom a na praktické pouzitie
uplne sta¢i poznat teplotu len takto hrubo. VS8ak aj na
ortutovych teplomeroch za oknom len velmi tazko rozoznate
jemnejSie delenie.

Popis obvodu:

Senzor ma Styri vyvody:

e VDD - Napajanie. Napajanie je v rozsahu 3V - 5,5V, takze ho pripneme na 5V z Arduina.

e DATA - Prenos udajov. Udaje sa prenasaju $pecialnou kniZnicou, ktoru je treba doinétalovat.
Vyrobca senzoru v dokumentacii piSe, ze sa ma prepojit zdvihacim (pull-up) rezistorom 5k
(alebo 10k) s VDD v pripade, ze su prepojovacie vodice kratSie ako 20 metrov.

e Nepripojeny

e GND - Sem sa pripoji zem.

Senzor meria:
e vlhkost v rozpati 20-90% pri teplote 25°C
e teplotu v rozpati 0-50°C

Schéma zapojenia:

TechPonder Arduino

G
Data nw Vee

TechPonder
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http://www.arduinoslovakia.eu/page/pull-up-a-pull-down-rezistory

Stiahneme si kniznicu pre DH-11 , ktora je uZ naprogramovana tak preco by sme to mali robit' este
raz. Pracu treba efektivne vyuzivat a kedze je to open-source netreba sa bat toho vyuzivat.

Program:
#include <dht11.h>
dhtl1 DHT;

#define DHT11_PIN Al

void setup(){
Serial.begin(9600);
Serial.printin("DHT TEST PROGRAM ");
Serial.print("LIBRARY VERSION: );
Serial.printin(DHT11LIB_VERSION);
Serial.printin();

Serial.printin("Type \tstatus,\tHumidity (%),\tTemperature (C)");

void loop(){
int chk;
Serial.print("DHT11, \t");
chk = DHT.read(DHT11_PIN); // READ DATA
switch (chk){
case DHTLIB_OK:
Serial.print("OK,\t");
break;
case DHTLIB_ERROR_CHECKSUM:
Serial.print("Checksum error,\t");
break;
case DHTLIB_ERROR_TIMEOQOUT:
Serial.print("Time out error,\t");
break;
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default:
Serial.print("Unknown error \t");
break;
}
/I DISPLAT DATA
Serial.print(DHT.humidity,1);
Serial.print("\t");

Serial.printin(DHT.temperature, 1);

delay(1000);

Popis programu:

V programe pouzijeme kniznicu DHT, ktora v sebe zahffia komunikaciu so senzorom. Nemusime teda
rieSit komunikaciu a asovanie, vytvorime len objekt dht, teda instanciu triedy DHT (vid riadok 5).

V setup metdde mame nastavenie sériového rozhrania a nastavenie DHT kniznice.

dht.setup(DHT_PIN);

Zavolanim setup metddy na objekte dht, mame nastavenu kniznicu DHT a mézeme s fiou pracovat
dalej. Metdéda ma jeden vstupny parameter, ktorym je Cislo vyvodu. V tomto priklade pouzijeme vyvod
Cislo 8.

V loop metdde mame na zaciatku oneskorenie. Toto oneskorenie sme ziskali z dht objektu. Je to
minimalny interval, ktorym mozeme ziskavat Udaje zo senzora. Ak by sme chceli nastavit mensi Cas
na dotazovanie sa o Udaje, senzor by pravdepodobne neodpovedal, resp. nevracal by ziadne data.

Po uplynuti tohto ¢asu mbéZeme poZiadat senzor o aktudlne udaje vid riadky 20 a 21. Trieda DHT
obsahuje na to Specialne funkcie:

float humidity = dht.getHumidity(); // nacitanie aktualnej vihkosti vzduchu
float temperature = dht.getTemperature(); // nacitanie aktualnej teploty

Tieto udaje mézZzeme nasledne poslat cez sériové rozhranie do PC, alebo zobrazit na displeji.

V tomto priklade ich poSleme do PC sériovym portom. Spolu s tymito udajmi posielame aj teplotu vo
fahrenheitoch (riadok 29) a stav (riadok 23) ziskany metdédou getStatusString().

Alternativne priklady:
1. Uprav program aby vystupnu informaciu zobrazoval v slovencine.

