Co je Arduino?

* open-source projekt, konkrétne sa jedna o elektronicku platformu

* su dostupné elektronické schémy zapojenia Arduino dosky

* zdrojové kody kniznic a vyvojového prostredia

* tieto zdroje mozete dalej upravovat a Sirit alebo predavat

» zakladom je vyvojova doska (plosny spoj - hardvér) a vyvojové prostredie ( softvér)
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7/ Pin 13 has an LD cidgnected or
/7 give it a name:
int led = 13; . N .
' Nahranie skice do arduina
Jf the setup routine runs Wice wh
vold setup() { y
// initialize the digital pin s Kontrola kddu

pinMode {led, OUTPUT) ; a skompilovanie skice

8 bitovy mikrokontrolér }

4/ the loop routine runs owver and over again forewer:
void loop() { o
>
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2 GMD 25T RXI TXD

Zakladna struktura Arduino programu : 5090090099 ‘0

void setup() {

// nastavenle pinov, seriového portu, atd

volid loop () {

// sem sa vpi3e hlavny koéd programu, ktory sa bude vykonavat dookola
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Arduino

MNapajeci konektor

Lze vyuzit, pokud neni
Arduino napajené pfes
USB. Vstupni napéti
miZe byt 7-12V.

USB port

Vyuziva se pro napajeni
desky Arduino UNO, pro
nahravani programoveho
kodu a pro komunikaci se
seriovym monitorem.

Piny 5V a GND

Pouzivaji se pro napajeni
vaseho elektronického

obvodu.

Analogoveé piny

Pouzivaji se s analogRead( ).

Pin 13 LED

MNa tomto pinu je
integrovana dioda, kterou
lze vyuZit pro ladéni
programu. VyuZiva se
take pfi prvnim programu
blikajici diody.

Resetovaci tlacitko

Resetuje mikrokontrolér
Atmel

Digitalni piny

Tyto piny se pouzivaji
sdigitalRead(),
digitalWrite()
analogWrite() pracuje
pouze s piny urcenymi pro
PWM.

Power LED

Signalizuje, Ze je
Arduino napajené.

| ATmega mikrokontroler

Srdce Arduino UNO

Txa Rx LED

Tyto diody indikuji
komunikaci mezi Arduino a
pocitatem. Tx — vysilac, Rx —
pfijimac. Pfi pfenosu nebo
beéhem seriove komunikace
zrychlené blikaji.



— zakladni wvyvojova deska
mikrokontroleru ktera tvofi srdce vsech projektl.
Jedna se o jednoduchy pocitaé, ktery nema
prozatim rozhrani pro interkaci snim. Budete
vytvaret elektronicka zapojeni, rozhrani pro interakci
a volani mikrokontroleru pro komunikaci s ostatnimi

komponentami.

e — deska, ktera umozriuje sestavovat

elektronické obvody bez nutnosti pouzivat pajku.

rrrsrerereiisseses Soucastky se zapojuji do radka a sloupcu desky.

— jeden z typu displeje pro zobrazeni
alfanumerickych znaku. Existuje cela fada LCD

displeju . V sadé je displej se 2 fadky po 16 znacich.

— je display pro
zobrazovani islic a specialnich znaku. Lze jej vyuzit

pro zobrazeni teploty

Hardware



il

Fotorezistor — je soucastka, ktera méni svuj odpor

podle toho, jak intenzivni zafeni na ni dopada.

{Fizovy ovladac, joystick — je herni modul, ktery
umoznuje snimat pohyb ve dvou smérech. Samotny
joystick je tvofen dvéma potenciometry, jejichz

hodnota uréuje smér.

LED diody — jsou polovodi€oveé soucastky, schopné
vyzafovat  svétlo. PouZivaji se prevainé
k signalizaci. V soucasné dobé& se vyuZivaji i

k osvétleni.

lsmermovaci diody - je elektrotechnicka soucastka,
jejimz ukolem je v elektrickém obvodu propoustét

elektricky proud jen jednim smérem.

Stejnosmémy motor — je uréeny Kk pohybu
robotickych casti. Nejcastéji se pouziva v mobilnich
robotech nebo v zafizenich, kde je vyZzadovan

plynuly rotacni pohyb.



bzucak — soucastka, ktera vytvari zvuky na

zakladé elektrickych pulzu.

FPohybove cidlo — snima své okoli pod uhlem
priblizné 120 stupriu. Pokud v tomto snimaném
prostoru probéhne vétsi zména teplot, tzn. napfiklad
projde Clovék ¢&i zvire, je tato zména zaznamenana

diky zméné vystupniho napéti.

Fotenciomelr — soucastka, ktera pfi otaceni osou
méni pomér odporu na jeji draze. Lze je pouZzit

napfiklad pfi zméné jasu displeje nebo LED diody.

lezistor — je pasivni elektrotechnicka soucastka,
ktera je zafazovana do obvodu z duvodu snizeni

elektrického proudu nebo ziskani ubytku napéti.

anzistor — je polovodicova soucastka, kterou lze

jednoduse pouzivat jako zesilovacé, spinac,

stabilizator aj.



Servomotor - slouZi pro nastaveni polohy
ovladaného mechanizmu a nasledné drzeni v této
poloze. Stejnosmérné servo motory se mohou vyuZit
pro ovladani robotické paZe nebo pro nastaveni

kormidla u leteckych modelu.

Sonar — je senzor k méreni vzdalenosti. Méfeni je
zaloZeno na principu méfeni doby mezi vyslanim

akustického signalu a prijetim odrazeneho signalu.

Tlacitko — je jednoducha mechanicka soucastka,

ktera slouzi ke spojeni a rozpojeni obvodu.

ermistor — se pouziva pro méreni teploty. Jedna se
o rezistor, ktery v zavislosti na teploté svij odpor

méni podle presné definované charakteristiky.

eplotni a vihkostni ¢idlo — obsahuje vse potrebné.
Staci ho pfipojit rovnou k desce Arduino a nacitat
hodnoty z okoli, které se obnovuji pfiblizné kazdé 2

sekundy.



