

    
      
          
            
  
SunFounder 3 in 1 IoT/Smart Car/Learning Kit

Danke, dass Sie sich für unser 3-in-1 Starterset entschieden haben.


Bemerkung

Dieses Dokument ist in den folgenden Sprachen verfügbar.



	Deutsch Online-Kurs


	日本語オンライン教材


	English Online-tutorials


	Tutoriels de français en ligne


	Tutoriales de español en línea







Bitte klicken Sie auf die jeweiligen Links, um das Dokument in Ihrer bevorzugten Sprache aufzurufen.
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Haben Sie online ein Lernset gekauft, das nur mit einem einfachen PDF oder einem Heft mit den Schritten zum Aufbau des Projekts geliefert wurde?

Oder vielleicht möchten Sie Ihr eigenes Smart Car bauen, finden aber die Angebote online teuer und kompliziert?

Oder haben Sie nützliche und interessante IoT-Projekte gesehen, die von anderen erstellt wurden, wissen aber nicht, wo Sie anfangen sollen?

All diese Probleme können mit unserem 3-in-1 Starterset gelöst werden.

Im 3-in-1 Starterset finden Sie einen vollständigen Arduino-Kurs, der Anfängern hilft, Arduino zu lernen, sowie eine Vielzahl interessanter Projekte, die andere Lernsets nicht bieten, wie Smart Car-Projekte und IoT-Projekte. Sie werden Arduino meistern, solange Sie dem Kurs des Sets Schritt für Schritt folgen. Statt nur Code zu kopieren und einzufügen, werden Sie Ihren eigenen Code schreiben und Ihr Arduino-Projekt nach Ihren Wünschen umsetzen.

Darüber hinaus bietet das Set auch 30+ Scratch-Programmierprojekte für jüngere Schüler und Enthusiasten, sodass Anfänger keine Programmiererfahrung benötigen, um ihre eigenen Kreationen zu schreiben und zu realisieren!

Los geht’s! Fangen Sie mit Vertrauen an, Arduino von Null auf Held zu programmieren!

Bei Fragen senden Sie bitte eine E-Mail an service@sunfounder.com und wir werden so schnell wie möglich antworten.

Über die Anzeigesprache

Dieses Dokument ist auch in anderen Sprachen verfügbar. Um die Anzeigesprache zu ändern, klicken Sie bitte auf das Read the Docs-Symbol in der linken unteren Ecke der Seite.
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Erfahren Sie mehr über die Komponenten in Ihrem Kit

Nach dem Öffnen des Pakets überprüfen Sie bitte, ob die Anzahl der Komponenten mit der Produktbeschreibung übereinstimmt und ob alle Komponenten in gutem Zustand sind.

[image: ../_images/components_list.jpg]
Im Folgenden wird jede Komponente vorgestellt, einschließlich des Funktionsprinzips der Komponente und der zugehörigen Projekte.

Steuerplatine



	SunFounder R3 Platine

	ESP8266 Modul





Grundlagen



	Breadboard

	Widerstand

	Kondensator

	Jumper-Kabel





Chip



	74HC595





Anzeige



	LED

	RGB LED

	7-Segment-Anzeige

	I2C LCD1602





Ton



	Summer





Treiber



	TT Motor

	Servo

	Kreiselpumpe

	L9110 Motortreibermodul





Controller



	Knopf

	Reedschalter

	Potentiometer

	Joystick Modul

	IR-Empfänger





Sensor



	Fotowiderstand

	Thermistor

	DHT11 Feuchtigkeits- und Temperatursensor

	Linienverfolgungsmodul

	Bodenfeuchtigkeitsmodul

	Hindernisvermeidungsmodul

	Ultraschall-Modul








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
SunFounder R3 Platine

[image: ../_images/uno_r3.jpg]

Bemerkung

Die SunFounder R3 Platine ist eine Hauptplatine mit fast denselben Funktionen wie das Arduino Uno [https://store.arduino.cc/products/arduino-uno-rev3/]. Beide Platinen können austauschbar verwendet werden.



Die SunFounder R3 Platine ist eine Mikrocontroller-Platine, die auf dem ATmega328P basiert (Datenblatt [http://ww1.microchip.com/downloads/en/DeviceDoc/Atmel-7810-Automotive-Microcontrollers-ATmega328P_Datasheet.pdf]). Sie verfügt über 14 digitale Ein-/Ausgangspins (von denen 6 als PWM-Ausgänge verwendet werden können), 6 analoge Eingänge, einen 16 MHz Keramikresonator (CSTCE16M0V53-R0), eine USB-Verbindung, eine Strombuchse, einen ICSP-Header und einen Reset-Knopf. Sie enthält alles, was zur Unterstützung des Mikrocontrollers benötigt wird; einfach mit einem USB-Kabel an einen Computer anschließen oder mit einem AC-DC-Adapter oder einer Batterie starten.

Technische Parameter

[image: ../_images/uno.jpg]

	MIKROCONTROLLER: ATmega328P


	BETRIEBSSPANNUNG: 5V


	EINGANGSSPANNUNG (EMPFOHLEN): 7-12V


	EINGANGSSPANNUNG (GRENZWERTE): 6-20V


	DIGITALE I/O-PINS: 14 (0-13, von denen 6 PWM-Ausgabe bieten (3, 5, 6, 9-11))


	PWM DIGITALE I/O-PINS: 6 (3, 5, 6, 9-11)


	ANALOGE EINGANGSPINS: 6 (A0-A5)


	GLEICHSTROM PRO I/O-PIN: 20 mA


	GLEICHSTROM FÜR 3,3V-PIN: 50 mA


	FLASH-SPEICHER: 32 KB (ATmega328P), von denen 0,5 KB vom Bootloader verwendet werden


	SRAM: 2 KB (ATmega328P)


	EEPROM: 1 KB (ATmega328P)


	TAKTFREQUENZ: 16 MHz


	LED_BUILTIN: 13


	LÄNGE: 68,6 mm


	BREITE: 53,4 mm


	GEWICHT: 25 g


	I2C-Anschluss: A4(SDA), A5(SCL)




Weiterführende Informationen


	Arduino IDE [https://www.arduino.cc/en/software]


	Arduino Programmiersprachen-Referenz [https://www.arduino.cc/reference/en/]


	Download und Installation von Arduino IDE 2.0


	ATmega328P Datenblatt [http://ww1.microchip.com/downloads/en/DeviceDoc/Atmel-7810-Automotive-Microcontrollers-ATmega328P_Datasheet.pdf]







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
ESP8266 Modul

[image: ../_images/esp8266.jpg]
Das ESP8266 ist ein kostengünstiger Wi-Fi-Mikrochip
mit integrierter TCP/IP-Netzwerksoftware
und Mikrocontroller-Fähigkeit, produziert von Espressif Systems in Shanghai, China.

Der Chip erregte erstmals im August 2014 die Aufmerksamkeit westlicher Bastler mit dem ESP-01 Modul,
hergestellt von einem Drittanbieter Ai-Thinker.
Dieses kleine Modul ermöglicht es Mikrocontrollern, sich mit einem Wi-Fi-Netzwerk zu verbinden und einfache TCP/IP-Verbindungen mit Hayes-Stil-Befehlen herzustellen.
Zu Beginn gab es jedoch kaum englischsprachige Dokumentationen über den Chip und die von ihm akzeptierten Befehle.
Der sehr niedrige Preis und die Tatsache, dass es auf dem Modul sehr wenige externe Komponenten gab,
was darauf hindeutete, dass es in größeren Mengen sehr kostengünstig sein könnte,
lockte viele Hacker an, das Modul,
den Chip und die darauf befindliche Software zu erkunden, sowie die chinesische Dokumentation zu übersetzen.

Pins des ESP8266 und ihre Funktionen:

[image: ../_images/ESP8266_pinout.png]

ESP8266-01 Pins






	Pin

	Bezeichnung

	Beschreibung





	1

	TXD

	UART_TXD, Senden; Allgemeiner Eingabe/Ausgabe-Zweck: GPIO1; Pull-down beim Start nicht erlaubt.



	2

	GND

	GND



	3

	CU_PD

	Funktioniert bei hohem Pegel; Ausschaltung bei niedrigem Pegel.



	4

	GPIO2

	Muss beim Einschalten auf hohem Pegel sein; Pull-down nicht erlaubt; Standardmäßig Pull-up;



	5

	RST

	Externes Reset-Signal, Reset bei niedrigem Pegel; Funktioniert bei hohem Pegel (standardmäßig hoch);



	6

	GPIO0

	WiFi Statusanzeige; Betriebsmodusauswahl: Pull-up: Flash Boot, Betriebsmodus; Pull-down: UART Download, Download-Modus.



	7

	VCC

	Stromversorgung (3,3V)



	8

	RXD

	UART_RXD, Empfangen; Allgemeiner Eingabe/Ausgabe-Zweck: GPIO3;







	ESP8266 - Espressif [https://www.espressif.com/en/products/socs/esp8266]


	ESP8266 AT Befehlssatz [https://github.com/sunfounder/3in1-kit/blob/main/iot_project/esp8266_at_instruction_set_en.pdf]





ESP8266 Adapter

[image: ../_images/esp8266_adapter.png]
Der ESP8266 Adapter ist eine Erweiterungsplatine, die es ermöglicht, das ESP8266 Modul auf einem Steckbrett zu verwenden.

Er passt perfekt zu den Pins des ESP8266 selbst und fügt zudem einen 5V Pin hinzu, um die Spannung von der Arduino-Platine zu erhalten. Der integrierte AMS1117-Chip wird verwendet, um das ESP8266 Modul nach der Spannungsabsenkung auf 3,3V zu betreiben.

Das Schaltbild ist wie folgt:

[image: ../_images/sch_esp8266adapter.png]
Beispiel


	IoT-Projekte (IoT-Projekt)








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Breadboard

[image: ../_images/breadboard.png]
Ein Breadboard ist eine Konstruktionsbasis für den Prototypenbau von Elektronik. Ursprünglich bezog sich das Wort auf ein buchstäbliches Brotschneidebrett, ein poliertes Stück Holz, das zum Brotschneiden verwendet wurde.[1] In den 1970er Jahren wurde das lötfreie Breadboard (auch als Steckbrett oder Terminalarray-Platine bekannt) eingeführt, und heutzutage bezeichnet der Begriff „Breadboard“ hauptsächlich diese.

Es wird verwendet, um Schaltkreise schnell aufzubauen und zu testen, bevor ein Schaltkreisdesign abgeschlossen wird.
Es verfügt über viele Löcher, in die oben erwähnte Komponenten wie ICs und Widerstände sowie Jumperkabel eingesteckt werden können.
Das Breadboard ermöglicht es Ihnen, Komponenten leicht ein- und auszustecken.

Das Bild zeigt die interne Struktur eines Breadboards.
Obwohl diese Löcher auf dem Breadboard unabhängig voneinander zu sein scheinen, sind sie tatsächlich intern durch Metallstreifen miteinander verbunden.

[image: ../_images/breadboard_internal.png]
Wenn Sie mehr über Breadboards erfahren möchten, verweisen wir auf: Wie man ein Breadboard benutzt - Science Buddies [https://www.sciencebuddies.org/science-fair-projects/references/how-to-use-a-breadboard#pth-smd]




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Widerstand

[image: ../_images/resistor.png]
Ein Widerstand ist ein elektronisches Element, das den Strom in einem Zweig begrenzen kann.
Ein fester Widerstand ist eine Art von Widerstand, dessen Widerstandswert nicht verändert werden kann, während der eines Potentiometers oder eines variablen Widerstands einstellbar ist.

Es gibt zwei gebräuchliche Schaltsymbole für Widerstände. In der Regel ist der Widerstandswert darauf vermerkt. Wenn Sie diese Symbole in einer Schaltung sehen, repräsentieren sie einen Widerstand.

[image: ../_images/resistor_symbol.png]
Ω ist die Einheit des Widerstands und größere Einheiten sind KΩ, MΩ usw.
Ihre Beziehung ist wie folgt: 1 MΩ = 1000 KΩ, 1 KΩ = 1000 Ω. Normalerweise ist der Widerstandswert darauf vermerkt.

Bevor man einen Widerstand verwendet, muss man dessen Widerstandswert kennen. Hier sind zwei Methoden: Sie können die Farbbänder auf dem Widerstand betrachten oder ein Multimeter verwenden, um den Widerstand zu messen. Es wird empfohlen, die erste Methode zu verwenden, da sie bequemer und schneller ist.

[image: ../_images/resistance_card.jpg]
Wie auf der Karte gezeigt, steht jede Farbe für eine Zahl.
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Die 4- und 5-Band-Widerstände werden häufig verwendet und haben 4 bzw. 5 Farbbänder.

Normalerweise, wenn Sie einen Widerstand erhalten, kann es schwierig sein zu entscheiden, von welchem Ende aus man die Farben lesen sollte.
Ein Tipp ist, dass der Abstand zwischen dem 4. und 5. Band vergleichsweise größer ist.

Daher können Sie die Lücke zwischen den beiden Farbbändern an einem Ende des Widerstands betrachten;
wenn sie größer als alle anderen Bandlücken ist, dann sollten Sie von der gegenüberliegenden Seite lesen.

Sehen wir uns an, wie man den Widerstandswert eines 5-Band-Widerstands wie unten gezeigt abliest.

[image: ../_images/220ohm.jpg]
Für diesen Widerstand sollte der Widerstand von links nach rechts gelesen werden.
Der Wert sollte in diesem Format vorliegen: 1. Band 2. Band 3. Band x 10^Multiplier (Ω) und der zulässige Fehler beträgt ±Toleranz%.
So ist der Widerstandswert dieses Widerstands 2(rot) 2(rot) 0(schwarz) x 10^0(schwarz) Ω = 220 Ω,
und der zulässige Fehler beträgt ± 1% (braun).

Mehr über Widerstände können Sie hier nachlesen: Widerstand - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Resistor].




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Kondensator

[image: ../_images/103_capacitor.png]
[image: ../_images/10uf_cap.png]
Ein Kondensator bezeichnet die Menge an gespeicherter Ladung unter einem gegebenen Potenzialunterschied, gekennzeichnet durch C, wobei die internationale Einheit das Farad (F) ist.
Allgemein gesprochen bewegen sich elektrische Ladungen unter einer Kraft in einem elektrischen Feld. Wenn zwischen den Leitern ein Medium vorhanden ist, wird die Bewegung der elektrischen Ladungen behindert und die Ladungen sammeln sich auf den Leitern an, was zu einer Ansammlung von elektrischen Ladungen führt.

Die Menge der gespeicherten elektrischen Ladungen wird Kapazität genannt. Da Kondensatoren zu den am häufigsten verwendeten elektronischen Bauteilen in elektronischen Geräten gehören, finden sie breite Anwendung in Gleichstrom-Isolation, Kopplung, Bypass, Filterung, Schwingkreisen, Energieumwandlung und Steuerungsschaltungen. Kondensatoren werden unterteilt in Elektrolytkondensatoren, Festkörperkondensatoren und so weiter.

Je nach Materialeigenschaften können Kondensatoren unterteilt werden in: Aluminium-Elektrolytkondensatoren, Folienkondensatoren, Tantal-Kondensatoren, Keramik-Kondensatoren, Superkondensatoren und so weiter.

In diesem Set werden Keramikkondensatoren und Elektrolytkondensatoren verwendet.


	Keramikkondensator - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Ceramic_capacitor]


	Elektrolytkondensator - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Electrolytic_capacitor]




Auf den Keramikkondensatoren sind die Bezeichnungen 103 oder 104 zu finden, welche den Kapazitätswert repräsentieren, 103=10x10^3pF, 104=10x10^4pF.