2. Uprav program a zapojenie tak, aby pri teplote nad 20°C zasvietila ¢ervena LED.
3. Uprav program a zapojenie tak, aby pri vlhkosti nad 50% zasvietila zelena LED.
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Priklad €. 21: Detektor dymu a alkoholu MQ-4

V tomto priklade snimame vystupné napatie analégového snimaca, ked
dym dosiahne urcitu Uroven, spusti sa zvuk bzudiaka a ¢ervena LED
diéda sa rozsvieti.

Ked je vystupné napatie pod touto urovriou, bude svietit' zelena LED dioda.

Co je to MQ-4 dymovy senzor?

Snima¢ MQ-4 je citlivy na dym z cigariet a nasledujuce plyny:

LPG
butan
propan
metan
alkohol
vodik

Odpor snimaca sa lisi v zavislosti na druhu plynu.

Senzor dymu ma zabudovany potenciometer, ktory ndm umozni nastavit’ citlivost snimaca podla toho,
ako presne chceme zistit plyn.

Zapojenie kontakinej plochy:

R - e itit .::::Mu'z :

R R
it"it‘t‘t‘ti
- W LR B B I O ]

UNO

T N e o o
grmm Arduino

hackster.io/Aritro
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Program:

int redLed = 12;
int greenLed = 11,
int buzzer = 10;
int smokeAO = A5;

/I Vasa prahova hodnota
int sensorThres = 400;

void setup() {
pinMode(redLed, OUTPUT);
pinMode(greenLed, OUTPUT);
pinMode(buzzer, OUTPUT);
pinMode(smokeAO, INPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {

int analogSensor = analogRead(smokeA0);
Serial.print("Pin AO: ");
Serial.printin(analogSensor);

/l Kontrola &i sa dosiahne prahova hodnota

if (analogSensor > sensorThres)
{

digitalWrite(redLed, HIGH);
digitalWrite(greenLed, LOW);
tone(buzzer, 1000, 200);

}

else

{

digitalWrite(redLed, LOW);
digitalWrite(greenLed, HIGH);
noTone(buzzer);

}

delay(100);

}

Alternativne priklady:

1. Uprav program tak aby pri urcitej prahovej hodnote sa rozblikala ervena LED, a zvy3ene;j
hodnote o0 200 &ervena LED by svietila bez prerusenia.

2. Uprav program tak aby pri ur€itej prahovej hodnote bol t6n z generatora 1000Hz a zvySenej
hodnote o0 200 bol ton z generatora 2000Hz.
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Priklad €. 22: Snima¢ vzdialenosti HC SR-04

Ultrazvukovy senzor vzdialenosti je senzor, ktory moze merat vzdialenost od pevného alebo fyzického
objektu. Ultrazvukovy dialkomer robi tak prostrednictvom zvukovych vin. Vysiela vysokofrekvenéné
zvukoveé viny a potom ¢aka na odrazené zvukoveé viny. Ak spatne pocuje tieto zvukové viny, potom to
znamena, ze zvukové viny sa odrazili od fyzického objektu a vratili sa k senzoru, ¢o znamena, ze
fyzicky objekt je pritomny v prednej €asti snimaca. Ak tomu tak nie je , nepocuje tieto spatné zvukové
viny, to znamena, Ze nebol zisteny ziadny fyzicky objekt pred snimaom.

Zapojenie snimaca s Arduinom:
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Modul HC-SR04 nepotrebuje Ziadne dalSie kniZznice. Musite ho len pripojit k Arduino v
nadvaznosti na:

5V ---->Vcc

GND ----> GND
pin 7 ----> Trigo
pin 8 ----> Echo

Program:

const int signalPin=7;
const int triggerPin= 8;
const int LEDPin=13;
const int LEDPin2= 12;

long signal, inches, centimeters;

void setup() {
Serial.begin(9600);

}

void loop() {

pinMode (signalPin, INPUT);
pinMode (triggerPin, OUTPUT);
pinMode (LEDPin, OUTPUT);
pinMode (LEDPin2, OUTPUT);

/l Posiela spustaci impulz na spustenie senzora
digitalWrite(triggerPin, LOW);
delayMicroseconds(2);

digitalWrite(triggerPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(triggerPin, LOW);

signal= pulseln(signalPin, HIGH); //Eita impulzy

/I So snimacom HR-SRO4 trva 148 mikrosekund na signal, aby odrazali spat k senzoru
/I to je, ako vieme, je to palec

inches= signal/148;
centimeters=inches * 2.54; // 2.54cm je 1 palec

Serial.print(inches);
Serial.print("in, "
Serial.print(centimeters);
Serial.print("cm");
Serial.printin();
delay(500);

Il Senzor HC-SR04 bude kontrolovat vzdialenost k objektu kazdu pol sekundy

if (inches < 5) {
digitalWrite(LEDPin, HIGH);
}
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else

{
digitalWrite(LEDPin, LOW);

}

if (inches < 10) {
digitalWrite(LEDPin2, HIGH);

}

else

{
digitalWrite(LEDPin2, LOW);

}
delay(100);

}

Alternativne priklady:
1. Uprav program tak aby signalizoval 5 vzdialenosti do 50 cm, pomocou 5 LED, kazdych 10 cm.