Software

&2 Blink | Arduino 1.6.10

File Edit Sketch Tools Help

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch

Fix Encoding & Reload
: Serial Monitor Ctrl+Maiusc+M
B Serial Plotter Ctri+Maiusc+L
4 WiFi101 Firmware Updater
5 - - e ?.._ e
: = ,|®  Arduino/Genuino Uno
- ; = Get Bodrd f Arduino Duemilanove or Diecimila
Arduino Nano
Programmer: "Atmel EDBG" ¥ Arduino/Genuino Mega or Mega 2560
Burn Bootloader Arduino Meaa ADK

& Blink | Arduino 1.6.10

Edit Sketch Tools Help

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch

Fix Encoding & Reload
: Serial Monitor Ctrl+Maiusc+M
= = Serial Plotter Ctrl+Maiusc+L

s Lad

WiFi101 Firmware Updater

Board: "Arduino/Genuino Uno™ H

< _. Port 4 senal ports
G th Get Board Info COM6 (Arduino/Genuino Uno)
Programmer: “Atmel EDBG" >

Burn Bootloader



Kontaktné pole

Uvniti kontaktni desky jsou vodice propojujici
zdirky, jak je vidét na obrazku.
|

Tlacidlo

Tyto dva konektory jsou vzajemné propojeny

Tyto dva konektory nejsou vzajemné
propojeny. Tvori samotny spinac

l
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Zakladna struktura programu
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vold setup(} {

ual IXe

// nastavenie pinov, seriového portu, atd
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void loop () ({

// sem sa vpi3e hlavny koéd programu, ktory sa bude vykonavat dookola
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Programovanie Arduina, programoveé vybavenie mikroprocesora:

* defini¢na cast — definicia konstant a premennych (napr: int led = 13;), vloZenie podprogramu
* Cast setup — vykona sa len 1x, ur¢ime vstupy a vystupy (napr: pinMode(led, OUTPUT);)
* ¢ast loop — slucka, prikazy sa vykonavaju dookola (napr: digitalWrite(led, HIGH);)

Priklad programu pre
blikanie LED:

int led = 13;
void setup() {
pinMode(led, OUTPUT);

}
void loop()

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

}

Podmieneneé prikazy if:
if ( podmienka ) { prikazy 1 }
else { prikazy 2 }

Pole:
string uzivatelia[5] = { Jozef, Peter, Frantisek,
Karol, Michal };

Serial.printIn(uzivatelia[0]); >>>Jozef
Serial.printin(uzivatelia[4]); >>>Michal
Serial.printin(uzivatelia[1]); >>>Peter

Komentare:
// toto je jednoriadkovy komentar,

/* toto je komentar na viac riadkov */



Cykly:
for (inti=0;i<10; i++)

{ Serial.printin(i); }

while (digitalRead(10))
{ blikanie}

Citanie vstupu:
* digitalRead(vstup)

Vstupy a vystupy:
* pinMode(led, OUTPUT);
* pinMode(tlacitko, INPUT);

Datove typy:

a) Ciselné

* byte (8 bitov)

* integer (celé cislo)

* long (celociselné 32 bitové Cislo)
* float (Cislo s desatinnou ciarkou)

b) Boolean
* logicka O (false)
* logicka 1 (true)

c) Znakovy datovy typ
* char — jeden znak textu
* string — viac znakov textu

Podmieneny prikaz

Case:
switch (premenna) {
case 1:

break;

Cakanie v

milisekundach:
delay()

Odosielanie dat:
Serial.print(97);
//vypise: 97
Serial.print(2.123456);
//vypise: 2.12
Serial.print('a’);
//vypise: "a"
Serial.print("ABCDEF");
//vypise: "ABCDEF,,
Serial.print(97, DEC);
//vrati: 97
Serial.print(97, BIN);
//vrati: 1100001
Serial.print(97, HEX);
//vrati: 61 (=97 v
sestnactkovej sustave)
Serial.print(4.56789, 0);
//vrati: 5
Serial.print(4.56789, 1);
//vrati: 4.6
Serial.print(4.56789, 3);
//vrati: 4.568



Matematické operacie:
+-%/

* min(), max(),

* pow(a,b) —mocninaanab

* sqrt(a) — druhd odmocnina a

Generovanie nahodnych Cisiel:
* random(min, max)

Generovanie ténov:
* tone()
* notone()



Cyklus - FOR

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

for (int count=0; count<255; count++) {

Serial.printin(count);
delay(10);

}
}

void loop() {

} Y
—D—Qrﬂi:}d1du1>—
v

* pozname pocet prechodov
* podmienka na zaciatku cyklu
* najoblubenejsi typ cyklu

Podmieneny prikaz - IF
if (podmienka A) {

// blok prikazov A
lelse if (podmienka B) {

// blok prikazov B

lelse{
// blok prikazov C
podmienka
+
v
kiod ktory sa wwkona, kod ktory sa wwkona,
ak je podmienka ak podmienka nie je
splnena splnena

o
-

L J




LED pin 13

the setup function runs once when you press reset or power the board
void setup() {
nitialize digital pin 13 as an output.
pinMode(13, OUTPUT);
}

the loop function runs over and over again forever

void loop() {
digitalWrite(13, HIGH); // turn the LED on (HIGH is the voltage level)
delay(1000); wait for a second
digitalWrite(13, LOW); turn the LED off by making the voltage LOW
delay(1000); wait for a second

(UNO
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Tlacidlo

void setup() {
configure pin2 as an input and enable the internal pull-up resistor
pinMode(2, INPUT_PULLUP);
pinMode(13, OUTPUT);

}

void loop() {
read the pushbutton value into a variable

int sensorVal = digitalRead(2);

if (sensorVal == HIGH) {
digitalWrite(13, LOW);
} else {
digitalWrite(13, HIGH);

}
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Uprav program aby blikal
frekvenciou 500ms
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Elektronicky obvod

setup() {

(13, OUTPUT); // nastaveni pinu 13 jako vystup

1oop() {

// nastaveni hodnoty HIGH,

// rozsviceni LED diody

(13, HIGH);

