8. Arduino jako sterownik

Instrukcja warunkowa while

Instrukcja warunkowa while jest wykonywana tak dtugo, jak dhugo jest spelniony jest warunek.

while(warunek){

//wykonywane, gdy speiniony warunek

}

Instrukcja warunkowa for

Instrukcja for stuzy do powtarzania bloku instrukcji ujetych w nawiasy klamrowe. Licznik
(zwyczajowo zmienna i) jest zwykle zwiekszany (i++) lub zmniejszany (i--) o jeden i uzywany do
konczenia petli.

for(int 1 = 0; warunek; 1++){ //poczatkowa wartosé¢ i wynosi ©.

//wykonywane, gdy speiniony warunek
//i++ powoduje kazdorazowe zwiekszenie i o jeden po wykonaniu bloku instrukcji

Nowy tryb (pinMode): INPUT_PULLUP

Dotychczas poznane tryby INPUT oraz OUTPUT ustawialy port arduino jako wejscie lub wyjscie.
Istnieje jeszcze jeden tryb — INPUT_PULLUP, tryb ten pozwala na uzycie przycisku bez dodatkowych
elementow (w ten sposob podiaczone sa przyciski w ponizszych modelach). Po ustawieniu
odpowiednio portu (pinMode(port, INPUT_PULLUP);), przycisk ten, gdy wcisniety, bedzie podawat
na port 0V, w przeciwnym wypadku bedzie tam sie pojawiato 5V.

Nowy typ zmiennej: float

Dotychczas stosowane byly zmienne typu int, zmienne int mogg przechowywac warto$¢ od -32768
do 32767. Oznacza to, ze proba zapisania wartosci np. temperatury 32.7 °C spowoduje jej obciecie do
postaci 32. Do zapisu wartosci zmiennoprzecinkowej moze postuzy¢ zmienna typu float.



Zadanie 8.1 (wersja na symulator, gdy niedostepny sprzet fizyczny)
Przy uzyciu instrukcji while, if oraz delay stworzy¢ cyfrowa wersje pieciosciennej kosci do gry:
* po wcisnieciu przycisku rozpoczyna sie losowanie,

* losowanie polega na stworzeniu zmiennej reprezentujacej ilos¢ ,,oczek”, a nastepnie dodaniu do
niej ,,Josowa” ilos¢ razy 1,

* po kazdym zwiekszeniu zmiennej nalezy sprawdzi¢ czy nie jest wieksza od ilosci ,,oczek”
(iloSci diod). Jedli liczba jest wieksza, nalezy od niej odjac iloS¢ ,,oczek”. Nastepnie wyswietli¢
(zapali¢ odpowiednia diode) wynik i poczeka¢ np. 10 ms.

Zadanie 8.1 (wylacznie na zajecia)

Do wyboru, jeden z modeli:

Termostat

Termostat sklada sie z termometru, dwoch przyciskow oraz dwoch przekaznikow sterujgcych
wentylatorem oraz grzatka.

* Z menu nalezy wybrac¢ Plik —» Przyklady -~ WTD - Termostat.
* Przeanalizowac program i zweryfikowac.

*  Wprowadzi¢ zmienng np. limit o wartosci 30 °C oraz zaprogramowac arduino tak, by
uruchamiato grzanie ponizej wartosci limit oraz chlodzenie powyzej.

* Zmodyfikowa¢ powyzsze w taki sposob, ze przyciski (porty 11 i 12, nalezy uzy¢ trybu
INPUT_PULLUP) pozwalajg na zmiane wartosci limit. Zmiana limitu powinna by¢
wyswietlana na komputerze. Limit nie moze przyja¢ wartosci wyzszej niz 35 °C.

Swiatta drogowe

Model swiatel drogowych sklada sie z dwadch przyciskow oraz odpowiedniej ilosci diod. Przyciski
podiagczone sg do portow A0 oraz Al. Diody podtaczone sg do portow 3-12.

Przyciski nalezy ustawi¢ jako INPUT PULLUP, czyli np. pinMode(ileft, INPUT PULLUP);

* Napisac program, ktory zapalat po kolei pojedyncze diody. Ustali¢ do ktorego portu podtaczone
jest ktére Swiatlo.

* Napisa¢ program, ktory realizuje typowq sekwencje swiatet drogowych.

* Dodatkowe: Zmodyfikowa¢ poprzedni program o przyciski dla pieszych (skracajace czas
oczekiwania na zielone Swiatto).



SILNIKI KROKOWE (przypomnienie)

Silnik krokowy — silnik elektryczny, w ktorym impulsowe zasilanie pradem
elektrycznym powoduje, ze jego wirnik wykonuje za kazdym razem ruch obrotowy o Scisle
ustalony kat. Kat obrotu, zaleznie od budowy silnika — jest to zwykle wartos¢ od kilku do
kilkudziesieciu stopni.

Zasada dziatania silnika krokowego (bipolarnego)
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CNC

Model frezarki CNC sktada sie z dwoch silnikéw krokowych oraz lasera.

a) Z menu nalezy wybra¢ Plik —» Przyklady -~ WTD - CNC. Przeanalizowa¢ program oraz
wgra¢ go i zweryfikowa¢ obserwacje. Nastepnie rozbudowal program o zerowanie maszyny po
uruchomieniu arduino. Czy datoby sie to zrobic tadniej (poprzez rozbudowe uktadu)?

b) Zmodyfikowa¢ program w taki sposob, by wykonywatl kwadrat. Laser ma by¢ wiaczony tylko
podczas wykonywania ruchu w osi X.

c) Wykorzystujac petle while lub for wykona¢ ruch w linii prostej pod katem 45°.

d) Utworzy¢ nowy program (lub zmodyfikowac¢ poprzedni), wykonujacy kwadrat obr6cony o 45°.
Laser ma by¢ wlaczony tylko dla dwéch bokow.
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