

    
      
          
            
  
SunFounder Elite Explorer Kit

Danke, dass Sie sich für unser Elite Explorer Kit 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







Bitte klicken Sie auf die jeweiligen Links, um das Dokument in Ihrer bevorzugten Sprache aufzurufen.
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Müde von grundlegenden Arduino-Kits mit begrenzten Projekten? Möchten Sie fortgeschrittene IoT-Systeme aufbauen, wissen aber nicht, wo Sie anfangen sollen?

Suchen Sie nicht weiter als das SunFounder Elite Explorer Kit mit dem brandneuen Arduino Uno R4 WiFi!

Das leistungsstarke Arduino Uno R4 WiFi-Board stellt einen großen Fortschritt für die weltweit beliebteste Open-Source-Elektronikplattform dar. Mit seinem 32-Bit-Prozessor, erweitertem Speicher, USB-C und integriertem WiFi/Bluetooth eröffnet R4 unendliche Möglichkeiten.

Unser Elite-Kit entfaltet das volle Potenzial von R4 mit einer umfangreichen Auswahl an Komponenten, um kreative Projekte zu bauen, von Musikmachern bis hin zu Pflanzenmonitoren. Einfache Tutorials lehren Sie die Grundlagen, während geführte Projekte Ihnen ermöglichen, automatisierte Ventilatoren, RFID-Türschlösser und smartphonegesteuerte Roboter zu konstruieren.

Erforschen Sie die Welt des IoT mit WiFi-Webservern, Cloud-Dashboards, MQTT-Netzwerken und mehr. Das Kit verwandelt R4 in ein vielseitiges IoT-Prototyping-Tool, das nur durch Ihre Vorstellungskraft begrenzt ist.

Mit SunFounder wird das Programmieren von Arduino aufgewertet. Das Elite Explorer Kit, kombiniert mit dem bahnbrechenden Uno R4 WiFi, ist die ultimative All-in-One-Lösung, um Arduino zu meistern und fortgeschrittene DIY-Elektronikprojekte zu bauen. Bestellen Sie noch heute und lassen Sie Ihre Kreativität in die Höhe schnellen!
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Erfahren Sie mehr über die Komponenten in Ihrem Kit


Komponentenliste

Bitte überprüfen Sie nach dem Öffnen des Pakets, ob die Anzahl der Komponenten mit der Produktbeschreibung übereinstimmt und ob alle Komponenten in einwandfreiem Zustand sind.


	Komponentenliste






Einführung in die Komponenten

Im Folgenden finden Sie eine Einführung zu jeder Komponente, die das Funktionsprinzip der Komponente und die entsprechenden Projekte enthält.

Grundlegendes



	Arduino Uno R4 WiFi

	Steckbrett

	Widerstand

	Transistor

	Kondensator

	Diode

	Jumperkabel





Chip



	TA6586 - Motorsteuerungs-Chip

	74HC595





Anzeige



	LED

	RGB-LED

	WS2812 RGB 8 LEDs Streifen

	7-Segment-Anzeige

	I2C LCD1602

	OLED-Display-Modul





Ton



	Summer

	Audio-Modul und Lautsprecher





Treiber



	DC-Wasserpumpe

	Gleichstrommotor

	Schrittmotor

	Servomotor

	Relais

	Stromversorgungsmodul





Steuerung



	Knopf

	Potentiometer

	Joystick-Modul

	Tastenfeld

	Infrarotempfänger

	MPR121





Sensor



	Ultraschallmodul

	Bodenfeuchtigkeitsmodul

	Fotowiderstand

	Thermistor

	Neigungsschalter

	PIR-Bewegungssensormodul

	Feuchtigkeitssensor-Modul

	MFRC522-Modul

	GY-87 IMU-Modul









            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Arduino Uno R4 WiFi

Übersicht

Das Arduino UNO R4 WiFi repräsentiert den Höhepunkt von IoT und drahtloser Innovation. Ausgestattet mit der Leistung des RA4M1-Mikrocontrollers von Renesas und weiter verstärkt durch einen ESP32-S3-Koprozessor, wurde dieses Board akribisch entwickelt, um den sich entwickelnden Anforderungen moderner Maker gerecht zu werden. Egal, ob Sie neu in der Arduino-Welt sind oder ein erfahrener Technikenthusiast, das UNO R4 WiFi garantiert erstklassige Leistung und behält dabei das vertraute Formfaktor und die 5 V Betriebsspannung bei.

Das UNO R4 WiFi tritt als Symbol für Konnektivität, Effizienz und Einfallsreichtum weiter in den Arduino-Bereich ein.

[image: ../_images/unor4.jpg]
Hier ist, was das Arduino UNO R4 WiFi bietet:


	Nahtlose Integration in das UNO-Ökosystem: Treu seinem Erbe, garantiert das UNO R4 WiFi Kompatibilität mit dem ikonischen UNO-Formfaktor, Pinout und der 5 V Betriebsspannung. Der Übergang von früheren Versionen ist mühelos, dank des harmonischen Designs und des umfangreichen Arduino-UNO-Ökosystems.


	Leistungsfähiger Speicher und Verarbeitung: Treten Sie in eine Welt schnellerer Berechnungen und komplexer Projekte ein. Das UNO R4 WiFi verfügt nicht nur über erweiterten Speicher, sondern arbeitet auch mit einer dreimal schnelleren Taktfrequenz, um sicherzustellen, dass Ihre Projekte reibungslos und effizient laufen.


	Vielfältige On-Board-Peripheriegeräte: Vom 12-Bit-DAC und CAN-Bus bis hin zu einem OP-Verstärker und einem einzigartigen SWD-Port ist das UNO R4 WiFi mit Funktionen ausgestattet, die Ihre Projekt-Fähigkeiten erhöhen. Tauchen Sie ein in eine Welt unendlicher Möglichkeiten und entfesseln Sie Ihre Kreativität.


	Konnektivität vom Feinsten: Mit integriertem Wi-Fi® und Bluetooth® Low Energy ebnet das UNO R4 WiFi den Weg zum Internet der Dinge. Ob Sie ein Smart-Home-System oder ein interaktives Dashboard erstellen, dieses Board unterstützt Sie dabei.


	Interaktive 12×8 LED-Matrix: Beleuchten Sie Ihre Projekte mit dynamischen Animationen oder Echtzeit-Sensordatenvisualisierung, ohne externe Hardware zu benötigen.


	Fortgeschrittene Sicherheitsmechanismen: Die Fähigkeit des Boards, potenziell schädliche Operationen wie Division durch Null zu erkennen und zu verhindern, sorgt für ein nahtloses Erlebnis. Zusätzlich erhalten Sie durch detailliertes Feedback auf dem seriellen Monitor stets Einblick in den Ablauf.


	Qwiic-Anschluss für schnelles Prototyping: Erweitern Sie Ihren Projektumfang mit dem Qwiic-Anschluss. Mit einer Vielzahl von I2C-kompatiblen Modulen wird das Prototyping zum Kinderspiel.




Treten Sie mit dem Arduino UNO R4 WiFi in die Zukunft des Machens ein. Ob Sie drahtlose Funktionalitäten integrieren, die weite Landschaft des IoT erkunden oder einfach Ihr bestehendes Setup aufrüsten möchten, dieses Board ist der ideale Partner für Ihre bevorstehenden Unternehmungen.

Technische Spezifikationen








	Board

	Name

	Arduino® UNO R4 WiFi





	Mikrocontroller

	Renesas RA4M1 (Arm® Cortex®-M4)



	USB

	USB-C®

	Programmieranschluss



	Pins

	Digitale I/O-Pins

	14



	Pins

	Analoge Eingangspins

	6



	DAC

	1



	PWM-Pins

	6



	Kommunikation

	UART

	Ja, 1x



	I2C

	Ja, 1x



	SPI

	Ja, 1x



	CAN

	Ja 1 CAN-Bus



	Energie

	Betriebsspannung des Schaltkreises

	5 V (ESP32-S3 ist 3.3 V)



	Eingangsspannung (VIN)

	6-24 V



	DC-Strom pro I/O-Pin

	8 mA



	Taktgeschwindigkeit

	Hauptkern                     v

	48 MHz



	ESP32-S3

	bis zu 240 MHz



	Speicher

	RA4M1

	256 kB Flash, 32 kB RAM



	ESP32-S3

	384 kB ROM, 512 kB SRAM



	Abmessungen

	Breite

	68.85 mm



	Länge

	53.34 mm






Pinout

[image: ../_images/unor4_wifi_pinout.png]

	Arduino UNO R4 WiFi Datasheet 


	Arduino UNO R4 WiFi Schematic 


	Arduino UNO R4 WiFi Documentation 


	Arduino UNO R4 WiFi Cheat Sheet 







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Steckbrett

[image: ../_images/breadboard.png]
Ein Steckbrett ist eine Basis für den Prototypenbau in der Elektronik. Ursprünglich bezog sich das Wort auf ein buchstäbliches Brotbrett, ein poliertes Holzstück, das zum Brotschneiden verwendet wurde. In den 1970er Jahren wurde das lötfreie Steckbrett (auch als Steckplatine oder Terminal-Array-Board bekannt) eingeführt, und heute wird der Begriff „Steckbrett“ allgemein für diese verwendet.

Es wird verwendet, um Schaltkreise schnell aufzubauen und zu testen, bevor ein Schaltungsdesign abgeschlossen wird.
Es hat viele Löcher, in die die oben genannten Komponenten wie ICs und Widerstände sowie Jumperkabel eingefügt werden können.
Das Steckbrett ermöglicht es Ihnen, Komponenten leicht einzustecken und zu entfernen.

Das Bild zeigt die innere Struktur eines Steckbretts.
Obwohl diese Löcher auf dem Steckbrett unabhängig voneinander zu sein scheinen, sind sie intern tatsächlich über Metallstreifen miteinander verbunden.

[image: ../_images/breadboard_internal.png]
Wenn Sie mehr über Steckbretter erfahren möchten, schauen Sie hier: How to Use a Breadboard - Science Buddies




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Widerstand

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

Es gibt zwei allgemein verwendete Schaltungssymbole für Widerstände. Normalerweise ist der Widerstandswert darauf markiert. Wenn Sie also diese Symbole in einer Schaltung sehen, steht dies für einen Widerstand.

[image: ../_images/resistor_symbol.png]
Ω ist die Einheit des Widerstands, und größere Einheiten umfassen KΩ, MΩ usw.
Ihre Beziehung kann wie folgt dargestellt werden: 1 MΩ = 1000 KΩ, 1 KΩ = 1000 Ω. Normalerweise ist der Wert des Widerstands darauf markiert.

Bei der Verwendung eines Widerstands müssen wir zuerst seinen Widerstandswert kennen. Hier sind zwei Methoden: Sie können die farbigen Bänder auf dem Widerstand beobachten 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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Häufig verwendet werden 4- und 5-Band-Widerstände, bei denen es 4 bzw. 5 farbige Bänder gibt.

Normalerweise, wenn Sie einen Widerstand erhalten, kann es schwierig sein zu entscheiden, an welchem Ende Sie mit dem Lesen der Farbe beginnen sollen.
Der Tipp ist, dass der Abstand zwischen dem 4. und 5. Band vergleichsweise größer sein wird.

Daher können Sie den Abstand zwischen den beiden farbigen Bändern an einem Ende des Widerstands beobachten;
wenn dieser größer ist als jeder andere Bandabstand, dann können Sie von der gegenüberliegenden Seite lesen.

Lassen Sie uns sehen, wie man den Widerstandswert eines 5-Band-Widerstands wie unten gezeigt liest.

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

Sie können mehr über Widerstände auf Wiki erfahren: Widerstand – Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Resistor].




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Transistor

[image: ../_images/npn_pnp.png]
Ein Transistor ist ein Halbleitergerät, das den Strom durch Strom steuert. Seine Funktion besteht darin, schwache Signale in Signale mit größerer Amplitude zu verstärken und wird auch als kontaktloser Schalter verwendet.

Ein Transistor ist eine dreischichtige Struktur, die aus P-Typ- und N-Typ-Halbleitern besteht. Diese bilden intern drei Regionen. Die dünnere in der Mitte ist die Basisregion; die anderen beiden sind entweder N-Typ oder P-Typ – die kleinere Region mit intensiven Majoritätsträgern ist die Emitterregion, während die andere die Kollektorregion ist. Diese Zusammensetzung ermöglicht es dem Transistor, als Verstärker zu fungieren.
Aus diesen drei Regionen entstehen jeweils drei Pole, die Basis (b), Emitter (e) und Kollektor (c) genannt werden. Sie bilden zwei P-N-Übergänge, nämlich den Emitterübergang und den Kollektorübergang. Die Richtung des Pfeils im Transistorschaltungssymbol gibt die des Emitterübergangs an.


	P-N-Übergang – Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/P-n_junction]




Basierend auf dem Halbleitertyp können Transistoren in zwei Gruppen eingeteilt werden, die NPN- und PNP-Typen. Aus der Abkürzung können wir entnehmen, dass die ersteren aus zwei N-Typ-Halbleitern und einem P-Typ bestehen und dass die letzteren das Gegenteil sind. Siehe die Abbildung unten.


Bemerkung

Der s8550 ist ein PNP-Transistor und der s8050 ist der NPN-Typ. Sie sehen sehr ähnlich aus, und wir müssen sorgfältig prüfen, um ihre Etiketten zu sehen.



[image: ../_images/transistor_symbol.png]
Wenn ein High-Level-Signal durch einen NPN-Transistor fließt, wird er aktiviert. Ein PNP-Typ benötigt jedoch ein Low-Level-Signal zur Steuerung. Beide Transistortypen werden häufig für kontaktlose Schalter verwendet, wie in diesem Experiment.

Stellen Sie den Transistor mit der Etikettenseite zu uns und den Pins nach unten. Die Pins von links nach rechts sind Emitter(e), Basis(b) und Kollektor(c).

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

	S8050 Transistor Datasheet


	S8550 Transistor Datasheet




Beispiel


	Relais (Grundprojekt)


	Aktiver Summer (Grundprojekt)


	Passiver Summer (Grundprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Kondensator

[image: ../_images/103_capacitor.png]
[image: ../_images/10uf_cap.png]
Ein Kondensator, bezieht sich auf die Menge der Ladungsspeicherung unter einer gegebenen Potentialdifferenz, bezeichnet als C, und die internationale Einheit ist Farad (F).
Allgemein gesagt, bewegen sich elektrische Ladungen unter Kraft in einem elektrischen Feld. Wenn sich ein Medium zwischen Leitern befindet, wird die Bewegung der elektrischen Ladungen behindert und die elektrischen Ladungen sammeln sich auf den Leitern an, was zur Ansammlung von elektrischen Ladungen führt.

Die Menge der gespeicherten elektrischen Ladungen wird als Kapazität bezeichnet. Da Kondensatoren eine der am häufigsten verwendeten elektronischen Komponenten in elektronischen Geräten sind, werden sie weit verbreitet in Gleichstromisolierung, Kopplung, Bypass, Filterung, Abstimmkreisen, Energieumwandlung und Steuerungsschaltungen eingesetzt. Kondensatoren werden in Elektrolytkondensatoren, Festkörperkondensatoren usw. unterteilt.

Nach Materialeigenschaften können Kondensatoren unterteilt werden in: Aluminiumelektrolytkondensatoren, Folienkondensatoren, Tantal-Kondensatoren, Keramikkondensatoren, Superkondensatoren usw.

In diesem Kit werden Keramik- und Elektrolytkondensatoren verwendet.


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


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




Auf den Keramikkondensatoren befinden sich 103- oder 104-Etiketten, die den Kapazitätswert darstellen, 103=10x10^3pF, 104=10x10^4pF

Einheitenumrechnung


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




Beispiel


	Taster (Grundprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Diode

Eine Diode ist eine elektronische Komponente mit zwei Elektroden. Sie ermöglicht es dem Strom, nur in eine Richtung zu fließen, was oft als „Gleichrichter“-Funktion bezeichnet wird.
Somit kann eine Diode als elektronische Version eines Rückschlagventils betrachtet werden.

Aufgrund ihrer unidirektionalen Leitfähigkeit wird die Diode in fast allen elektronischen Schaltungen einer gewissen Komplexität verwendet. Sie ist eines der ersten Halbleiterbauelemente und hat ein breites Anwendungsspektrum.