Einheitenumrechnung


1F=10^3mF=10^6uF=10^9nF=10^12pF




Beispiel


	2.6 Türklingel (Scratch-Projekt)


	2.16 SPIEL - Apfel essen (Scratch-Projekt)


	2.19 SPIEL - Angeln (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Jumper-Kabel

Kabel, die zwei Anschlüsse verbinden, werden als Jumper-Kabel bezeichnet. Es gibt
verschiedene Arten von Jumper-Kabeln. Hier konzentrieren wir uns auf diejenigen, die in
Steckbrettern (Breadboards) verwendet werden. Unter anderem werden sie dazu verwendet, elektrische Signale
von beliebigen Stellen auf dem Steckbrett zu den Ein-/Ausgangspins eines
Mikrocontrollers zu übertragen.

Jumper-Kabel werden durch Einstecken ihrer „Endanschlüsse“ in die vorgesehenen Steckplätze
des Steckbretts verbunden. Unter der Oberfläche des Steckbretts befinden sich einige parallele Platten, die die Steckplätze in Gruppen von Reihen oder Spalten verbinden, je nach Bereich. Die „Endanschlüsse“ werden in die
Steckbrettschlitze eingeführt, ohne zu löten, in die speziellen Schlitze, die im spezifischen Prototyp verbunden werden müssen.

Es gibt drei Arten von Jumper-Kabeln: Female-to-Female (Weiblich zu Weiblich), Male-to-Male (Männlich zu Männlich)
und Male-to-Female (Männlich zu Weiblich). Der Grund, warum wir es Male-to-Female nennen, liegt daran, dass es
an einem Ende eine herausragende Spitze und an dem anderen ein versenktes weibliches Ende hat.
Male-to-Male bedeutet, dass beide Seiten männlich sind, und Female-to-Female bedeutet, dass beide Enden weiblich sind.

[image: ../_images/image414.png]
In einem Projekt können mehrere Typen verwendet werden. Die Farbe der
Jumper-Kabel kann unterschiedlich sein, dies bedeutet jedoch nicht, dass ihre Funktion entsprechend unterschiedlich ist.
Sie sind lediglich so gestaltet, dass man die Verbindung zwischen den einzelnen Schaltungen besser erkennen kann.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
74HC595

[image: ../_images/74HC595.png]
Der 74HC595 besteht aus einem 8-Bit-Schieberegister und einem Speicherregister mit dreistufigen parallelen Ausgängen. Er wandelt serielle Eingaben in parallele Ausgaben um, sodass Sie IO-Ports eines MCU einsparen können.
Wenn MR (Pin10) auf hohem Pegel und OE (Pin13) auf niedrigem Pegel ist, werden Daten am aufsteigenden Flanken von SHcp eingegeben und gelangen über den aufsteigenden Flanken von SHcp ins Speicherregister. Wenn die beiden Taktgeber verbunden sind, liegt das Schieberegister immer einen Puls vor dem Speicherregister. Es gibt einen seriellen Schiebeeingangspin (Ds), einen seriellen Ausgangspin (Q) und einen asynchronen Reset-Taster (niedriger Pegel) im Speicherregister. Das Speicherregister gibt einen Bus mit parallelen 8 Bits und in drei Zuständen aus. Wenn OE aktiviert ist (niedriger Pegel), wird die Daten im Speicherregister auf den Bus ausgegeben.


	74HC595 Datenblatt [https://www.ti.com/lit/ds/symlink/cd74hc595.pdf?ts=1617341564801]




[image: ../_images/74hc595_pin.png]
Pins des 74HC595 und ihre Funktionen:


	Q0-Q7: 8-Bit-parallele Daten-Ausgangspins, können 8 LEDs oder 8 Pins einer 7-Segment-Anzeige direkt steuern.


	Q7’: Serieller Ausgangspin, verbunden mit DS eines anderen 74HC595, um mehrere 74HC595 in Serie zu verbinden.


	MR: Reset-Pin, aktiv auf niedrigem Pegel.


	SHcp: Zeitsequenzeingabe des Schieberegisters. Am aufsteigenden Rand bewegen sich die Daten im Schieberegister nacheinander um ein Bit, d.h. Daten in Q1 wechseln zu Q2 usw. Am fallenden Rand bleiben die Daten im Schieberegister unverändert.


	STcp: Zeitsequenzeingabe des Speicherregisters. Am aufsteigenden Rand wechseln die Daten im Schieberegister ins Speicherregister.


	CE: Ausgangsaktivierungspin, aktiv auf niedrigem Pegel.


	DS: Serieller Dateneingangspin.


	VCC: Positive Versorgungsspannung.


	GND: Erdung.




Beispiel


	5.9 ShiftOut(LED) (Grundlegendes Projekt)


	5.10 ShiftOut(Segmentanzeige) (Grundlegendes Projekt)


	7. Strombegrenzendes Tor (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
LED

[image: ../_images/LED.png]
Halbleiter-Leuchtdioden sind eine Art von Bauteil, das elektrische Energie durch PN-Übergänge in Lichtenergie umwandeln kann. Nach Wellenlänge unterteilt, gibt es Laserdioden, Infrarot-Leuchtdioden und sichtbare Leuchtdioden, die im Allgemeinen als Leuchtdioden (LED) bezeichnet werden.

Dioden haben eine unidirektionale Leitfähigkeit, daher fließt der Strom im Schaltungssymbol so, wie der Pfeil es anzeigt. Man sollte nur der Anode eine positive und der Kathode eine negative Spannung zuführen. Dadurch leuchtet die LED.

[image: ../_images/led_symbol.png]
Eine LED hat zwei Pins. Der längere ist die Anode und der kürzere die Kathode. Achten Sie darauf, sie nicht verkehrt herum anzuschließen. In der LED gibt es eine feste Vorwärtsspannung, weshalb sie nicht direkt mit der Schaltung verbunden werden kann, da die Versorgungsspannung diesen Abfall übersteigen und die LED dadurch beschädigen kann. Die Vorwärtsspannung der roten, gelben und grünen LED beträgt 1,8 V und die der weißen LED 2,6 V. Die meisten LEDs können einen maximalen Strom von 20 mA verkraften, daher muss ein Strombegrenzungswiderstand in Reihe geschaltet werden.

Die Formel für den Widerstandswert lautet:


R = (Vsupply – VD)/I




R steht für den Widerstandswert des Strombegrenzungswiderstands, Vsupply für die Versorgungsspannung, VD für den Spannungsabfall und I für den Betriebsstrom der LED.

Hier finden Sie eine detaillierte Einführung in die LED: LED - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Light-emitting_diode].

Beispiel


	1.1 Hallo, LED! (Grundlegendes Projekt)


	2.1 Überblenden (Grundlegendes Projekt)


	2. Daten von Blynk abrufen (IoT-Projekt)


	2.2 Atmende LED (Scratch-Projekt)


	2.1 Tischlampe (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
RGB LED

[image: ../_images/rgb_led.png]
RGB-LEDs emittieren Licht in verschiedenen Farben. Eine RGB-LED kombiniert drei LEDs in den Farben Rot, Grün und Blau in einer transparenten oder halbtransparenten Kunststoffhülle. Durch das Ändern der Eingangsspannung der drei Pins und deren Überlagerung kann sie, statistischen Angaben zufolge, 16.777.216 verschiedene Farben erzeugen.

[image: ../_images/rgb_light.png]
RGB-LEDs können in gemeinsame Anoden und gemeinsame Kathoden unterteilt werden. In diesem Bausatz wird die letztere verwendet. Die gemeinsame Kathode, oder GK, bedeutet, dass die Kathoden der drei LEDs verbunden sind. Wenn man sie mit GND verbindet und die drei Pins anschließt, wird die LED die entsprechende Farbe anzeigen.

Ihr Schaltungssymbol ist im folgenden Bild dargestellt.

[image: ../_images/rgb_symbol.png]
Eine RGB-LED hat 4 Pins: Der längste ist GND; die anderen sind Rot, Grün und Blau. Wenn man die Kunststoffhülle berührt, findet man eine Kerbe. Der dem Einschnitt am nächsten gelegene Pin ist der erste Pin, gekennzeichnet als Rot, dann GND, Grün und anschließend Blau.

[image: ../_images/rgb_pin.jpg]
Beispiel


	2.2 Buntes Licht (Grundlegendes Projekt)


	5.2 Schwellenwert (Grundlegendes Projekt)


	2.3 Bunte Kugeln (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
7-Segment-Anzeige

[image: ../_images/7_segment.png]
Eine 7-Segment-Anzeige ist eine Komponente in der Form einer 8, die aus 7 LEDs besteht. Jede LED wird als Segment bezeichnet - wenn sie mit Energie versorgt wird, bildet ein Segment einen Teil einer darzustellenden Zahl.

Es gibt zwei Arten von Pin-Verbindungen: Gemeinsame Kathode (CC) und Gemeinsame Anode (CA). Wie der Name schon sagt, hat eine CC-Anzeige alle Kathoden der 7 LEDs verbunden, während eine CA-Anzeige alle Anoden der 7 Segmente verbunden hat.

In diesem Bausatz verwenden wir die 7-Segment-Anzeige mit gemeinsamer Kathode, hier ist das elektronische Symbol dazu.

[image: ../_images/segment_cathode1.png]
Jede LED in der Anzeige erhält ein positionelles Segment, von dem einer ihrer Anschlusspins aus dem rechteckigen Kunststoffgehäuse herausgeführt wird. Diese LED-Pins sind von „a“ bis „g“ beschriftet und repräsentieren jede einzelne LED. Die anderen LED-Pins sind miteinander verbunden und bilden einen gemeinsamen Pin. Durch Vorwärtsbiasierung der entsprechenden Pins der LED-Segmente in einer bestimmten Reihenfolge leuchten einige Segmente auf, während andere dunkel bleiben, wodurch der entsprechende Charakter auf der Anzeige dargestellt wird.

Anzeigecodes

Um Ihnen zu helfen zu verstehen, wie 7-Segment-Anzeigen (Gemeinsame Kathode) Zahlen darstellen, haben wir die folgende Tabelle gezeichnet. Zahlen sind die Zahlen 0-F, die auf der 7-Segment-Anzeige dargestellt werden; (DP) GFEDCBA bezieht sich auf die entsprechende LED, die auf 0 oder 1 eingestellt ist. Zum Beispiel bedeutet 00111111, dass DP und G auf 0 eingestellt sind, während die anderen auf 1 eingestellt sind. Daher wird die Zahl 0 auf der 7-Segment-Anzeige angezeigt, während HEX-Code der entsprechenden Hexadezimalzahl entspricht.

[image: ../_images/segment_code.png]
Beispiel


	5.10 ShiftOut(Segmentanzeige) (Grundlegendes Projekt)


	7. Strombegrenzendes Tor (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
I2C LCD1602

[image: ../_images/i2c_lcd1602.png]

	GND: Erdung


	VCC: Spannungsversorgung, 5V.


	SDA: Serielle Datenleitung. Verbinden Sie über einen Pull-up-Widerstand mit VCC.


	SCL: Serielle Taktleitung. Verbinden Sie über einen Pull-up-Widerstand mit VCC.




Wie wir alle wissen, bereichern LCDs und einige andere Displays die Mensch-Maschine-Interaktion erheblich. Sie haben jedoch eine gemeinsame Schwäche. Wenn sie an einen Controller angeschlossen sind, werden mehrere IOs des Controllers belegt, der nicht viele externe Ports hat. Dies beschränkt auch andere Funktionen des Controllers.

Deshalb wurde das LCD1602 mit einem I2C-Modul entwickelt, um dieses Problem zu lösen. Das I2C-Modul verfügt über einen eingebauten PCF8574 I2C-Chip, der I2C-Serien-Daten in parallele Daten für die LCD-Anzeige umwandelt.


	PCF8574 Datenblatt [https://www.ti.com/lit/ds/symlink/pcf8574.pdf?ts=1627006546204&ref_url=https%253A%252F%252Fwww.google.com%252F]




I2C-Adresse

Die Standardadresse ist in der Regel 0x27, in einigen Fällen kann sie 0x3F sein.

Nimmt man die Standardadresse von 0x27 als Beispiel, kann die Geräteadresse durch Kurzschließen der A0/A1/A2-Pads geändert werden; im Standardzustand sind A0/A1/A2 auf 1, und wenn das Pad kurzgeschlossen ist, sind A0/A1/A2 auf 0.

[image: ../_images/i2c_address.jpg]
Hintergrundbeleuchtung/Kontrast

Die Hintergrundbeleuchtung kann durch das Aufstecken eines Jumper-Caps aktiviert werden, durch das Abziehen wird sie deaktiviert. Das blaue Potentiometer auf der Rückseite dient zur Kontrasteinstellung (Verhältnis der Helligkeit zwischen dem hellsten Weiß und dem dunkelsten Schwarz).

[image: ../_images/back_lcd1602.jpg]

	Kurzschluss-Cap: Mit diesem Cap kann die Hintergrundbeleuchtung aktiviert werden, ziehen Sie es ab, um die Beleuchtung zu deaktivieren.


	Potentiometer: Es wird verwendet, um den Kontrast (Klarheit des angezeigten Textes) einzustellen, der im Uhrzeigersinn erhöht und gegen den Uhrzeigersinn verringert wird.




Beispiel


	5.11.1 Flüssigkristallanzeige (Grundlegendes Projekt)


	5.12 Serielle Lektüre (Grundlegendes Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Summer

[image: ../_images/buzzer1.png]
Als eine Art von elektronischem Summer mit integrierter Struktur, die mit Gleichstrom versorgt werden, werden Summer häufig in Computern, Druckern, Fotokopierern, Alarmen, elektronischen Spielzeugen, automobilen Elektronikgeräten, Telefonen, Timern und anderen elektronischen Produkten oder Sprachgeräten verwendet.

Man kann Summer in aktive und passive unterteilen (siehe folgendes Bild). Wenn man den Summer so dreht, dass seine Pins nach oben zeigen, dann ist der Summer mit einer grünen Platine ein passiver Summer, während der mit schwarzem Klebeband umwickelte ein aktiver Summer ist.

Der Unterschied zwischen einem aktiven und einem passiven Summer:

Ein aktiver Summer hat eine eingebaute Oszillationsquelle, daher gibt er Töne von sich, wenn er elektrifiziert wird. Ein passiver Summer hat jedoch keine solche Quelle und gibt daher keinen Ton von sich, wenn Gleichstromsignale verwendet werden. Stattdessen müssen Sie ihn mit Rechteckwellen antreiben, deren Frequenz zwischen 2K und 5K liegt. Der aktive Summer ist oft teurer als der passive aufgrund der eingebauten Oszillationskreise.

Das Folgende ist das elektrische Symbol eines Summers. Er hat zwei Pins, einen positiven und einen negativen Pol. Ein + auf der Oberfläche stellt die Anode dar, und der andere ist die Kathode.

[image: ../_images/buzzer_symbol.png]
Sie können die Pins des Summers überprüfen: der längere ist die Anode und der kürzere die Kathode. Bitte verwechseln Sie sie nicht beim Anschließen, sonst gibt der Summer keinen Ton von sich.

Summer - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Buzzer]

Beispiel


	1.2 Piepton (Grundlegendes Projekt)


	5.7 Tone() oder noTone() (Grundlegendes Projekt)


	4. Cloud-Musikplayer (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
TT Motor

[image: ../_images/tt_motor.jpg]
Dies ist ein TT Gleichstrom-Getriebemotor mit einem Übersetzungsverhältnis von 1:48. Er wird mit 2 x 200mm Kabeln mit 0,1“ Steckern geliefert, die in ein Breadboard passen. Ideal für den Einsatz in einem Breadboard oder Klemmblock.

Diese Motoren können mit einer Spannung von 3 ~ 6VDC betrieben werden. Bei höheren Spannungen werden sie natürlich etwas schneller laufen.

Beachten Sie, dass dies sehr einfache Motoren sind, die über keinen eingebauten Encoder, Geschwindigkeitsregelung oder Positionsrückmeldung verfügen. Die Spannung wird zugeführt und die Drehung erfolgt. Es wird Variationen von Motor zu Motor geben. Wenn Sie eine präzise Bewegung benötigen, benötigen Sie ein separates Feedback-System.