2. Uprav program tak aby na vzdialenost 30cm upozornil zvukovym generatorom urcitou
frekvenciou a pri mensej vzdialenosti upozornil zvukovym generatorom inou frekvenciou.
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Priklad €. 23: Opticky snimac

LDR ,f/ Prva vec, ktori by sme mali vediet, je, Zze LDR (svetlom
/ , — zavisly odpor, alebo foto odpor ) je v podstate odpor, ktory
zmeni odpor v zavislosti na svetle. Viac svetla znamend
mensi odpor. Menej svetla znamena vacsi odpor.

LDR 4

METAL FILM
CONTACTY

\
CADMIUM \\
SULPHIDE "~

TRACK T

METAL FiLM
CONTACT

Zapojenie do kontaktnej plochy Schéma zapojenia
® . = B 5
~ O NG
+5V

o ] =
cevoefossvecloscsses o 1 Ardine -
e e 0 e R | i S A ) __é S (Rev3) I
L D D I D D D B R R B VGND

Program doplneny o zapojenie LED:

#define LDRpin AO // pin where we connected the LDR and the resistor
int LDRValue = 0; //result of reading the analog pin

int redLed = 12;

int greenLed = 11;

void setup() {
Serial.begin(9600); /I sets serial port for communication
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pinMode(redLed, OUTPUT);
pinMode(greenLed, OUTPUT);

}

void loop() {
LDRValue = analogRead(LDRpin); // read the value from the LDR
Serial.printin(LDRValue);

/I print the value to the serial port

if (LDRValue > 1000)

{

digitalWrite(redLed, HIGH);

digitalWrite(greenLed, LOW);

}

else

{

digitalWrite(redLed, LOW);
digitalWrite(greenLed, HIGH);

}
delay(100); [l wait a little

}

Alternativne priklady:

1. Uprav program, ktory spusti zvukovy generator pri urcitej hodnote osvetlenia.

Uprav program s LED, ktorej frekvencia blikania bude zavisiet od osvetlenia.

3. Uprav realizaciu pomocou 10 LED, ktoré sa budi rozsvecovat podla velkosti osvetlenia, pri
maximalnom osvetleni budu svietit vSetky, pri minimalnom osvetleni bude svietit iba jedna
LED.

n
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Priklad €. 24: Magneticky spinac

\g JazyCkovy spinac je tiez senzor, ktory sa pouziva na detekciu
magnetického pola. Reed prepinace su ¢asto pouzivané pre
detekciu existencie magnetického pola.

|
VCC
1 ORT Reed Switch
1K []R() 1 1 _|SIG
1K , L2 |vce
b1 5 L3 |GND
WLEDI
N\ DO
X
Reed Switch | 1%
SIG ee:““c | LEDI
GND
Program:
const int digitallnPin = 7; Il jazyCkovy spinac pripojit k pin7
const int ledPin = 13; /l pinl3 vstavany viedol

void setup ()

pinMode (digitallnPin, INPUT); // nastavi digitalinPin ako vstup
pinMode (ledPin, OUTPUT); // nastavi ledPin ako vystup

}
void loop ()
{

boolean stat = digitalRead (digitallnPin); /I nacitanie hodnoty pin7 sa stat
if (stat == HIGH) /I ak vysoko
digitalWrite (ledPin, nizka); /l potom vypnut viedla
}
else /l'iny
digitalWrite (ledPin, HIGH); /I zapnutie LED
}
}

Alternativny priklad:

1. Uprav program, kde sa spusti tonovy generator pri detekcii magnetického pola.
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Priklad €. 25: Detektor ohna

Snimace plamen dostupné na trhu, s dvoma
kategdriami jeden je s tromi kolikmi (DO, GND, Vcc)
a druhy ma Styri ¢apy (AO, dO, GND, VCC) obaja
mdzu byt lahko prepojené s Arduinom a Arduino
kompatibilnymi doskami.