Je nach Einsatzklassifizierung kann sie in Detektor-Dioden, Gleichrichter-Dioden, Begrenzer-Dioden, Spannungsregler-Dioden usw. unterteilt werden.

Gleichrichter-Dioden und Spannungsregler-Dioden sind in diesem Kit enthalten.

Gleichrichter-Diode

[image: ../_images/in4007_diode.png]
[image: ../_images/symbol_rectifier_diode.png]
Eine Gleichrichter-Diode ist eine Halbleiterdiode, die verwendet wird, um Wechselstrom (AC) in Gleichstrom (DC) unter Verwendung der Gleichrichterbrücken-Anwendung zu gleichrichten. Die Alternative der Gleichrichter-Diode durch die Schottky-Barriere wird hauptsächlich in der Digitaltechnik geschätzt. Diese Diode ist in der Lage, Stromwerte zu leiten, die von mA bis zu einigen kA reichen und Spannungen bis zu einigen kV.

Die Gestaltung von Gleichrichter-Dioden kann mit Siliziummaterial erfolgen und sie sind in der Lage, hohe elektrische Stromwerte zu leiten. Diese Dioden sind nicht berühmt, aber es werden noch Ge- oder Galliumarsenid-basierte Halbleiterdioden verwendet. Ge-Dioden haben eine geringere zulässige Rückwärtsspannung sowie eine geringere zulässige Sperrschichttemperatur. Die Ge-Diode hat gegenüber der Si-Diode den Vorteil eines niedrigen Schwellenspannungswerts bei Betrieb in Vorwärtsrichtung.


	1N400x general-purpose diode - Wikipedia




Zener-Diode

Eine Zener-Diode ist eine spezielle Art von Diode, die zuverlässig den Stromfluss „rückwärts“ ermöglicht, wenn eine bestimmte festgelegte Rückwärtsspannung, bekannt als Zener-Spannung, erreicht wird.

Diese Diode ist ein Halbleiterbauelement, das einen sehr hohen Widerstand bis zur kritischen Rückwärtsdurchbruchspannung aufweist. An diesem kritischen Durchbruchpunkt verringert sich der Rückwärts-Widerstand auf einen sehr kleinen Wert, und der Strom steigt, während die Spannung in diesem Bereich mit niedrigem Widerstand konstant bleibt.

[image: ../_images/zener_diode.png]
[image: ../_images/symbol-zener-diode.jpg]

	Zener diode - Wikipedia




Beispiel



	Relais (Grundprojekt)










            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Jumperkabel

Kabel, die zwei Anschlüsse verbinden, werden als Jumperkabel bezeichnet. Es gibt verschiedene Arten von Jumperkabeln. Hier konzentrieren wir uns auf diejenigen, die auf Steckbrettern verwendet werden. Unter anderem werden sie verwendet, um elektrische Signale von irgendeinem Punkt auf dem Steckbrett zu den Ein-/Ausgangspins eines Mikrocontrollers zu übertragen.

Jumperkabel werden eingesteckt, indem ihre „Endanschlüsse“ in die vorgesehenen Steckplätze auf dem Steckbrett eingeführt werden, unter dessen Oberfläche sich einige Reihen paralleler Platten befinden, die die Steckplätze in Gruppen von Reihen oder Spalten verbinden, je nach Bereich. Die „Endanschlüsse“ werden ohne Löten in die bestimmten Steckplätze eingeführt, die in dem spezifischen Prototyp verbunden werden müssen.

Es gibt drei Arten von Jumperkabeln: Weiblich-zu-Weiblich, Männlich-zu-Männlich und Männlich-zu-Weiblich. Der Grund, warum wir es Männlich-zu-Weiblich nennen, liegt daran, dass es an einem Ende eine hervorstehende Spitze sowie ein versenktes weibliches Ende hat. Männlich-zu-Männlich bedeutet, dass beide Seiten männlich sind, und Weiblich-zu-Weiblich bedeutet, dass beide Enden weiblich sind.

[image: ../_images/Jumper_Wires.png]
Mehr als ein Typ von ihnen kann in einem Projekt verwendet werden. Die Farbe der Jumperkabel ist unterschiedlich, aber das bedeutet nicht, dass ihre Funktion entsprechend unterschiedlich ist; es ist nur so gestaltet, um die Verbindung zwischen jedem Schaltkreis besser zu identifizieren.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
TA6586 - Motorsteuerungs-Chip

[image: ../_images/ta6586.png]
TA6586 ist ein monolithischer IC, der für das Ansteuern von bidirektionalen Gleichstrommotoren entwickelt wurde. Er verfügt über zwei Logikeingangspins zur Steuerung der Richtung, vorwärts und rückwärts.
Die Schaltung weist eine gute Störfestigkeit, einen geringen Standby-Strom und einen niedrigen Ausgangssättigungsspannungsabfall auf. Sie hat eine eingebaute Klemmdiode, um den Aufprall der Freisetzung des induktiven Laststroms umzukehren, was sie in der Anwendung beim Antrieb von Relais, Gleichstrommotoren, Schrittmotoren oder beim Schalten von Leistung sicher und zuverlässig macht.
TA6586 eignet sich für Spielzeugfahrzeuge, ferngesteuerte Flugzeugmotoren, automatische Ventilmotoren, elektromagnetische Schlossantriebe, Präzisionsinstrumente und andere Schaltungen.

Merkmale


	Geringer Standby-Strom: ≦2uA


	Breiter Versorgungsspannungsbereich


	Integrierte Bremsfunktion


	Thermischer Abschaltschutz


	Überstrombegrenzung und Kurzschlussschutzfunktion


	DIP8 Pb-freies Gehäuse.




Pin-Funktion

[image: ../_images/ta6586_pin1.png]
[image: ../_images/ta6586_pin.png]
Eingangswahrheitstabelle

[image: ../_images/ta6586_priciple.png]
Beispiel


	Motor (Grundprojekt)


	Wasserpumpe (Grundprojekt)


	Smarter Ventilator (Spaßprojekt)


	Pflanzenmonitor (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
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 Mikrocontrollers einsparen können.
Wenn MR (Pin10) auf hohem Niveau und OE (Pin13) auf niedrigem Niveau ist, werden Daten bei steigender Flanke von SHcp eingegeben und gelangen durch die steigende Flanke von SHcp ins Speicherregister. Wenn die beiden Uhren miteinander verbunden sind, ist das Schieberegister immer einen Impuls früher als das Speicherregister. Im Speicherregister gibt es einen seriellen Schiebeeingangspin (Ds), einen seriellen Ausgangspin (Q) und einen asynchronen Reset-Knopf (niedriges Niveau). Das Speicherregister gibt einen Bus mit parallelen 8-Bit in drei Zuständen aus. Wenn OE aktiviert ist (niedriges Niveau), werden die Daten im Speicherregister auf den Bus ausgegeben.


	74HC595 Datasheet




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


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


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


	MR: Reset-Pin, aktiv bei niedrigem Pegel;


	SHcp: Zeitsequenzeingang des Schieberegisters. Bei steigender Flanke bewegen sich die Daten im Schieberegister sukzessive um ein Bit, d.h. Daten in Q1 bewegen sich nach Q2 usw. Während bei fallender Flanke die Daten im Schieberegister unverändert bleiben.


	STcp: Zeitsequenzeingang des Speicherregisters. Bei steigender Flanke bewegen sich die Daten im Schieberegister in das Speicherregister.


	CE: Ausgangsaktivierungspin, aktiv bei niedrigem Pegel.


	DS: Serieller Dateneingangspin


	VCC: Positive Versorgungsspannung.


	GND: Masse.




Beispiel


	74HC595 (Grundprojekt)


	Digitaler Würfel (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
LED

[image: ../_images/LED.png]
Die Halbleiter-Leuchtdiode ist eine Art von Bauteil, das elektrische Energie durch PN-Übergänge in Lichtenergie umwandeln kann. Nach der Wellenlänge kann sie in Laserdiode, Infrarot-Leuchtdiode und sichtbare Leuchtdiode eingeteilt werden, die üblicherweise als Leuchtdiode (LED) bekannt ist.

Die Diode hat eine unidirektionale Leitfähigkeit, sodass der Stromfluss so erfolgt, wie der Pfeil im Schaltungssymbol der Abbildung anzeigt. Sie können nur die Anode mit positiver Energie und die Kathode mit negativer versorgen. So leuchtet die LED auf.

[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 einen festen Vorwärtsspannungsabfall, daher kann sie nicht direkt mit dem Stromkreis verbunden werden, da die Versorgungsspannung diesen Abfall übertreffen und die LED verbrennen lassen kann. Die Vorwärtsspannung der roten, gelben und grünen LED beträgt 1,8 V und die der weißen 2,6 V. Die meisten LEDs können einen maximalen Strom von 20 mA aushalten, daher müssen wir einen Strombegrenzungswiderstand in Reihe schalten.

Die Formel für den Widerstandswert lautet wie folgt:


R = (Vsupply – VD)/I




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

Hier ist die detaillierte Einführung für die LED: LED - Wikipedia.

Beispiel


	LED-Modul (Grundprojekt)


	Relais (Grundprojekt)


	Lichtempfindliches Array (Spaßprojekt)


	Smarter Ventilator (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
RGB-LED

[image: ../_images/rgb_led.png]
RGB-LEDs emittieren Licht in verschiedenen Farben. Eine RGB-LED verpackt drei LEDs in den Farben Rot, Grün und Blau in eine durchsichtige oder halbdurchsichtige Kunststoffhülle. Sie kann verschiedene Farben anzeigen, indem sie die Eingangsspannung der drei Pins ändert und diese überlagert, was laut Statistik 16.777.216 unterschiedliche Farben erzeugen kann.

[image: ../_images/rgb_light.png]
RGB-LEDs können in gemeinsame Anode und gemeinsame Kathode eingeteilt werden. In diesem Kit wird letztere verwendet. Die gemeinsame Kathode, oder CC, bedeutet, dass die Kathoden der drei LEDs verbunden sind. Nachdem Sie sie mit GND verbunden und die drei Pins eingesteckt haben, leuchtet die LED in der entsprechenden Farbe auf.

Ihr Schaltungssymbol wird wie folgt dargestellt.

[image: ../_images/rgb_symbol.png]
Eine RGB-LED hat 4 Pins: der längste ist GND; die anderen sind Rot, Grün und Blau. Berühren Sie ihre Kunststoffhülle und Sie werden eine Kerbe finden. Der Pin, der der Kerbe am nächsten ist, ist der erste Pin, markiert als Rot, dann GND, Grün und Blau der Reihe nach.

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


	RGB-LED (Grundprojekt)


	HueDial (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
WS2812 RGB 8 LEDs Streifen

[image: ../_images/ws2812b.png]
Der WS2812 RGB 8 LEDs Streifen besteht aus 8 RGB-LEDs.
Nur ein Pin ist erforderlich, um alle LEDs zu steuern. Jede RGB-LED hat einen WS2812-Chip, der unabhängig gesteuert werden kann.
Es kann eine 256-stufige Helligkeitsanzeige realisieren und eine vollständige echte Farbanzeige von 16.777.216 Farben darstellen.
Gleichzeitig enthält der Pixel einen intelligenten digitalen Schnittstellendatenrastsignalformungsverstärkerantriebsschaltkreis, und es ist ein Signalformungsschaltkreis integriert, um effektiv sicherzustellen, dass die Farbhöhe des Pixel-Punktlichts konsistent ist.

Er ist flexibel, kann angedockt, gebogen und nach Belieben geschnitten werden, und die Rückseite ist mit Klebeband ausgestattet, das nach Belieben auf unebenen Oberflächen befestigt werden kann und in engen Räumen installiert werden kann.

Merkmale


	Arbeitsspannung: DC5V


	IC: Ein IC steuert eine RGB-LED


	Verbrauch: 0,3 W pro LED


	Arbeitstemperatur: -15-50


	Farbe: Vollfarb-RGB


	RGB-Typ: 5050RGB (Integrierter IC WS2812B)


	Dicke des Lichtstreifens: 2mm


	Jede LED kann individuell gesteuert werden




WS2812B Einführung


	WS2812B Datasheet




WS2812B ist eine intelligente Steuerungs-LED-Lichtquelle, bei der der Steuerkreis und der RGB-Chip in einem 5050-Komponentenpaket integriert sind. Es beinhaltet intern einen intelligenten digitalen Port-Datenrast- und Signalsignalaufbereitungsverstärkerantriebsschaltkreis. Ebenfalls enthalten ist ein präziser interner Oszillator und ein 12V programmierbarer Konstantstromsteuerungsteil, der effektiv sicherstellt, dass die Pixel-Punktlichtfarbhöhe konsistent ist.

Das Datenübertragungsprotokoll verwendet den einzelnen NZR-Kommunikationsmodus. Nach dem Einschalten des Pixels setzt sich der DIN-Port zurück und empfängt Daten vom Controller, das erste Pixel sammelt die ersten 24 Bit Daten und sendet sie an den internen Datenrast, die anderen Daten, die durch den internen Signalsignalaufbereitungsverstärkerkreis umgeformt wurden, werden über den DO-Port an das nächste Kaskadenpixel gesendet. Nach der Übertragung für jedes Pixel reduziert sich das Signal um 24 Bit. Pixel verwenden die Autoumformungsübertragungstechnologie, so dass die Anzahl der Pixelkaskaden nicht durch die Signalübertragung begrenzt wird, sondern nur von der Geschwindigkeit der Signalübertragung abhängt.

LED mit niedriger Ansteuerspannung, Umweltschutz und Energieeinsparung, hohe Helligkeit, große Streuwinkel, gute Konsistenz, geringe Leistung, lange Lebensdauer und andere Vorteile. Der in LED integrierte Steuerchip vereinfacht den Schaltkreis, reduziert das Volumen und erleichtert die Installation.

Beispiel


	WS2812 RGB-LED-Streifen (Grundprojekt)


	CherryLight (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
7-Segment-Anzeige

[image: ../_images/7-seg.jpg]
Eine 7-Segment-Anzeige ist eine 8-förmige Komponente, die 7 LEDs umfasst. Jede LED wird als Segment bezeichnet - wenn sie aktiviert wird, bildet jedes Segment einen Teil einer anzuzeigenden 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 Kit verwenden wir die 7-Segment-Anzeige mit gemeinsamer Kathode. Hier ist das elektronische Symbol.

[image: ../_images/segment_cathode.png]
Jede der LEDs in der Anzeige erhält ein positionelles Segment mit einem ihrer Anschlusspins, der 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. Indem die entsprechenden Pins der LED-Segmente in einer bestimmten Reihenfolge in Vorwärtsrichtung polarisiert werden, leuchten einige Segmente auf und andere bleiben dunkel, sodass 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 angezeigt werden; (DP) GFEDCBA bezieht sich auf das entsprechende LED-Set auf 0 oder 1, zum Beispiel bedeutet 00111111, dass DP und G auf 0 gesetzt sind, während die anderen auf 1 gesetzt 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


	7-Segment-Anzeige (Grundprojekt)


	74HC595 (Grundprojekt)


	Digitaler Würfel (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
I2C LCD1602

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

	GND: Masse


	VCC: Spannungsversorgung, 5V.


	SDA: Serielle Datenleitung. Verbinden mit VCC über einen Pullup-Widerstand.


	SCL: Serielle Taktleitung. Verbinden mit VCC über einen Pullup-Widerstand.




Wie wir alle wissen, bereichern LCDs und andere Anzeigen zwar die Mensch-Maschine-Interaktion, teilen aber eine gemeinsame Schwäche. Wenn sie mit einem Controller verbunden sind, belegen sie mehrere IOs des Controllers, der nicht so viele externe Ports hat. Dies beschränkt auch andere Funktionen des Controllers.

Daher wurde das LCD1602 mit einem I2C-Modul entwickelt, um dieses Problem zu lösen. Das I2C-Modul hat einen eingebauten PCF8574 I2C-Chip, der I2C-Serien-Daten in parallele Daten für das LCD-Display umwandelt.


	PCF8574 Datasheet




I2C-Adresse

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

Nehmen wir die Standardadresse von 0x27 als Beispiel, kann die Geräteadresse geändert werden, indem die A0/A1/A2-Pads kurzgeschlossen werden; im Standardzustand ist A0/A1/A2 1, und wenn das Pad kurzgeschlossen wird, ist A0/A1/A2 0.