Technische Details


	Nennspannung: 3~6V


	Dauerhafter Leerlaufstrom: 150mA +/- 10%


	Min. Betriebsgeschwindigkeit (3V): 90+/- 10% U/min


	Min. Betriebsgeschwindigkeit (6V): 200+/- 10% U/min


	Anhaltemoment (3V): 0,4kg.cm


	Anhaltemoment (6V): 0,8kg.cm


	Übersetzungsverhältnis: 1:48


	Abmessungen des Gehäuses: 70 x 22 x 18mm


	Kabellänge: 200mm & 28 AWG


	Gewicht: 30,6g




Abmessungszeichnung

[image: ../_images/motor_size.jpg]
Beispiel


	1.3 Das Rad drehen (Grundlegendes Projekt)


	1. Bewegung (Auto-Projekt)


	3. Beschleunigung (Auto-Projekt)


	8. IoT Auto (IoT-Projekt)


	3.1 Das Auto testen (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Servo

[image: ../_images/servo.png]
Ein Servo besteht in der Regel aus folgenden Teilen: Gehäuse, Welle, Getriebesystem, Potentiometer, Gleichstrommotor und eingebettetem Board.

So funktioniert es: Der Mikrocontroller sendet PWM-Signale an den Servo. Das eingebettete Board im Servo empfängt diese Signale über den Signalpin und steuert den darin befindlichen Motor an. Dadurch treibt der Motor das Getriebesystem an, welches nach einer Verzögerung die Welle antreibt. Die Welle und das Potentiometer des Servos sind miteinander verbunden. Wenn sich die Welle dreht, treibt sie das Potentiometer an. Das Potentiometer gibt ein Spannungssignal an das eingebettete Board weiter. Das Board bestimmt dann auf Basis der aktuellen Position die Drehrichtung und -geschwindigkeit, sodass es genau an der definierten Position stoppen und dort verharren kann.

[image: ../_images/servo_internal.png]
Der Winkel wird durch die Dauer eines Impulses bestimmt, der auf das Steuerkabel gegeben wird. Dies wird als Pulsweitenmodulation bezeichnet. Das Servo erwartet alle 20 ms einen Impuls. Die Länge des Impulses bestimmt, wie weit der Motor dreht. Ein 1,5ms-Impuls lässt den Motor beispielsweise auf die 90-Grad-Position (Neutralstellung) drehen. Wenn ein Impuls, der kürzer als 1,5 ms ist, an einen Servo gesendet wird, dreht sich dieser zu einer Position und hält seine Ausgangswelle einige Grade gegen den Uhrzeigersinn vom Neutralpunkt aus. Bei einem Impuls, der breiter als 1,5 ms ist, tritt das Gegenteil auf. Die minimale Impulsbreite und die maximale Impulsbreite, die den Servo zu einer gültigen Position drehen lassen, sind Funktionen jedes Servos. Üblicherweise liegt die Mindestimpulsbreite bei etwa 0,5 ms und die Maximalimpulsbreite bei 2,5 ms.

[image: ../_images/servo_duty.png]
Beispiel


	5.5 Interne Bibliothek verwenden (Grundlegendes Projekt)


	7. Strombegrenzendes Tor (IoT-Projekt)


	2.10 Pendel (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Kreiselpumpe

[image: ../_images/pump.png]
Die Kreiselpumpe wandelt Rotationskinetik in hydrodynamische Energie um, um Flüssigkeiten zu transportieren. Die Rotationsenergie stammt aus dem Elektromotor. Die Flüssigkeit tritt entlang oder in der Nähe der rotierenden Welle in das Pumpenlaufrad ein, wird vom Laufrad beschleunigt, fließt radial nach außen in die Diffusor- oder Spiralgehäusekammer und strömt von dort aus weiter.

Typische Anwendungen von Kreiselpumpen sind das Pumpen von Wasser, Abwasser, in der Landwirtschaft, für Erdöl und Petrochemie.


	Kreiselpumpe - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Centrifugal_pump]





	Merkmale
	
	Spannungsbereich: DC 3 ~ 4,5V


	Betriebsstrom: 120 ~ 180mA


	Leistung: 0,36 ~ 0,91W


	Max. Förderhöhe: 0,35 ~ 0,55M


	Max. Durchflussrate: 80 ~ 100 L/H


	Dauerbetriebszeit: 100 Stunden


	Wasserschutzklasse: IP68


	Antriebsart: DC, magnetischer Antrieb


	Material: Technischer Kunststoff


	Außendurchmesser des Auslasses: 7,8 mm


	Innendurchmesser des Auslasses: 6,5 mm


	Es handelt sich um eine Tauchpumpe, die auch so verwendet werden sollte. Bei oberirdischem Betrieb kann sie sich so stark erhitzen, dass Überhitzungsgefahr besteht.








Beispiel


	1.4 Pumpen (Grundlegendes Projekt)


	6. Pflanzenüberwachung (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
L9110 Motortreibermodul

Das L9110 Motortreibermodul eignet sich hervorragend zum Ansteuern von zwei Motoren gleichzeitig. Es beherbergt ein Paar unabhängiger L9110S-Treiberchips, wobei jeder Kanal einen konstanten Stromausgang von bis zu 800mA bietet.

Mit einem Spannungsbereich von 2,5V bis 12V harmoniert das Modul problemlos sowohl mit 3,3V als auch mit 5V Mikrocontrollern.

Als kompakte Lösung erleichtert das L9110 Motortreibermodul die Motorsteuerung in einer Vielzahl von Anwendungen. Dank seiner Dual-Kanal-Architektur ermöglicht es die unabhängige Steuerung von zwei Motoren – ideal für Projekte, bei denen der Betrieb von zwei Motoren im Vordergrund steht.

Angesichts seiner starken Dauerstromausgabe versorgt dieses Modul sicher Motoren von klein bis mittelgroß und ebnet den Weg für vielfältige robotische, automatisierungsbezogene und motorzentrierte Vorhaben. Sein weitreichender Spannungsbereich erhöht die Anpassungsfähigkeit und passt sich verschiedenen Stromversorgungskonzepten an.

Mit Blick auf Benutzerfreundlichkeit konzipiert, bietet das Modul intuitive Ein- und Ausgabeterminals, die den Anschluss an Mikrocontroller oder ähnliche Steuergeräte vereinfachen. Zudem wurde nicht an Sicherheit gespart – integrierte Überstrom- und Übertemperaturschutzmaßnahmen erhöhen die Zuverlässigkeit und Sicherheit des Motorbetriebs.

[image: ../_images/l9110_module.jpg]

	B-1A & B-1B(B-2A): Eingangspins zur Steuerung der Drehrichtung von Motor B.


	A-1A & A-1B: Eingangspins zur Steuerung der Drehrichtung von Motor A.


	0A & OB(A): Ausgangspins von Motor A.


	0A & OB(B): Ausgangspins von Motor B.


	VCC: Stromversorgungspin (2,5V-12V).


	GND: Massepin.




Merkmale


	On-Board 2 L9110S Motorsteuerchips


	Dual-Kanal-Motorsteuerung.


	Unabhängige Steuerung der Motordrehrichtung.


	Hoher Stromausgang (800mA pro Kanal).


	Weiter Spannungsbereich (2,5V-12V).


	Kompaktes Design.


	Praktische Ein- und Ausgabeterminals.


	Integrierte Schutzfunktionen.


	Vielseitige Anwendungsmöglichkeiten.


	PCB-Größe: 29,2mm x 23mm


	Betriebstemperatur: -20°C ~ 80°C


	LED-Anzeige bei eingeschaltetem Zustand




Funktionsprinzip

Hier ist die Wahrheitstabelle für Motor B:

Diese WahrheitstabelleB-1B(B-2A)gt die verschiedenen Zustände von Motor B basierend auf den Werten der Eingangspins B-1A und B-1B. Sie gibt die Drehrichtung (im Uhrzeigersinn oder gegen den Uhrzeigersinn), Bremsen oder Anhalten von Motor B an.








	B-1A

	B-1B(B-2A)

	Zustand von Motor B





	1

	0

	Drehen im Uhrzeigersinn



	0

	1

	Drehen gegen den Uhrzeigersinn



	0

	0

	Bremsen



	1

	1

	Anhalten






Hier ist die Wahrheitstabelle für Motor A:

Diese Wahrheitstabelle zeigt die verschiedenen Zustände von Motor A basierend auf den Werten der Eingangspins A-1A und A-1B. Sie gibt die Drehrichtung (im Uhrzeigersinn oder gegen den Uhrzeigersinn), Bremsen oder Anhalten von Motor A an.








	A-1A

	A-1B

	Zustand von Motor A





	1

	0

	Drehen im Uhrzeigersinn



	0

	1

	Drehen gegen den Uhrzeigersinn



	0

	0

	Bremsen



	1

	1

	Anhalten







	1.3 Das Rad drehen (Grundprojekt)


	1. Bewegung (Auto-Projekt)


	3. Beschleunigung (Auto-Projekt)


	8. IoT Auto (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Knopf

[image: ../_images/button_1212.png]
Knöpfe sind eine gängige Komponente zur Steuerung von elektronischen Geräten. Sie werden üblicherweise als Schalter verwendet, um Schaltkreise zu verbinden oder zu unterbrechen. Obwohl es Knöpfe in verschiedenen Größen und Formen gibt, handelt es sich bei dem hier verwendeten um einen 6mm Mini-Knopf, wie auf den folgenden Bildern gezeigt. Pin 1 ist mit Pin 2 und Pin 3 mit Pin 4 verbunden. Sie müssen also nur entweder Pin 1 oder Pin 2 mit Pin 3 oder Pin 4 verbinden.

Das Folgende zeigt den inneren Aufbau eines Knopfes. Das Symbol auf der rechten Seite unten wird normalerweise verwendet, um einen Knopf in Schaltkreisen darzustellen.

[image: ../_images/button_symbol.png]
Da Pin 1 mit Pin 2 und Pin 3 mit Pin 4 verbunden ist, werden beim Drücken des Knopfes die 4 Pins verbunden, wodurch der Schaltkreis geschlossen wird.

[image: ../_images/button_1212_size.png]
Beispiel


	3.1 Tastenwert auslesen (Grundlegendes Projekt)


	2.6 Türklingel (Scratch-Projekt)


	2.16 SPIEL - Apfel essen (Scratch-Projekt)


	2.19 SPIEL - Angeln (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Reedschalter

[image: ../_images/reed.png]
Der Reedschalter ist ein elektrischer Schalter, der mittels eines angelegten Magnetfeldes funktioniert. Er wurde 1936 von Walter B. Ellwood von den Bell Telephone Laboratories erfunden und am 27. Juni 1940 in den USA unter der Patentnummer 2264746 patentiert.

Das Funktionsprinzip eines Reedschalters ist sehr einfach. Zwei Reed-Kontakte (normalerweise aus Eisen und Nickel gefertigt, zwei Metallen), die an den Endpunkten überlappen, sind in einem Glasröhrchen versiegelt. Die beiden Reeds überlappen und sind durch eine kleine Lücke (nur einige Mikrometer) voneinander getrennt. Das Glasröhrchen ist mit einem hochreinen Inertgas (wie Stickstoff) gefüllt, und einige Reedschalter werden so hergestellt, dass sie im Inneren ein Vakuum aufweisen, um ihre Hochspannungsleistung zu verbessern.

Das Reed fungiert als Magnetflussleiter. Die beiden Reeds sind im Ruhezustand nicht in Kontakt; wenn sie durch ein von einem Permanentmagneten oder einer elektromagnetischen Spule erzeugtes Magnetfeld hindurchgehen, führt das angelegte Magnetfeld dazu, dass die beiden Reeds an ihren Endpunkten unterschiedliche Polaritäten aufweisen. Wenn die magnetische Kraft die Federkraft der Reeds selbst übersteigt, werden die beiden Reeds zusammengezogen, um den Schaltkreis zu leiten. Wenn das Magnetfeld schwächer wird oder verschwindet, werden die Reeds aufgrund ihrer eigenen Elastizität freigegeben und die Kontaktflächen trennen sich, um den Schaltkreis zu öffnen.

[image: ../_images/reed_sche.png]

	Reedschalter – Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Reed_switch]




Beispiel


	3.2 Magnetismus spüren (Grundlegendes Projekt)


	7. Strombegrenzendes Tor (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Potentiometer

[image: ../_images/potentiometer.png]
Ein Potentiometer ist ebenfalls ein Widerstandsbauelement mit drei Anschlüssen, dessen Widerstandswert nach einer bestimmten Regelung variiert werden kann.

Potentiometer gibt es in verschiedenen Formen, Größen und Werten, sie haben jedoch alle folgende Merkmale gemeinsam:


	Sie haben drei Anschlüsse (oder Verbindungspunkte).


	Sie verfügen über einen Drehknopf, eine Schraube oder einen Schieber, um den Widerstand zwischen dem mittleren und einem der äußeren Anschlüsse zu variieren.


	Der Widerstand zwischen dem mittleren Anschluss und einem der äußeren Anschlüsse variiert von 0 Ω bis zum maximalen Widerstand des Potentiometers, wenn der Knopf, die Schraube oder der Schieber bewegt wird.




Hier ist das Schaltsymbol des Potentiometers.

[image: ../_images/potentiometer_symbol.png]
Die Funktionen des Potentiometers im Schaltkreis sind:


	Als Spannungsteiler dienen:


Ein Potentiometer ist ein kontinuierlich einstellbarer Widerstand. Beim Verstellen der Welle oder des Schiebegriffs des Potentiometers gleitet der bewegliche Kontakt über den Widerstand. Zu diesem Zeitpunkt kann, abhängig von der am Potentiometer angelegten Spannung und dem Winkel, um den sich der bewegliche Arm gedreht hat oder der zurückgelegten Strecke, eine Spannung ausgegeben werden.






	Als Rheostat dienen:


Wenn das Potentiometer als Rheostat verwendet wird, verbinden Sie den mittleren Pin und einen der anderen beiden Pins im Schaltkreis. So erhalten Sie einen sanft und kontinuierlich veränderten Widerstandswert innerhalb des Fahrwegs des beweglichen Kontakts.






	Als Stromregler dienen:


Wenn das Potentiometer als Stromregler fungiert, muss der Schiebekontaktanschluss als einer der Ausgangsanschlüsse verbunden werden.








Wenn Sie mehr über Potentiometer erfahren möchten, verweisen Sie auf: Potentiometer - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Potentiometer]

Beispiel


	4.1 Den Drehknopf drehen (Grundlegendes Projekt)


	2.5 Bewegende Maus (Scratch-Projekt)


	2.18 SPIEL - Breakout-Klon (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Joystick Modul

[image: ../_images/joystick_pic.png]
Das Grundkonzept eines Joysticks besteht darin, die Bewegung eines Sticks in elektronische Informationen umzusetzen, die ein Computer verarbeiten kann.

Um dem Computer eine vollständige Bewegungspalette zu übermitteln, muss ein Joystick die Position des Sticks auf zwei Achsen messen - der X-Achse (von links nach rechts) und der Y-Achse (von oben nach unten). Wie in der Grundgeometrie geben die X-Y-Koordinaten die genaue Position des Sticks an.

Um den Standort des Sticks zu bestimmen, überwacht das Joystick-Steuerungssystem einfach die Position jeder Welle. Das herkömmliche analoge Joystick-Design macht dies mit zwei Potentiometern oder variablen Widerständen.

Der Joystick verfügt auch über einen digitalen Eingang, der betätigt wird, wenn der Joystick nach unten gedrückt wird.