// preruseni programu na 1 sekundu

(1000);

// nastaveni hodnoty LOW, pro zhasnuti

// LED diody

(13, LOW);

(1000);



SOS blikanie diod int ledPin = 9;

void setup() {
nastavime ledPin (pin €islo 13) ako vystupny

pinMode(ledPin, OUTPUT);

#® % @ §F 8 ® §F F OF " OB OF " e R E WS }
MRQRADR el void loop() {
et e e et b 3 kratke "...' v morseovej abecede pismeno 'S
for(int i=0; i<3; i++){
S AT S e S e digitalWrite(ledPin, HIGH);
" @ @ F 8 F B F 8 OF B R R R OF RS OFE F "R "RE R BE W dE|EI}I’|{12'D:|;
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| delay(100); /Eakame 100 milisekund
| 3 dlhe '---' v morseovej abecede pismeno 'O
for(int i=0; i<3; i++){
digitalWrite(ledPin, HIGH);
delay(350);
digitalWrite(ledPin, LOW);
delay(350);
Arduino | UNO : delay(100);
zase ¢akame 100 milisekund
a zase 3 kratke '..." teda 'S’

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

}

delay(5000);

cely cyklus sa spusti znova po 5 sekundach
Uprav frekvencie na 100ms a 400ms }




Potenciometer
int potPin = AOQ; // ¢islo pinu pripojeného potenciometra - v -
int ledPin = 3: // &slo pinu pripojenej LED diody Blikac s potenciometrom
int potProm = 0; // premenna pre analogovu hodnotu potenciometra
void setup() {
nastavenie LED ako vystup
pinMode(ledPin, OUTPUT);
nastavenie potenciometra ako vstup

pinMode(potPin, INPUT);

void loop() {

nacitanie analogovej hodnoty senzora a ulozenie do premennegj
potProm = analogRead(potPin);

zapne LED diodu
digitalWrite(ledPin, HIGH);

zastavi program na ¢as zodpovedajlci analogovej
delay(potProm);

vypne LED diédu
digitalWrite(ledPin, LOW);

zastavi program na ¢as zodpovedajuci analogovej hodnote potenciometra

delay(potProm);

odnote potenciometra
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Dve led

Uprav program aby blikali sucastne
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setup() {
(13, OUTPUT);

(12, OUTPUT);

loop() {
(13, HIGH);
(12, LOW);
(1000);
(13, LOW);
(12, HIGH);
(1000);



Bzuciak
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bzucak=13; // definice proménné bzucak

setup() {
(bzucak, OUTPUT); // nastaveni pinu jako vystup

loop() {
(bzucak, 448); // funkce pro prehrani tdénu

(1ee0);
(bzucak); // funkce pro prferuseni ténu
(1008);



Bzuciak

Nahrad frekvencie :

329-629
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const int pinBzucak=13;
void setup() {
pinMode(pinBzucak, OUTPUT);

}

void loop() {

tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 0); delay(1000);

noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 0); delay(1000);

noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 392); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 261); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 294); delay(1000);
noTone(pinBzucak); delay(100);
tone(pinBzucak, 329); delay(1000);
tone(pinBzucak, 0); delay(1000);

}



Animacie setup() {

(5, OUTPUT);
(6, OUTPUT);
(7, OUTPUT);
(8, OUTPUT);
(9, OUTPUT);
(18, OUTPUT);

. - (11, OUTPUT);
s (12, OUTPUT);
e }
Py o o _ 1oop() {
- & @ p {5};
i 11 T
3493 : (8);
¢ Sy (7);
'R i {B};
s4 4 (9);
58 " (10);
PR 2 & _ (11);
s saa (12);
94 }
changeLED(int pin) {
(pin, HIGH);
(5@);
(pin, LOW);
Uprav program aby led blikali v dvoch smeroch. (50);



Semafor

Mastavime piny pripojenych LED diod int cervenaled = 9;
int cervenaled = 9;
int oranzovaled = 10;
int zelenaled = 11;
void setup() {
Nastavime zapojené piny ako vystupné
pinMode (cervenaled, OUTPUT);
pinMode (oranzovaled, OUTPUT);
pinMode (zelenaled, QUTPUT);

L L B B B L L D B
L L B R B B B O B B B A
L O B B B B B B B B B
L
- . W

L R B B B B B
T BT e AT

}

void Iocpl{} {

Nastavime v akom poradi a aku dobu budd LED diddy svietit
d|g|ta|Wr|te (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);

}




Semafor
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Uprav semafor 2 na piny 10, 11, 12

int leds[]={3,4,5,6,7,8};/semafor 1 a 2 (cel
int cas1=3000;

int cas2=500;

int n;

void setup() {

for (n=0;n<6;n++) {

pinMode (leds[n],OUTPUT);

i

void secuencia(){

digitalWrite (leds[1],LOW);//oranzoval off
digitalWrite (leds[0],HIGH);//cervenal on
digitalWrite (leds[3],LOW);//cervena?2 off
digitalWrite (leds[5],HIGH);//zelena2 on
delay (casi);

digitalWrite (leds[5],LOW);//zelenaZ2 off
digitalWrite (leds[4],HIGH);//oranzova2 on
delay (cas2);
digitalWrite(leds[0],LOW);//cervenal off
digitalWrite (leds[2],HIGH);//zelenal on
digitalWrite (leds[4],LOW);//oranzovaz2 off
digitalWrite (leds[3],HIGH);//cervenaZ2 on
delay (casi);

digitalWrite (leds[2],LOW);//zelenal off
digitalWrite(leds[1],HIGH);//oranzoval on
delay (cas2);

}

void loop () {
secuencia();

}

Vena, oranzova, zelena)
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Fotorezistor — je soucastka, ktera méni svuj odpor

podle toho, jak intenzivni zafeni na ni dopada.

{Fizovy ovladac, joystick — je herni modul, ktery
umoznuje snimat pohyb ve dvou smérech. Samotny
joystick je tvofen dvéma potenciometry, jejichz

hodnota uréuje smér.