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

Die Hintergrundbeleuchtung kann durch einen Jumper aktiviert werden, entfernen Sie den Jumper, um die Hintergrundbeleuchtung zu deaktivieren. Das blaue Potentiometer auf der Rückseite wird verwendet, um den Kontrast (das Verhältnis der Helligkeit zwischen dem hellsten Weiß und dem dunkelsten Schwarz) einzustellen.

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

	Kurzschlusskappe: Die Hintergrundbeleuchtung kann durch diese Kappe aktiviert werden, entfernen Sie diese Kappe, um die Hintergrundbeleuchtung zu deaktivieren.


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




Beispiel


	I2C LCD1602 (Grundprojekt)


	Ultraschall (Grundprojekt)


	Pflanzenmonitor (Spaßprojekt)


	SPIEL - Zahl Erraten (Spaßprojekt)


	Bluetooth-Nachrichtenbox (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
OLED-Display-Modul

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

Einführung

Ein OLED-Display (Organic Light-Emitting Diode) ist ein Gerät, das Texte, Grafiken und Bilder auf einem dünnen und flexiblen Bildschirm anzeigen kann, indem es organische Materialien verwendet, die Licht abgeben, wenn ein elektrischer Strom angelegt wird.

Der Hauptvorteil eines OLED-Displays besteht darin, dass es sein eigenes Licht emittiert und keine andere Hintergrundlichtquelle benötigt. Dadurch haben OLED-Displays oft einen besseren Kontrast, eine bessere Helligkeit und Blickwinkel im Vergleich zu LCD-Displays.

Ein weiteres wichtiges Merkmal von OLED-Displays ist die tiefe Schwarzstufe. Da jeder Pixel in einem OLED-Display sein eigenes Licht emittiert, kann zur Erzeugung der schwarzen Farbe der einzelne Pixel ausgeschaltet werden.

Aufgrund des geringeren Stromverbrauchs (nur beleuchtete Pixel verbrauchen Strom) sind OLED-Displays auch bei batteriebetriebenen Geräten wie Smartwatches, Gesundheitstrackern und anderen Wearables beliebt.



Prinzip

Ein OLED-Display-Modul besteht aus einem OLED-Panel und einem OLED-Treiberchip, der auf der Rückseite des Moduls montiert ist. Das OLED-Panel besteht aus vielen kleinen Pixeln, die unterschiedliche Lichtfarben erzeugen können. Jeder Pixel besteht aus mehreren Schichten organischer Materialien, die zwischen zwei Elektroden (Anode und Kathode) eingeschlossen sind. Wenn elektrischer Strom durch die Elektroden fließt, emittieren die organischen Materialien Licht unterschiedlicher Wellenlängen, abhängig von ihrer Zusammensetzung.

Der OLED-Treiberchip ist ein Chip, der die Pixel des OLED-Panels über ein seriellen Kommunikationsprotokoll namens I2C (Inter-Integrated Circuit) steuern kann.

Der OLED-Treiberchip wandelt die Signale vom Arduino in Befehle für das OLED-Panel um. Der Arduino kann Daten an den OLED-Treiberchip senden, indem er eine Bibliothek verwendet, die das I2C-Protokoll steuern kann. Eine solche Bibliothek ist die Adafruit SSD1306-Bibliothek. Mit dieser Bibliothek können Sie das OLED-Displaymodul initialisieren, die Helligkeitsstufe einstellen, Texte, Grafiken oder Bilder ausgeben usw.

Beispiel


	OLED (Grundprojekt)


	SPIEL - Pong (Spaßprojekt)


	WeatherTime Bildschirm (IoT-Projekt)








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Summer

[image: ../_images/buzzer1.png]
Als eine Art elektronischer Summer mit integrierter Struktur werden Summer, die mit Gleichstrom versorgt werden, häufig in Computern, Druckern, Fotokopierern, Alarmanlagen, elektronischem Spielzeug, Automobil-Elektronikgeräten, Telefonen, Zeitgebern und anderen elektronischen Produkten oder Sprachgeräten eingesetzt.

Summer können in aktive und passive Typen unterteilt werden (siehe das folgende Bild). Drehen Sie den Summer so, dass seine Pins nach oben zeigen, und der Summer mit einer grünen Platine ist ein passiver Summer, während derjenige, der mit schwarzem Klebeband umhüllt ist, ein aktiver ist.

[image: ../_images/buzzer2.png]
Der Unterschied zwischen einem aktiven und einem passiven Summer:

Ein aktiver Summer hat eine eingebaute Oszillationsquelle, daher erzeugt er Töne, wenn er mit Strom versorgt wird. Ein passiver Summer hat jedoch keine solche Quelle, daher wird er nicht piepen, wenn Gleichstromsignale verwendet werden; stattdessen benötigen Sie Quadratwellen mit einer Frequenz zwischen 2K und 5K, um ihn zu betreiben. Der aktive Summer ist oft teurer als der passive aufgrund mehrerer eingebauter Oszillationsschaltungen.

Das Folgende ist das elektrische Symbol eines Summers. Er hat zwei Pins mit positiven und negativen Polen. Ein + auf der Oberfläche repräsentiert den Anodenpol und der andere ist der Kathodenpol.

[image: ../_images/buzzer_symbol.png]
Sie können die Pins des Summers überprüfen, der längere ist der Anodenpol und der kürzere der Kathodenpol. Bitte verwechseln Sie diese nicht beim Anschließen, sonst wird der Summer keinen Ton erzeugen.

Buzzer - Wikipedia

Beispiel


	Aktiver Summer (Grundprojekt)


	Passiver Summer (Grundprojekt)


	Zugangskontrollsystem (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Audio-Modul und Lautsprecher

Audioverstärker-Modul

[image: ../_images/audio_module.jpg]
Das Audioverstärker-Modul enthält einen HXJ8002-Audioleistungsverstärker-Chip. Dieser Chip ist ein Leistungsverstärker mit niedriger Stromversorgung, der 3W durchschnittliche Audioleistung für eine 3Ω BTL-Last mit geringer harmonischer Verzerrung (unter 10% Schwellenverzerrung bei 1KHz) von einer 5V DC-Stromquelle liefern kann. Dieser Chip kann Audiosignale ohne Kopplungskondensatoren oder Bootstrap-Kondensatoren verstärken.

Das Modul kann mit einer 2,0V bis 5,5V DC Stromquelle mit 10mA Betriebsstrom (0,6uA für typischen Standby-Strom) betrieben werden und erzeugt einen kraftvollen verstärkten Klang in einen 3Ω, 4Ω oder 8Ω Impedanzlautsprecher. Dieses Modul verfügt über eine verbesserte Pop- und Klickschaltung zur deutlichen Reduzierung des Übergangsgeräusches beim Ein- und Ausschalten. Die kleine Größe neben hoher Effizienz und niedriger Stromversorgung machen es weit verbreitet in tragbaren und batteriebetriebenen Projekten und Mikrocontrollern einsetzbar.


	IC: HXJ8002


	Eingangsspannung: 2V ~ 5.5V


	Standby-Modus Strom: 0.6uA (typischer Wert)


	Ausgangsleistung: 3W (3Ω Last), 2.5W (4Ω Last), 1.5W (8Ω Last)


	Ausgangslautsprecherimpedanz: 3Ω, 4Ω, 8Ω


	Größe: 19.8mm x 14.2mm




Lautsprecher

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

	Größe: 20x30x7mm


	Impedanz: 8ohm


	Nennleistung: 1.5W


	Maximale Eingangsleistung: 2.0W


	Kabellänge: 10cm




[image: ../_images/2030_speaker.png]
Die Größentabelle ist wie folgt:


	2030 Lautsprecher-Datenblatt [https://github.com/sunfounder/sf-pdf/raw/master/datasheet/2030-speaker-datasheet.pdf]




Beispiel


	Audio-Modul und Lautsprecher (Grundprojekt)


	Willkommen (Spaßprojekt)


	Obstklavier (Spaßprojekt)


	Digital-Analog-Wandler (DAC)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
DC-Wasserpumpe

[image: ../_images/pump.png]
Diese Pumpe funktioniert im Wesentlichen wie ein Gleichstrommotor, der mit einer Spannung von 3V und einem Strom von 100mA betrieben wird. Bei Stromzufuhr saugt die Pumpe Wasser von unten in ihr Kunststoffgehäuse ein und stößt es aus dem Auslassrohr aus. Sie muss immer in Wasser eingetaucht sein, um ordnungsgemäß zu funktionieren. Eine Umkehrung der Polarität macht sie nicht zu einem Wassereinzugsgerät; sie pumpt lediglich Wasser aus!

Sie eignet sich hervorragend für Anfänger, um ein Springbrunnen- oder Pflanzenbewässerungsprojekt mit dieser Tauchpumpe zu realisieren, da sie unglaublich benutzerfreundlich ist!

Merkmale


	Spannungsbereich: DC 3 ~ 4,5V


	Betriebsstrom: 120 ~ 180mA


	Leistung: 0,36 ~ 0,91W


	Maximale Förderhöhe: 0,35 ~ 0,55M


	Maximale Fördermenge: 80 ~ 100 L/H


	Dauerbetriebsleben: 100 Stunden


	Wasserdichtigkeitsgrad: IP68


	Antriebsmodus: DC, magnetischer Antrieb


	Material: Technischer Kunststoff


	Außendurchmesser des Auslasses: 7,8 mm


	Innendurchmesser des Auslasses: 6,5 mm


	Es ist eine Tauchpumpe und sollte auch so verwendet werden. Sie neigt dazu, zu überhitzen, weshalb es ein Risiko einer Überhitzung gibt, wenn Sie sie ungetaucht einschalten.


	Sie kommt mit einem 25 cm langen männlichen Kabel, das eine einfache Einführung in ein Steckbrett ermöglicht.




Beispiel


	Wasserpumpe (Grundprojekt)


	Pflanzenmonitor (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Gleichstrommotor

[image: ../_images/motor.jpeg]
Dies ist ein 3V Gleichstrommotor. Wenn Sie an jeden der 2 Anschlüsse ein hohes und ein niedriges Niveau anlegen, wird er sich drehen.


	Länge: 25mm


	Durchmesser: 21mm


	Wellendurchmesser: 2mm


	Wellenlänge: 8mm


	Spannung: 3-6V


	Strom: 0,35-0,4A


	Geschwindigkeit bei 3V: 19000 U/min (Umdrehungen pro Minute)


	Gewicht: Ungefähr 14g (für eine Einheit)




Ein Gleichstrommotor ist ein kontinuierlicher Aktuator, der elektrische Energie in mechanische Energie umwandelt. Gleichstrommotoren sorgen dafür, dass rotierende Pumpen, Ventilatoren, Kompressoren, Impeller und andere Geräte durch kontinuierliche Winkelrotation funktionieren.

Ein Gleichstrommotor besteht aus zwei Teilen, dem festen Teil des Motors, der als Stator bezeichnet wird, und dem inneren Teil des Motors, der als Rotor (oder Anker eines Gleichstrommotors) bezeichnet wird und sich dreht, um Bewegung zu erzeugen.
Der Schlüssel zur Erzeugung von Bewegung ist es, den Anker innerhalb des Magnetfeldes des Permanentmagneten zu positionieren (dessen Feld sich vom Nordpol zum Südpol erstreckt). Die Wechselwirkung des Magnetfeldes und der bewegten geladenen Partikel (der stromführende Draht erzeugt das Magnetfeld) erzeugt das Drehmoment, das den Anker dreht.

[image: ../_images/motor_sche.png]
Der Strom fließt vom positiven Pol der Batterie durch den Schaltkreis, über die Kupferbürsten zum Kommutator und dann zum Anker.
Aber wegen der zwei Lücken im Kommutator kehrt dieser Fluss auf halbem Weg jeder vollständigen Drehung um.
Diese kontinuierliche Umkehr wandelt die Gleichstromleistung der Batterie im Wesentlichen in Wechselstrom um, wodurch der Anker das Drehmoment in der richtigen Richtung zur richtigen Zeit erfährt, um die Rotation aufrechtzuerhalten.

Beispiel


	Motor (Grundprojekt)


	Smarter Ventilator (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Schrittmotor

[image: ../_images/stepper_motor2.jpeg]
Schrittmotoren können aufgrund ihres einzigartigen Designs ohne Rückkopplungsmechanismen mit hoher Genauigkeit gesteuert werden. Die Welle eines Schrittmotors, die mit einer Serie von Magneten ausgestattet ist, wird von einer Serie elektromagnetischer Spulen gesteuert, die in einer bestimmten Abfolge positiv und negativ geladen sind und ihn präzise vorwärts oder rückwärts in kleinen „Schritten“ bewegen.

Prinzip

Es gibt zwei Arten von Schrittmotoren, Unipolare und Bipolare, und es ist sehr wichtig zu wissen, mit welchem Typ man arbeitet. In diesem Experiment werden wir einen Unipolaren Schrittmotor verwenden.

Der Schrittmotor ist ein vierphasiger Motor, der eine Unipolar-Gleichstromversorgung verwendet. Solange man alle Phasenwicklungen des Motors mit einer angemessenen zeitlichen Abfolge elektrifiziert, kann man ihn schrittweise drehen lassen. Das Schaltbild eines vierphasigen reaktiven Schrittmotors:

[image: ../_images/stepper_motor3.png]
In der Abbildung, in der Mitte des Motors, ist ein Rotor - ein zahnradförmiger Permanentmagnet. Um den Rotor herum, von 0 bis 5, sind Zähne. Dann weiter außen gibt es 8 Magnetpole, wobei jeweils zwei gegenüberliegende durch Spulenwicklung verbunden sind. So bilden sie vier Paare von A bis D, was als Phase bezeichnet wird. Es hat vier Anschlussdrähte, die mit den Schaltern SA, SB, SC und SD verbunden werden. Daher sind die vier Phasen im Schaltkreis parallel und die zwei Magnetpole in einer Phase sind in Serie.

So funktioniert ein 4-Phasen-Schrittmotor:

Am Anfang ist Schalter SB eingeschaltet, Schalter SA, SC und SD sind ausgeschaltet, und B-Phasen-Magnetpole sind mit Zahn 0 und 3 des Rotors ausgerichtet. Gleichzeitig erzeugen Zahn 1 und 4 versetzte Zähne mit den C- und D-Phasenpolen. Zahn 2 und 5 erzeugen versetzte Zähne mit den D- und A-Phasenpolen. Wenn Schalter SC eingeschaltet ist, Schalter SB, SA und SD sind ausgeschaltet, dreht sich der Rotor unter dem Magnetfeld der C-Phasenwicklung und dem zwischen Zahn 1 und 4. Dann richten sich Zahn 1 und 4 mit den Magnetpolen der C-Phasenwicklung aus. Während Zahn 0 und 3 versetzte Zähne mit den A- und B-Phasenpolen erzeugen und Zahn 2 und 5 versetzte Zähne mit den Magnetpolen der A- und D-Phasenpolen. Die ähnliche Situation setzt sich fort. Erregen Sie die A-, B-, C- und D-Phasen der Reihe nach, und der Rotor dreht sich in der Reihenfolge A, B, C und D.

Der vierphasige Schrittmotor hat drei Betriebsmodi: Einzelschritt-Vierer-Schritt, Doppelschritt-Vierer-Schritt und Achterschritt. Der Schrittwinkel für den Einzelschritt-Vierer-Schritt und Doppelschritt-Vierer-Schritt sind gleich, aber das Antriebsmoment für den Einzelschritt-Vierer-Schritt ist kleiner. Der Schrittwinkel des Achterschritts ist halb so groß wie der des Einzelschritt-Vierer-Schritts und Doppelschritt-Vierer-Schritts. Daher kann der Achterschritt-Betriebsmodus ein hohes Antriebsmoment beibehalten und die Steuerungsgenauigkeit verbessern. In diesem Experiment lassen wir den Schrittmotor im Achterschritt-Modus arbeiten.

ULN2003-Modul

[image: ../_images/uln2003.png]
Um den Motor im Schaltkreis zu verwenden, muss eine Treiberplatine verwendet werden. Schrittmotor-Treiber-ULN2003 ist ein 7-Kanal-Inverterschaltkreis. Das heißt, wenn das Eingangsende auf hohem Niveau ist, ist das Ausgangsende des ULN2003 auf niedrigem Niveau und umgekehrt. Wenn wir hohes Niveau an IN1 liefern und niedriges Niveau an IN2, IN3 und IN4, dann ist das Ausgangsende OUT1 auf niedrigem Niveau und alle anderen Ausgangsenden sind auf hohem Niveau. So leuchtet D1 auf, Schalter SA ist eingeschaltet und der Schrittmotor dreht sich einen Schritt. Der ähnliche Fall wiederholt sich immer wieder. Geben Sie dem Schrittmotor also eine bestimmte zeitliche Abfolge, und er wird schrittweise rotieren. Der ULN2003 wird hier verwendet, um bestimmte zeitliche Abfolgen für den Schrittmotor bereitzustellen.