DO Gnd Ve

TX -

Rxmm Arduino”

Program:

int Buzzer = 13; // Use buzzer for alert
int FlamePin = 2; // This is for input pin
int Flame = LOW; // HIGH when FLAME Exposed

void setup() {
pinMode(Buzzer, OUTPUT);
pinMode(FlamePin, INPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
Flame = digitalRead(FlamePin);
if (Flame== HIGH)
{
Serial.printin("HIGH FLAME");
digitalWrite(Buzzer, LOW);
}

else

{

Serial.printin("No flame");
digitalWrite(Buzzer, HIGH);

}
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Priklad €. 26: Roboticky tank (http:/mmww.keyestudio.cc/h-nd-127.htmi)

Gl
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‘L ” AR Battery Htl

!_ N fusmeg yy

#include <Servo.h>

int pinLB =12;  // definujem pin 12 (lavy dozadu)

int pinLF = 3; /[ definujem pin 3 (lavy dopredu)

int pinRB = 13; // definujem pin 13 (pravy dozadu)

int pinRF = 11; // definujem pin 11 (pravy dopredu)

T

int inputPin = 4; // definujem pin pre senzor vzdialenosti - odpoved

int outputPin =5; // definujem pin pre senzor vzdialenosti - vyslanie signalu

int Fspeedd = 0; /I vzdialenost’ dopredu
int Rspeedd =0;  // vzdialenost vpravo

int Lspeedd = 0; /I vzdialenost vlavo
int directionn = 0; // preruSenie: dopredu=8 dozadu=2 vlavo=4 vpravo=6
Servo myservo; /I nastavenie servomotora so snima¢om

int delay_time = 250; // doba usadzovania po pohybe servomotora

int Fgo = 8; /I pohyb dopredu
int Rgo = 6; /I pohyb vpravo
int Lgo = 4; /I pohyb vlavo
int Bgo = 2; /[ pohyb dozadu
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void setup()

{

Serial.begin(9600); /I definujem piny pre motor
pinMode(pinLB,OUTPUT); // pin 12

pinMode(pinLF,OUTPUT); // pin 3 (PWM)
pinMode(pinRB,OUTPUT); // pin 13

pinMode(pinRF,OUTPUT); // pin 11 (PWM)

pinMode(inputPin, INPUT); /I definujem vstupny pin pre senzor
pinMode(outputPin, OUTPUT); // definujem vystupny pin pre senzor

myservo.attach(9); /I definujem vystupny pin pre servomotor D9 (PWM)
}
void advance() /I pohyb dopredu

{

digitalWrite(pinLB,LOW); /l pravé koleso sa posunie dopredu
digitalWrite(pinRB, LOW);  // lavé koleso sa posunie dopredu
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}
void stopp() Il stop
{
digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF,0);
analogWrite(pinRF,0);
}
void right() // odbogit’ vpravo
{

digitalWrite(pinLB,HIGH);  // lave koleso sa pohybuje dopredu
digitalWrite(pinRB,LOW);  // prave koleso sa pohybuje dozadu
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void left() /I odbocit dofava
{
digitalWrite(pinLB,LOW);  // ["avé koleso sa pohybuje dozadu
digitalWrite(pinRB,HIGH); // prave koleso sa pohybuje dopredu
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void back() I/l pohyb dozadu
{
digitalWrite(pinLB,HIGH); // lavé koleso sa pohybuje dozadu
digitalWrite(pinRB,HIGH); // prave koleso sa pohybuje dozadu
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);

}
void detection() /I miera troch uhlov (0.90.179)
{
int delay_time = 250; /I stabilizaény €as pre servomotor po premiestneni dozadu
ask_pin_F(); /[ €itaj vzdialenost dopredu
if(Fspeedd < 10) /I ak je vzdialenost dopredu <10 cm
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{

stopp(); /I stop
delay(100);
back(); // presun sa dozadu po ¢as 0.2s
delay(200);
}
if(Fspeedd < 25) /I ak vzdialenost’ dopredu <25 cm
{
stopp();
delay(100); I vycistit data
ask_pin_L(); /I &itaj vzdialenost viavo
delay(delay_time); /I stabilizaény ¢as pre servomotor
ask_pin_R(); /I ¢itaj vzdialenost vpravo
delay(delay_time); /I stabilizaény ¢as pre servomotor

if(Lspeedd > Rspeedd) // ak je vzdialenost vlavo> vzdialenost vpravo

{
directionn = Lgo; /I pohyb dolava
}
if(Lspeedd <= Rspeedd) // ak je vzdialenost vlavo <= vzdialenost vpravo
{
directionn = Rgo; /l pohyb doprava
}
if (Lspeedd < 10 && Rspeedd < 10) // ak je vzdialenost viavo<10cm a vzdialenost
vpravo<10cm