[image: ../_images/joystick318.png]
Beispiel


	4.3 Den Joystick betätigen (Grundlegendes Projekt)


	2.15 SPIEL - Sternengekreuzt (Scratch-Projekt)


	2.22 SPIEL - Drachen töten (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
IR-Empfänger

IR-Empfänger

[image: ../_images/ir_receiver_hs0038b.jpg]

	OUT: Signal-Ausgang


	GND：GND


	VCC: Stromversorgung, 3.3v~5V




Ein Infrarot-Empfänger ist eine Komponente, die Infrarotsignale empfängt und eigenständig Infrarotstrahlen empfangen sowie Signale ausgeben kann, die mit TTL-Pegel kompatibel sind. Er ist in Größe und Form einem gewöhnlichen Transistor im Plastikgehäuse ähnlich und eignet sich für alle Arten von Infrarot-Fernbedienungen und Infrarot-Übertragungen.

Infrarot, oder kurz IR, ist eine beliebte, kostengünstige und einfach zu verwendende drahtlose Kommunikationstechnologie. Infrarotlicht hat eine etwas längere Wellenlänge als sichtbares Licht und ist daher für das menschliche Auge nicht wahrnehmbar - ideal für die drahtlose Kommunikation. Ein gängiges Modulationsschema für Infrarotkommunikation ist die 38KHz-Modulation.


	Verwendet den HS0038B [https://pdf1.alldatasheet.com/datasheet-pdf/view/103034/VISHAY/HS0038B.html] IR-Empfänger-Sensor mit hoher Empfindlichkeit


	Kann für Fernbedienungen genutzt werden


	Stromversorgung: 5V


	Schnittstelle: Digital


	Modulationsfrequenz: 38Khz


	Pin-Belegung: (1) Ausgang (2) Vcc (3) GND


	Größe: 23.5mm x 21.5mm




Fernbedienung

[image: ../_images/image186.jpeg]
Hierbei handelt es sich um eine schlanke Infrarot-Fernbedienung mit 21 Funktionstasten und einer Übertragungsreichweite von bis zu 8 Metern, die sich ideal für den Einsatz in einem Kinderzimmer eignet.


	Größe: 85x39x6mm


	Reichweite der Fernbedienung: 8-10m


	Batterie: 3V Knopfzellen-Lithium-Mangan-Batterie


	Infrarot-Trägerfrequenz: 38KHz


	Oberflächenklebematerial: 0.125mm PET


	Effektive Lebensdauer: mehr als 20.000 Betätigungen




Beispiel


	5.11.2 IR-Empfänger (Grundlegendes Projekt)


	9. Fernbedienung (Auto-Projekt)


	10. Start mit einem Tastendruck (Auto-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Fotowiderstand

[image: ../_images/photoresistor.png]
Ein Fotowiderstand oder eine Fotodiode ist ein lichtgesteuerter variabler Widerstand. Der Widerstand eines Fotowiderstands nimmt mit steigender Lichteinstrahlungsintensität ab; mit anderen Worten, er zeigt Foto-Leitfähigkeit.

Ein Fotowiderstand kann in lichtempfindlichen Detektorschaltungen und licht- sowie dunkelaktivierten Schaltkreisen eingesetzt werden und fungiert dabei als ein Widerstandshalbleiter. Im Dunkeln kann ein Fotowiderstand einen Widerstand von mehreren Megaohm (MΩ) haben, während er im Licht einen Widerstand von nur wenigen hundert Ohm haben kann.

Hier ist das elektronische Symbol des Fotowiderstands.

[image: ../_images/photoresistor_symbol.png]

	Fotowiderstand - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Photoresistor#:~:text=A%20photoresistor%20(also%20known%20as,on%20the%20component's%20sensitive%20surface]




Beispiel


	4.2 Licht wahrnehmen (Grundlegendes Projekt)


	5. Überwachung des häuslichen Umfelds (IoT-Projekt)


	6. Pflanzenüberwachung (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Thermistor

[image: ../_images/thermistor.png]
Ein Thermistor ist eine Art von Widerstand, dessen Widerstand stark temperaturabhängig ist, mehr als bei Standardwiderständen. Das Wort ist eine Kombination aus den Wörtern „thermal“ und „Resistor“. Thermistoren werden häufig als Einschaltstrombegrenzer, Temperatursensoren (typischerweise vom Typ mit negativem Temperaturkoeffizienten oder NTC), selbstrückstellende Überstromschutzelemente und selbstregulierende Heizelemente (typischerweise vom Typ mit positivem Temperaturkoeffizienten oder PTC) eingesetzt.


	Thermistor - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Thermistor]




Hier ist das elektronische Symbol des Thermistors.

[image: ../_images/thermistor_symbol.png]
Es gibt zwei grundsätzlich entgegengesetzte Typen von Thermistoren:


	Bei NTC-Thermistoren nimmt der Widerstand mit steigender Temperatur ab, meistens aufgrund einer Zunahme von Leitungselektronen, die durch thermische Agitation aus dem Valenzband gehoben werden. Ein NTC wird häufig als Temperatursensor verwendet oder in Reihe zu einer Schaltung als Einschaltstrombegrenzer geschaltet.


	Bei PTC-Thermistoren nimmt der Widerstand mit steigender Temperatur zu, meistens aufgrund erhöhter thermischer Gitteranregungen, insbesondere von Verunreinigungen und Unvollkommenheiten. PTC-Thermistoren werden häufig in Reihe zu einer Schaltung installiert und zum Schutz vor Überstrombedingungen als rückstellbare Sicherungen verwendet.




In diesem Kit verwenden wir einen NTC-Typ. Jeder Thermistor hat einen Normalwiderstand. Hier beträgt er 10k Ohm, gemessen bei 25 Grad Celsius.

Hier ist der Zusammenhang zwischen Widerstand und Temperatur:


RT = RN * expB(1/TK – 1/TN)





	RT ist der Widerstand des NTC-Thermistors bei der Temperatur TK.


	RN ist der Widerstand des NTC-Thermistors bei der Nenntemperatur TN. Hier beträgt der Zahlenwert von RN 10k.


	TK ist eine Kelvin-Temperatur und die Einheit ist K. Hier beträgt der Zahlenwert von TK 273,15 + Grad Celsius.


	TN ist eine Nenn-Kelvin-Temperatur; die Einheit ist ebenfalls K. Hier beträgt der Zahlenwert von TN 273,15 + 25.


	Und B(beta), die Materialkonstante des NTC-Thermistors, wird auch als Wärmeempfindlichkeitsindex bezeichnet mit einem Zahlenwert von 3950.


	exp steht für „exponentiell“, und die Basiszahl e ist eine natürliche Zahl und beträgt ungefähr 2,7.




Wandeln Sie diese Formel TK=1/(ln(RT/RN)/B+1/TN) um, um die Kelvin-Temperatur zu erhalten, die minus 273,15 Grad Celsius entspricht.

Dieser Zusammenhang ist eine empirische Formel. Sie ist nur dann genau, wenn die Temperatur und der Widerstand innerhalb des wirksamen Bereichs liegen.

Beispiel


	2.7 Niedrigtemperaturalarm (Scratch-Projekt)


	6.3 Hochtemperaturalarm (Grundlegendes Projekt)


	4.5 Thermometer (Grundlegendes Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
DHT11 Feuchtigkeits- und Temperatursensor

Der digitale Temperatur- und Feuchtigkeitssensor DHT11 ist ein kombinierter Sensor, der einen kalibrierten digitalen Ausgang für Temperatur und Feuchtigkeit bietet.
Die Technologie einer speziellen digitalen Modulsammlung sowie die Technologie zur Temperatur- und Feuchtigkeitserfassung werden verwendet, um sicherzustellen, dass das Produkt eine hohe Zuverlässigkeit und hervorragende Langzeitstabilität aufweist.

Der Sensor beinhaltet einen resistiven Feuchtigkeitssensor und ein NTC-Temperaturmessgerät und ist mit einem leistungsstarken 8-Bit-Mikrocontroller verbunden.

Es stehen nur drei Pins zur Verfügung: VCC, GND und DATA.
Der Kommunikationsprozess beginnt damit, dass die DATA-Leitung Startsignale an den DHT11 sendet. Der DHT11 empfängt diese Signale und sendet ein Antwortsignal zurück.
Anschließend empfängt der Host das Antwortsignal und beginnt mit dem Empfang von 40-Bit Feuchtigkeitsdaten (8-Bit Feuchtigkeitswert ganzzahlig + 8-Bit Feuchtigkeitswert dezimal + 8-Bit Temperaturwert ganzzahlig + 8-Bit Temperaturwert dezimal + 8-Bit Prüfsumme).

[image: ../_images/dht11.png]
Merkmale



	Messbereich für Feuchtigkeit: 20 - 90%RH


	Temperaturmessbereich: 0 - 60℃


	Ausgabe digitaler Signale für Temperatur und Feuchtigkeit


	Betriebsspannung: DC 5V; PCB-Größe: 2,0 x 2,0 cm


	Messgenauigkeit für Feuchtigkeit: ±5%RH


	Messgenauigkeit für Temperatur: ±2℃








	DHT11 Datenblatt [http://wiki.sunfounder.cc/images/c/c7/DHT11_datasheet.pdf]




Beispiel


	5.11.3 Temperatur - Luftfeuchtigkeit (Grundlegendes Projekt)


	5. Überwachung des häuslichen Umfelds (IoT-Projekt)


	6. Pflanzenüberwachung (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Linienverfolgungsmodul

[image: ../_images/line_track.png]

	S: Normalerweise niedriges Level, hohes Level bei Erkennung einer schwarzen Linie.


	V+：Stromversorgung, 3.3v~5V


	G: Masse




Dies ist ein 1-Kanal-Linienverfolgungsmodul, das, wie der Name schon sagt, schwarze Linien auf einem weißen Hintergrund oder weiße Linien auf einem schwarzen Hintergrund verfolgt.

[image: ../_images/tcrt5000.jpg]
Das Modul verwendet einen TCRT5000 Infrarotsensor, der aus einer Infrarot-LED (blau) und einem lichtempfindlichen Triplet (schwarz) besteht.


	Die blaue Infrarot-LED sendet bei eingeschaltetem Zustand Infrarotlicht aus, das für das menschliche Auge unsichtbar ist.


	Der schwarze Fototransistor, der zum Empfang von Infrarotlicht verwendet wird, hat einen internen Widerstand, dessen Widerstand mit dem empfangenen Infrarotlicht variiert; je mehr Infrarotlicht empfangen wird, desto stärker nimmt sein Widerstand ab und umgekehrt.




Auf dem Modul befindet sich ein LM393-Komparator, der dazu dient, die Spannung des Fototransistors mit der eingestellten Spannung (durch Potentiometer angepasst) zu vergleichen. Ist sie größer als die eingestellte Spannung, beträgt der Ausgang 1; sonst beträgt der Ausgang 0.

Daher, wenn die Infrarot-Senderröhre auf eine schwarze Oberfläche leuchtet, da Schwarz Licht absorbiert, empfängt der lichtempfindliche Transistor weniger Infrarotlicht, sein Widerstand wird erhöhen (Spannungsanstieg). Nach dem LM393-Komparator wird ein hohes Niveau ausgegeben.

Ebenso, wenn er auf eine weiße Oberfläche leuchtet, wird das reflektierte Licht stärker und der Widerstand des lichtempfindlichen Transistors sinkt (Spannungsabfall); daher gibt der Komparator ein niedriges Niveau aus und die Anzeige-LED leuchtet.


	TCRT5000 [https://www.vishay.com/docs/83760/tcrt5000.pdf]




Eigenschaften


	Verwendung des Infrarot-Emissionssensors TCRT5000


	Erfassungsentfernung: 1-8mm, Brennweite von 2.5mm


	Komparator-Ausgangssignal ist sauber, mit gutem Wellenform, Antriebskapazität größer als 15mA


	Empfindlichkeitseinstellung durch Potentiometer


	Betriebsspannung: 3.3V-5V


	Digitalausgang: 0 (weiß) und 1 (schwarz)


	Verwendet den weitspannungs LM393 Komparator.


	Größe: 42mmx10mm




Beispiel


	3.4 Linie erkennen (Grundlegendes Projekt)


	4. Die Linie verfolgen (Auto-Projekt)


	2.21 SPIEL - Schütze dein Herz (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Bodenfeuchtigkeitsmodul

[image: ../_images/soil_mositure.png]

	GND: Masse


	VCC：Stromversorgung, 3.3v~5V


	AOUT: Gibt den Bodenfeuchtigkeitswert aus, je feuchter der Boden, desto geringer ist sein Wert.




Dieser kapazitive Bodenfeuchtigkeitssensor unterscheidet sich von den meisten auf dem Markt erhältlichen Widerstandssensoren, da er das Prinzip der kapazitiven Induktion zur Erfassung der Bodenfeuchtigkeit verwendet. Er umgeht das Problem, dass Widerstandssensoren sehr korrosionsanfällig sind und verlängert so seine Lebensdauer erheblich.

Er besteht aus korrosionsbeständigen Materialien und hat eine hervorragende Lebensdauer. Stecken Sie es in den Boden um Pflanzen herum und überwachen Sie die Bodenfeuchtigkeitsdaten in Echtzeit. Das Modul verfügt über einen integrierten Spannungsregler, der einen Betrieb in einem Spannungsbereich von 3,3 ~ 5,5 V ermöglicht. Es ist ideal für Mikrocontroller mit niedriger Spannung und 3,3 V und 5 V Versorgung geeignet.

Das Hardwareschema des kapazitiven Bodenfeuchtigkeitssensors ist unten dargestellt.

[image: ../_images/solid_schematic.png]
Es gibt einen Festfrequenzoszillator, der mit einem 555-Timer-IC aufgebaut ist. Die erzeugte Rechteckwelle wird dann wie ein Kondensator an den Sensor geleitet. Für das Rechteckwellensignal hat der Kondensator jedoch eine gewisse Reaktanz oder, um der Argumentation willen, einen Widerstand mit einem rein ohmschen Widerstand (10k Widerstand an Pin 3), um einen Spannungsteiler zu bilden.

Je höher die Bodenfeuchtigkeit, desto höher die Kapazität des Sensors. Infolgedessen hat die Rechteckwelle eine geringere Reaktanz, was die Spannung an der Signalleitung reduziert, und der Wert des analogen Eingangs durch den Mikrocontroller ist kleiner.

Spezifikation


	Betriebsspannung: 3,3 ~ 5,5 VDC


	Ausgangsspannung: 0 ~ 3,0 VDC


	Betriebsstrom: 5mA


	Schnittstelle: PH2.0-3P


	Abmessungen: 3,86 x 0,905 Zoll (L x B)


	Gewicht: 15g




Beispiel


	4.4 Bodenfeuchtigkeit messen (Grundlegendes Projekt)


	6. Pflanzenüberwachung (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Hindernisvermeidungsmodul

[image: ../_images/IR_Obstacle.png]

	VCC: Stromversorgung, 3,3 ~ 5V DC.


	GND: Masse


	OUT: Signalausgang, normalerweise im hohen Zustand, schaltet auf niedrig, wenn ein Hindernis erkannt wird.




Das IR-Hindernisvermeidungsmodul passt sich stark dem Umgebungslicht an und verfügt über ein Paar Infrarot-Sende- und Empfangsröhren.

Die Sendetube gibt eine Infrarotfrequenz ab. Trifft die Erkennungsrichtung auf ein Hindernis, wird die Infrarotstrahlung von der Empfangsröhre aufgenommen.
Nach der Verarbeitung im Komparator-Schaltkreis leuchtet die Anzeige auf und gibt ein niedriges Signal aus.

Die Erkennungsentfernung kann mit einem Potentiometer angepasst werden, wobei der effektive Entfernungsbereich zwischen 2-30 cm liegt.

[image: ../_images/IR_module.png]
Beispiel


	3.3 Hindernisse erkennen (Grundlegendes Projekt)


	5. Mit dem Hindernisvermeidungs-Modul spielen (Auto-Projekt)


	8. Autonomes Fahren (Auto-Projekt)


	7. Strombegrenzendes Tor (IoT-Projekt)


	2.13 SPIEL - Schießen (Scratch-Projekt)


	2.20 SPIEL - Klicke nicht auf das weiße Feld (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Ultraschall-Modul

[image: ../_images/ultrasonic_pic.png]
Das Ultraschall-Entfernungsmessmodul bietet eine berührungslose Messfunktion von 2 cm bis 400 cm, wobei die Messgenauigkeit bis zu 3 mm betragen kann.
Es gewährleistet, dass das Signal innerhalb von 5 m stabil ist, und das Signal wird nach 5 m allmählich abgeschwächt, bis es an der 7 m Position verschwindet.