Beispiel


	Schrittmotor (Grundprojekt)


	Zugangskontrollsystem (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Servomotor

[image: ../_images/servo.png]
Ein Servomotor besteht im Allgemeinen aus den folgenden Teilen: Gehäuse, Welle, Getriebesystem, Potentiometer, Gleichstrommotor und eingebettetes Board.

So funktioniert es: Der Mikrocontroller sendet PWM-Signale an den Servo, und dann empfängt das eingebettete Board im Servo die Signale über den Signaleingang und steuert den Motor im Inneren zur Drehung. Infolgedessen treibt der Motor das Getriebesystem an und motiviert dann die Welle nach der Verzögerung. Die Welle und das Potentiometer des Servos sind miteinander verbunden. Wenn sich die Welle dreht, treibt sie das Potentiometer an, sodass das Potentiometer ein Spannungssignal an das eingebettete Board ausgibt. Dann bestimmt das Board die Drehrichtung und -geschwindigkeit basierend auf der aktuellen Position, sodass es genau an der definierten Position stoppen und dort halten kann.

[image: ../_images/servo_internal.png]
Der Winkel wird durch die Dauer eines Impulses bestimmt, der auf den Steuerdraht aufgebracht wird. Dies wird als Pulsbreitenmodulation bezeichnet. Der Servo erwartet alle 20 ms einen Impuls. Die Länge des Impulses bestimmt, wie weit der Motor dreht. Zum Beispiel bewirkt ein 1,5 ms langer Impuls, dass der Motor in die 90-Grad-Position (Neutrale Position) dreht.
Wenn ein Impuls an einen Servo gesendet wird, der kürzer als 1,5 ms ist, dreht sich der Servo in eine Position und hält seine Ausgangswelle um eine bestimmte Anzahl von Grad gegen den Uhrzeigersinn vom Neutralpunkt. Wenn der Impuls breiter als 1,5 ms ist, tritt das Gegenteil ein. Die minimale Breite und die maximale Breite des Impulses, der den Servo anweist, sich in eine gültige Position zu drehen, sind Funktionen jedes Servos. Im Allgemeinen wird der minimale Impuls etwa 0,5 ms breit und der maximale Impuls 2,5 ms breit sein.

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


	Servo (Grundprojekt)


	Smarter Mülleimer (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Relais

[image: ../_images/relay_pic.png]
Wie wir vielleicht wissen, ist ein Relais ein Gerät, das dazu dient, eine Verbindung zwischen zwei oder mehr Punkten oder Geräten als Reaktion auf das angelegte Eingangssignal herzustellen. Mit anderen Worten, Relais bieten eine Isolierung zwischen dem Controller und dem Gerät, da Geräte sowohl mit Wechselstrom als auch mit Gleichstrom betrieben werden können. Sie erhalten jedoch Signale von einem Mikrocontroller, der mit Gleichstrom arbeitet, und benötigen daher ein Relais, um die Lücke zu überbrücken. Relais sind äußerst nützlich, wenn Sie eine große Menge an Strom oder Spannung mit einem kleinen elektrischen Signal steuern müssen.

Es gibt 5 Teile in jedem Relais:

[image: ../_images/relay142.jpeg]
Electromagnet - Er besteht aus einem Eisenkern, der von Spulen umwickelt ist. Wenn Strom hindurchfließt, wird er magnetisch. Daher wird er Elektromagnet genannt.

Armature - Der bewegliche magnetische Streifen wird als Anker bezeichnet. Wenn Strom durch ihn fließt, wird die Spule energisiert und erzeugt ein Magnetfeld, das verwendet wird, um die normalerweise offenen (N/O) oder normalerweise geschlossenen (N/C) Kontakte herzustellen oder zu unterbrechen. Und der Anker kann mit Gleichstrom (DC) sowie Wechselstrom (AC) bewegt werden.

Spring - Wenn kein Strom durch die Spule am Elektromagneten fließt, zieht die Feder den Anker weg, sodass der Stromkreis nicht geschlossen werden kann.

Satz elektrischer contacts - Es gibt zwei Kontaktstellen:


	Normalerweise offen - verbunden, wenn das Relais aktiviert ist, und getrennt, wenn es inaktiv ist.


	Normalerweise geschlossen - nicht verbunden, wenn das Relais aktiviert ist, und verbunden, wenn es inaktiv ist.




Molded frame - Relais sind zum Schutz mit Kunststoff überzogen.

Das Funktionsprinzip eines Relais ist einfach. Wenn Strom an das Relais geliefert wird, beginnt der Strom durch die Steuerspule zu fließen; als Ergebnis beginnt der Elektromagnet sich zu aktivieren. Dann wird der Anker zur Spule gezogen und zieht den beweglichen Kontakt nach unten, wodurch er sich mit den normalerweise offenen Kontakten verbindet. So wird der Stromkreis mit der Last aktiviert. Das Unterbrechen des Stromkreises wäre ein ähnlicher Fall, da der bewegliche Kontakt unter der Kraft der Feder zu den normalerweise geschlossenen Kontakten gezogen wird. Auf diese Weise kann das Ein- und Ausschalten des Relais den Zustand eines Lastkreises steuern.

Beispiel


	Relais (Grundprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Stromversorgungsmodul


Bemerkung

Um den Akku des Stromversorgungsmodul zu schonen, laden Sie ihn bitte vor dem ersten Gebrauch vollständig auf.



Wenn wir einen großen Strom benötigen, um eine Komponente zu betreiben, kann dies die normale Arbeit des Arduino UNO-Boards stark beeinträchtigen. Daher versorgen wir die Komponente separat mit diesem Modul, um sie sicher und stabil laufen zu lassen.

Sie können es einfach in das Steckbrett stecken, um Strom zu liefern. Es bietet eine Spannung von 3,3V und 5V, und Sie können entweder über eine mitgelieferte Jumperkappe verbinden.

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

Merkmale und Spezifikationen


	Stromversorgungseingang: USB Typ-C, 5V


	Ausgangsspannung: 5V, 3.3V (einstellbar über Jumper. 0V, 3.3V und 5V Konfiguration)


	Ausgangsstrom: 5V/1,5A, 3,3V/1A


	Ein-Aus-Schalter verfügbar


	Zwei unabhängige Kanäle


	Onboard-Berg-Männchen-Header für GND, 5V, 3.3V Ausgang


	USB (Typ-C) Ausgang verfügbar


	USB (Typ-A) Eingang verfügbar


	An Bord LED: Ladeanzeige CHG, Betriebsanzeige PWR


	Akku: 3,7V 14500 Lithium-Ionen-Akku, 500mAh


	Abmessungen: 52mm x 32mm (L x B)




Beispiel


	Motor (Grundprojekt)


	Wasserpumpe (Grundprojekt)


	Schrittmotor (Grundprojekt)


	Smarter Ventilator (Spaßprojekt)


	Pflanzenmonitor (Spaßprojekt)


	Zugangskontrollsystem (Spaßprojekt)


	SPIEL - Pong (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Knopf

[image: ../_images/button.png]
Knöpfe sind eine gängige Komponente zur Steuerung elektronischer Geräte. Sie werden meist als Schalter verwendet, um Stromkreise zu schließen oder zu unterbrechen. Obwohl es Knöpfe in verschiedenen Größen und Formen gibt, wird hier ein 6mm Mini-Knopf verwendet, wie in den folgenden Bildern gezeigt.
Pin 1 ist mit Pin 2 und Pin 3 mit Pin 4 verbunden. Sie müssen also entweder Pin 1 mit Pin 3 oder Pin 2 mit Pin 4 verbinden.

Das Folgende ist die innere Struktur eines Knopfes. Das Symbol unten rechts wird üblicherweise verwendet, um einen Knopf in Schaltungen darzustellen.

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

[image: ../_images/button2.png]
In diesem Kit bieten wir zwei Arten von Knöpfen an. Der zuvor erwähnte ist ein kleiner Knopf, und es gibt auch einen großen Knopf. Sie haben dasselbe Prinzip, unterscheiden sich jedoch in der Größe.

[image: ../_images/button3.png]
Beispiel


	Taster (Grundprojekt)


	Digitaler Würfel (Spaßprojekt)


	Smarter Ventilator (Spaßprojekt)


	SPIEL - Pong (Spaßprojekt)


	Cloud-Anrufsystem mit MQTT (IoT-Projekt)


	Tastatursteuerung







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Potentiometer

[image: ../_images/potentiometer.png]
Ein Potentiometer ist ebenfalls eine Widerstandskomponente mit 3 Anschlüssen, und sein Widerstandswert kann gemäß einer regelmäßigen Variation eingestellt werden.

Potentiometer gibt es in verschiedenen Formen, Größen und Werten, aber sie haben alle folgende Gemeinsamkeiten:


	Sie haben drei Anschlüsse (oder Verbindungspunkte).


	Sie haben einen Knopf, eine Schraube oder einen Schieber, der bewegt werden kann, um den Widerstand zwischen dem mittleren Anschluss und einem der beiden äußeren Anschlüsse zu variieren.


	Der Widerstand zwischen dem mittleren Anschluss und einem der beiden 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 Schaltungssymbol eines Potentiometers.

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


	Dient als Spannungsteiler


Ein Potentiometer ist ein kontinuierlich einstellbarer Widerstand. Wenn Sie die Welle oder den Schiebegriff des Potentiometers einstellen, wird der bewegliche Kontakt auf dem Widerstand gleiten. In diesem Moment kann eine Spannung ausgegeben werden, abhängig von der Spannung, die an das Potentiometer angelegt wird, und dem Winkel, den der bewegliche Arm gedreht hat, oder dem Weg, den er zurückgelegt hat.






	Dient als Rheostat


Wenn das Potentiometer als Rheostat verwendet wird, verbinden Sie den mittleren Pin und einen der anderen 2 Pins im Schaltkreis. So können Sie einen stufenlos und kontinuierlich veränderten Widerstandswert innerhalb des Weges des beweglichen Kontakts erhalten.






	Dient als Stromregler


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








Wenn Sie mehr über Potentiometer erfahren möchten, siehe: Potentiometer - Wikipedia.

Beispiel


	Potentiometer (Grundprojekt)


	HueDial (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Joystick-Modul

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

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

Um die Position 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


	Joystick-Modul (Grundprojekt)


	SPIEL - Snake (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Tastenfeld

Ein Tastenfeld ist ein rechteckiges Array aus 12 oder 16 OFF-(ON)-Tasten.
Ihre Kontakte sind über einen Header zugänglich, der für die Verbindung mit einem Flachbandkabel oder das Einsetzen in eine gedruckte Schaltplatine geeignet ist.
Bei einigen Tastenfeldern verbindet jede Taste mit einem separaten Kontakt im Header, während alle Tasten eine gemeinsame Masse teilen.

[image: ../_images/keypad314.png]
Häufiger sind die Tasten matrixcodiert, was bedeutet, dass jede von ihnen ein einzigartiges Paar von Leitern in einer Matrix überbrückt.
Diese Konfiguration eignet sich für das Abfragen durch einen Mikrocontroller, der so programmiert werden kann, dass er nacheinander einen Ausgangsimpuls an jede der vier horizontalen Leitungen sendet.
Während jedes Impulses überprüft er die verbleibenden vier vertikalen Leitungen der Reihe nach, um festzustellen, welche davon, wenn überhaupt, ein Signal trägt.
Pull-up- oder Pull-down-Widerstände sollten zu den Eingangsleitungen hinzugefügt werden, um ein unvorhersehbares Verhalten der Eingänge des Mikrocontrollers zu verhindern, wenn kein Signal vorhanden ist.

Beispiel


	Tastenfeld (Grundprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Infrarotempfänger


IR-Empfänger

[image: ../_images/infrared-receiver_01.png]

	S: Signalausgang


	+: VCC


	-: GND




SL838 ist ein kleiner Empfänger für Infrarot-Fernsteuerungssysteme. Er enthält eine schnelle und hochempfindliche Fotodiode und einen Vorverstärker und ist mit Epoxidharz verpackt, um einen Infrarotfilter zu bilden. Sein Hauptvorteil ist, dass er auch in gestörter Umgebung zuverlässig funktioniert.

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


	Kann für Fernbedienungen verwendet werden


	Breiter Betriebsspannungsbereich: 2,7~5V


	Interner Filter für PCM-Frequenz


	TTL- und CMOS-Kompatibilität


	Starke Störfestigkeit


	RoHS-konform






Fernbedienung

[image: ../_images/infrared-receiver_02.jpeg]
Dies ist eine Mini-Dünn-Infrarot-Fernbedienung mit 21 Funktionstasten und einer Übertragungsdistanz von bis zu 8 Metern, die sich für die Bedienung einer Vielzahl von Geräten 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 Mal




Beispiel


	Infrarot-Empfänger (Grundprojekt)


	SPIEL - Zahl Erraten (Spaßprojekt)








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
MPR121

[image: ../_images/mpr121.png]

	3.3V: Stromversorgung


	IRQ: Open-Collector-Interrupt-Ausgangspin, aktiv niedrig


	SCL: I2C-Takt


	SDA: I2C-Daten


	ADD: I2C-Adressauswahl-Eingangspin. Verbindet man den ADDR-Pin mit der VSS-, VDD-, SDA- oder SCL-Leitung, ergeben sich die I2C-Adressen 0x5A, 0x5B, 0x5C und 0x5D


	GND: Masse


	0~11: Elektrode 0~11, Elektrode ist ein Berührungssensor. Typischerweise können Elektroden einfach ein Stück Metall oder ein Draht sein. Manchmal können jedoch die Länge des Drahtes oder das Material, auf dem die Elektrode liegt, das Auslösen des Sensors erschweren. Aus diesem Grund ermöglicht der MPR121, zu konfigurieren, was erforderlich ist, um eine Elektrode auszulösen und wieder zu deaktivieren.




ÜBERSICHT MPR121

Der MPR121 ist der Nachfolger des kapazitiven Touchsensor-Controllers nach der Erstveröffentlichung der MPR03x-Serie. Der MPR121 verfügt über erhöhte interne Intelligenz, einige der wichtigen Ergänzungen umfassen eine erhöhte Elektrodenanzahl, eine hardwarekonfigurierbare I2C-Adresse, ein erweitertes Filtersystem mit Entprellung und völlig unabhängige Elektroden mit eingebauter Auto-Konfiguration. Das Gerät verfügt auch über einen 13. simulierten Sensor-Kanal, der für die Näherungserkennung mittels multiplexierter Sensoreingänge gewidmet ist.


	MPR121 Datasheet




Merkmale


	
	Niedriger Stromverbrauch
	
	1,71 V bis 3,6 V Betriebsspannung


	29 μA Versorgungsstrom bei 16 ms Abtastintervall


	3 μA Strom im Stoppmodus










	
	12 Kapazitätssensoreingänge
	
	8 Eingänge sind multifunktional für LED-Treiber und GPIO










	
	Komplette Berührungserkennung
	
	Auto-Konfiguration für jeden Sensoreingang


	Auto-Kalibrierung für jeden Sensoreingang


	Berührungs-/Freigabeschwelle und Entprellung für die Berührungserkennung










	I2C-Schnittstelle mit Interrupt-Ausgang


	3 mm x 3 mm x 0,65 mm 20-poliges QFN-Gehäuse


	Betriebstemperaturbereich von -40°C bis +85°C




Beispiel


	MPR121 (Grundprojekt)


	Obstklavier (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Ultraschallmodul

[image: ../_images/ultrasonic_pic.png]
Ein Ultraschallsensor ist ein Gerät zur Messung der Entfernung zu einem Objekt mit Ultraschallwellen. Es besitzt zwei Sonden: eine sendet Ultraschallwellen aus, die andere empfängt diese und wandelt die Übertragungszeit in eine Distanz um. Dies ermöglicht die Ermittlung des Abstands zwischen dem Gerät und einem Hindernis. In der Praxis erweist es sich als sehr praktisch und funktionell.