LED diody — jsou polovodi€oveé soucastky, schopné
vyzafovat  svétlo. PouZivaji se prevainé
k signalizaci. V soucasné dobé& se vyuZivaji i

k osvétleni.

lsmermovaci diody - je elektrotechnicka soucastka,
jejimz ukolem je v elektrickém obvodu propoustét

elektricky proud jen jednim smérem.

Stejnosmémy motor — je uréeny Kk pohybu
robotickych casti. Nejcastéji se pouziva v mobilnich
robotech nebo v zafizenich, kde je vyZzadovan

plynuly rotacni pohyb.



bzucak — soucastka, ktera vytvari zvuky na

zakladé elektrickych pulzu.

FPohybove cidlo — snima své okoli pod uhlem
priblizné 120 stupriu. Pokud v tomto snimaném
prostoru probéhne vétsi zména teplot, tzn. napfiklad
projde Clovék ¢&i zvire, je tato zména zaznamenana

diky zméné vystupniho napéti.

Fotenciomelr — soucastka, ktera pfi otaceni osou
méni pomér odporu na jeji draze. Lze je pouZzit

napfiklad pfi zméné jasu displeje nebo LED diody.

lezistor — je pasivni elektrotechnicka soucastka,
ktera je zafazovana do obvodu z duvodu snizeni

elektrického proudu nebo ziskani ubytku napéti.

anzistor — je polovodicova soucastka, kterou lze

jednoduse pouzivat jako zesilovacé, spinac,

stabilizator aj.



Servomotor - slouZi pro nastaveni polohy
ovladaného mechanizmu a nasledné drzeni v této
poloze. Stejnosmérné servo motory se mohou vyuZit
pro ovladani robotické paZe nebo pro nastaveni

kormidla u leteckych modelu.

Sonar — je senzor k méreni vzdalenosti. Méfeni je
zaloZeno na principu méfeni doby mezi vyslanim

akustického signalu a prijetim odrazeneho signalu.

Tlacitko — je jednoducha mechanicka soucastka,

ktera slouzi ke spojeni a rozpojeni obvodu.

ermistor — se pouziva pro méreni teploty. Jedna se
o rezistor, ktery v zavislosti na teploté svij odpor

méni podle presné definované charakteristiky.

eplotni a vihkostni ¢idlo — obsahuje vse potrebné.
Staci ho pfipojit rovnou k desce Arduino a nacitat
hodnoty z okoli, které se obnovuji pfiblizné kazdé 2

sekundy.



Servomotor
Uprav program aby bola pozicia 180°.
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1| #include < h> // Pripojeni knihovny

2

3 myservo; // Vytvoreni instance tridy pro kaidy servomotor
4 pos = 90; // Pozice servomotoru 9@°

5

6| wvoid ()

7| 1

8 // Definice pinu na ktery je pfipojen signalni wvodic
9 servomotoru

16 myservo. (9);

11| }

12

13 | wvoid ()

14 | {

15 myservo. (pos); // Nastaveni pozice servomotoru
16 (15);

17 | }
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Servomotor

#include < .h>
myservo;
pos = @;
void ()
{
myservo. (9);
}
void ()
{
pos = (A2);
pos = (pos, ©, 1823, @, 179);
myservo. (pos);
(5);
}

Uprav program aby ovladaci signal potenciometra bol napajany z pinu Al.



const int xPin = AOQ; }f. attach to JoyStiCK

const int yPin = A1; //Y attach to A1
const int swPin = 2; //Bt attach to digital 8
?Gid setup() Otestuj sériovy monitor
pinMode(swPin,INPUT); //set bipin as INFUT
digitalWrite(swPin, HIGH); //and HIGH
Serial.begin(9600); //initialize serial monitor
}
void loop()
{
Serial.print("X: ");
Serial.print(analogRead(xPin),DEC);
Serial.print("[Y: ");
Serial.print(analogRead(yPin),DEC);
Serial.print(*|Z: ");
Serial.printin(digitalRead(swPin));
delay(500);




Joystick — zapojenie s LED




LCD - beziaci text

#include <Wire.h>

#include <LiquidCrystal 12C.h>
LiquidCrystal 12C led(0x27,16,2);

int i=200; - irz

void setup()

{

lcd.init();

lcd.backlight();

lcd.print("Toto je text, ktory bezi sprava dolava.”);

}
void loop()

{
lcd.scrollDisplayLeft();
delay(i--);
if (i<0) {i=200:}

)

Zmente premennu zdrzania textu — hore a dole (50 - 400), zmente posuvany text



#include <LiquidCrystal 12C.h>

#include "DHT.h" i i
LiquidCrystal_I12C lcd(0x27, 16, 2); // 12C address 0x3F, 16 column and 2 rows LCD dlsplel SO
DHT dht;

void setup() Snl’maéom tePIOty a
{dht.setupm): data pin 2 VI h kOSti

dht.begin(); initialize the sensor
led.init(); initialize the lcd

lcd.backlight(); // open the backlight . . .
} Vymente riadky s hodnotami
void loop() ,

{ vihkost a teplota, uprav texty na
delay(2000); // wait a few seconds between measurements !
float humi = dht.getHumidity(): // read humidity teplota a vlhkost
float tempC = dht.getTemperature(}; // read temperature
led.clear();
check if any reads failed

if (isnan(humi) || isnan(tempC)) {
led.setCursor(0, 0);
led.print("Failed");

}else {
led.setCursor(Q, 0); // start to print at the first row
led.print("Temp: ");
led.print(tempC); print the temperature
led.print((char)223); // print ® characte:
led.print("C");
led.setCursor(0Q, 1); // start to print at the second rc

led.print("Humi: "); /—
led.print(humi); print the humidity

led.print("9%");




LCD displej so shimacom vzdialenosti

distance_cm = 0.017 * duration_us;

Vzdialenost = rychlost zvuku * ¢as / 2

Zapojte pomocou kontaktnej plochy



Zapojenie servomotora — vychylka 180°

Uprav program na vychylku 90°, otestuj

#include <Servo.h=>
Servo mysermvo;

int pos = 0;

void setup()