{
directionn = Bgo; /I pohyb dozadu
}

}

else /I ak je vzdialenost dopredu>25cm

{
directionn = Fgo; /I pohyb dopredu

}

}
void ask_pin_F() /I meraj vzdialenost’ vpredu
{

myservo.write(90);

digitalWrite(outputPin, LOW); // ultrazvukovy snimac prenasa nizku uroven signalu 2us

delayMicroseconds(2);

digitalWrite(outputPin, HIGH); // ultrazvukovy sen. Vysielaju vysoku uroven signalu 10ps,
/I najmenej 10us

delayMicroseconds(10);

digitalWrite(outputPin, LOW); /I udrzujte vysielanie signalu nizkej urovne
float Fdistance = pulseln(inputPin, HIGH); // Citaj cas medzi tym
Fdistance= Fdistance/5.8/10; /I konvertuj ¢as na vzdialenost (jednotka: cm)
Fspeedd = Fdistance; /I precitaj vzdialenost vpredu
}
void ask_pin_L() /Imeranie vzdialenosti vlavo

{

myservo.write(5);

62



delay(delay_time);

digitalWrite(outputPin, LOW); // ultrazvukovy snimac prenasa nizku uroven signalu 2us
delayMicroseconds(2);

digitalWrite(outputPin, HIGH); //ultrazvukovy senzor prenasa vysoku Uroven signalu10us,

/Inajmenej 10us

delayMicroseconds(10);

digitalWrite(outputPin, LOW); // udrzujte vysielanie signalu nizkej urovne
float Ldistance = pulseln(inputPin, HIGH); // Citaj c¢as medzitym

Ldistance= Ldistance/5.8/10; /I konvertuj €as na vzdialenost (jednotka: cm)

Lspeedd = Ldistance; /I precitaj vzdialenost vlavo
}
void ask_pin_R() /I merajte vzdialenost vpravo
{

myservo.write(177);

delay(delay_time);

digitalWrite(outputPin, LOW);  // ultrazvukovy snimac prenasa nizku uroven signalu 2us
delayMicroseconds(2);

digitalWrite(outputPin, HIGH); // ultrazvukovy senzor prenasa vysoku uroven signalu10ps
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(outputPin, LOW); // udrzujte vysielanie signalu nizkej urovne

float Rdistance = pulseln(inputPin, HIGH); // ¢itaj cas medzitym

Rdistance= Rdistance/5.8/10; // konvertuj ¢as na vzdialenost (jednotka: cm)

Rspeedd = Rdistance; /I precitaj vzdialenost vpravo
}
void loop()
{
myservo.write(90); /I servomotor pripraveny na dalSie meranie
detection(); /I zmerajte uhol a urcite, ktorym smerom sa ma pohybovat
if(directionn == 2) /I ak prerusenie = 2
{
back();
delay(800); /I chod spat
left() ;
delay(200); /I pohybujte sa mierne dofava (aby ste zabranili uviaznutiu na konci)
}
if(directionn == 6) /I ak preruSenie = 6
{
back();
delay(100);
right();
delay(600); /I chod vpravo
}
if(directionn == 4) /I ak preruSenie = 4
{
back();
delay(600);
left();
delay(600); /I chod vlavo
}
if(directionn == 8) /I ak preruSenie = 8
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{

advance(); /I chod dopredu
delay(100);

}

}

Program ¢. 27: Program pre pohyb dopredu-dozadu

#include <Servo.h>

int pinLB =12;  // definuj pin 12

int pinLF = 3; /I definuj pin 3

int pinRB = 13; // definuj pin 13

int pinRF =11; // definuj pin 11
T

int inputPin = 4; // definuj pin pre prijem senzora

int outputPin =5; // definuj pin pre vysielanie senzora

int Fspeedd = 0; /I vzdialenost vpredu

int Rspeedd =0;  // vzdialenost vpravo

int Lspeedd = 0; /I vzdialenost vliavo

int directionn =0; // dopredu=8 dozadu=2 vlavo=4 vpravo=6
Servo myservo; /I nastav servomotor

int delay_time = 250; // doba usadzovania po pohybe servomotora B

int Fgo = 8; /I presun dopredu
int Rgo = 6; /I presun vpravo
int Lgo = 4; /l presun vlavo
int Bgo = 2; /I presun dozadu

void setup()