Das Modul bietet eine berührungslose Messfunktion von 2 cm bis 400 cm, mit einer Genauigkeit von bis zu 3 mm. Es gewährleistet eine stabile Signalübertragung bis zu einer Entfernung von 5 m; darüber hinaus nimmt die Signalstärke ab und verschwindet bei etwa 7 m.

Das Modul umfasst Ultraschallsender, -empfänger und Steuerschaltkreise. Die grundlegenden Prinzipien sind wie folgt:


	Ein IO-Flip-Flop verarbeitet ein Hochpegelsignal von mindestens 10us.


	Das Modul sendet automatisch acht 40kHz-Signale und prüft, ob ein Pulssignal zurückkehrt.


	Wenn das Signal zurückkehrt, wird die Dauer des Hochpegelausgangs des IOs zur Zeit vom Aussenden bis zum Zurückkehren der Ultraschallwelle. Hier gilt: Testdistanz = (Hochzeit x Schallgeschwindigkeit (340 m/s) / 2.




Das Timing-Diagramm ist unten dargestellt.

[image: ../_images/ultrasonic228.png]
Sie müssen nur einen kurzen 10us-Impuls an den Trigger-Eingang senden, um die Entfernungsmessung zu starten. Das Modul sendet dann einen 8-Zyklus-Burst von Ultraschall mit 40 kHz aus und erhöht sein Echo. Die Entfernung kann durch das Zeitintervall zwischen dem Senden des Trigger-Signals und dem Empfangen des Echosignals berechnet werden.

Formel: us / 58 = Zentimeter oder us / 148 = Zoll; oder: die Entfernung = Hochpegelzeit * Geschwindigkeit (340M/S) / 2; es wird empfohlen, einen Messzyklus von über 60ms zu verwenden, um Signalüberschneidungen zwischen Trigger- und Echosignal zu vermeiden.

Beispiel


	Ultraschall (Grundprojekt)


	Smarter Mülleimer (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Bodenfeuchtigkeitsmodul

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

	GND: Erde


	VCC: Stromversorgung, 3.3v~5V


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




Dieser kapazitive Bodenfeuchtigkeitssensor unterscheidet sich von den meisten auf dem Markt erhältlichen resistiven Sensoren, da er das Prinzip der kapazitiven Induktion zur Messung der Bodenfeuchtigkeit nutzt. Dies vermeidet das Problem der Korrosionsanfälligkeit bei resistiven Sensoren und verlängert dadurch die Lebensdauer erheblich.

Er besteht aus korrosionsbeständigen Materialien und hat eine ausgezeichnete Lebensdauer. Setzen Sie ihn in die Erde um Pflanzen herum ein, um Echtzeitdaten zur Bodenfeuchtigkeit zu überwachen. Das Modul beinhaltet einen Spannungsregler, der es ermöglicht, in einem Spannungsbereich von 3,3 ~ 5,5 V zu arbeiten. Es eignet sich ideal für Niederspannungs-Mikrocontroller mit 3,3 V und 5 V Versorgung.

Das Hardware-Schaltbild des kapazitiven Bodenfeuchtigkeitssensors ist unten dargestellt.

[image: ../_images/solid_schematic.png]
Es gibt einen Festfrequenz-Oszillator, der mit einem 555-Timer-IC aufgebaut ist. Die erzeugte Rechteckwelle wird dann wie ein Kondensator an den Sensor geführt. Allerdings hat der Kondensator für das Rechteckwellensignal eine gewisse Reaktanz oder, um es anders auszudrücken, 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 weniger Reaktanz, was die Spannung auf der Signalleitung verringert, und der Wert des analogen Eingangs über den Mikrocontroller ist kleiner.

Spezifikation


	Betriebsspannung: 3,3 ~ 5,5 VDC


	Ausgangsspannung: 0 ~ 3,0VDC


	Betriebsstrom: 5mA


	Schnittstelle: PH2.0-3P


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


	Gewicht: 15g




Beispiel


	Bodenfeuchtigkeit (Grundprojekt)


	Pflanzenmonitor (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Fotowiderstand

[image: ../_images/photoresistor.png]
Ein Fotowiderstand, auch Fotoleiter genannt, ist ein lichtgesteuerter variabler Widerstand. Der Widerstand eines Fotowiderstands nimmt mit steigender Lichtintensität ab; anders ausgedrückt, zeigt er eine Fotoleitfähigkeit.

Fotowiderstände können in lichtempfindlichen Detektorschaltungen sowie in licht- und dunkelaktivierten Schaltkreisen als Widerstands-Halbleiter eingesetzt werden. Im Dunkeln kann der Widerstand eines Fotowiderstands mehrere Megaohm (MΩ) betragen, während er im Hellen auf wenige hundert Ohm sinken kann.

Hier ist das elektronische Symbol eines Fotowiderstands.

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

	Photoresistor - Wikipedia




Beispiel


	Fotowiderstand (Grundprojekt)


	Lichtempfindliches Array (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Thermistor

[image: ../_images/thermistor.png]
Ein Thermistor ist eine Art Widerstand, dessen Widerstand stark temperaturabhängig ist, stärker als bei herkömmlichen Widerständen. Das Wort ist eine Kombination aus „thermal“ (thermisch) und „resistor“ (Widerstand). Thermistoren werden weit verbreitet eingesetzt, unter anderem als Einschaltstrombegrenzer, Temperatursensoren (typischerweise vom Typ NTC, also mit negativem Temperaturkoeffizienten), selbstzurücksetzende Überstromschutzgeräte und selbstregulierende Heizelemente (typischerweise vom Typ PTC, also mit positivem Temperaturkoeffizienten).


	Thermistor - Wikipedia




Hier ist das elektronische Symbol eines Thermistors.

[image: ../_images/thermistor_symbol.png]
Thermistoren gibt es in zwei grundlegend entgegengesetzten Typen:


	Bei NTC-Thermistoren sinkt der Widerstand mit steigender Temperatur, in der Regel aufgrund einer Zunahme an Leitungselektronen, die durch thermische Agitation aus dem Valenzband gehoben werden. Ein NTC wird häufig als Temperatursensor eingesetzt oder in Reihe mit einem Schaltkreis als Einschaltstrombegrenzer verwendet.


	Bei PTC-Thermistoren steigt der Widerstand mit zunehmender Temperatur, in der Regel aufgrund erhöhter thermischer Gitterschwingungen, insbesondere jener von Verunreinigungen und Fehlstellen. PTC-Thermistoren werden üblicherweise in Reihe mit einem Schaltkreis installiert und dienen als Schutz gegen Überstrombedingungen, als rückstellbare Sicherungen.




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

Hier ist die Beziehung 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 unter der Nenntemperatur TN. Hier beträgt der numerische Wert von RN 10k.


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


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


	Und B(beta), die Materialkonstante des NTC-Thermistors, wird auch als Wärmeempfindlichkeitsindex bezeichnet und hat den numerischen Wert 3950.


	exp ist die Abkürzung für Exponentialfunktion, und die Basiszahl e ist eine natürliche Zahl und ungefähr gleich 2,7.




Konvertieren Sie diese Formel TK=1/(ln(RT/RN)/B+1/TN), um die Kelvin-Temperatur zu erhalten, von der 273,15 abgezogen die Grad Celsius ergibt.

Diese Beziehung ist eine empirische Formel. Sie ist nur genau, wenn Temperatur und Widerstand innerhalb des wirksamen Bereichs liegen.

Beispiel


	Thermistor (Grundprojekt)


	Smarter Ventilator (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Neigungsschalter

[image: ../_images/tilt_switch.png]
Der hier verwendete Neigungsschalter ist ein Kugeltyp mit einer Metallkugel im Inneren. Er dient zur Erkennung von Neigungen in kleinen Winkeln.

Das Prinzip ist sehr einfach. Wenn der Schalter in einem bestimmten Winkel geneigt wird, rollt die Kugel nach unten und berührt die beiden Kontakte, die mit den äußeren Pins verbunden sind, und löst so Schaltkreise aus. Andernfalls bleibt die Kugel von den Kontakten entfernt und unterbricht dadurch die Schaltkreise.

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

	SW520D Tilt Switch Datasheet




Beispiel


	Kippschalter (Grundprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
PIR-Bewegungssensormodul

[image: ../_images/pir_pic.png]
Der PIR-Sensor erkennt infrarote Wärmestrahlung, die zur Erkennung der Anwesenheit von Organismen verwendet werden kann, die infrarote Wärme abstrahlen.

Der PIR-Sensor ist in zwei Schlitze unterteilt, die mit einem Differenzverstärker verbunden sind. Solange ein stationäres Objekt vor dem Sensor ist, erhalten die beiden Schlitze dieselbe Menge an Strahlung und der Ausgangswert ist null. Bewegt sich jedoch ein Objekt vor dem Sensor, empfängt einer der Schlitze mehr Strahlung als der andere, wodurch der Ausgang schwankt. Diese Änderung der Ausgangsspannung ist ein Ergebnis der Bewegungserkennung.

[image: ../_images/PIR_working_principle.jpg]
Nachdem das Sensormodul verkabelt ist, erfolgt eine einminütige Initialisierung. Während der Initialisierung gibt das Modul 0-3 Mal in Intervallen ein Signal aus. Dann geht das Modul in den Standby-Modus. Bitte vermeiden Sie die Interferenz von Lichtquellen und anderen Quellen an der Oberfläche des Moduls, um Fehlfunktionen durch störende Signale zu vermeiden. Es ist sogar besser, das Modul ohne zu viel Wind zu verwenden, da der Wind ebenfalls den Sensor stören kann.

[image: ../_images/pir_back.png]
Einstellung der Distanz

Durch Drehen des Knopfes des Distanzeinstellungspotentiometers im Uhrzeigersinn erhöht sich die Reichweite der Erfassungsdistanz, und die maximale Erfassungsdistanz beträgt etwa 0-7 Meter. Wenn man es gegen den Uhrzeigersinn dreht, verringert sich die Reichweite der Erfassungsdistanz, und die minimale Erfassungsdistanz beträgt etwa 0-3 Meter.

Verzögerungseinstellung

Drehen Sie den Knopf des Verzögerungseinstellungspotentiometers im Uhrzeigersinn, um die Erfassungsverzögerung zu erhöhen. Die maximale Erfassungsverzögerung kann bis zu 300s betragen. Im Gegenteil, wenn Sie es gegen den Uhrzeigersinn drehen, können Sie die Verzögerung verkürzen, mit einem Minimum von 5s.

Zwei Auslösemodi

Wählen Sie verschiedene Modi mit der Jumperkappe.


	H: Wiederholbarer Auslösemodus, nachdem der menschliche Körper erkannt wurde, gibt das Modul ein hohes Signal aus. Während der nachfolgenden Verzögerungsperiode, wenn jemand den Erfassungsbereich betritt, bleibt das Ausgangssignal hoch.


	L: Nicht-wiederholbarer Auslösemodus, gibt ein hohes Signal aus, wenn es den menschlichen Körper erfasst. Nach der Verzögerung wechselt der Ausgang automatisch von hoch auf niedrig.




Beispiele


	PIR-Bewegungssensormodul (Grundprojekt)


	Willkommen (Spaßprojekt)


	Sicherheitssystem über IFTTT (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Feuchtigkeitssensor-Modul

Der digitale Temperatur- und Feuchtigkeitssensor DHT11 ist ein Verbundsensor, der einen kalibrierten digitalen Signalausgang für Temperatur und Feuchtigkeit enthält.
Die Technologie von speziellen digitalen Modulsammlungen und die Temperatur- und Feuchtigkeitserfassungstechnologie werden angewandt, um sicherzustellen, dass das Produkt eine hohe Zuverlässigkeit und ausgezeichnete Langzeitstabilität aufweist.

Nur drei Pins stehen zur Verwendung bereit: VCC, GND und DATA.
Der Kommunikationsprozess beginnt damit, dass die DATA-Leitung Startsignale an DHT11 sendet, und DHT11 empfängt die Signale und gibt ein Antwortsignal zurück.
Dann empfängt der Host das Antwortsignal und beginnt, 40-Bit-Feuchtigkeitsdaten zu empfangen (8-Bit-Feuchtigkeit ganz + 8-Bit-Feuchtigkeit Dezimal + 8-Bit-Temperatur ganz + 8-Bit-Temperatur Dezimal + 8-Bit-Prüfsumme).

[image: ../_images/Dht11.png]

	DHT11 Datasheet




Beispiel


	Feuchtigkeitssensor-Modul (Grundprojekt)


	Pflanzenmonitor (Spaßprojekt)


	Arduino IoT Cloud (IoT-Projekt)


	Bluetooth-Umweltmonitor (IoT-Projekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
MFRC522-Modul

RFID

Radiofrequenzidentifikation (RFID) bezieht sich auf Technologien, die drahtlose Kommunikation zwischen einem Objekt (oder Tag) und einem abfragenden Gerät (oder Lesegerät) zur automatischen Verfolgung und Identifizierung dieser Objekte verwenden. Die Übertragungsreichweite des Tags ist auf einige Meter vom Lesegerät begrenzt. Eine direkte Sichtlinie zwischen Lesegerät und Tag ist nicht unbedingt erforderlich.

Die meisten Tags enthalten mindestens einen integrierten Schaltkreis (IC) und eine Antenne. Der Mikrochip speichert Informationen und ist verantwortlich für das Management der Funkfrequenzkommunikation mit dem Lesegerät. Passive Tags haben keine unabhängige Energiequelle und hängen von einem externen elektromagnetischen Signal, das vom Lesegerät bereitgestellt wird, für ihren Betrieb ab. Aktive Tags verfügen über eine unabhängige Energiequelle, wie eine Batterie, und können daher über erhöhte Verarbeitungs-, Übertragungsfähigkeiten und Reichweite verfügen.

[image: ../_images/mfrc522.png]
MFRC522

Der MFRC522 ist eine Art integrierter Lese- und Schreibchip für Karten. Er wird üblicherweise im Funkbereich bei 13,56 MHz eingesetzt. Von der NXP Company eingeführt, ist er ein Niederspannungs-, kostengünstiger und kleinformatiger kontaktloser Kartenchip, eine ideale Wahl für intelligente Instrumente und tragbare Handgeräte.

Der MF RC522 verwendet fortschrittliche Modulations- und Demodulationskonzepte, die vollständig in allen Arten von 13,56 MHz passiven kontaktlosen Kommunikationsmethoden und -protokollen präsentiert werden. Zusätzlich unterstützt er den schnellen CRYPTO1-Verschlüsselungsalgorithmus zur Verifizierung von MIFARE-Produkten. Der MFRC522 unterstützt auch die MIFARE-Serie von hochgeschwindigkeitskontaktloser Kommunikation mit einer bidirektionalen Datenübertragungsrate von bis zu 424 kbit/s. Als neues Mitglied der 13,56 MHz hochintegrierten Leserkartenserie ist der MF RC522 dem vorhandenen MF RC500 und MF RC530 ähnlich, aber es gibt auch große Unterschiede. Er kommuniziert mit der Hostmaschine über die serielle Art, die weniger Verkabelung benötigt. Sie können zwischen SPI-, I2C- und seriellen UART-Modus (ähnlich wie RS232) wählen, was hilft, die Verbindung zu reduzieren, Platz auf der PCB-Platine zu sparen (kleinere Größe) und die Kosten zu senken.

Beispiele


	RFID-RC522 Modul (Grundprojekt)


	Zugangskontrollsystem (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
GY-87 IMU-Modul

[image: ../_images/gy87.png]
Das GY-87-Sensormodul ist ein hochpräzises 10-Achsen-Modul (10DOF), das in der Lage ist, Beschleunigung, Winkelgeschwindigkeit und magnetische Feldstärke entlang drei Achsen: x, y und z zu messen. Es besteht aus drei Hauptkomponenten: MPU6050, QMC5883L und BMP180 und kommuniziert über das I2C-Protokoll.

Das GY-87-Sensormodul basiert auf drei Sensoren:


	MPU6050: Dies ist ein 6-Achsen-Beschleunigungsmesser und Gyroskop, das Beschleunigung und Winkelgeschwindigkeit in den drei Achsen x, y und z messen kann.


	QMC5883L: Dies ist ein 3-Achsen-Digitalkompass, der die Stärke des Magnetfelds in den drei Achsen x, y und z messen kann.