{
myservo.attach(9);
}
void loop()
{
Uprava mezni hodnoty natoéeni servomotoru na
for(pos = 0; pos <= 180; pos += 1)
{
myserm wrﬁe{ms}
Up 1 prodlevy, aby se servo jesté vice zpoma
delay{ED}
}
Up mezni hodnoty atocéenl servomotoru
fcrr{pos = ‘IBIZ} pos >= D pos -= 1]|
{
myseruo wr|te{pc+s}
Uprava prodlevy, aby se servo zrychlil
delay{&],
}
}



Zapojenie servomotora — vychylka 40°, 80°,120°, 160°

#include <Servo.h>
SEervo myservo;
void setup()

{

myservo.attach(9);

!
void loop()

{
myservo.write(10);
delay(1000);
myservo.write(40);
delay(1000);
myservo.write(80);
delay(1000);
myservo.write(120);
delay(1000);
myservo.write(160);
delay(1000);

}

Zmen vychylky na 45°, 90°, 135°, 180°



#include <Servo.h> Servomotor s potenciometrom
Servo myservo;

int pos = 0; Uprav vychylku na 90°
void setup()

{

myservo.attach(9);

}
void loop()

{

pos = analogRead(A2);

pos = map(pos, 0, 1023, 0, 179);
myservo.write(pos);

delay(5);

}




Servomotor s dvoma tlacidlami

Otestuj funkénost




#include <Servo.h>
Servo myservo;

int val;
int ChE = 3 ; // pin to be connected in key left
int ChC =4 ; pin to 0
imtChD =5; //pint

void setup ()
L.
Servo data p
myservo.attach ( 9 );
Set the pin as input
pinMode (ChE, INPUT);
nternal pull-up re
digitalWrite (ChE, HIGH);
pinMode (ChC, INPUT);
digitalWrite (ChC, HIGH);
pinMode (ChD, INPUT);
digitalWrite (ChD, HIGH]);
1

riggers the

void loop ()
{ P . o~
vaT - d |g|ta Ixf.-‘le aEi {_ GhE
If the key is pressed, the ser
if (vall=1)
{
myservo.write { 60 ); 2rvo o g
delay (15 ); Delay for the servant reach the position

}

val = digitalRead (ChC);
if (vall=1)

or bU degrees

myservo.write ( 90 );
delay ( 15 );

val = digitalRead (ChD);
if (vall=1)
{
myservo.write { 120 ); Move the servo to th
delay (15 );
}
}

Servomotor s troma tlacidlami

sefles * waw
sefles & wsaw

---------------------------
---------------------------

--------------------------

----------------------------
----------------------------------------
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Uprav program na vychylky 45°, 90°, 135°



Jednosmerny motorcek

const int transistorPin = 9;

const int speedMotor = 200;

void setup() {

pinMode(transistorPin, OUTPUT);

I

void loop() {

analogWrite(transistorPin, speedMotor);

|

ANA Battery h_‘"l

(
I Aaanieg yvv

AAA Battery = '

Asaneq vyv




Regulacia otacok potenciometrom

AAA Battery —"|

I Aaaneg yyv

AAA Battery g

N
| Asanneg yyv

const int transistorPin = 9;
void setup() {
pinMode(transistorPin, OUTPUT);

)

void loop() {

int sensorValue = analogRead(A0);

int outputValue = map(sensorValue, 0, 1023, 0, 255);
analogWrite(transistorPin, outputValue);

}



Motor so snimacémi
Regulacia otacok fotorezistorom Cidlo ota¢ok so snima&om prekazky

Uprav vychylku na 180°

AAA Battery —‘j‘l

Asenreg vvv

AAA Battery -;l

Asanaeq vyyuvy

Servomotor so shimac¢om dazda




Servomotor so shima¢om vzdialenosti

Otestuj zapojenie s prahovymi hodnotami
20 cm — vychylka 45°

30 cm — vychylka 90°

40 cm — vychylka 135°
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Fotorezistor - servomotor
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#include <Servo.h>
int sensorPin = AQ;
int servoPin = 9;

int sensorValue = 0;
int servoPos = 90;
Servo myservo;
void setup() {

pinMode(sensorPin, INPUT);
myservo.attach( servoPin );

}
void loop() {

sensorValue = analogRead(sensorPin);

if (sensorValue < (512) )

{

if (servoPos < 180)

{
servoPos++:
}
}

if (sensorValue > (512) )

{

if (servoPos > 0)

{
servoPos--;
}
}

myservo.write(servoPos);
delay(100);



Ciel’: Testovanie snimacov pre
platformu Arduino:

* Cidlo prekazky

e Detektor dymu a alkoholu
e Snimac teploty a vlhkosti

e Pohybové cidlo

» Cidlo dazda

e Snimac magnetického pola
* Snimac ohna

* Termistor

e Ultrazvukovy senzor
 Projekt pre sklenik



Cidlo prekazky

* Modul obsahuje 1 par infracervenych diéd (1
vysielac a 1 prijimac) pomocou ktorych je mozne
merat vzdialenost od prekazky od 2 cm — 30 cm.

* Na module je mozné naladit aj citlivost.
 Senzor je mozné poutzit pri spravnom zapojeni aj
pre robota sledujuceho Ciernu Ciaru na bielom

podklade (line follower).

* Pracovné napatie senzora je 3.3V — 5V pre Cip
LM393.

* Modul ma zabudované indikatorové LED-ky pre
vystup a pre napajanie.



P~ > = const int ProxSensor=2;
Cidlo prekazky e
nitialize the digital pin as an output.
o L. ., . Pin 13 has an LED connected on most Arduino boards:
Dopln zapojenie led diddy a otestu;j pinMode(13, OUTPUT);
v ! Pin 2 is connected to the output of proximity sensor
funkcnost pinMode(ProxSensor,INPUT);
}
void loop() {
if(digitalRead(ProxSensor)==HIGH) //Check the sensor output
{
digitalWrite(13, HIGH); // set the LED on

else
{
digitalWrite(13, LOW); // set the LED off

}
delay(100); // wait for a second

T - e
xmm Arduino

......