{

Serial.begin(9600); /I definuj pin pre vystup pre motor
pinMode(pinLB,OUTPUT); // pin 12

pinMode(pinLF,OUTPUT); // pin 3 (PWM)
pinMode(pinRB,OUTPUT); // pin 13

pinMode(pinRF,OUTPUT); // pin 11 (PWM)

pinMode(inputPin, INPUT); /I definuj vstupny pin pre senzor
pinMode(outputPin, OUTPUT); // definuj vystupny pin pre senzor

}
void back() /I pohyb dozadu
{
digitalWrite(pinLB,HIGH); // motor sa pohybuje dolava
digitalWrite(pinRB,HIGH); // motor sa pohybuje doprava
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}
void advance() /I pohyb dopredu
{

digitalWrite(pinLB,LOW); /I pravé koleso sa posunie dopredu
digitalWrite(pinRB, LOW);  // lavé koleso sa posunie dopredu
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analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);

delay(800); /I pohyb spat
}

void stopp() /I stop
{

digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF,0);
analogWrite(pinRF,0);
}
void loop()
{
back();
delay(8000);
stopp();
advance();
delay(8000);

Program €. 28: Program pre otd¢anie namieste vlavo - vpravo

#include <Servo.h>

int pinLB =12;  // definuj pin 12

int pinLF = 3; /I definuj pin 3

int pinRB = 13; // definuj pin 13

int pinRF =11; // definuj pin 11

T

int inputPin = 4; // definuj pin pre prijem senzora

int outputPin =5; // definuj pin pre vysielanie senzora

int Fspeedd = 0; /I vzdialenost vpredu
int Rspeedd =0;  // vzdialenost vpravo

int Lspeedd = 0; /I vzdialenost vliavo
int directionn =0; // prerusSenie dopredu=8 dozadu=2 vlavo=4 vpravo=6
Servo myservo; /I nastav servomotor

int delay_time = 250; // doba usadzovania po pohybe servomotora B

int Fgo = 8; /I pohyb dopredu
int Rgo = 6; /I pohyb vpravo
int Lgo = 4; /I pohyb vlavo
int Bgo = 2; /I pohyb dozadu

void setup()

{

Serial.begin(9600); /I definuj pin pre motor
pinMode(pinLB,OUTPUT); // pin 12

pinMode(pinLF,OUTPUT); // pin 3 (PWM)
pinMode(pinRB,OUTPUT); // pin 13

pinMode(pinRF,OUTPUT); // pin 11 (PWM)

pinMode(inputPin, INPUT); /I definuj vstupny pin pre senzor
pinMode(outputPin, OUTPUT); // definuj vystupny pin pre senzor
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}

void back()
{

/I pohyb dozadu

digitalWrite(pinLB,HIGH); // motor sa pohybuje vlavo
digitalWrite(pinRB,HIGH); // motor sa pohybuje vpravo

analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void advance()

{

digitalWrite(pinLB,LOW);

digitalWrite(pinRB, LOW);
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
delay(800);

}

void stopp()

{
digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF,0);
analogWrite(pinRF,0);

}

void right()
{
digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,LOW);
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void left()
{
digitalWrite(pinLB,LOW);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void loop()

{
left();
delay(8000);
stopp();
right();
delay(8000);

/I pohyb dopredu

/I pravé koleso sa posunie dopredu

/I favé koleso sa posunie dopredu
/I pohyb dozadu

/I stop

/I pohyb vpravo

[/l Tavé koleso sa pohybuje dopredu
/I pravé koleso sa pohybuje dozadu

/I pohyb viavo

/l Tavé koleso sa pohybuje dozadu
/] pravé koleso sa pohybuje dopredu
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Program ¢. 29: Pohyb do stvorca podl'a programu

#include <Servo.h>

int pinLB =12;  // definuj pin 12

int pinLF = 3; /I definuj pin 3

int pinRB = 13; // definuj pin 13

int pinRF =11; // definuj pin 11
T

int inputPin = 4;  // definuj pin pre prijem senzora

int outputPin =5; // definuj pin pre vysielanie senzora

int Fspeedd = 0; /I vzdialenost vpredu
int Rspeedd = 0;  // vzdialenost vpravo

int Lspeedd = 0; /I vzdialenost’ viavo
int directionn =0; // prerusenie vpredu=8 vzadu=2 vliavo=4 vpravo=6
Servo myservo; /I nastav servomotor

int delay_time = 250; // doba usadzovania po pohybe servomotora B

int Fgo = 8; /I pohyb dopredu
int Rgo = 6; /I pohyb vpravo
int Lgo = 4; /I pohyb vlavo
int Bgo = 2; /I pohyb dozadu

void setup()