	BMP180: Dies ist ein barometrischer Temperatur- und Drucksensor, der den atmosphärischen Druck und die Temperatur messen kann.




Der MPU6050 misst Beschleunigung und Winkelgeschwindigkeit in den drei Achsen x, y und z. Der QMC5883L misst die Stärke des Magnetfelds in den drei Achsen x, y und z. Der BMP180 misst den atmosphärischen Druck und die Temperatur. Die Daten dieser Sensoren werden kombiniert, um genaue Informationen über die Orientierung des Moduls im Raum zu liefern.

Das GY-87-Sensormodul wird häufig in Anwendungen wie Drohnen, Robotik und anderen Projekten verwendet, die genaue Orientierungsinformationen benötigen. Es ist mit Arduino-Boards kompatibel und kann leicht über das I2C-Kommunikationsprotokoll mit ihnen verbunden werden.

[image: ../_images/GY-87-SCH.jpg]

Beispiel


	BMP180 (Grundprojekt)


	MPU6050 (Grundprojekt)


	QMC5883L (Grundprojekt)


	SPIEL - Flucht (Spaßprojekt)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Einstieg in Arduino

Wenn Sie keine Ahnung von Arduino haben. Hier sind einige Begriffe, die ich Ihnen zeigen möchte: Elektronik, Design, Programmierung und sogar Maker. Einige von Ihnen mögen denken, dass diese Worte weit entfernt von uns sind, aber in Wirklichkeit sind sie es überhaupt nicht. Denn Arduino kann uns in die Welt der Programmierung führen 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 baut man ein Arduino-Projekt?





Was ist Arduino?

Zunächst möchte ich Ihnen eine kurze Einführung in Arduino geben.

Arduino ist eine praktische, flexible und benutzerfreundliche Open-Source-Plattform für elektronisches Prototyping, die sowohl Hardware-Arduino-Boards verschiedener Modelle als auch die Software Arduino IDE umfasst. Sie eignet sich nicht nur für Ingenieure zum schnellen Prototyping, sondern auch für Künstler, Designer, Hobbyisten und ist fast ein unverzichtbares Werkzeug für moderne Maker.

Arduino ist ein ziemlich umfassendes System. Es umfasst Software, Hardware und eine riesige Online-Community von Menschen, die sich nie getroffen haben, aber dank eines gemeinsamen Hobbys zusammenarbeiten können. Jeder in der Arduino-Familie nutzt seine Weisheit, schafft mit seinen Händen und teilt eine großartige Erfindung nach der anderen. Und auch Sie können ein Teil davon sein.



Was kann Arduino tun?

Vielleicht fragen Sie sich, was Arduino eigentlich kann. Kurz 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 leistungsfähig, geeignet für Schüler, Maker und sogar professionelle Programmierer.

Bis heute entwickeln Elektronik-Enthusiasten weltweit auf Basis von Arduino-Entwicklungsboards kreative elektronische Kreationen.



Wie man ein Arduino-Projekt aufbaut

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



	Download und Installation der Arduino IDE 2.0
	Voraussetzungen

	Download der Arduino IDE 2.0

	Installation

	Öffnen der IDE





	Einführung in die Arduino IDE

	Wie man einen Sketch erstellt, öffnet oder speichert?

	Wie man einen Sketch auf das Board hochlädt?

	Arduino Programmstruktur

	Regeln für das Schreiben eines Sketches
	Semikolon ;

	Geschweifte Klammern {}

	Kommentar //

	Kommentar /**/

	#define





	Variable
	Eine Variable deklarieren





	Wie man den Schaltkreis aufbaut
	Hallo, Steckbrett!

	Vorsicht vor Kurzschlüssen

	Ausrichtung des Schaltkreises

	Schutz des Schaltkreises

	Schaltkreissteuerung mit Arduino





	Wie fügt man Bibliotheken hinzu? (Wichtig)
	Verwendung des Bibliotheks-Managers

	Manuelle Installation

	Bibliotheksstandort













            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Download und Installation der Arduino IDE 2.0

Die Arduino IDE, bekannt als Arduino Integrated Development Environment, bietet alle notwendigen Softwareunterstützungen, um ein Arduino-Projekt zu vollenden. Es handelt sich um eine speziell für Arduino entwickelte Programmiersoftware, bereitgestellt vom Arduino-Team, die es uns ermöglicht, Programme zu schreiben und auf das Arduino-Board hochzuladen.

Die Arduino IDE 2.0 ist ein Open-Source-Projekt. Sie stellt einen großen Schritt gegenüber ihrem robusten Vorgänger, der Arduino IDE 1.x, dar und kommt mit einer überarbeiteten Benutzeroberfläche, verbessertem Board- & Bibliotheksmanager, Debugger, Autocomplete-Funktion und vielem mehr.

In diesem Tutorial zeigen wir, wie man die Arduino IDE 2.0 auf Ihrem Windows-, Mac- oder Linux-Computer herunterlädt und installiert.


Voraussetzungen


	Windows - Win 10 und neuer, 64 Bit


	Linux - 64 Bit


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


	Mac OS Apple Silicon - Version 11: „Big Sur“ oder neuer, 64 Bit






Download der Arduino IDE 2.0


	Besuchen Sie Arduino IDE 2.x Download 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 ihr zu.

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


	Wählen Sie Installationsmöglichkeiten.

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


	Wählen Sie den Installationsort. Es wird empfohlen, die Software auf einem anderen Laufwerk als dem Systemlaufwerk zu installieren.

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


	Dann Fertigstellen.

[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. Sie werden sehen, dass die Arduino IDE nach einigen Sekunden erfolgreich installiert ist.

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


Linux

Für das Tutorial zur Installation der Arduino IDE 2.0 auf einem Linux-System, siehe bitte  Installing the Arduino IDE 2 - Linux 




Öffnen der IDE


	Wenn Sie die Arduino IDE 2.0 zum ersten Mal öffnen, installiert sie automatisch die Arduino AVR Boards, eingebaute Bibliotheken und andere erforderliche Dateien.

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


	Zusätzlich kann Ihr Firewall- oder Sicherheitscenter einige Male aufpoppen und fragen, ob Sie einige Gerätetreiber installieren möchten. Bitte installieren Sie alle davon.

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


	Jetzt ist Ihre Arduino IDE einsatzbereit!


Bemerkung

Falls einige Installationen aufgrund von Netzwerkproblemen oder 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]

	Verify: Kompilieren Sie Ihren Code. Etwaige Syntaxprobleme werden mit Fehlern angezeigt.


	Upload: Laden Sie den Code auf Ihr Board. Wenn Sie den Knopf drücken, flackern die RX- und TX-LEDs auf dem Board schnell und hören nicht auf, bis das Hochladen abgeschlossen ist.


	Debug: Für die zeilenweise Fehlerprüfung.


	Select Board: Schnelleinrichtung von Board und Port.


	Serial Plotter: Überprüfen Sie die Änderungen des Messwerts.


	Serial Monitor: Klicken Sie auf den Knopf und ein Fenster erscheint. Es empfängt die Daten, die von Ihrem Steuerungsboard gesendet werden. Dies ist sehr nützlich für das Debugging.


	File: Klicken Sie auf das Menü und eine Dropdown-Liste erscheint, einschließlich Dateierstellung, Öffnen, Speichern, Schließen, einige Parameterkonfigurationen usw.


	Edit: Klicken Sie auf das Menü. In der Dropdown-Liste finden Sie Bearbeitungsvorgänge wie Cut, Copy, Paste, Find usw. mit ihren entsprechenden Tastenkürzeln.


	Sketch: Beinhaltet Vorgänge wie Verify, Upload, Add usw. Eine wichtige Funktion ist Include Library – hier können Sie Bibliotheken hinzufügen.


	Werkzeug: Beinhaltet einige Werkzeuge – am häufigsten verwendet werden Board (das Board, das Sie verwenden) und Port (der Port, an dem Ihr Board angeschlossen ist). Jedes Mal, wenn Sie den Code hochladen möchten, müssen Sie diese auswählen oder überprüfen.


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


	Output Bar: Wechseln Sie hier zur Ausgabekarte.


	Output Window: Druckt Informationen.


	Board and Port: Hier können Sie das für das Hochladen des Codes ausgewählte Board und den Port anzeigen. Sie können sie erneut über Tools -> Board / Port auswählen, falls etwas nicht stimmt.


	Der Bearbeitungsbereich der IDE. Hier können Sie Code schreiben.


	Sketchbook: Zum Verwalten von Sketch-Dateien.


	Board Manager: Zum Verwalten von Board-Treibern.


	Library Manager: Zum Verwalten Ihrer Bibliotheksdateien.


	Debug: Hilft beim Debuggen von Code.


	Search: Suchen Sie Codes aus Ihren Skizzen.







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie man einen Sketch erstellt, öffnet oder speichert?


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

[image: ../_images/sp221014_173458.png]
Diese Sketch-Dateien haben einen regulären temporären Namen, an dem Sie das Erstellungsdatum der Datei erkennen können. sketch_oct14a.ino bedeutet erster Sketch am 14. Oktober, .ino ist das Dateiformat dieses Sketches.



	Jetzt versuchen wir, einen neuen Sketch zu erstellen. Kopieren Sie den folgenden Code in die Arduino IDE, um den ursprünglichen Code zu ersetzen.

[image: ../_images/create1.png]
void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}







	Drücken Sie Ctrl+S oder klicken Sie auf File -> Save. Der Sketch wird standardmäßig unter C:\Users\{your_user}\Documents\Arduino gespeichert. Sie können ihn umbenennen oder einen neuen Pfad zum Speichern auswählen.

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


	Nach erfolgreichem Speichern sehen Sie, 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 diesen erstellten Sketch auf Ihr Arduino-Board hochladen.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie man einen Sketch auf das Board hochlädt?

In diesem Abschnitt lernen Sie, wie Sie den zuvor erstellten Sketch auf das Arduino-Board hochladen, sowie einige wichtige Überlegungen.

1. Wählen Sie Board und Port aus

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

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


[image: ../_images/04_upload_1.png]



Wenn Ihr Board bereits angeschlossen ist, aber nicht erkannt wird, überprüfen Sie, ob das INSTALLED-Logo im Abschnitt Arduino UNO R4 Boards des Boards Manager erscheint. Wenn nicht, scrollen Sie bitte etwas nach unten und klicken Sie auf INSTALL.

Suchen Sie „UNO R4“ im Boards Manager und überprüfen Sie, ob die entsprechende Bibliothek installiert ist.


[image: ../_images/04_upload_2.png]



Das Neueröffnen der Arduino IDE und das erneute Anschließen des Arduino-Boards beheben die meisten Probleme. Sie können auch Tools -> Board oder Port anklicken, um sie auszuwählen.

2. Überprüfen Sie den Sketch

Nachdem Sie auf die Schaltfläche Überprüfen geklickt haben, wird der Sketch kompiliert, um zu sehen, ob Fehler vorliegen.


[image: ../_images/04_upload_3.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/04_upload_4.png]



Wenn keine Fehler vorhanden sind, sehen Sie eine Nachricht wie die folgende.


[image: ../_images/04_upload_5.png]



3. Sketch hochladen

Nachdem Sie die obigen Schritte abgeschlossen haben, klicken Sie auf die Schaltfläche Upload, um diesen Sketch auf das Board zu laden.


[image: ../_images/04_upload_6.png]



Wenn es erfolgreich ist, können Sie die folgende Aufforderung sehen.


[image: ../_images/04_upload_7.png]



Gleichzeitig blinkt die LED auf dem Board.

[image: ../_images/04_upload_8.png]

Das Arduino-Board führt den Sketch automatisch aus, nachdem er hochgeladen wurde und das Board mit Strom versorgt wird. Das laufende Programm kann durch Hochladen eines neuen Sketches überschrieben werden.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Arduino Programmstruktur

Schauen wir uns die neue Sketch-Datei an. Obwohl sie selbst einige Zeilen Code enthält, ist es tatsächlich ein „leerer“ Sketch.
Das Hochladen dieses Sketches auf das Entwicklungsboard bewirkt nichts.

void setup() {
// put your setup code here, to run once:

}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

}





Wenn wir setup() und loop() entfernen und den Sketch zu einer wirklich leeren Datei machen, werden Sie feststellen, dass er die Überprüfung nicht besteht.
Sie sind gleichbedeutend mit dem menschlichen Skelett und unverzichtbar.

Während des Skizzierens wird setup() zuerst ausgeführt, und der Code darin (innerhalb von {}) wird ausgeführt, nachdem das Board mit Strom versorgt oder zurückgesetzt wurde, und zwar nur einmal.
loop() wird verwendet, um die Hauptfunktion zu schreiben, und der Code darin wird in einer Schleife ausgeführt, nachdem setup() ausgeführt wurde.

Um setup() und loop() besser zu verstehen, verwenden wir vier Skizzen. Ihr Zweck ist es, die LED auf dem Arduino-Board blinken zu lassen. Bitte führen Sie jedes Experiment nacheinander durch und zeichnen Sie ihre spezifischen Effekte auf.


	Sketch 1: Lassen Sie die LED auf dem Board kontinuierlich blinken.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}






	Sketch 2: Lassen Sie die LED auf dem Board nur einmal blinken.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
}






	Sketch 3: Lassen Sie die LED auf dem Board langsam einmal blinken und dann schnell blinken.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(1000);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(1000);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(200);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(200);
}






	Sketch 4: Meldet einen Fehler.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

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

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
}





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


	loop() wird wiederholt ausgeführt, nachdem das Board mit Strom versorgt wurde.


	setup() wird nur einmal ausgeführt, nachdem das Board mit Strom versorgt wurde.


	Nachdem das Board mit Strom versorgt wurde, wird zuerst setup() ausgeführt, gefolgt von loop().


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





Bemerkung

Anweisungen wie digitalWrite(13,HIGH) werden verwendet, um die On-Board-LED anzusteuern, und wir werden in späteren Kapiteln detailliert auf ihre Verwendung eingehen.






            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Regeln für das Schreiben eines Sketches

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 Programmiersprache von Arduino befolgen, um die Befehle einzugeben.

Dieses Kapitel enthält die grundlegenden Regeln der Arduino-Sprache und wird Ihnen helfen zu verstehen, wie man natürliche Sprache in Code übersetzt.

Natürlich ist dies ein Prozess, der Zeit braucht, um sich daran zu gewöhnen, und es ist auch der fehleranfälligste Teil des Prozesses für Anfänger. Wenn Sie also oft Fehler machen, ist das in Ordnung, versuchen Sie es einfach noch ein paar Mal.


Semikolon ;

Genau wie beim Schreiben eines Briefes, wo Sie am Ende jedes Satzes einen Punkt als Ende schreiben, erfordert die Arduino-Sprache, dass Sie ; verwenden, um dem Board das Ende des Befehls mitzuteilen.

Nehmen wir das bekannte Beispiel „Blinkende LED an Bord“. Ein korrekter Sketch sollte so aussehen.

Beispiel:

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}





Als Nächstes werfen wir einen Blick auf die folgenden zwei Skizzen und raten, ob sie vor dem Ausführen von Arduino korrekt erkannt werden können.

Sketch A:

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH)
    delay(500)
    digitalWrite(13,LOW)
    delay(500)
}





Sketch B:

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,
HIGH);  delay
    (500
    );
    digitalWrite(13,

    LOW);
            delay(500)
    ;
}





Das Ergebnis ist, dass Sketch A einen Fehler meldet und Sketch B funktioniert.


	Die Fehler in Sketch A sind fehlende ; und obwohl es normal aussieht, kann Arduino es nicht lesen.


	Sketch B, sieht ungewöhnlich aus, aber tatsächlich existieren Einrückungen, Zeilenumbrüche und Leerzeichen in Arduino-Programmen nicht, also sieht es für den Arduino-Compiler genauso aus wie im Beispiel.




Schreiben Sie Ihren Code jedoch bitte nicht wie Sketch B, denn normalerweise sind es Menschen, die den Code schreiben und betrachten, also bringen Sie sich nicht in Schwierigkeiten.



Geschweifte Klammern {}

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



Kommentar //

Kommentare sind der Teil des Sketches, den der Compiler ignoriert. Sie werden normalerweise verwendet, um anderen zu erklären, wie das Programm funktioniert.

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

Wenn wir einen neuen Sketch erstellen, kommt er mit zwei Kommentaren, und wenn wir diese zwei Kommentare entfernen, wird der Sketch in keiner Weise beeinflusst.