Detektor dymu a alkoholu

* Senzory roznych plynov zo série MQ
pomocou ktorych dokdazeme snimat od LPG
cez uholné plyny az po etanol.

* Senzory snimaju nie len pritomnost
jednotlivych plynov, ale aj ich koncentraciu.

* Na kazdom type sa nachadza
potenciometer a indikacna LED-ka.

* Pracovné napatie: 5V.

* Pre niektoré typy sa pouziva alternujuce
napatie (priblizne od 1.3V — 5V). Pri inych
napatiach sa potom daju testovat dalSie
plyny.

* Digitalny aj analdgovy vystup



Detektor dymu a alkoholu int redled = 12;

int greenlLed = 11;

int buzzer = 18;

int smokeA® = A5;

// Vaga prahova hodnota

int sensorThres = 4080;

void setup() {

pinMode(redLed, OUTPUT);
pinMode(greenLed, OUTPUT);
pinMode(buzzer, OUTPUT);
pinMode(smokeA®, INPUT);
Serial.begin(9600);

t

void loop() {

int analogSensor = analogRead(smokeA®);
Serial.print("Pin A@: ");
Serial.println(analogSensor);
'/ Kontrola ¢i sa dosiahne prahova hodnota
if (analogSensor > sensorThres)
{

digitalWrite(redLed, HIGH);
digitalWrite(greenLed, LOW);
tone(buzzer, 1008, 200);

}

else

{
digitalWrite(redLed, LOW);

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

}
* Otestuj zapojenie delay(100);

» Zmensi citlivost !
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Snimac vihkosti
a teploty

 Jednoduchy digitalny senzor na snimanie vihkosti a
teploty okolitého prostredia.

 Da sa vyuZit na budovanie vlastnej meteostanice.

* Vhodny pre zaciatoCnikov. Pre ziskanie presnejse;j
teploty a vlhkosti s vaésSim rozsahom teplot
odporucame zakupit DHT22.

#include <DHT11.h>
DHT11 dht11(4);

int temperature = 0;
int humidity = 0;

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

}
void loop()

{
int result = dht11.readTemperatureHumidity(temperature, humidity);
if (result ==0) {
Serial.print("Temperature: ");
Serial.print(temperature);
Serial.print(" *C\tHumidity: ");
Serial.print(humidity);
Serial.printin(" %");
} else {

Serial.printin(DHT 11::getErrorString(result));

}
delay(5000):

)



teploty

1a

Ihkosti

imac v
* Otestuj zapojenie
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Pohybove cidlo

Skontroluj vypisy v sériovom
monitore pri detekcii pohybu

* Snima okolie pod uhlom priblizne 120
stupniov.

* Pokial vtomto snimanom priestore
prebehne vacsia zmena tepl6t, tzn.
napriklad prejde Clovek alebo zviera, je tato
zmena zaznamenana vdaka zmene
vystupného napatia.

* Infracerveny senzor pohybu.

* Dosah priblizne 7 metrov



Pohybove ¢idlo

HC-SR501
SENSOR

d _

Skontroluj vypisy v sériovom
monitore pri detekcii pohybu

int led = 13;
int sensor = 2;
int state = LOW;
int val = 0;
void setup() {
pinMode(led, OUTPUT);
pinMode(sensor, INPUT);
Serial.begin(9600);
]
void loop()}
val = digitalRead(sensor);
if (val == HIGH) {
digitalWrite(led, HIGH);
delay(100);
if (state == LOW) {
Serial.printin("Detekcia pohybu!");
state = HIGH; update variable state to HIGH
}
}

else {
digitalWrite(led, LOW); // turn LED OFF
delay(200); delay 200 milliseconds
if (state == HIGH){
Serial.printin("Pohyb sa zastavil!");
state = LOW; update variable state to LOW
}
}
}

the pin that the LED is atteched to
the pin that the sensor is atteched to
by default, no motion detected

variable to store the sensor status (value)

nitalize LED as an output
nitialize sensor as an input
|

nitialize se

cl

read sensor value
check if the sensor is HIGH
turm LED OM

delay 100 milliseconds



Senzor dazd’a

* Senzor dazda dokaze detekovat zrazky za
hranicou senzorov vihkosti.

* Modul je vlastne variabilny resistor ktory
meni hodnoty od 100K ohm (ked' je
mokry) az po 2M Ohm (ked' je suchy).

* \/ skratke, ¢im viac vody na senzore, tym
vacsi prud bude detekovany.

* Na module je LED-ka indikujuca
pripojenie na VCC aj vystup a
potenciometer, ktorym je mozné ladit
citlivost.

* Je velmi jednoducho programovatelny a
je vhodny aj pre zaciatocnikov.



Senzor dazd’a

#tdefine RAIN_SENSOR AO
#define BUZZER 3

void setup() {
g pinMode(RAIN_SENSOR, INPUT);
pinMode(BUZZER, OUTPUT);
Serial.begin(9600);
b

void loop() {
int sensorValue = analogRead(RAIN_SENSOR);
Serial.printin(sensorValue);

0.0

- Web@‘l‘ricks if (sensorValue < 102) { // Threshold for rain detection

712vDC Tricks Behind Robotics d'g'talW”tetEUZZEH, HlGH}.,
} else {
digitalWrite(BUZZER, LOW):
. , }
Otestuj prahovu hodnotu delay(1000); // Delay for stability



Senzor dazd’'a 2

Skontroluj udaje v sériovom monitore




Snima¢ magnetickeho pola

 Velmi jednoduchy mechanicky senzor umoznuje
snimat pritomnost/nepritomnost magnetického
pola.

* Po priblizeni magnetu ku senzoru sa v sklenenej
tube zopnu dva kovové kontakty a tak vytvoria
elektricky vodivy spoj.

* Pomocou Trimmra je mozné ladit citlivost senzora.

* Senzor je moZné poutzit pri triedeni materialov
alebo ako spinac/limit switch.