Das Modul beinhaltet Ultraschallsender, Empfänger und Steuerschaltung. Die grundlegenden Prinzipien sind wie folgt:


	Verarbeitung eines High-Level-Signals von mindestens 10us mit einem IO-Flipflop.


	Das Modul sendet automatisch acht 40kHz aus und überprüft, ob ein Pulssignal zurückkommt.


	Kehrt das Signal zurück und führt durch das hohe Level, beträgt die Dauer des hohen IO-Ausgangs die Zeit von der Aussendung der Ultraschallwelle bis zu ihrer Rückkehr. Hierbei gilt: Testentfernung = (Hohe Zeit x Schallgeschwindigkeit (340 m/s)) / 2.




Das Zeitdiagramm ist unten dargestellt.

[image: ../_images/ultrasonic228.png]
Sie müssen lediglich einen kurzen 10us-Impuls für den Trigger-Eingang bereitstellen, um die Entfernungsmessung zu starten, und dann sendet das Modul
eine 8-Zyklen-Ultraschallburst mit 40 kHz aus und erhebt sein
Echo. Sie können die Entfernung über das Zeitintervall zwischen
dem Senden des Trigger-Signals und dem Empfangen des Echo-Signals berechnen.

Formel: us / 58 = Zentimeter oder us / 148 = Inch; oder: Entfernung = hohe
Signalzeit * Geschwindigkeit (340M/s) / 2; es wird empfohlen,
einen Messzyklus von über 60ms zu verwenden, um Signalüberschneidungen zwischen
Trigger-Signal und dem Echo-Signal zu verhindern.

Beispiel


	5.8 Benutzerdefinierte Funktion (Grundlegendes Projekt)


	7. Folge Deiner Hand (Auto-Projekt)


	6. Spielen mit dem Ultraschallmodul (Auto-Projekt)


	2.17 SPIEL - Flappy Papagei (Scratch-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Einstieg in Arduino

Wenn Sie keine Ahnung von Arduino haben: Es gibt einige Begriffe, die ich Ihnen zeigen möchte: Elektronik, Design, Programmierung und sogar Maker. Einige von Ihnen denken vielleicht, dass diese Worte weit von uns entfernt sind, aber in Wirklichkeit sind sie es nicht. Denn Arduino kann uns in die Welt der Programmierung entführen und uns helfen, den Traum, ein Maker zu sein, zu verwirklichen.
In dieser Sitzung werden wir lernen:


	Was ist Arduino?


	Was kann Arduino tun?


	Wie erstellt man ein Arduino-Projekt?





Was ist Arduino?

Zunächst gebe ich Ihnen eine kurze Einführung in Arduino.

Arduino ist eine bequeme, flexible und benutzerfreundliche Open-Source-Plattform für elektronische Prototypen, einschließlich verschiedener Hardware-Arduino-Boards und der Software Arduino IDE. Es eignet sich nicht nur für Ingenieure für schnelle Prototypen, sondern auch für Künstler, Designer, Hobbyisten und ist fast ein unverzichtbares Werkzeug für moderne Maker.

Arduino ist ein ziemlich großes System. Es verfügt über Software, Hardware und eine sehr große Online-Community von Menschen, die sich noch nie getroffen haben, aber dank eines gemeinsamen Hobbys zusammenarbeiten können. Jeder in der Arduino-Familie nutzt seinen Verstand, baut mit seinen Händen und teilt eine großartige Erfindung nach der anderen. Und Sie können auch ein Teil davon sein.



Was kann Arduino tun?

Sie fragen sich vielleicht, was Arduino eigentlich kann. Genug gesagt, Arduino wird all Ihre Probleme lösen.

Technisch gesehen ist Arduino ein programmierbarer Logikcontroller. Es handelt sich um ein Entwicklungsboard, mit dem viele spannende und kreative elektronische Kreationen erstellt werden können: wie ferngesteuerte Autos, Roboterarme, bionische Roboter, Smart Homes usw.

Arduino-Boards sind unkompliziert, einfach und leistungsstark und eignen sich für Schüler, Maker und sogar professionelle Programmierer.

Bis heute entwickeln Elektronikbegeisterte weltweit weiterhin kreative elektronische Kreationen auf Basis von Arduino-Entwicklungsboards.



Wie erstellt man ein Arduino-Projekt

Folgen Sie diesen Schritten, um zu lernen, wie Sie Arduino von Grund auf verwenden!



	Download und Installation von Arduino IDE 2.0
	Voraussetzungen

	Download der Arduino IDE 2.0

	Installation

	Öffnen der IDE





	Einführung in die Arduino IDE

	Wie erstellt, öffnet oder speichert man die Skizze?

	Wie lädt man die Skizze auf das Board hoch?

	Struktur eines Arduino-Programms

	Skizze Schreibregel
	Semikolon ;

	Geschweifte Klammern {}

	Kommentar //

	Kommentar /**/

	#define





	Variable
	Eine Variable deklarieren





	Wie man den Stromkreis aufbaut
	Hallo, Steckplatine!

	Vorsicht vor Kurzschlüssen

	Richtung des Schaltkreises

	Schutz des Schaltkreises

	Schaltkreissteuerung mit Arduino













            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Download und Installation von Arduino IDE 2.0

Die Arduino IDE, bekannt als Arduino Integrierte Entwicklungsumgebung, bietet alle erforderliche Softwareunterstützung, um ein Arduino-Projekt abzuschließen. Es handelt sich um eine speziell für Arduino entwickelte Programmiersoftware, die vom Arduino-Team bereitgestellt wird und es uns ermöglicht, Programme zu schreiben und diese auf das Arduino-Board hochzuladen.

Arduino IDE 2.0 ist ein Open-Source-Projekt. Es stellt einen großen Fortschritt gegenüber seinem robusten Vorgänger, Arduino IDE 1.x, dar und bietet eine überarbeitete Benutzeroberfläche, verbesserten Board- & Bibliotheksmanager, Debugger, Autocomplete-Funktion und vieles mehr.

In diesem Tutorial zeigen wir, wie Sie die Arduino IDE 2.0 auf Ihrem Windows-, Mac- oder Linux-Computer herunterladen und installieren können.


Voraussetzungen


	Windows - Win 10 und neuer, 64 Bit


	Linux - 64 Bit


	Mac OS X - Version 10.14: „Mojave“ oder neuer, 64 Bit






Download der Arduino IDE 2.0


	Besuchen Sie Arduino IDE 2.0.0 Page.


	Laden Sie die IDE für Ihre Betriebssystemversion herunter.


[image: ../_images/sp_001.png]









Installation


Windows


	Doppelklicken Sie auf die Datei arduino-ide_xxxx.exe, um die heruntergeladene Datei auszuführen.


	Lesen Sie die Lizenzvereinbarung und stimmen Sie dieser zu.


[image: ../_images/sp_002.png]





	Wählen Sie die Installationsoptionen.


[image: ../_images/sp_003.png]





	Wählen Sie den Installationsort. Es wird empfohlen, die Software auf einem Laufwerk zu installieren, das nicht das Systemlaufwerk ist.


[image: ../_images/sp_004.png]





	Abschließen.


[image: ../_images/sp_005.png]









macOS

Doppelklicken Sie auf die heruntergeladene Datei arduino_ide_xxxx.dmg und folgen Sie den Anweisungen, um die Arduino IDE.app in den Applications-Ordner zu kopieren. Nach einigen Sekunden sehen Sie, dass die Arduino IDE erfolgreich installiert wurde.

[image: ../_images/macos_install_ide.png]


Linux

Für das Tutorial zur Installation der Arduino IDE 2.0 auf einem Linux-System, verweisen Sie bitte auf: https://docs.arduino.cc/software/ide-v2/tutorials/getting-started/ide-v2-downloading-and-installing#linux




Öffnen der IDE


	Beim ersten Öffnen der Arduino IDE 2.0 werden automatisch die Arduino AVR Boards, eingebaute Bibliotheken und andere erforderliche Dateien installiert.


[image: ../_images/sp_901.png]





	Zusätzlich können Ihre Firewall oder Ihr Sicherheitscenter einige Male fragen, ob Sie einen Gerätetreiber installieren möchten. Bitte installieren Sie alle.


[image: ../_images/sp_104.png]





	Jetzt ist Ihre Arduino IDE einsatzbereit!



Bemerkung

Falls einige Installationen aufgrund von Netzwerkproblemen oder aus anderen Gründen nicht funktioniert haben, können Sie die Arduino IDE erneut öffnen, und sie wird den Rest der Installation abschließen. Das Ausgabefenster wird nach Abschluss aller Installationen nicht automatisch geöffnet, es sei denn, Sie klicken auf Überprüfen oder Hochladen.














            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Einführung in die Arduino IDE

[image: ../_images/sp_ide_2.png]

	Überprüfen (Verify): Kompilieren Sie Ihren Code. Bei jeglichen Syntaxproblemen werden Fehlermeldungen angezeigt.


	Hochladen (Upload): Laden Sie den Code auf Ihr Board. Wenn Sie den Button klicken, blinken die RX- und TX-LEDs auf dem Board schnell und hören erst auf, wenn das Hochladen abgeschlossen ist.


	Debuggen (Debug): Für die Fehlerüberprüfung Zeile für Zeile.


	Board auswählen (Select Board): Schnelleinstellung für Board und Port.


	Serieller Plotter (Serial Plotter): Überprüfen Sie die Änderung des Auslesewerts.


	Serieller Monitor (Serial Monitor): Klicken Sie auf den Button und ein Fenster erscheint. Es empfängt die Daten, die von Ihrem Steuerungsboard gesendet werden. Sehr nützlich für das Debuggen.


	Datei (File): Klicken Sie auf das Menü und eine Dropdown-Liste erscheint, einschließlich Dateierstellung, Öffnen, Speichern, Schließen, Konfiguration einiger Parameter usw.


	Bearbeiten (Edit): Klicken Sie auf das Menü. In der Dropdown-Liste gibt es Bearbeitungsoperationen wie Ausschneiden (Cut), Kopieren (Copy), Einfügen (Paste), Suchen (Find) usw. mit den entsprechenden Tastenkombinationen.


	Skizze (Sketch): Beinhaltet Operationen wie Überprüfen (Verify), Hochladen (Upload), Dateien hinzufügen (Add) usw. Eine besonders wichtige Funktion ist Bibliothek einfügen (Include Library) – hier können Sie Bibliotheken hinzufügen.


	Werkzeug (Tool): Beinhaltet einige Werkzeuge – am häufigsten verwendet werden das Board (das von Ihnen verwendete Board) und der Port (der Port, an dem sich Ihr Board befindet). Jedes Mal, wenn Sie den Code hochladen möchten, müssen Sie diese auswählen oder überprüfen.


	Hilfe (Help): Wenn Sie Anfänger sind, können Sie die Optionen im Menü überprüfen und die benötigte Hilfe erhalten, einschließlich Bedienung in der IDE, Einführungsinformationen, Fehlerbehebung, Codeerklärung usw.


	Ausgabeleiste (Output Bar): Wechseln Sie hier den Ausgabe-Tab.


	Ausgabefenster (Output Window): Informationen ausgeben.


	Board und Port: Hier können Sie das ausgewählte Board und den Port für das Hochladen des Codes vorab ansehen. Sie können sie erneut über Werkzeug (Tools) -> Board / Port auswählen, falls etwas nicht korrekt ist.


	Der Bearbeitungsbereich der IDE. Hier können Sie Code schreiben.


	Skizzenbuch (Sketchbook): Zum Verwalten von Skizzendateien.


	Board-Manager (Board Manager): Zum Verwalten von Board-Treibern.


	Library Manager (Library Manager): Zum Verwalten Ihrer Bibliotheksdateien.


	Debuggen (Debug): Hilft beim Debuggen des Codes.


	Suchen (Search): Suchen Sie die Codes aus Ihren Skizzen.







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie erstellt, öffnet oder speichert man die Skizze?


	Wenn Sie die Arduino IDE zum ersten Mal öffnen oder eine neue Skizze erstellen, sehen Sie eine Seite wie diese, auf der die Arduino IDE eine neue Datei für Sie erstellt, die als „Skizze“ bezeichnet wird.


[image: ../_images/sp221014_173458.png]
Diese Skizzendateien haben einen regelmäßigen temporären Namen, aus dem Sie das Erstellungsdatum der Datei ableiten können. sketch_oct14a.ino bedeutet die erste Skizze vom 14. Oktober, .ino ist das Dateiformat dieser Skizze.






	Jetzt versuchen wir, eine neue Skizze zu erstellen. Kopieren Sie den folgenden Code in die Arduino IDE, um den ursprünglichen Code zu ersetzen.



[image: ../_images/create1.png]



void setup() {
    // Geben Sie hier Ihren Setup-Code ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // Geben Sie hier Ihren Hauptcode ein, der wiederholt ausgeführt wird:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}










	Drücken Sie Ctrl+S oder klicken Sie auf Datei (File) -> Speichern (Save). Die Skizze wird standardmäßig unter C:\Users\{Ihr_Benutzername}\Dokumente\Arduino gespeichert. Sie können sie umbenennen oder einen neuen Pfad zum Speichern auswählen.


[image: ../_images/create2.png]





	Nachdem Sie erfolgreich gespeichert haben, werden Sie feststellen, dass der Name in der Arduino IDE aktualisiert wurde.


[image: ../_images/create3.png]







Bitte fahren Sie mit dem nächsten Abschnitt fort, um zu lernen, wie Sie diese erstellte Skizze auf Ihr Arduino-Board hochladen.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie lädt man die Skizze auf das Board hoch?

In diesem Abschnitt erfahren Sie, wie Sie die zuvor erstellte Skizze auf das Arduino-Board hochladen und einige Überlegungen dazu kennen lernen.

1. Board und Port auswählen

Arduino-Entwicklungsboards werden in der Regel mit einem USB-Kabel geliefert. Sie können es verwenden, um das Board mit Ihrem Computer zu verbinden.

Wählen Sie das richtige Board und den Port in der Arduino IDE aus. Normalerweise werden Arduino-Boards automatisch vom Computer erkannt und einem Port zugewiesen, den Sie hier auswählen können.


[image: ../_images/board_port.png]



Wenn Ihr Board bereits angeschlossen ist, aber nicht erkannt wird, überprüfen Sie, ob das INSTALLED-Logo im Abschnitt Arduino AVR Boards des Boards-Manager erscheint. Wenn nicht, scrollen Sie bitte etwas nach unten und klicken auf INSTALL.


[image: ../_images/upload1.png]



Ein erneutes Öffnen der Arduino IDE und das erneute Anstecken des Arduino-Boards beheben die meisten Probleme. Sie können auch auf Tools -> Board oder Port klicken, um sie auszuwählen.

2. Überprüfen der Skizze

Nachdem Sie auf die Überprüfen-Schaltfläche geklickt haben, wird die Skizze kompiliert, um festzustellen, ob Fehler vorliegen.


[image: ../_images/sp221014_174532.png]



Sie können es verwenden, um Fehler zu finden, wenn Sie einige Zeichen löschen oder versehentlich einige Buchstaben eingeben. In der Nachrichtenleiste können Sie sehen, wo und welche Art von Fehlern aufgetreten sind.


[image: ../_images/sp221014_175307.png]



Wenn keine Fehler vorliegen, sehen Sie eine Nachricht wie die unten stehende.


[image: ../_images/sp221014_175512.png]



3. Skizze hochladen

Nach Abschluss der oben genannten Schritte klicken Sie auf die Upload-Schaltfläche, um diese Skizze auf das Board hochzuladen.