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:

}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:

}





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


	Verwendung A: Sich selbst oder anderen erklären, was dieser Abschnitt des Codes macht.




void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT); //Set pin 13 to output mode, it controls the onboard LED
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH); // Activate the onboard LED by setting pin 13 high
    delay(500); // Status quo for 500 ms
    digitalWrite(13,LOW); // Turn off the onboard LED
    delay(500);// Status quo for 500 ms
}






	Verwendung B: Einige Aussagen vorübergehend invalidieren (ohne sie zu löschen) und sie entsperren, wenn Sie sie verwenden müssen, sodass Sie sie nicht neu schreiben müssen. Dies ist sehr nützlich beim Debuggen von Code und beim Versuch, 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 das Tastenkürzel Ctrl+/, um Ihnen beim schnellen Kommentieren oder Entkommentieren Ihres Codes zu helfen.





Kommentar /**/

Wie // für Kommentare. Diese Art von Kommentar kann mehr als eine Zeile lang sein, und sobald der Compiler /* liest, ignoriert er alles, was folgt, bis er auf */ trifft.

Beispiel 1:

/* Blink */

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

void loop() {
    /*
    The following code will blink the onboard LED
    You can modify the number in delay() to change the blinking frequency
    */
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}







#define

Dies ist ein nützliches Werkzeug in C++.

#define identifier token-string





Der Compiler ersetzt automatisch identifier durch token-string, wenn er es liest, was normalerweise für Konstantendefinitionen verwendet wird.

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

#define ONBOARD_LED 13
#define DELAY_TIME 500

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

void loop() {
    digitalWrite(ONBOARD_LED,HIGH);
    delay(DELAY_TIME);
    digitalWrite(ONBOARD_LED,LOW);
    delay(DELAY_TIME);
}





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 identifier ersetzt wird und im Programm nicht existiert.
Daher gibt es einige Vorsichtsmaßnahmen bei der Verwendung.


	Ein token-string kann nur manuell geändert werden und kann nicht durch Rechenoperationen im Programm in andere Werte umgewandelt werden.


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




#define ONBOARD_LED 13;

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

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





Der Compiler wird es als Folgendes erkennen, was als Fehler gemeldet wird.

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

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






Bemerkung

Eine Namenskonvention für #define ist, den identifier zu groß zu schreiben, um Verwechslungen mit Variablen zu vermeiden.







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Variable

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

Das folgende Sketch-File verwendet Variablen. Es speichert die Pin-Nummern der LED an Bord in der Variablen ledPin und eine Zahl „500“ in der Variablen 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, ist das eine Duplikation dessen, was #define macht? Die Antwort ist NEIN.


	Die Rolle von #define ist es, einfach und direkt Text zu ersetzen, es wird vom Compiler nicht als Teil des Programms betrachtet.


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




Das untenstehende Sketch-File fügt sich selbst zur Variablen hinzu und wird dazu führen, dass die LED an Bord nach jedem Blinken länger blinkt.

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; //Each execution increments the value by 200
}






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.

Verwenden wir diese Variable als Beispiel.

int delayTime;





Datentyp

Hier ist int ein Datentyp, der als Integer-Typ bezeichnet wird und verwendet werden kann, um ganze Zahlen von -32768 bis 32766 zu speichern. Es kann jedoch keine Dezimalzahlen speichern.

Variablen können andere Arten von Daten als ganze Zahlen speichern. Die Arduino-Sprache (die, wie wir uns erinnern, C++ ist) hat eingebaute Unterstützung für einige davon (nur die am häufigsten verwendeten und nützlichsten sind hier aufgeführt):


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


	byte: Kann Zahlen von 0 bis 255 speichern.


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


	char: Hält eine Zahl von -127 bis 127. Da es als char gekennzeichnet ist, versucht der Compiler, es einer Zeichen aus dem ASCII table of characters zuzuordnen.


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




Variablenname

Sie können der Variablen jeden Namen geben, den Sie möchten, wie i, apple, Bruce, R2D2, Sectumsempra, aber es gibt einige grundlegende Regeln zu befolgen.


	Beschreiben Sie, wofür sie verwendet wird. Hier habe ich die Variable delayTime genannt, damit Sie leicht verstehen können, was sie macht. Es funktioniert auch, wenn ich die Variable barryAllen nenne, aber es verwirrt die Person, die den Code betrachtet.


	Verwenden Sie eine reguläre Nomenklatur. Sie können CamelCase verwenden, wie ich es getan habe, mit dem anfänglichen T in delayTime, damit leicht zu erkennen ist, 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 den Programmablauf, aber es würde dem Programmierer helfen, den Code zu lesen, wenn Sie die von Ihnen bevorzugte Nomenklatur verwenden.


	Verwenden Sie keine Schlüsselwörter. Ähnlich wie bei der Eingabe von „int“ färbt die Arduino-IDE es, um Sie daran zu erinnern, dass es ein Wort mit einer besonderen Bedeutung ist und nicht als Variablenname verwendet werden kann. Ändern Sie den Namen der Variablen, wenn sie gefärbt ist.


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




Einer Variablen einen Wert zuweisen

Sobald 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 Werte der Variablen zuweisen, sobald wir sie deklarieren.

int delayTime = 500;





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

int delayTime; // no value
delayTime = 500; // value is 500
delayTime = delayTime +200; // value is 700









            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie man den Schaltkreis aufbaut

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

Um Elektrizität zu nutzen, müssen Sie einen elektrischen Schaltkreis aufbauen. Ein Schaltkreis ist grundsätzlich ein Weg, durch den Elektrizität fließt, oder ein elektronischer Schaltkreis, und besteht aus elektrischen Geräten und Komponenten (Geräten), die auf bestimmte Weise verbunden sind, wie Widerstände, Kondensatoren, Stromversorgungen und Schalter.

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

Ein Schaltkreis ist ein geschlossener Weg, in dem Elektronen sich bewegen, um einen elektrischen Strom zu erzeugen. Damit Strom fließen kann, muss es einen leitenden Pfad zwischen dem positiven Anschluss der Stromversorgung und dem negativen Anschluss geben, was als geschlossener Schaltkreis bezeichnet wird (wenn er unterbrochen ist, spricht man von einem offenen Schaltkreis).

Das Arduino-Board hat einige Stromausgangspins (positiv) und einige Erdungspins (negativ).
Sie können diese Pins als positive und negative Seiten der Stromversorgung nutzen, indem Sie die Stromquelle in das Board einstecken.

[image: ../_images/08_circuit_1.png]
Mit Elektrizität können Sie Werke mit Licht, Klang 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.
Allerdings kann dies direkt gemacht schnell nicht nur die LED, sondern auch die Pins Ihres UNO R4-Boards beschädigen. Um dies zu vermeiden, ist es unerlässlich, einen 1kΩ-Widerstand in den Schaltkreis einzufügen, um sowohl die LED als auch die Pins des UNO R4 zu schützen.

Der von ihnen gebildete Schaltkreis ist unten dargestellt.

[image: ../_images/08_circuit_2.png]

Vielleicht haben Sie jetzt Fragen: Wie baue ich diesen Schaltkreis auf? Halte ich die Drähte mit der Hand fest oder klebe die Pins und Drähte?

In dieser Situation werden lötfreie Steckbretter Ihre stärksten Verbündeten sein.


Hallo, Steckbrett!

Ein Steckbrett ist eine rechteckige Kunststoffplatte mit einer Menge kleiner Löcher.
Diese Löcher ermöglichen es uns, elektronische Komponenten leicht einzusetzen und elektronische Schaltkreise aufzubauen.
Steckbretter fixieren elektronische Komponenten nicht dauerhaft, sodass wir einen Schaltkreis leicht reparieren und neu starten können, wenn etwas schiefgeht.


Bemerkung

Für die Verwendung von Steckbrettern sind keine speziellen Werkzeuge erforderlich. Viele elektronische Komponenten sind jedoch sehr klein, und eine Pinzette kann uns helfen, kleine Teile besser aufzuheben.



Im Internet finden wir viele Informationen über Steckbretter.


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


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




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

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


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


	In den meisten Fällen werden beide Seiten des Steckbretts als Stromschienen verwendet, und die Löcher in jeder Spalte (etwa 50 Löcher) sind miteinander verbunden. Als allgemeine Regel gilt, dass positive Stromversorgungen an den Löchern in der Nähe des roten Drahts und negative Stromversorgungen an den Löchern in der Nähe des blauen Drahts angeschlossen werden.




Lassen Sie uns der Stromrichtung folgen, um den Schaltkreis aufzubauen!

[image: ../_images/08_circuit_3.png]


	In diesem Schaltkreis nutzen wir den 5V-Pin des Boards, um die LED mit Strom zu versorgen. Verwenden Sie ein männlich-zu-männliches (M2M) Jumperkabel, um ihn mit der roten Stromschiene zu verbinden.


	Um die LED und die Pins des UNO R4 zu schützen, muss der Strom durch einen 1k-Ohm-Widerstand fließen. Verbinden Sie ein Ende (jedes Ende) des Widerstands mit der roten Stromschiene und das andere Ende mit einer freien Reihe des Steckbretts.


Bemerkung

Der Farbring des 1000-Ohm Widerstand ist rot, schwarz, schwarz, braun und braun.





	Wenn Sie die LED aufnehmen, 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 einer anderen Reihe.


Bemerkung

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

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





	Verwenden Sie ein männlich-zu-männliches (M2M) Jumperkabel, um den kurzen Pin der LED mit der negativen Stromschiene des Steckbretts zu verbinden.


	Verbinden Sie den GND-Pin des Boards mit der negativen Stromschiene mit einem Jumper.






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 Metallstifte haben, die aneinanderstoßen und einen Kurzschluss verursachen können. Einige Schaltkreise funktionieren bei einem Kurzschluss einfach nicht richtig. Gelegentlich kann ein Kurzschluss Komponenten dauerhaft beschädigen, insbesondere zwischen der Stromversorgung und der Erdungsschiene, was dazu führt, dass der Schaltkreis sehr heiß wird, das Plastik auf dem Steckbrett schmilzt und sogar die Komponenten verbrennt!

Stellen Sie daher immer sicher, dass die Stifte aller Elektronik auf dem Steckbrett sich nicht berühren.



Ausrichtung des Schaltkreises

Es gibt eine Orientierung zu Schaltkreisen, und die Ausrichtung spielt bei bestimmten elektronischen Komponenten eine bedeutende Rolle. Es gibt einige Geräte mit Polarität, was bedeutet, dass sie basierend auf ihren positiven und negativen Polen korrekt angeschlossen werden müssen. Schaltkreise, die mit der falschen Ausrichtung aufgebaut werden, funktionieren nicht richtig.

[image: ../_images/08_circuit_4.png]

Wenn Sie die LED in diesem einfachen Schaltkreis, den wir zuvor aufgebaut haben, umkehren, werden Sie feststellen, dass sie nicht mehr funktioniert.

Im Gegensatz dazu haben einige Geräte keine Richtung, wie die Widerstände in diesem Schaltkreis, sodass Sie sie umkehren können, ohne den normalen Betrieb der LEDs zu beeinflussen.

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



Schutz des Schaltkreises

Strom ist die Rate, mit der Elektronen an einem Punkt in einem vollständigen elektrischen Schaltkreis vorbeifließen. Im Grundsatz gilt: Strom = Fluss. Ein Ampere (AM-pir), oder Amp, ist die internationale Einheit zur Messung von Strom. Es drückt die Menge der Elektronen (manchmal auch „elektrische Ladung“ genannt) aus, die über einen bestimmten Zeitraum an einem Punkt in einem Schaltkreis vorbeifließen.

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

Widerstand (R) ist die Eigenschaft des Materials, die den Fluss von Strom einschränkt, und er wird in Ohm (Ω) gemessen.

Nach dem Ohmschen 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]




Über das Ohmsche Gesetz können wir ein einfaches Experiment durchführen.

[image: ../_images/08_circuit_5.png]
Durch das Ändern des Drahtes von 5V auf 3.3V wird die LED schwächer.
Wenn Sie den Widerstand von 1000 Ohm auf 2000 Ohm ändern (Farbring: rot, schwarz, schwarz, braun und braun), werden Sie feststellen, dass die LED schwächer wird als zuvor. Je größer der Widerstand, desto schwächer die LED.

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

In Ihren selbstgebauten Schaltkreisen müssen Sie jedoch auf die Versorgungsspannung und die Verwendung von Widerständen für elektrische Geräte achten.

Als Beispiel verbrauchen LEDs normalerweise 20mA Strom, und ihr Spannungsabfall beträgt etwa 1,8V. Nach dem Ohmschen Gesetz benötigen wir bei einer 5V-Stromversorgung einen Widerstand von mindestens 160 Ohm ((5-1,8)/20mA), um zu verhindern, dass die LED durchbrennt.



Schaltkreissteuerung mit Arduino

Nachdem wir nun ein grundlegendes Verständnis von Arduino-Programmierung und elektronischen Schaltkreisen haben, ist es an der Zeit, die entscheidende Frage zu stellen: Wie steuert man Schaltkreise mit Arduino?

Einfach ausgedrückt, steuert Arduino einen Schaltkreis, indem es das Signalniveau der Pins auf dem Board ändert. Zum Beispiel, wenn eine LED auf dem Board gesteuert wird, schreibt es ein hohes oder niedriges Signalniveau auf Pin 13.

Lassen Sie uns nun versuchen, den Arduino-Board so zu programmieren, dass er die blinkende LED auf dem Steckbrett steuert. Bauen Sie den Schaltkreis so auf, dass die LED mit Pin 9 verbunden ist.

[image: ../_images/08_circuit_6.png]
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 ist dem, den wir verwendet haben, um das Blinken der LED auf dem Board zu steuern, sehr ähnlich, der Unterschied besteht darin, dass der Wert von ledPin auf 9 geändert wurde.
Das liegt daran, dass wir dieses Mal versuchen, das Signalniveau von Pin 9 zu steuern.

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





            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Wie fügt man Bibliotheken hinzu? (Wichtig)

Eine Bibliothek ist eine Sammlung von vorab geschriebenem Code oder Funktionen, die die Möglichkeiten der Arduino-IDE erweitern. Bibliotheken bieten gebrauchsfertigen Code für verschiedene Funktionalitäten und ermöglichen es Ihnen, Zeit und Aufwand bei der Programmierung komplexer Funktionen zu sparen.


Verwendung des Bibliotheks-Managers

Viele Bibliotheken sind direkt über den Arduino-Bibliotheks-Manager verfügbar. Sie können den Bibliotheks-Manager wie folgt aufrufen:


	Im Library Manager können Sie nach der gewünschten Bibliothek anhand ihres Namens suchen oder durch verschiedene Kategorien stöbern.


Bemerkung

In Projekten, in denen eine Bibliotheksinstallation erforderlich ist, gibt es Hinweise, welche Bibliotheken zu installieren sind. Befolgen Sie die bereitgestellten Anweisungen, wie zum Beispiel „Hier wird die DHT-Sensorbibliothek verwendet, Sie können sie aus dem Bibliotheks-Manager installieren.“ Installieren Sie einfach die empfohlenen Bibliotheken, wie vorgeschlagen.



[image: ../_images/install_lib3.png]


	Wenn Sie die gewünschte Bibliothek gefunden haben, klicken Sie darauf und dann auf den Install-Button.

[image: ../_images/install_lib2.png]


	Die Arduino-IDE wird die Bibliothek automatisch für Sie herunterladen und installieren.






Manuelle Installation

Einige Bibliotheken sind nicht über den Library Manager verfügbar und müssen manuell installiert werden. Um diese Bibliotheken zu installieren, befolgen Sie diese Schritte:


	Öffnen Sie die Arduino-IDE und gehen Sie zu Sketch -> Include Library -> Add .ZIP Library.

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


	Navigieren Sie zum Verzeichnis, in dem sich die Bibliotheksdateien befinden, wie zum Beispiel der Ordner elite-explorer-kit-main/library/, und wählen Sie die Bibliotheksdatei aus und klicken Sie auf Open.

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


	Nach kurzer Zeit erhalten Sie eine Benachrichtigung über eine erfolgreiche Installation.

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


	Wiederholen Sie den gleichen Prozess, um weitere Bibliotheken hinzuzufügen.