* Maximalna vzdialenost detekcie magnetického
pola zalezi od magnetu, pri velmi silnych magnetoch
uvadzaju vyrobcovia vzdialenost az do 1.5m.



Snima¢ magnetickeho pola

const int digitalinPin = 7; // jazyékovy spinac pripojit k pin7
const int ledPin = 13; // pin13 vstavany viedo

void setup ()

{

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

}

void loop ()

{

boolean stat = digitalRead (digitallnPin); // nacitanie hodnoty pin7 sa stat
e O WU if (stat == HIGH) // ak vysoko

fx WH SUNFOUNDER {

digitalWrite (ledPin, LOW); // potom vypnut viedla

}

else

{

digitalWrite (ledPin, HIGH); // zapnutie LED

}

}

Reed Switch

Dopln zapojenie s LED



Snimac ohna

» Senzor je citlivy na svetlo o vinovej dizke
priblizne 760nm, teda v infraCervenej Casti
spektra.

* Na jeho rozmery a cenu je pomere citlivy a aj
maly plamen dokaze zaregistrovat na
vzdialenosti radovo v desiatkach centimetrov.

* Na module je mozné ladit citlivost
zabudovanym potenciometrom.

Dopln zapojenie s LED



Snimac ohna

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"); e e
digitalWrite(Buzzer, HIGH);

}
}

Dopln zapojenie s LED, uprav
program pre bzuciak pri
detekcii ohna




Termistor 2

NTC termistor MF5A-3 10K 3950 pre
teploty -30°C — 150°C

int ThermistorPin = 0;

int Vo

float R1 = 10000;

float logR2, R2, T, Tc, Tf;

float c1 = 1.009248522e-03, c2 = 2.378405444e-04, c3 = 2.019202697e-07;

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

1
void loop() {

Vo = analogRead(ThermistorPin};
R2 = R1 " (1023.0/ (float)Vo - 1.0);
Otestuj zapojenie a sériovy monitor ~ 09R2 =log(R2);
T=(1.0/(c1 + c2”logR2 + c3*logR2*logR2*logR2));
Te=T-273.15;
Tf=(Tc * 9.0)/ 5.0 + 32.0;

Serial.print("Temperature: ");
Serial.print(Tf);

Serial.print(" F; ");
Serial.print(Tc);
Serial.printin(" C");

delay(500);



Termistor 2

100K Thermistor ﬁ
+ . e W " - . W 100K Ol
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Otestuj zapojenie a sériovy monitor



Ultrazvuk 3

* Ultrazvukovy senzor na meranie vzdialenosti.

e Detekénd vzdialenost od 1cmdo3 ms
presnostou na 0.3 cm.

e Pozorovaci uhol do 15°.
Specifikacie:

e Operacné napatie 3.8-5.5V

e Spotreba 8 mA

* Frekvencia ultrazvuku 40 kHz

* Maximalna vzdialenost 300 cm
e Minimalna vzdialenost 1 cm

e Uhol detekcie 15°



Ultrazvuk 3 #define trigPin 2

#define echoPin 3

long duration;

int distance;

void setup() {
pinMode(trigPin, QUTPUT);
pinMode(echoPin, INPUT);
Serial.begin(9600);

]

void loop() {
digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(5);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW);
duration = pulseln{echoPin, HIGH);
distance = duration * 0.034 / 2;
Serial.print("Distance = ");
Serial.print(distance);
Serial.printin(" cm");
delay(50);

PreloZ do slovenciny Vzdialenost = rychlost zvuku * ¢as / 2



Ultrazvuk

Zmen prahové hodnoty na 20 cm a
50 cm




Skleni
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Vetrak

Pri 30°C nastav servomotor
na 180° a zapni motorcek
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nt a;

Priklady i b

Int obsah;

. obsah obdiznika st (-

- objem kvadra :

» pytagorova veta s
« faktorial Wt&gﬂé@x@@muzm .
* povrch a objem gule foal a=Seislaarsstion()

* povrch a objem kuzefla whis(Sstalayalabled) > 0) {

: . - . v s =enal.read();
e aritmeticky priemer 3 Cisiel ]

* sucin troch Cisiel delay(1000)
* Napis program pre vypocet suctu, SetalarciVodl rozmer b
1

rozdielu, sucinu a podielu 2 Cisiel float b=Serial parseEloato):
senalprintin(b);

whils(Seualavalabls) > 0) {
Sevalread():
1

J
delay(1000);

=ernalpintn(™);
obsah = g’h;

sernal.printing"Obsah ghdlznika - ");

=60alpring( obsah );
=enalpintn™);



Vyukovy multishield

* blikanie 1

« striedavy blikac

« tlacidla — r6zne funkcie
» test tlacidiel

* siréna 1

* svetelny had

* pulzujuca led

* stopky

* 4 pulzujuce LED

« LED a SOS
 postupné spinanie LED
* bzuciak




Ulohy — animacia — 17.3.2026

1
2
3
4.
5.
6
7
8

Uprav program — Svetelny efekt so Siestimi LED diddami

Uprav program — Generator zvuku — s troma tlacidlami a frekvenciou 1000, 2000, 3000
Uprav program — 7 segmentovy displej — aby zobrazoval Cisla len v jednom smere
Uprav program — Policajna siréna — o dalsSiu dvojicu LED

Uprav program — Fotorezistor — led diéda — s analdgovou hodnotou Al

Uprav program — Fotorezistor 3 LED —na 2 LED

Zapoj podla schémy — Fotorezistor — bzuciak, otestuj iné parametre delay

Otestuj program — Semafor 3

Ulohy — Joystick — 18.3.2026

1.
2.

Uprav program — Joystick — sériovy monitor s parametrom delay 2000ms
Zapoj podla schémy — Joystick — LED

Ulohy — LCD displej — 18.3.2026

1.
2.
3.

Uprav program LCD beZiaci text , spomalenie rychlosti, zmen hodnotu zdrzania textu
Uprav program LCD displej so snimacom DHT, preloZ popis do slovenciny vymen riadky
Uprav program LCD displej s meracom vzdialenosti, preloz do slovendiny, zapoj do
kontaktnej plochy

Ulohy — Motoréeky — 18.3.2026

1.
2.
3.