[image: ../_images/sp221014_175614.png]



Wenn der Vorgang erfolgreich war, sehen Sie den folgenden Hinweis.

[image: ../_images/sp221014_175654.png]
Gleichzeitig blinkt die LED auf dem Board.

[image: ../_images/1_led.jpg]
Das Arduino-Board führt die Skizze automatisch aus, sobald nach dem Hochladen der Skizze Strom angelegt wird. Das laufende Programm kann durch Hochladen einer neuen Skizze überschrieben werden.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Struktur eines Arduino-Programms

Werfen wir einen Blick auf die neue Skizze. Obwohl sie nur wenige Codezeilen enthält, handelt es sich tatsächlich um eine „leere“ Skizze.
Das Hochladen dieser Skizze auf das Entwicklungsboard wird keine Aktion auslösen.

void setup() {
// Fügen Sie Ihren Setup-Code hier ein, der einmal ausgeführt wird:

}

void loop() {
// Fügen Sie Ihren Hauptcode hier ein, der wiederholt ausgeführt wird:

}





Wenn wir setup() und loop() entfernen und die Skizze zu einer wirklichen leeren Datei machen, werden Sie feststellen, dass sie die Überprüfung nicht besteht.
Sie sind das Äquivalent zum menschlichen Skelett und unverzichtbar.

Während des Skizzierens wird setup() zuerst ausgeführt und der Code darin (innerhalb von {}) wird nach dem Einschalten oder Zurücksetzen des Boards einmal ausgeführt.
loop() dient zum Schreiben der Hauptfunktion, und der darin enthaltene Code wird in einer Schleife nach der Ausführung von setup() wiederholt.

Um setup() und loop() besser zu verstehen, betrachten wir vier Skizzen. Ihr Ziel ist es, die integrierte LED des Arduino blinken zu lassen. Bitte führen Sie jedes Experiment nacheinander aus und notieren Sie die spezifischen Effekte.


	Skizze 1: Lassen Sie die integrierte LED kontinuierlich blinken.




void setup() {
    // Fügen Sie Ihren Setup-Code hier ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // Fügen Sie Ihren Hauptcode hier ein, der wiederholt ausgeführt wird:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}






	Skizze 2: Lassen Sie die integrierte LED nur einmal blinken.




void setup() {
    // Fügen Sie Ihren Setup-Code hier ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}

void loop() {
    // Fügen Sie Ihren Hauptcode hier ein, der wiederholt ausgeführt wird:
}






	Skizze 3: Lassen Sie die integrierte LED einmal langsam und dann schnell blinken.




void setup() {
    // Fügen Sie Ihren Setup-Code hier ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(1000);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(1000);
}

void loop() {
    // Fügen Sie Ihren Hauptcode hier ein, der wiederholt ausgeführt wird:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(200);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(200);
}






	Skizze 4: Meldet einen Fehler.




void setup() {
    // Fügen Sie Ihren Setup-Code hier ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

digitalWrite(13,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(13,LOW);
delay(1000);

void loop() {
    // Fügen Sie Ihren Hauptcode hier ein, der wiederholt ausgeführt wird:
}





Mit Hilfe dieser Skizzen können wir mehrere Merkmale von setup-loop zusammenfassen.


	loop() wird wiederholt ausgeführt, nachdem das Board eingeschaltet wurde.


	setup() wird nur einmal ausgeführt, nachdem das Board eingeschaltet wurde.


	Nach dem Einschalten des Boards wird zuerst setup() und dann loop() ausgeführt.


	Der Code muss innerhalb des {}-Bereichs von setup() oder loop() geschrieben werden, außerhalb des Rahmens tritt ein Fehler auf.





Bemerkung

Anweisungen wie digitalWrite(13,HIGH) dienen zur Steuerung der integrierten LED, und ihre Verwendung wird in späteren Kapiteln ausführlich besprochen.






            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Skizze Schreibregel

Wenn Sie einen Freund bitten, das Licht für Sie einzuschalten, können Sie sagen: „Schalte das Licht ein.“, oder „Licht an, Kumpel.“, Sie können jeden Tonfall verwenden, den Sie möchten.

Wenn Sie jedoch möchten, dass das Arduino-Board etwas für Sie tut, müssen Sie die Arduino-Programmiersprache befolgen, um die Befehle einzugeben.

In diesem Kapitel werden die Grundregeln der Arduino-Sprache vorgestellt. Dies wird Ihnen helfen zu verstehen, wie man natürliche Sprache in Code umsetzt.

Natürlich ist dies ein Prozess, mit dem man sich erst mit der Zeit vertraut macht und der für Anfänger am fehleranfälligsten ist. Wenn Sie also oft Fehler machen, ist das in Ordnung. Versuchen Sie es einfach noch ein paar Mal.


Semikolon ;

Genauso wie Sie in einem Brief am Ende eines Satzes einen Punkt setzen, verlangt die Arduino-Sprache, dass Sie ; verwenden, um dem Board das Ende des Befehls mitzuteilen.

Betrachten wir das bekannte Beispiel „Onboard-LED blinkt“. Eine korrekte Skizze sollte so aussehen:

Beispiel:

void setup() {
    // Geben Sie hier Ihren Setup-Code ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // Geben Sie hier Ihren Hauptcode ein, der wiederholt ausgeführt wird:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}





Betrachten wir als Nächstes die folgenden beiden Skizzen und raten, ob sie von Arduino korrekt erkannt werden können, bevor wir sie ausführen.

Skizze A:

void setup() {
    // Geben Sie hier Ihren Setup-Code ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // Geben Sie hier Ihren Hauptcode ein, der wiederholt ausgeführt wird:
    digitalWrite(13,HIGH)
    delay(500)
    digitalWrite(13,LOW)
    delay(500)
}





Skizze B:

void setup() {
    // Geben Sie hier Ihren Setup-Code ein, der einmal ausgeführt wird:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // Geben Sie hier Ihren Hauptcode ein, der wiederholt ausgeführt wird:
    digitalWrite(13,
HIGH);  delay
    (500
    );
    digitalWrite(13,

    LOW);
            delay(500)
    ;
}





Das Ergebnis ist, dass Skizze A einen Fehler meldet und Skizze B läuft.


	Die Fehler in Skizze A fehlen ; und obwohl es normal aussieht, kann es Arduino nicht lesen.


	Skizze B sieht zwar für den Menschen merkwürdig aus, jedoch sind Einrückungen, Zeilenumbrüche und Leerzeichen in Aussagen Dinge, die in Arduino-Programmen nicht existieren. Daher sieht es für den Arduino-Compiler genaus so aus wie im Beispiel.




Bitte schreiben Sie Ihren Code jedoch nicht wie Skizze B, denn normalerweise sind es Menschen, die den Code schreiben und ansehen, also bringen Sie sich nicht selbst in Schwierigkeiten.



Geschweifte Klammern {}

{} sind die Hauptkomponenten der Arduino-Programmiersprache und sie müssen paarweise auftreten.
Eine bessere Programmierkonvention ist es, eine Struktur, die geschweifte Klammern benötigt, einzufügen, indem man direkt nach dem Tippen der linken geschweiften Klammer die rechte geschweifte Klammer eintippt und dann den Cursor zwischen die geschweiften Klammern bewegt, um die Anweisung einzufügen.



Kommentar //

Ein Kommentar ist der Teil der Skizze, den der Compiler ignoriert. Sie werden normalerweise verwendet, um anderen zu erklären, wie das Programm funktioniert.

Wenn wir in einer Codezeile zwei benachbarte Schrägstriche schreiben, wird der Compiler alles bis zum Ende der Zeile ignorieren.

Erstellen wir eine neue Skizze, wird sie mit zwei Kommentaren geliefert. Wenn wir diese beiden Kommentare entfernen, wird die Skizze in keiner Weise beeinflusst.

void setup() {
    // Geben Sie hier Ihren Setup-Code ein, der einmal ausgeführt wird:

}

void loop() {
    // Geben Sie hier Ihren Hauptcode ein, der wiederholt ausgeführt wird:

}





Kommentare sind in der Programmierung sehr nützlich und einige häufige Anwendungen sind unten aufgeführt.


	Verwendung A: Erklären Sie sich selbst oder anderen, was dieser Abschnitt des Codes macht.




void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT); // Pin 13 auf Ausgangsmodus setzen, er steuert die Onboard-LED
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH); // Aktivieren der Onboard-LED durch Setzen von Pin 13 auf HIGH
    delay(500); // Status quo für 500 ms
    digitalWrite(13,LOW); // Ausschalten der Onboard-LED
    delay(500);// Status quo für 500 ms
}






	Verwendung B: Temporäres Deaktivieren einiger Anweisungen (ohne sie zu löschen) und erneutes Kommentieren, wenn sie gebraucht werden, so dass sie nicht neu geschrieben werden müssen. Dies ist sehr nützlich, wenn man Code debuggt und versucht, Programmfehler zu lokalisieren.




void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT);
    // digitalWrite(13,HIGH);
    // delay(1000);
    // digitalWrite(13,LOW);
    // delay(1000);
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(200);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(200);
}






Bemerkung

Verwenden Sie die Tastenkombination Ctrl+/, um Ihren Code schnell zu kommentieren oder den Kommentar zu entfernen.





Kommentar /**/

Gleich wie // für Kommentare. Diese Art von Kommentar kann mehr als eine Zeile lang sein. Sobald der Compiler /* liest, ignoriert er alles, was danach kommt, bis er auf */ stößt.

Beispiel 1:

/* Blinken */

void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    /*
    Der folgende Code lässt die integrierte LED blinken.
    Sie können die Zahl in delay() ändern, um die Blinkfrequenz zu ändern.
    */
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}







#define

Dies ist ein nützliches C++ Werkzeug.

#define Bezeichner Token-Zeichenfolge





Beim Lesen ersetzt der Compiler automatisch Bezeichner durch Token-Zeichenfolge, was normalerweise für Konstantendefinitionen verwendet wird.

Als Beispiel hier ein Sketch, der define verwendet, was die Lesbarkeit des Codes verbessert.

#define BOARD_LED 13
#define VERZÖGERUNGSZEIT 500

void setup() {
    pinMode(BOARD_LED,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(BOARD_LED,HIGH);
    delay(VERZÖGERUNGSZEIT);
    digitalWrite(BOARD_LED,LOW);
    delay(VERZÖGERUNGSZEIT);
}





Für den Compiler sieht es tatsächlich so aus:

void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}





Wir können sehen, dass der Bezeichner ersetzt wurde und im Programm nicht existiert.
Deshalb gibt es einige Vorsichtsmaßnahmen bei der Verwendung.


	Eine Token-Zeichenfolge kann nur manuell geändert und nicht durch Arithmetik im Programm in andere Werte umgewandelt werden.


	Vermeiden Sie die Verwendung von Symbolen wie ;. Zum Beispiel:




#define BOARD_LED 13;

void setup() {
    pinMode(BOARD_LED,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(BOARD_LED,HIGH);
}





Der Compiler wird es wie folgt erkennen, was als Fehler gemeldet wird:

void setup() {
    pinMode(13;,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(13;,HIGH);
}






Bemerkung

Eine Benennungskonvention für #define besteht darin, den Bezeichner zu groß zu schreiben, um Verwirrung mit Variablen zu vermeiden.







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Variable

Die Variable ist eines der mächtigsten und wichtigsten Werkzeuge in einem Programm. Sie hilft uns, Daten in unseren Programmen zu speichern und abzurufen.

Im folgenden Skizzenbeispiel werden Variablen verwendet. Es speichert die Pin-Nummern der an Bord befindlichen LED in der Variable ledPin und eine Zahl „500“ in der Variable delayTime.

int ledPin = 13;
int delayTime = 500;

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

void loop() {
    digitalWrite(ledPin,HIGH);
    delay(delayTime);
    digitalWrite(ledPin,LOW);
    delay(delayTime);
}





Warte mal, ist das nicht das Gleiche, was #define tut? Die Antwort ist NEIN.


	Die Rolle von #define besteht lediglich darin, Text einfach und direkt zu ersetzen; der Compiler betrachtet es nicht als Teil des Programms.


	Eine Variable hingegen existiert innerhalb des Programms und wird verwendet, um Werte zu speichern und abzurufen. Eine Variable kann ihren Wert auch innerhalb des Programms ändern, was ein Define nicht kann.




Die folgende Skizze addiert selbst zur Variable und lässt die an Bord befindliche LED nach jedem Blinken länger blinken.

int ledPin = 13;
int delayTime = 500;

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

void loop() {
    digitalWrite(ledPin,HIGH);
    delay(delayTime);
    digitalWrite(ledPin,LOW);
    delay(delayTime);
    delayTime = delayTime+200; //Bei jeder Ausführung wird der Wert um 200 erhöht
}






Eine Variable deklarieren

Eine Variable zu deklarieren bedeutet, eine Variable zu erstellen.

Um eine Variable zu deklarieren, benötigen Sie zwei Dinge: den Datentyp und den Variablennamen. Der Datentyp muss durch ein Leerzeichen von der Variable getrennt sein, und die Variablendeklaration muss mit einem ; beendet werden.

Betrachten wir diese Variable als Beispiel.

int delayTime;





Datentyp

Hier ist int ein Datentyp, der als Integer-Typ bezeichnet wird und verwendet werden kann, um Ganzzahlen von -32768 bis 32766 zu speichern. Es kann auch nicht verwendet werden, um Dezimalzahlen zu speichern.

Variablen können neben Ganzzahlen auch andere Arten von Daten speichern. Die Arduino-Sprache (die, wie wir uns erinnern, C++ ist) hat eingebauten Support für einige von ihnen (hier sind nur die am häufigsten verwendeten und nützlichsten aufgeführt):


	float: Speichert eine Dezimalzahl, zum Beispiel 3,1415926.


	byte: Kann Zahlen von 0 bis 255 speichern.


	boolean: Speichert nur zwei mögliche Werte, True oder False, obwohl es einen Byte im Speicher belegt.


	char: Speichert eine Zahl von -127 bis 127. Da es als char markiert ist, wird der Compiler versuchen, es einem Zeichen aus dem ASCII table of characters zuzuordnen.


	string: Kann eine Zeichenkette speichern, z.B. Halloween.




Variablenname

Sie können der Variable einen beliebigen Namen geben, wie i, apple, Bruce, R2D2, Sectumsempra, aber es gibt einige grundlegende Regeln zu beachten.


	Beschreiben Sie, wofür es verwendet wird. Hier habe ich die Variable delayTime genannt, damit man leicht verstehen kann, was sie tut. Es wäre in Ordnung, wenn ich die Variable barryAllen nenne, aber es verwirrt die Person, die den Code anschaut.


	Verwenden Sie eine gebräuchliche Schreibweise. Sie können CamelCase verwenden, wie ich es getan habe, mit dem anfänglichen T in delayTime , damit man leicht sehen kann, dass die Variable aus zwei Wörtern besteht. Sie können auch UnderScoreCase verwenden, um die Variable als delay_time zu schreiben. Es hat keinen Einfluss auf das Laufen des Programms, aber es würde dem Programmierer helfen, den Code zu lesen, wenn Sie die bevorzugte Schreibweise verwenden.


	Verwenden Sie keine Schlüsselwörter. Ähnlich wie beim Tippen von „int“ färbt die Arduino IDE es ein, um Sie daran zu erinnern, dass es ein Wort mit einem besonderen Zweck ist und nicht als Variablenname verwendet werden kann. Ändern Sie den Namen der Variable, wenn sie eingefärbt ist.


	Spezialsymbole sind nicht erlaubt. Zum Beispiel: Leerzeichen, #, $, /, +, %, usw. Die Kombination aus englischen Buchstaben (Groß-/Kleinschreibung beachten), Unterstrichen und Zahlen (aber Zahlen dürfen nicht als erstes Zeichen eines Variablennamens verwendet werden) ist reichhaltig genug.