{

Serial.begin(9600); /I definuj vystupny pin pre motor
pinMode(pinLB,OUTPUT); // pin 12

pinMode(pinLF,OUTPUT); // pin 3 (PWM)

pinMode(pinRB,OUTPUT); // pin 13

pinMode(pinRF,OUTPUT); // pin 11 (PWM)

pinMode(inputPin, INPUT); /I definuj pin pre vstup do senzora
pinMode(outputPin, OUTPUT); // definuj vystup pre vystup zo senzora

}
void back() I/l pohyb dozadu
{
digitalWrite(pinLB,HIGH); // motor sa pohybuje dolava
digitalWrite(pinRB,HIGH); // motor sa pohybuje doprava
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}
void advance() /I pohyb dopredu
{

digitalWrite(pinLB,LOW); /I pravé koleso sa posunie dopredu
digitalWrite(pinRB, LOW);  // lavé koleso sa posunie dopredu
analogWrite(pinLF,255);

analogWrite(pinRF,255);

delay(800); I/l pohyb dozadu
}

void stopp() /I stop
{
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digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF,0);
analogWrite(pinRF,0);

}

void right() /I pohyb vpravo
{
digitalWrite(pinLB,HIGH);  // lavé koleso dopredu
digitalWrite(pinRB,LOW);  // pravé koleso dozadu
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void left() /I pohyb viavo
{
digitalWrite(pinLB,LOW);  // lavé koleso dozadu
digitalWrite(pinRB,HIGH); // praveé koleso dopredu
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void loop()
{
advance();
delay(1000);
stopp();
delay(1000);
left();
delay(1000);
stopp();
delay(1000);
advance();
delay(1000);
stopp();
delay(1000);
left();
delay(1000);
stopp();
delay(1000);
advance();
delay(1000);
stopp();
delay(1000);
left();
delay(1000);
advance();
delay(1000);
stopp();
delay(1000);
left();
delay(1000);

}
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Program €. 30: Program pre ovlddanie pomocou Bloothoot

int pinLB =12;  // definuj pin 12
int pinLF =3;  // definuj pin 3
int pinRB = 13; // definuj pin 13
int pinRF =11; // definuj pin 11
int val;
void setup()
{
Serial.begin(9600); // definuj vystupné piny pre motor
pinMode(pinLB,OUTPUT); // pin 12
pinMode(pinLF,OUTPUT); // pin 3 (PWM)
pinMode(pinRB,OUTPUT); // pin 13
pinMode(pinRF,OUTPUT); // pin 11 (PWM)
}
void advance() // pohyb dopredu
{
digitalWrite(pinLB,LOW); // pravé koleso dopredu
digitalWrite(pinRB, LOW); // [avé koleso dopredu
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}
void stopp() /I stop
{
digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF,0);
analogWrite(pinRF,0);
}
void right() /I pohyb vpravo
{
digitalWrite(pinLB,HIGH); // lavé koleso dopredu
digitalWrite(pinRB,LOW); // prave koleso dozadu
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}
void left() /Il pohyb vlavo
{
digitalWrite(pinLB,LOW); // lavé koleso dozadu
digitalWrite(pinRB,HIGH); // prave koleso dopredu
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void back() /I pohyb dozadu
{
digitalWrite(pinLB,HIGH); // motor sa pohybuje dolava
digitalWrite(pinRB,HIGH); // motor sa pohybuje doprava
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void loop()
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{

val=Serial.read();
if(val=="U") advance();
if(val=='D") back();
if(val=="L") left() ;
if(val=='R") right();
if(val=="S") stopp();
}