Uprav program Servomotor 180° na zmenu polohy na 90°
Zapoj podla schémy Servomotor — nastavenie uprav polohy na 40°, 80°, 120°, 160°
Zapoj podla schémy Servomotor — potenciometer — ovladaci pin potenciometra na Al




4. Zapoj podla schémy — Servomotor 2 tlacidla verzia 2

5. Zapoj podla schémy — Servomotor ovladany troma tlacdidlami, vychylky 45°, 90°, 135

6. Uprav program — Roztocenie jednosmerného motorceka — otestuj rozne rychlosti

otacok od 0 do 200.

7. Otestuj program — Regulaci otacok jednosmerného motorceka

8. Otestuj program — Reguldcia otacok jednosmerného motorceka fotorezistorom

9. Otestuj program — Cidlo prekazky so servomotorom uprav na 180°

10. Otestuj zapojenie — Servomotor — snimac dazda , servomotor sa vychili pri detekcii
0 180°

11. Uprav program — Servomotor — snimac vzdialenosti, prahova vzdialenost — 20 cm,
natoCenie serva o 180°, preloz parametre do slovenciny

12. Otestuj program — Fotorezistor — servomotor

[e]

Ulohy — Snimace — 19.3.2026

1. Uprav program - Cidlo prekdzky — doplfi zapojenie LED diddy

2. Uprav program — Detektor dymu a alkoholu - zmen prahové hodnoty

3. Uprav program — DHT11 — snimac teploty — vymen riadky a preloz do slovenciny
4. Otestuj program — Pohybové Cidlo 2 — skontroluj vypisy v sériovom monitore

5. Uprav program — Detektor dazda — zmen prahové hodnoty
6
7
8

Otestuj program — Detektor dazda 2 — skontroluj Udaje v sériovom monitore
Otestuj program — Snimac€ magnetického pola — dopln zapojenie s LED
Uprav program — Snimac ohna — dopln zapojenie s LED




9. Otestuj program — Termistor 2 — otestuj sériovy monitor

10
11
12
13

. Otestuj program — Ultrazvuk 3 — otestuj zapojenie

. Otestuj program — Ultrazvuk - zmen prahové hodnoty na 20 cm a 50 cm

. Uprav program — Sklenik - zapni servomotor pri 25°C, nastav polohu na 180°

. Uprav program — Vetrak - pri 30°C nastav servomotor na 180° a zapni motorcek

Ulohy - Priklady — 19.3.2026

LN AEWNRE

Obsah obdiznika
Objem kvadra
Pytagorova veta
Faktorial
Vytvor program - Povrch a objem gule
Vytvor program - Povrch a objem kuzela
Vytvor program - Aritmeticky priemer 3 Cisiel
Vytvor program - Sucin troch Cisiel
Vytvor program pre vypocet suctu, rozdielu, sucinu a podielu 2 Cisiel




Ciel: Naprogramovanie trasy robotického tanku

Miniroboticky tank

Tim Keyestudio navrhol mini tankového
robota. Ma procesor, ktory je programovatelny
pomocou Arduino IDE, pricom jeho piny su
mapované na senzory a akéné cleny pomocou
shield prepojenia, do ktorého je zapojeny
procesor.

Ten Cita senzory, ovlada akéné Cleny a
rozhoduje sa, ako maju fungovat.

MozZe vykonavat viacero funkcii, ako je
vyhybanie sa prekazkam, IR dialkové ovladanie,
ovladanie BT, sledovanie svetla a tak dale;j.



Ciel: Naprogramovanie trasy robotického tanku

Ulohy — Roboticky tank — 20.3.2026
1. Testovanie ovladania tanku pomocou bluethoot — skuska aplikacie Tankcar

2. Naprogramovanie trasy robotického tanku:
A: Trasa dopredu — dozadu
B: Otacanie namieste
C: Pohyb do Stvorca

Naprogramuj trasu:

Dopredu 1 sekunda — stop 1 sekunda — dozadu 1 sekunda — stop 1 sekunda —
otacanie namieste vlavo 2 sekundy — stop 1 sekunda — otacanie namieste vpravo 2
sekundy — stop 1 sekunda — pohyb do Stvorca (podla podprogramu)

3. Test pre sledovanie svetla




Ciel: LCD displej so snimacom teploty a snimacom vzdialenosti

Snimac teploty a
vzdialenosti

Otestuj program a vymen
riadky s udajmi




Vyukovy multishield

« Shield ur€eny hlavne do skél alebo ako vyukovy modul pre zacCiatoCnikov.
» Vdaka tomu ze je dizajnovany ako shield (nadstavba), nie je nutné ziadne
pajkovanie ani prepajanie kablikmi.
» Modul staéi jednoducho nasunut na vyvojovu dosku
* Na shielde sa nachadzaju zakladné periférie ako:

4 x indikacna LED

3 x tlacidlo + 1 x reset

1 x bzuciak

1 x 7 segmentovy displej s Cipom 74HC595

1 X potenciometer / odporovy trimmer

Shield ja napajany priamo z vyvojovej dosky teda nie je nutné dokupovat ziadny
zdroj. Je kompatibilny s Arduino UNO, MEGA, DUE, LEONARDQO pripadne ich
kopiami.




Ciel: LCD displej so snimacom teploty a snimacom vzdialenosti

Ulohy — Snimac teploty a vzdialenosti - 20.3.2026
1. Uprav program pre LCD displej so snimacom teploty a vzdialenosti — premen
poradie riadkov na displeji

Ciel: Vyukovy multishield

lohy — Vyukovy multishield — 20.302026

Otestuj program pre animaciu led

. Otestuj program pre striedavy blikac

Otestuj program pre tlacidla

. Otestuj program pre tlacidla 2

. Zapni sirénu

. Uprav program pre pulzujucu led — stucasne budu pulzovat dve led
. Vytvor program pre animaciu led ako SOS

. Otestuj program svetelny had so 4 led
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