Einen Wert einer Variable zuweisen

Nachdem wir die Variable deklariert haben, ist es an der Zeit, die Daten zu speichern. Wir verwenden den Zuweisungsoperator (d.h. =), um den Wert in die Variable zu setzen.

Wir können der Variable einen Wert zuweisen, sobald wir sie deklarieren.

int delayTime = 500;





Es ist auch möglich, ihr zu einem späteren Zeitpunkt einen neuen Wert zuzuweisen.

int delayTime; // kein Wert
delayTime = 500; // Wert ist 500
delayTime = delayTime +200; // Wert ist 700









            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie man den Stromkreis aufbaut

Viele der Dinge, die Sie täglich verwenden, werden mit Strom betrieben, wie die Lichter in Ihrem Haus oder der Computer, auf dem Sie gerade lesen.

Um Strom zu nutzen, müssen Sie einen elektrischen Stromkreis aufbauen. Grundsätzlich ist ein Stromkreis ein Pfad, durch den Strom fließt, oder ein elektronischer Stromkreis, und besteht aus elektrischen Geräten und Bauteilen, die auf eine bestimmte Weise miteinander verbunden sind, wie Widerstände, Kondensatoren, Stromquellen und Schalter.

[image: ../_images/circuit.png]
Ein Stromkreis ist ein geschlossener Pfad, in dem Elektronen sich bewegen, um einen elektrischen Strom zu erzeugen. Damit der Strom fließt, muss ein leitender Pfad zwischen dem positiven Anschluss der Stromquelle und dem negativen Anschluss bestehen. Dies wird als geschlossener Stromkreis bezeichnet (wenn er unterbrochen ist, spricht man von einem offenen Stromkreis).

Das Arduino Board verfügt über einige Stromausgangspins (positiv) und einige Erdungspins (negativ).
Diese Pins können als positive und negative Seite der Stromversorgung verwendet werden, indem Sie die Stromquelle in das Board stecken.

[image: ../_images/arduinoPN.jpg]
Mit Strom können Sie Werke mit Licht, Ton und Bewegung erschaffen.
Sie können eine LED zum Leuchten bringen, indem Sie den langen Pin an den positiven Anschluss und den kurzen Pin an den negativen Anschluss anschließen.
Die LED wird sehr schnell kaputtgehen, wenn Sie dies tun, also müssen Sie einen 220* Widerstand in den Stromkreis einfügen, um ihn zu schützen.

Der von ihnen gebildete Stromkreis ist unten dargestellt.

[image: ../_images/sp221014_181625.png]
Vielleicht fragen Sie sich jetzt: Wie baue ich diesen Stromkreis auf? Halte ich die Drähte mit der Hand, oder klebe ich die Pins und Drähte fest?

In dieser Situation werden Lötfreie Steckplatinen Ihre besten Verbündeten sein.


Hallo, Steckplatine!

Eine Steckplatine ist eine rechteckige Kunststoffplatte mit vielen kleinen Löchern.
Diese Löcher ermöglichen es uns, elektronische Bauteile einfach einzufügen und elektronische Schaltkreise aufzubauen.
Steckplatinen fixieren elektronische Bauteile nicht dauerhaft, so dass wir einen Schaltkreis bei Fehlern einfach reparieren und von vorne beginnen können.


Bemerkung

Für die Verwendung von Steckplatinen sind keine speziellen Werkzeuge erforderlich. Viele elektronische Bauteile sind jedoch sehr klein, und eine Pinzette kann uns helfen, kleinere Teile besser aufzunehmen.



Im Internet finden wir viele Informationen über Steckplatinen.


	Wie man eine Steckplatine verwendet - Science Buddies [https://www.sciencebuddies.org/science-fair-projects/references/how-to-use-a-breadboard#pth-smd]


	Was ist eine STECKPLATINE? - Makezine [https://cdn.makezine.com/uploads/2012/10/breadboardworkshop.pdf]




Hier sind einige Dinge, die Sie über Steckplatinen wissen sollten.


	Jede halbe Reihengruppe (wie Spalte A-E in Reihe 1 oder Spalte F-J in Reihe 3) ist verbunden. Wenn also ein elektrisches Signal von A1 einfließt, kann es von B1, C1, D1, E1, aber nicht von F1 oder A2 herausfließen.


	In den meisten Fällen werden beide Seiten der Steckplatine als Stromschienen verwendet, und die Löcher in jeder Spalte (etwa 50 Löcher) sind miteinander verbunden. Als Faustregel werden positive Stromquellen an die Löcher in der Nähe des roten Drahts angeschlossen, und negative Stromquellen an die Löcher in der Nähe des blauen Drahts.


	In einem Schaltkreis fließt der Strom von der positiven zur negativen Polklemme, nachdem er durch die Last geflossen ist. In diesem Fall kann ein Kurzschluss auftreten.




Lassen Sie uns die Richtung des Stroms verfolgen, um den Schaltkreis aufzubauen!
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	In diesem Schaltkreis verwenden wir den 5V-Pin des Boards, um die LED mit Strom zu versorgen. Verwenden Sie ein männlich-zu-männlich (M2M) Verbindungskabel, um es mit der roten Stromschiene zu verbinden.


	Um die LED zu schützen, muss der Strom durch einen 220-Ohm-Widerstand fließen. Verbinden Sie ein Ende (beliebiges Ende) des Widerstands mit der roten Stromschiene und das andere Ende mit der freien Reihe der Steckplatine.



Bemerkung

Der Farbring des 220-Ohm-Widerstands ist rot, rot, schwarz, schwarz und braun.








	Wenn Sie die LED aufheben, werden Sie sehen, dass einer ihrer Anschlüsse länger ist als der andere. Verbinden Sie den längeren Anschluss mit derselben Reihe wie der Widerstand und den kürzeren Anschluss mit der anderen Reihe.



Bemerkung

Der längere Anschluss ist die Anode, die die positive Seite des Stromkreises repräsentiert; der kürzere Anschluss ist die Kathode, die die negative Seite darstellt.

Die Anode muss über einen Widerstand mit dem GPIO-Pin verbunden werden; die Kathode muss mit dem GND-Pin verbunden werden.








	Verwenden Sie ein männlich-zu-männlich (M2M) Verbindungskabel, um den kurzen LED-Pin mit der negativen Stromschiene der Steckplatine zu verbinden.


	Verbinden Sie den GND-Pin des Boards mit der negativen Stromschiene mithilfe eines Jumpers.






Vorsicht vor Kurzschlüssen

Kurzschlüsse können auftreten, wenn zwei Komponenten, die nicht verbunden sein sollten, „versehentlich“ verbunden werden.
Dieses Kit enthält Widerstände, Transistoren, Kondensatoren, LEDs usw., die lange Metallpins haben, die aneinander stoßen und einen Kurzschluss verursachen können. Einige Schaltungen funktionieren einfach nicht richtig, wenn ein Kurzschluss auftritt. Gelegentlich kann ein Kurzschluss Bauteile dauerhaft beschädigen, insbesondere zwischen der Stromquelle und der Erdungsschiene, wodurch der Schaltkreis sehr heiß wird, das Plastik auf der Steckplatine schmilzt und sogar die Bauteile verbrennt!

Stellen Sie daher immer sicher, dass die Pins aller Elektronikbauteile auf der Steckplatine sich nicht berühren.



Richtung des Schaltkreises

Schaltkreise haben eine Orientierung und diese spielt bei bestimmten elektronischen Komponenten eine bedeutende Rolle. Es gibt Bauteile mit Polarität, was bedeutet, dass sie basierend auf ihren positiven und negativen Polen korrekt verbunden werden müssen. Schaltkreise mit falscher Orientierung funktionieren nicht ordnungsgemäß.
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Wenn Sie die LED in diesem einfachen Schaltkreis, den wir zuvor gebaut haben, umkehren, werden Sie feststellen, dass sie nicht mehr funktioniert.

Im Gegensatz dazu haben manche Bauteile keine Richtung, wie zum Beispiel die Widerstände in diesem Schaltkreis. Daher können Sie diese umkehren, ohne die normale Funktion der LEDs zu beeinflussen.

Die meisten Komponenten und Module mit Bezeichnungen wie „+“, „-“, „GND“, „VCC“ oder mit Pins unterschiedlicher Länge müssen auf eine bestimmte Weise im Schaltkreis verbunden werden.



Schutz des Schaltkreises

Strom ist die Geschwindigkeit, mit der Elektronen an einem Punkt in einem geschlossenen elektrischen Schaltkreis vorbeifließen. Im Grundlegendsten ist Strom = Fluss. Ein Ampere (kurz: Amp) ist die internationale Einheit zur Messung von Strom. Es drückt die Menge an Elektronen (manchmal als „elektrische Ladung“ bezeichnet) aus, die über einen Zeitraum an einem Punkt im Schaltkreis vorbeifließen.

Die treibende Kraft (Spannung) hinter dem Stromfluss wird als Spannung bezeichnet und in Volt (V) gemessen.

Widerstand (R) ist die Eigenschaft des Materials, die den Stromfluss einschränkt und wird in Ohm (Ω) gemessen.

Laut Ohmschem Gesetz (solange die Temperatur konstant bleibt), sind Strom, Spannung und Widerstand proportional.
Der Strom eines Schaltkreises ist proportional zu seiner Spannung und umgekehrt proportional zu seinem Widerstand.

Daher ist Strom (I) = Spannung (V) / Widerstand (R).


	Ohmsches Gesetz - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Ohm%27s_law]




Zum Ohmschen Gesetz können wir ein einfaches Experiment durchführen.
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Wenn Sie das Kabel, das 5V mit 3,3V verbindet, wechseln, wird die LED dunkler. Wenn Sie den Widerstand von 220 Ohm auf 1000 Ohm ändern (Farbring: braun, schwarz, schwarz, braun und braun), werden Sie feststellen, dass die LED dunkler als zuvor wird. Je größer der Widerstand, desto dunkler die LED.


Bemerkung

Für eine Einführung in Widerstände und wie man Widerstandswerte berechnet, siehe Widerstand.



Die meisten verpackten Module benötigen nur Zugang zur richtigen Spannung (normalerweise 3,3V oder 5V), wie zum Beispiel das Ultraschallmodul.

In Ihren selbstgebauten Schaltkreisen müssen Sie jedoch auf die Versorgungsspannung und den Widerstandseinsatz für elektrische Geräte achten.

Als Beispiel: LEDs verbrauchen normalerweise 20mA Strom und ihr Spannungsabfall beträgt etwa 1,8V. Laut Ohmschem Gesetz benötigen wir bei einer 5V-Stromversorgung einen Widerstand von mindestens 160 Ohm ((5-1,8)/20mA), um die LED nicht zu zerstören.



Schaltkreissteuerung mit Arduino

Jetzt, da wir ein grundlegendes Verständnis für Arduino-Programmierung und elektronische Schaltkreise haben, ist es Zeit für die wichtigste Frage: Wie steuert man Schaltkreise mit Arduino?

Einfach ausgedrückt, steuert Arduino einen Schaltkreis, indem es den Pegel der Pins auf dem Board ändert. Zum Beispiel steuert es eine an Bord befindliche LED, indem es ein hohes oder niedriges Signal an Pin 13 sendet.

Jetzt versuchen wir, das Arduino-Board zu programmieren, um die blinkende LED auf dem Steckbrett zu steuern. Bauen Sie den Schaltkreis so, dass die LED an Pin 9 angeschlossen ist.
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Laden Sie anschließend diesen Sketch auf das Arduino-Entwicklungsboard hoch.

int ledPin = 9;
int delayTime = 500;

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

void loop() {
    digitalWrite(ledPin,HIGH);
    delay(delayTime);
    digitalWrite(ledPin,LOW);
    delay(delayTime);
}





Dieser Sketch ähnelt sehr dem, den wir verwendet haben, um das Blinken der an Bord befindlichen LED zu steuern. Der Unterschied ist, dass der Wert von ledPin dieses Mal auf 9 geändert wurde.

Jetzt können Sie sehen, wie die LED auf dem Steckbrett blinkt.





            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Arduino-Videokurs

Begeben Sie sich mit dem umfassenden Arduino-Videokurs auf eine Entdeckungsreise durch die Arduino-Welt, unter Verwendung des 3-in-1-Starterkits von SunFounder. Diese Serie startet mit einer Einführung in das Arduino-Ökosystem und die Fähigkeiten des Uno R3 Boards, was den Grundstein für eine intensive Auseinandersetzung mit praktischen Anwendungen und Programmierungstechniken legt. Sie erlernen die Grundlagen der Steuerung von LEDs, des Verständnisses für serielle Kommunikation und der Manipulation verschiedener Komponenten wie RGB-LEDs, Tasten und Schieberegistern. Der Kurs bietet auch eine Vielzahl von spannenden Projekten wie Smart-Car-Projekte und IoT-Projekte. Wenn Sie dem Kurs Schritt für Schritt folgen, werden Sie Arduino meistern – nicht nur Code kopieren und einfügen, sondern Ihren eigenen Code schreiben und Ihre Arduino-Projekte nach Ihren Vorstellungen umsetzen.

Projekte



	Video 1 - Vorstellung des Kits

	Video 2 - Einführung in die Arduino IDE

	Video 3: Grundlagen der Programmierung und LED-Projekte

	Video 4: Zahlensysteme und Serieller Monitor

	Video 5: Datentypen und Variablen

	Video 6: Steuerung von Summer, Motor und Wasserpumpe

	Video 7: Taster und Reed-Schalter

	Video 8: PWM und Schleifenstrukturen

	Video 9: Spannungsmessung

	Video 10: Bedingte Anweisungen und Arrays

	Video 11: DHT11-Sensor

	Video 12: Funktionen und Switch-Case

	Video 13: Joystick

	Video 14: millis() und map()

	Video 15: Automatisierung der Pflanzenbewässerung

	Video 16: Infrarot-Hindernisvermeidung

	Video 17: Unterbrechungen und LDR

	Video 18: Servomotor

	Video 19: Ultraschallsensor

	Video 20: LCD 1602

	Video 21: IR-Fernbedienung

	Video 22: 7-Segment-Anzeige

	Video 23: Montage eines Smart Cars

	Video 24: Steuerung eines Smart Cars

	Video 25: Hindernisvermeidung mit dem Smart Car

	Video 26: Smart Car Ultraschallsensor

	Video 27: Handverfolgung mit dem Smart Car

	Video 28: Selbstfahrendes Smart Car

	Video 29: Fernsteuerung des Smart Cars

	Video 30: Linienverfolgung mit dem Smart Car

	Video 31: WLAN-Temperaturüberwachung








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Video 1 - Vorstellung des Kits

Dieses anfängerfreundliche Tutorial führt Arduino als Open-Source-Plattform ein und beschreibt die Komponenten und Anwendungsmöglichkeiten des dreiteiligen Arduino-Kits von SunFounder.


	Kurseinführung: Einführung in den Robojax Arduino-Kurs, zugeschnitten auf absolute Anfänger.


	Arduino-Grundlagen: Erläuterung von Arduino als zugängliche und Open-Source-Elektronikplattform.


	Kursanforderungen: Übersicht der notwendigen Software- und Hardwareanforderungen zum Start mit Arduino.


	Arduino-Boards erklärt: Detaillierte Betrachtung verschiedener Arduino-Boards, einschließlich Uno, Mega und Wi-Fi-Varianten.


	Unboxing des Kits: Umfassendes Auspacken des SunFounder-Kits, Vorstellung seiner vielfältigen Komponenten.
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    Video 2 - Einführung in die Arduino IDE
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 2 - Einführung in die Arduino IDE

Dieses Tutorial bietet eine Anleitung für Anfänger zur Einrichtung der Arduino-Software und zur Erkundung des dreiteiligen Arduino-Kits von SunFounder, essentiell für Heim- und Schulautomationsprojekte.


	Einrichtung der Arduino IDE: Anleitung zum Herunterladen und Installieren der Arduino IDE, einschließlich Systemanforderungen.