Program €. 31: Projekt snimace

#include <dht11.h>
dhtl1l DHT;
#define DHT11_PIN Al

#include <Servo.h>

int pinLB =12;  // definuj pin 12

int pinLF = 3; /I definuj pin 3

int pinRB =13; // definuj pin 13

int pinRF = 11; // definuj pin 11

T

int inputPin = 4; // definuj pin pre senzor prijatia signalu - vzdialenost

int outputPin =5; // define pin pre senzor vysielania signalu - vzdialenost

int smokeAO = A5; // analogovy signal pre dym

int Fspeedd = 0; /I vzdialenost vpredu

int Rspeedd =0;  // vzdialenost vpravo

int Lspeedd = 0; /I vzdialenost vlavo

int directionn = 0; // preruSenie vpredu=8 vzadu=2 vlavo=4 vpravo=6
Servo myservo; /I nastav servomotor

int delay_time = 250; // doba usadzovania po pohybe servomotora B

int Fgo = 8; /I pohyb vpred
int Rgo = 6; /I pohyb vpravo
int Lgo = 4; /I pohyb vlavo
int Bgo = 2; /I pohyb vzad

void setup(){

Serial.begin(9600);

Serial.printin("DHT TEST PROGRAM ");
Serial.print("LIBRARY VERSION: ");
Serial.printin(DHT11LIB_VERSION);

Serial.printin();

Serial.printin("Type \tstatus,\tHumidity (%),\tTemperature (C)");

/I definuj vystupny pin pre motor

pinMode(pinLB,OUTPUT); // pin 12

pinMode(pinLF,OUTPUT); // pin 3 (PWM)
pinMode(pinRB,OUTPUT); // pin 13

pinMode(pinRF,OUTPUT); // pin 11 (PWM)

pinMode(inputPin, INPUT); /I definuj vstupny pin pre senzor
pinMode(outputPin, OUTPUT);
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pinMode(smokeAQ, INPUT);

}

void back()
{

/I posun dozadu

digitalWrite(pinLB,HIGH); // motor sa pohybuje dolava
digitalWrite(pinRB,HIGH); // motor sa pohybuje doprava

analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void advance()

{

digitalWrite(pinLB,LOW);

digitalWrite(pinRB, LOW);
analogWrite(pinLF,255);
analogWrite(pinRF,255);
delay(800);

}

void stopp()

{
digitalwWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF,0);
analogWrite(pinRF,0);

}

void right()
{
digitalWrite(pinLB,HIGH);
digitalWrite(pinRB,LOW);
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void left()
{
digitalWrite(pinLB,LOW);
digitalWrite(pinRB,HIGH);
analogWrite(pinLF, 255);
analogWrite(pinRF,255);
}

void ask_pin_F()
{

myservo.write(90);

digitalWrite(outputPin, LOW); // ulirazvukovy snimac prenasa nizku uroven signalu 2us

delayMicroseconds(2);

digitalWrite(outputPin, HIGH); // ultrazvukovy sen. Vysielaju vysoku uroven signalu 10us,

delayMicroseconds(10);

digitalWrite(outputPin, LOW);

/I posun dopredu

/] pravé koleso dopredu

/I lavé koleso dopredu
/I posun dozadu

/I stop

/I posun vpravo

/I lavé koleso dopredu
/I pravé koleso dozadu

/l posun viavo

/l Tavé koleso sa pohybuje dozadu
/I pravé koleso sa pohybuje dopredu

/I meranie vzdialenosti vpredu

/Inajmenej 10ps
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/I udrzuijte vysielanie signalu nizkej urovne



float Fdistance = pulseln(inputPin, HIGH); // Citaj cas medzitym

Fdistance= Fdistance/5.8/10;
Fspeedd = Fdistance;

/I konvertuj €as na vzdialenost (jednotka: cm)
/I €itaj vzdialenost vpredu

}

void loop(){
advance();
delay(4000);
stopp();
int chk;
ask_pin_F();
int analogSensor = analogRead(smokeA0);
Serial.print("DHT11, \t");
chk = DHT.read(DHT11_PIN); // READ DATA
switch (chk){
case DHTLIB_OK:
Serial.print("OK,\t");
break;
case DHTLIB_ERROR_CHECKSUM:
Serial.print("Checksum error \t");
break;
case DHTLIB_ERROR_TIMEOUT:
Serial.print("Time out error,\t");
break;
default:
Serial.print("Unknown error,\t");
break;

}

[/l vypi§ namerané hodnoty
Serial.print("VIhkost: ");
Serial.print(DHT.humidity,1);
Serial.print("Teplota: );
Serial.printin(DHT .temperature, 1);
Serial.print("Vzdialenost: ");
Serial.printin(Fspeedd,1);
Serial.print("Dym: ");
Serial.printin(analogSensor,1);

stopp();

delay(1000);

back();

delay(4000);

stopp();

}
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