Bibliotheksstandort

Die mit einem der oben genannten Methoden installierten Bibliotheken finden Sie im Standardbibliotheksverzeichnis der Arduino-IDE, das normalerweise unter C:\Users\xxx\Dokumente\Arduino\libraries liegt.

Wenn Ihr Bibliotheksverzeichnis anders ist, können Sie es überprüfen, indem Sie zu File -> Preferences gehen.

[image: ../_images/install_lib1.png]
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Code herunterladen

Laden Sie den relevanten Code über den untenstehenden Link herunter.


	SunFounder Elite Explorer Kit Code [https://codeload.github.com/sunfounder/Elite-Explorer-Kit/zip/refs/heads/main]


	Oder sehen Sie sich den Code auf SunFounder Elite Explorer Kit - GitHub an







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Grundlegende Projekte

Sensor



	Fotowiderstand

	Thermistor

	Bodenfeuchtigkeit

	Kippschalter

	PIR-Bewegungssensormodul

	Ultraschall

	Feuchtigkeitssensor-Modul

	RFID-RC522 Modul

	GY-87 IMU Modul





Anzeige



	LED-Modul

	RGB-LED

	WS2812 RGB-LED-Streifen

	7-Segment-Anzeige

	I2C LCD1602

	OLED





Ton



	Aktiver Summer

	Passiver Summer

	Audio-Modul und Lautsprecher





Steuerung



	Taster

	Potentiometer

	Joystick-Modul

	Tastenfeld

	Infrarot-Empfänger

	MPR121





Aktuator



	Motor

	Wasserpumpe

	Schrittmotor

	Servo

	Relais





Chip



	74HC595








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Fotowiderstand


Übersicht

In dieser Lektion lernen Sie den Fotowiderstand kennen. Fotowiderstände finden in vielen elektronischen Geräten Anwendung, wie zum Beispiel in Belichtungsmessern von Kameras, Radioweckern, Alarmanlagen (als Strahlendetektoren), kleinen Nachtlichtern, Außenuhren, Straßenlaternen mit Solarenergie und mehr. Ein Fotowiderstand in einer Straßenlampe steuert das Ein- und Ausschalten des Lichts. Umgebungslicht, das auf den Fotowiderstand fällt, bewirkt, dass Straßenlampen ein- oder ausgeschaltet werden.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein ganzes Kit zu kaufen. Hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch einzeln über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	Widerstand

	BUY



	Fotowiderstand

	BUY








Verdrahtung

In diesem Beispiel verwenden wir den analogen Pin (A0), um den Wert des Fotowiderstands zu lesen. Ein Pin des Fotowiderstands wird mit 5V verbunden, der andere mit A0. Außerdem wird ein 10kΩ Widerstand benötigt, bevor der andere Pin mit GND verbunden wird.

[image: ../_images/01-photoresistor_bb.png]


Schaltplan

[image: ../_images/01_photoresistor_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 01-fotowiderstand direkt im Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\01-fotowiderstand öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







  
    
    

    Thermistor
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Thermistor


Übersicht

In dieser Lektion lernen Sie, wie man einen Thermistor verwendet. Thermistoren können als elektronische Schaltkomponenten zur Temperaturkompensation in Messgeräteschaltungen eingesetzt werden. Sie finden Anwendung in Strommessgeräten, Durchflussmessern, Gasanalysatoren und anderen Geräten. Zudem werden sie für Überhitzungsschutz, kontaktlose Relais, Temperaturkonstanz, automatische Verstärkungsregelung, Motoranlauf, Zeitverzögerung, automatische Entmagnetisierung von Farbfernsehern, Brandmelder und Temperaturkompensation verwendet.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein ganzes Kit zu kaufen. Hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch einzeln über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	Widerstand

	BUY



	Thermistor

	BUY








Verdrahtung

In diesem Beispiel verwenden wir den analogen Pin A0, um den Wert des Thermistors zu ermitteln. Ein Pin des Thermistors wird mit 5V verbunden, der andere mit A0. Gleichzeitig wird ein 10kΩ Widerstand mit dem anderen Pin verbunden, bevor dieser mit GND verbunden wird.

[image: ../_images/02-thermistor_bb.png]


Schaltplan

[image: ../_images/02_thermistor_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 02-thermistor.ino direkt im Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\02-thermistor öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







  
    
    

    Bodenfeuchtigkeit
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Bodenfeuchtigkeit


Übersicht

In der Landwirtschaft können Pflanzen anorganische Elemente nicht direkt aus dem Boden aufnehmen. Stattdessen dient das im Boden vorhandene Wasser als Lösungsmittel, um diese Elemente aufzulösen.

Pflanzen absorbieren Feuchtigkeit aus dem Boden durch ihr Wurzelsystem, um Nährstoffe aufzunehmen und das Wachstum zu fördern.

Während des Wachstums und der Entwicklung von Kulturen gibt es unterschiedliche Anforderungen an die Bodentemperatur. Daher ist die Verwendung eines Bodenfeuchtigkeitssensors notwendig.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	Bodenfeuchtigkeitsmodul

	
  
    
    

    Kippschalter
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Kippschalter


Übersicht

In dieser Lektion erfahren Sie mehr über den Kippschalter. Kippschalter können eingesetzt werden, um die Neigung von Objekten zu erkennen, was in der Praxis von großem Wert ist. Sie können zur Beurteilung der Neigung von Brücken, Gebäuden, Übertragungsleitungstürmen usw. verwendet werden und haben daher eine wichtige Leitfunktion bei der Durchführung von Wartungsarbeiten.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	Widerstand

	BUY



	Neigungsschalter

	-








Verdrahtung

In diesem Beispiel wird der digitale Pin 2 verwendet, um das Signal des Kippschalters zu lesen.

[image: ../_images/04-tilt_switch_bb.png]


Schaltplan

[image: ../_images/04_tilt_switch_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 04-tilt_switch.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\04-tilt_switch öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







  
    
    

    PIR-Bewegungssensormodul
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
PIR-Bewegungssensormodul


Übersicht

In dieser Lektion erfahren Sie mehr über das PIR-Bewegungssensormodul. Der passive Infrarot(PIR)-Bewegungssensor ist ein Sensor, der Bewegungen erkennt. Er wird häufig in Sicherheitssystemen und automatischen Beleuchtungssystemen eingesetzt. Der Sensor hat zwei Schlitze, die Infrarotstrahlung detektieren. Wenn ein Objekt, wie eine Person, vor dem Sensor vorbeigeht, erkennt er eine Veränderung in der Menge der Infrarotstrahlung und löst ein Ausgangssignal aus.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	PIR-Bewegungssensormodul

	
  
    
    

    Ultraschall
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Ultraschall


Überblick

Wenn Sie rückwärts fahren, sehen Sie die Entfernung zwischen dem Auto und den umliegenden Hindernissen, um eine Kollision zu vermeiden. Das Gerät zur Entfernungserkennung ist ein Ultraschallsensor. In diesem Experiment lernen Sie, wie die Ultraschallwelle die Entfernung erkennt.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	Ultraschallmodul

	BUY



	I2C LCD1602

	BUY








Verdrahtung

[image: ../_images/06-ultrasonic_module_bb.png]



Schaltplan

[image: ../_images/06_ultrasonic_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 06-ultrasonic.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\06-ultrasonic öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







  
    
    

    Feuchtigkeitssensor-Modul
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Feuchtigkeitssensor-Modul


Überblick

Feuchtigkeit und Temperatur stehen von der physikalischen Größe selbst bis hin zum tatsächlichen menschlichen Leben in enger Beziehung. Die Temperatur und Feuchtigkeit der menschlichen Umgebung beeinflussen direkt die Thermoregulationsfunktion und den Wärmeübertragungseffekt des menschlichen Körpers. Dies wirkt sich weiter auf die Denkaktivität und den mentalen Zustand aus und beeinflusst somit die Effizienz unseres Lernens und Arbeitens.

Die Temperatur ist eine der sieben grundlegenden physikalischen Größen im Internationalen Einheitensystem, die verwendet wird, um den Grad der Wärme oder Kälte eines Objekts zu messen. Celsius ist eine der weltweit am häufigsten verwendeten Temperaturskalen, ausgedrückt durch das Symbol „℃“.

Feuchtigkeit ist die Konzentration von Wasserdampf in der Luft. Die relative Luftfeuchtigkeit wird im Alltag häufig verwendet und in %RH ausgedrückt. Die relative Feuchtigkeit steht in engem Zusammenhang mit der Temperatur. Bei einem bestimmten Volumen abgeschlossenen Gases gilt: Je höher die Temperatur, desto niedriger die relative Feuchtigkeit und umgekehrt.

Der DHT11, ein digitaler Temperatur- und Feuchtigkeitssensor, ist in diesem Kit enthalten. Er verwendet einen kapazitiven Feuchtigkeitssensor und ein Thermistor, um die umgebende Luft zu messen und gibt ein digitales Signal am Datenpin aus.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Steckbrett

	BUY



	Jumperkabel

	BUY



	Feuchtigkeitssensor-Modul

	BUY








Verdrahtung

[image: ../_images/07-dht11_bb.png]


Schaltplan

[image: ../_images/07_humiture_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 07-humiture_sensor.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\07-humiture_sensor öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







Bemerkung

Um die Bibliothek zu installieren, verwenden Sie den Arduino Library Manager und suchen Sie nach „DHT sensor library“ und installieren Sie diese.




  
    
    

    RFID-RC522 Modul
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
RFID-RC522 Modul


Überblick

In dieser Lektion lernen Sie, wie man ein RFID-Modul verwendet. RFID steht für Radiofrequenz-Identifikation. Sein Funktionsprinzip beinhaltet die kontaktlose Datenkommunikation zwischen dem Lesegerät und dem Etikett zur Identifizierung des Ziels. Die Anwendungen von RFID sind umfangreich, einschließlich Tierchips, Wegfahrsperren, Zugangskontrollen, Parksteuerung, Automatisierung von Produktionsketten, Materialmanagement und vieles mehr.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Jumperkabel

	BUY



	MFRC522-Modul

	BUY








Verdrahtung

In diesem Beispiel stecken wir das RFID in das Breadboard. Verbinden Sie die 3.3V des RFID mit 3.3V, GND mit GND, RST mit Pin 2, SDA mit Pin 6, SCK mit Pin 5, MOSI mit Pin 4, MISO mit Pin 3 und IRQ mit Pin 7.

[image: ../_images/08-rfid_bb.png]


Schaltplan

[image: ../_images/08_mfrc522_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 08-mfrc522.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\08-mfrc522 öffnen.


	Hier wird die RFID1 Bibliothek verwendet. Die Bibliothek finden Sie im Verzeichnis elite-explorer-kit-main/library/, oder Sie können hier RFID1.zip herunterladen. Eine Anleitung zur Installation finden Sie unter Manuelle Installation.







  
    
    

    GY-87 IMU Modul
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
GY-87 IMU Modul

Das GY-87 Modul ist mit drei Sensorchips ausgestattet: MPU6050, QMC5883L und BMP180, die jeweils einzigartige Fähigkeiten bieten. Der MPU6050 kombiniert ein Gyroskop und einen Beschleunigungsmesser zur Bewegungsverfolgung, der QMC5883L dient als Magnetometer zur Richtungserkennung und der BMP180 wird zur Messung des barometrischen Drucks und der Temperatur verwendet. Diese können über das I2C-Protokoll für eine effektive Kommunikation mit einem Arduino verbunden werden.

Diese Sensoren sind für eine nahtlose Integration über das I2C-Protokoll konzipiert, was eine effiziente Kommunikation mit Plattformen wie Arduino gewährleistet. Jeder Sensor im GY-87 Modul ist über einzigartige I2C-Adressen zugänglich: MPU6050 unter 0x68, QMC5883L unter 0x0D und BMP180 unter 0x77.

Einzeltutorials für jeden Sensorchip:



	BMP180

	MPU6050

	QMC5883L






Wenn Sie diese drei Chips gleichzeitig verwenden möchten, finden Sie hier ein einfaches Beispiel:

[image: ../_images/09-gy87_bb1.png]


Bemerkung


	Sie können die Datei 09-gy87.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\09-gy87 öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







Bemerkung

Um die Bibliothek zu installieren, verwenden Sie den Arduino Library Manager.



	Suchen Sie nach „Adafruit MPU6050“ und installieren Sie

Bei der Installation jeder Bibliothek stellen Sie bitte sicher, dass die Installation aller Abhängigkeiten ausgewählt wird.

[image: ../_images/09-add_lib_tip.png]


	Suchen Sie nach „Adafruit Unified Sensor“ und installieren Sie


	Suchen Sie nach „QMC5883LCompass“ und installieren Sie


	Suchen Sie nach „Adafruit BMP085 Library“ und installieren Sie










  
    
    

    BMP180
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
BMP180


Überblick

In diesem Tutorial beschäftigen wir uns mit dem GY-87 IMU-Modul und konzentrieren uns auf den BMP180-Sensor zur Messung von Temperatur, Druck und Höhe. Ideal für Anwendungen wie Wetterüberwachung und Höhenverfolgung behandelt diese Lektion die Verbindung des GY-87 mit einem Arduino Uno und die Verwendung der Adafruit BMP085-Bibliothek. Sie lernen, wie Sie den BMP180-Sensor initialisieren und dessen Daten auf dem Arduino-Seriellen Monitor auslesen können, eine entscheidende Fähigkeit für Projekte, die Umweltdaten benötigen.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Jumperkabel

	BUY



	GY-87 IMU-Modul

	-








Verdrahtung

[image: ../_images/09-gy87_bb1.png]



Schaltplan
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Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 09-gy87_bmp180.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\09-gy87_bmp180 öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







Bemerkung

Um die Bibliothek zu installieren, verwenden Sie den Arduino Library Manager und suchen Sie nach „Adafruit BMP085 Library“ und installieren Sie diese.




  
    
    

    MPU6050
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
MPU6050


Überblick

In diesem Tutorial lernen Sie, das GY-87 IMU-Modul mit einem Arduino Uno zu verbinden, wobei der Fokus auf dem MPU6050-Sensor liegt. Wir behandeln die Initialisierung des MPU6050 und die Anzeige seiner Beschleunigungs-, Gyroskop- und Temperaturdaten auf dem Seriellen Monitor. Diese Lektion ist unerlässlich für Projekte, die Bewegungs- und Temperatursensoren benötigen, wie Robotik, gestengesteuerte Geräte und interaktive Kunstinstallationen.



Benötigte Komponenten

Für dieses Projekt benötigen wir die folgenden Komponenten.

Es ist definitiv praktisch, ein komplettes Kit zu kaufen, hier ist der Link:








	Name

	ARTIKEL IN DIESEM KIT

	LINK





	Elite Explorer Kit

	300+

	Elite Explorer Kit






Sie können die Komponenten auch separat über die untenstehenden Links kaufen.







	KOMPONENTENBESCHREIBUNG

	KAUF-LINK





	Arduino Uno R4 WiFi

	-



	Jumperkabel

	BUY



	GY-87 IMU-Modul

	-








Verdrahtung

[image: ../_images/09-gy87_bb1.png]



Schaltplan

[image: ../_images/09_basic_gy87_schematic.png]


Code


Bemerkung


	Sie können die Datei 09-gy87_mpu6050.ino direkt unter dem Pfad elite-explorer-kit-main\basic_project\09-gy87_mpu6050 öffnen.


	Oder kopieren Sie diesen Code in die Arduino IDE.







Bemerkung

Um die Bibliothek zu installieren, verwenden Sie den Arduino Library Manager und suchen Sie nach „Adafruit MPU6050“ und installieren Sie diese.
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QMC5883L


Überblick

In diesem Tutorial befassen wir uns mit dem GY-87 IMU-Modul und konzentrieren uns auf das QMC5883L-Magnetometer. Der erste Teil des Tutorials führt Sie durch die Kalibrierung des QMC5883L-Magnetometers, was für genaue Messungen des Magnetfelds unerlässlich ist. Sie lernen, wie man einen Kalibrierungssketch auf Arduino hochlädt, eine Echtzeit-Kalibrierung durchführt und diese Einstellungen in Ihren Projekten anwendet. Der zweite Teil des Tutorials behandelt die Initialisierung des MPU6050 (Beschleunigungsmesser und Gyroskop) und QMC5883L auf einem Arduino Uno unter Verwendung der Adafruit MPU6050- und QMC5883LCompass-Bibliotheken. Sie erfahren, wie man Sensordaten liest und auf dem Seriell