	Navigation in der Arduino IDE: Detaillierte Einführung in die Benutzeroberfläche und Funktionen der Arduino IDE.


	Anleitung zur Board-Verbindung: Tutorial zur Verbindung und Einrichtung eines Arduino-Boards mit einem Computer.


	Tutorial zur Arduino-Dokumentation: Nutzung der offiziellen Arduino-Dokumentation und der Community-Foren für Programmierunterstützung.


	Erkundung des SunFounder Kits: Übersicht über die Dokumentation des SunFounder Kits und die Projektressourcen.
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    Video 3: Grundlagen der Programmierung und LED-Projekte
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 3: Grundlagen der Programmierung und LED-Projekte

Dieses Tutorial bietet eine umfassende Einführung in die Arduino-Programmierung, einschließlich der grundlegenden Code-Struktur, der Board-Komponenten und eines anfängerfreundlichen Projekts zum Blinken einer LED.


	Code-Struktur: Detaillierte Erklärung der Funktionen setup() und loop() in der Arduino-Programmierung.


	Arduino Uno Board: Tiefgehende Betrachtung des Arduino Uno Boards, einschließlich der Funktionen und Verwendung der Pins.


	Verständnis von Widerständen: Erläuterung von Widerständen, einschließlich des Lesens von Farbcodes und der Messung des Widerstands.


	Grundlagen der LEDs: Übersicht über Leuchtdioden (LEDs), einschließlich der Identifikation von Anode und Kathode.


	Praktisches LED-Projekt: Schritt-für-Schritt-Anleitung zur Einrichtung eines einfachen LED-Blinkprojekts auf einem Steckbrett.




Video


  
    
    

    Video 4: Zahlensysteme und Serieller Monitor
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 4: Zahlensysteme und Serieller Monitor

Dieses Video vertieft sich in die Grundlagen verschiedener Zahlensysteme, die in Arduino verwendet werden, und zeigt praktische Anwendungen des Seriellen Monitors für Programmierung und Debugging.


	Erklärung von Zahlensystemen: Detaillierte Erklärung der dezimalen, binären, oktalen und hexadezimalen Zahlensysteme und ihrer Bedeutung in Arduino.


	Techniken der Datenkonvertierung: Methoden zur Umwandlung von Daten zwischen verschiedenen Zahlensystemen.


	Verwendung des Seriellen Monitors: Anleitung zur Nutzung des Arduino Seriellen Monitors für Debugging und Datenvisualisierung.


	Daten im Seriellen Monitor ausgeben: Techniken zum Ausdrucken von ASCII-Werten, Zeichen und numerischen Daten im Seriellen Monitor.


	Verarbeitung von Benutzereingaben: Demonstrationen des Lesens und Interpretierens von Benutzereingaben über den Seriellen Monitor.
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    Video 5: Datentypen und Variablen
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 5: Datentypen und Variablen

Dieses Video bietet eine ausführliche Anleitung zu verschiedenen Datentypen und Variablen in Arduino, mit Schwerpunkt auf ihrer Deklaration, Speichernutzung und praktischen Anwendungen in Skizzen.


	Verständnis von Datentypen: Umfassende Erläuterung von Datentypen wie Ganzzahlen, Zeichen, Fließkommazahlen und Booleschen Werten in Arduino.


	Deklaration und Verwendung von Variablen: Detaillierte Anleitung zur Deklaration, Zuweisung und Verwendung von Variablen in Arduino-Skizzen.


	Darstellung numerischer Daten: Einblicke in die Darstellung numerischer Daten als Binär-, Hexadezimal- und Dezimalwerte.


	String-Manipulation: Techniken zur String-Konkatenation, Konvertierung und Manipulation in Arduino.


	Überblick über spezielle Datentypen: Erkundung spezieller Datentypen wie Bytes, vorzeichenlose Zeichen und Wörter, einschließlich ihrer Speicherung und Reichweite.
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    Video 6: Steuerung von Summer, Motor und Wasserpumpe
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 6: Steuerung von Summer, Motor und Wasserpumpe

Dieses Video bietet praktische Anleitungen zur Steuerung eines aktiven Summers, Motors und einer Wasserpumpe mit Arduino, was essentielle Fähigkeiten für Robotik und automatisierte Systeme vermittelt.


	Überblick über das SunFounder Kit: Einführung in das dreiteilige Arduino-Kit von SunFounder und seine Nützlichkeit in Robotik- und Heimautomationsprojekten.


	Steuerung des aktiven Summers: Schritt-für-Schritt-Anleitung zum Anschließen und Programmieren eines aktiven Summers mit Arduino.


	Tutorial zur Motorsteuerung: Detaillierte Anweisungen zur Verwendung eines L298N-Motortreibers für die Motorsteuerung in Smart-Car-Anwendungen.


	Wasserpumpenprojekt: Demonstration der Steuerung einer Wasserpumpe für automatisierte Bewässerungssysteme.


	Einrichtung der Arduino-Umgebung: Wie man Arduino-Skizzen für jedes Projekt einrichtet und modifiziert.


	Praktische Projektausführung: Praktische Durchführung jedes Projekts mit Tipps zur Fehlersuche und Optimierung.
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    Video 7: Taster und Reed-Schalter
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 7: Taster und Reed-Schalter

Dieses Arduino-Tutorial untersucht die Grundlagen des digitalen Lesens, mit einem Fokus auf das Erkennen von Tastendrücken und das Sensieren von Magnetfeldern mit Reed-Schaltern.


	Grundlagen des Digitalen Lesens: Verständnis des Konzepts des digitalen Lesens in Arduino, Unterscheidung zwischen hohen und niedrigen Signalen.


	Erkennung von Tastendrücken: Detaillierte Anleitung zum Anschließen eines Tasters und zum Lesen seines Zustands mit Arduino.


	Sensieren mit Reed-Schaltern: Demonstration der Verwendung eines Reed-Schalters zur Erkennung von Magnetfeldern, einschließlich Verdrahtung und Code-Einrichtung.


	Einrichtung der Arduino IDE: Schritt-für-Schritt-Anleitung zur Vorbereitung der Arduino IDE für Projekte des digitalen Lesens.


	Verwendung interner Pull-Up-Widerstände: Techniken zur Verwendung eines Tasters ohne externen Widerstand durch Nutzung der eingebauten Pull-Up-Widerstände von Arduino.


	Fehlerbehebungstipps: Lösungen für gängige Probleme beim digitalen Lesen, wie beispielsweise floating pins.
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    Video 8: PWM und Schleifenstrukturen
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 8: PWM und Schleifenstrukturen

Dieses Arduino-Tutorial behandelt die Verwendung von PWM zur Steuerung von Geräten wie Motoren und LEDs, sowie einen umfassenden Leitfaden zur Programmierung von Schleifen wie for, while und do-while.


	PWM-Grundlagen: Verständnis von PWM und Tastverhältnissen zur Steuerung des Verhaltens von Geräten.


	Analoges Schreiben mit Arduino: Einsatz von analogWrite zur Modulation der Signalstärke für Motoren und LEDs.


	For-Schleifen-Demonstrationen: Praktische Beispiele von for-Schleifen für das allmähliche Verblassen von LEDs.


	Verwendung der While-Schleife: Implementierung von while-Schleifen für eine effiziente Programmausführung.


	Mechanik der Do-While-Schleife: Erforschung der einzigartigen Struktur und Anwendungen von do-while-Schleifen in Arduino-Projekten.


	Praktische LED-Steuerung: Schritt-für-Schritt-Einrichtung und Code zur Anpassung der LED-Helligkeit mit PWM.
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    Video 9: Spannungsmessung
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 9: Spannungsmessung

Lernen Sie, wie man Gleichspannung mit Arduinos Funktion analogRead liest und misst, verstehen Sie ADC und erkunden Sie die Verwendung von Potentiometern für präzise Spannungsmessungen.


	AnalogRead-Funktion: Eine Einführung in die Verwendung von Arduinos analogRead zur Messung von Gleichspannung.


	Überblick über analoge Pins: Verständnis der Rolle analoger Pins (A0 - A5) bei der Spannungslesung.


	Signaltypen: Unterscheidung zwischen digitalen und analogen Signalen sowie deren Spannungspegel.


	Grundlagen des ADC: Erläuterung der Analog-Digital-Umwandlung und die Bedeutung von 10-Bit- und 12-Bit-Auflösungen.


	Potentiometertypen: Demonstration verschiedener Potentiometer zur Spannungsmessung.


	Methoden der Spannungsmessung: Detaillierte Methoden zur genauen Ablesung und Anzeige von Spannungswerten.
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    Video 10: Bedingte Anweisungen und Arrays
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 10: Bedingte Anweisungen und Arrays

Entdecken Sie die Grundlagen von bedingten Anweisungen und Arrays in Arduino, einschließlich praktischer Anwendungen in der LED-Steuerung und Datenverwaltung.


	Bedingte Anweisungen: Erlernen der Verwendung von if-, else- und else-if-Anweisungen in Arduino für Entscheidungsfindungen.


	Praktische Beispiele: Anwendung bedingter Logik in Szenarien wie Temperaturkontrolle und Verkehrsregelung.


	Arrays in Arduino: Demonstration der Erstellung, Modifikation und Nutzung von Arrays zur Speicherung und Verwaltung von Daten.


	LED-Steuerung mit Arrays: Wie man Arrays für die effiziente Steuerung mehrerer LEDs verwendet.


	Verständnis von Floats: Einführung in den Datentyp float und Verwaltung der Präzision in numerischen Operationen.


	Verwendung von Schleifen mit Arrays: Einsatz von ‚for‘-Schleifen zur Iteration über Array-Elemente, Vereinfachung des Codes für Aufgaben wie LED-Sequenzierung.
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    Video 11: DHT11-Sensor
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 11: DHT11-Sensor

Dieses Video bietet eine ausführliche Anleitung zu Arduino-Bibliotheken und der praktischen Verwendung des DHT11-Temperatur- und Feuchtigkeitssensors, einschließlich Installation, Programmierung und einem Anwendungsbeispiel.


	Einführung in Arduino-Bibliotheken: Erklärung des Konzepts, Zwecks und der Installationsmethoden von Arduino-Bibliotheken.


	Fähigkeiten des DHT11-Sensors: Technische Spezifikationen, einschließlich Temperatur- und Feuchtigkeitsbereich, Genauigkeit und Betriebsspannung.


	Anleitung zur Sensorverdrahtung: Schritt-für-Schritt-Anweisungen, wie der DHT11-Sensor korrekt an ein Arduino-Board angeschlossen wird.


	Sensordaten lesen: Techniken zur Verwendung von Arduino-Code zum Lesen und Interpretieren von Daten des DHT11-Sensors.


	Programmierdurchlauf: Detaillierte Erläuterung des für den Betrieb des DHT11-Sensors notwendigen Arduino-Codes.


	Praktische Demonstration: Umsetzung einer realen Anwendung durch Auslösen eines Summers basierend auf Temperaturmessungen des DHT11-Sensors.
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    Video 12: Funktionen und Switch-Case
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 12: Funktionen und Switch-Case

Erforschen Sie die Grundlagen der Definition und Verwendung von Funktionen in der Arduino-Programmierung, einschließlich verschiedener Arten von Funktionen, Parameterhandhabung, Rückgabewerten und der Verwendung von Switch-Case-Anweisungen.


	Verständnis von Funktionen in Arduino: Einführung in die grundlegende Struktur und den Zweck von Funktionen in der Arduino-Programmierung.


	Arten von Funktionen: Erklärt den Unterschied zwischen Void-Funktionen und solchen, die spezifische Datentypen wie Ganzzahlen oder Fließkommazahlen zurückgeben.


	Verwendung von Parametern und Rückgabewerten: Demonstriert, wie Parameter an Funktionen übergeben werden und wie die von ihnen zurückgegebenen Werte im Hauptprogramm genutzt werden können.


	Praktische Funktionsbeispiele: Bietet reale Beispiele für Funktionen für verschiedene Berechnungen und bedingte Operationen.


	Syntax und Verwendung von Switch-Case: Bietet eine Alternative zu If-Else-Anweisungen und zeigt, wie Switch-Case die Code-Struktur vereinfachen kann.


	Anwendung von Funktionen in Projekten: Zeigt praktische Anwendungen von Funktionen in Arduino-Projekten, wie z.B. die Steuerung von Geräten oder die Verarbeitung von Sensordaten.
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    Video 13: Joystick
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 13: Joystick

Dieses Tutorial behandelt die Verwendung eines XY-Joysticks mit Arduino, einschließlich seiner Struktur, Verkabelung, Positionserfassung, Tastendruckerkennung und Programmierung von Arduino zur Reaktion auf Joystick-Bewegungen.


	Mechanik und Struktur des Joysticks: Ein Überblick über die Komponenten des XY-Joysticks, einschließlich seiner Potentiometer für die Richtungssteuerung und des integrierten Tasters.


	Arduino-Joystick-Verbindung: Detaillierte Anweisungen zur korrekten Verkabelung des Joysticks mit einem Arduino-Board für genaue Signallesung.


	Interpretation von Joystick-Bewegungen: Techniken zur Erfassung der Bewegungen der X- und Y-Achse des Joysticks durch Arduino-Programmierung.


	Erkennung von Tastendrücken: Anleitung zur Erkennung und Programmierung von Reaktionen auf die Aktivierung des Joystick-Tasters.


	Arduino-Code für Joystick-Eingaben: Schritt-für-Schritt-Anleitung zur Erstellung von Arduino-Code zur Interpretation und Anzeige von Joystick-Bewegungen auf einem seriellen Monitor.


	Reaktive Aktionen auf Joystick-Eingaben: Demonstration, wie man Arduino programmiert, um spezifische Aktionen, wie das Auslösen eines Buzzers, basierend auf der Joystick-Position durchzuführen.
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    Video 14: millis() und map()
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 14: millis() und map()

Dieses Tutorial konzentriert sich auf die Verwendung von millis() zur Zeitverfolgung und map() zur Wertumwandlung in Arduino, mit praktischen Anwendungen wie zeitgesteuerten Tastenreaktionen und LED-Helligkeitssteuerung.


	Funktionalität von Millis: millis() als Zeitmessungsfunktion in Arduino, beginnend bei Null beim Programmstart und sich jede Millisekunde erhöhend.


	Zeitgesteuerte Ereignisse mit millis(): Wie millis() zur Ausführung von Ereignissen in bestimmten Zeitintervallen genutzt wird, ohne das gesamte Programm anzuhalten, im Gegensatz zu delay().


	Zeitmessung bei Tastendrücken: Beispiel für die Verwendung von millis() zur Erkennung eines Tastendrucks und Ausführung einer Aktion nach einer festgelegten Dauer.


	Einführung in die Map-Funktion: Vorstellung der map()-Funktion, die zur Umwandlung numerischer Werte von einem Bereich in einen anderen verwendet wird.


	Einstellung der LED-Helligkeit: Praktische Demonstration der Verwendung von map() zur Anpassung der LED-Helligkeitsstufen, indem Prozentwerte in den PWM-Bereich abgebildet werden.


	Effizientes Programmieren mit millis() und map(): Vorführung effizienter Arduino-Programmierpraktiken durch die Kombination von millis() für nicht-blockierende Zeitmessung und map() für intuitive Wertumwandlung.
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    Video 15: Automatisierung der Pflanzenbewässerung
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Video 15: Automatisierung der Pflanzenbewässerung

Dieses Tutorial behandelt die Verwendung eines Bodenfeuchtigkeitssensors mit Arduino zur Überwachung der Bodenfeuchtigkeit und automatisiert die Bewässerung durch Code- und Hardware-Demonstrationen.


	Grundlagen des Bodenfeuchtigkeitssensors: Einführung in den Bodenfeuchtigkeitssensor, seine Anschlüsse und wie er die Bodenfeuchtigkeit misst.


	Sensor-Arduino-Verkabelung: Schritt-für-Schritt-Anleitung zum Anschließen d