Guia d'introduccio a la programacio

amb Arduino TinkerKit



Aquesta guia ha estat elaborada a partir de la traduccio dels tutorials

elaborats per Canada Robotix i oferts en el seu blog.



http://www.carobot.ca/blog/
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Introduccio: TinkerKit i Arduino

TinkerKit és una eina usada per construir productes interactius d'una manera simplificada
en molt poc temps. Funciona amb una placa d'Arduino amb la diferéncia que no has de
construir fisicament els circuits a partir de components de baix nivell com resisténcies o
breadboards.. Gracies al sistema modular de blocs només cal que els connectis fent servir
els cables TinkerKit.

Els moduls es divideixen en sensor i actuadors.



Els Sensors poden "sentir" els canvis en el seu entorn i els poden quantificar. Hi ha una
gran quantitat de sensors, cada un amb les seves caracteristiques. Poden percebre la llum
(com el de la fotografia), la temperatura, el moviment, la pressio... A partir d'ara els
anomenarem INPUTS.


http://www.carobot.ca/blog/wp-content/uploads/2015/08/intro-2.jpg

Els Actuadors, com ens diu el seu nom, fan una accio. Poden fer-se servir per diferents

activitats, segons el tipus d'actuadors, des de fer llums a moviment i controlar altres
dispositius. Els LEDs com els de la fotografia son actuadors, i els anomenarem a partir d'ara
OUTPUTS.
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Aquesta és una Shield de TinkerKit, on s'endollen tots els components. De la mateixa
manera que els moduls, es divideixen en dues parts: per una banda tenim els INPUTS, i per
I'altra els OUTPUTS. Cada part té sis ports, enumerats del 0 al 5. Els ports d'entrada
(INPUT) s6nell0, 11,12, 13, 14 i el I5; i els ports de sortida (OUTPUT) son el 00, 01, 02,
03,04 el O5.
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La Shield de TinkerKit és una extensié d'Arduino. Les Shields estan pensades per encaixar-
les sobre de la placa i cada una té caracteristiques i funcions diferents. Cal anar en compte
no doblegar els pins quan encaixem la shield a sobre de la placa.


http://www.carobot.ca/blog/wp-content/uploads/2015/08/intro-5.jpg
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Hola Mon!

Ok, ara que ja ens hem avorrit amb tanta teoria, anem a fer alguna cosa. No entrarem en
masses detalls sobre codi per que estem fent les primeres passes, pero aprendrem com
obrir un dels exemples i veurem alguns moduls en accio.

Per aquest primer projecte necessitarem un LED (qualsevol led funcionara, en les
fotografies veiem un LED de 10mm blau) i un sensor de llum. Aquests son els que hem vist

abans com a exemples de sensors i actuadors.

La primera cosa que hem de fer és encaixar -los fent servir un dels cables. Comencem amb

el sensor de llum:

Assegura't que el cable esta encaixat fins el fons del connector, sentiras un "“click". La
connexio ha de ser ben fixe, com la seguent fotografia.
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Ara connectem l'altre final del cable en el port 10 de la Shield de TinkerKit. Com hem

comentat abans, el sensor de llum ha d'anar connectat a un dels ports d'INPUT. En

I'exemple que nosaltres seguim, el sensor ha d'estar connectat al port 10. Sempre és una
bona practica comencar per el primer port disponible, tot i que tots els ports poden
funcionar.
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Segueix les mateixes passes amb el LED, pero enlloc de connectar-lo en el port 10,

connecta'l en el O0. Tindras algo similar a:
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El que farem a continuacio és fer que el LED reaccioni a la quantitat de llum que hi hagi a

I'habitacié. Per aconseguir aix0, li hem de donar als moduls certes instruccions. La placa
d'Arduino funciona com un petit cervell: quan li dones ordres, és molt eficient executant-les!
Anem a connectar-la a un ordinador, fent servir el port USB com qualsevol dispositiu extern

(un ratoli, una impressora...).
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En l'ordinador, obre el programa Arduino, en el menu superior, desplega la opcié Eines >

Placa i selecciona la teva placa d'Arduino. En aquest tutorial estem fent servir una Arduino
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UNO.

# Arduino File Edit Sketch Help

Auto Format ®T sketch_sep25b | Arduino 1.0.1
Archive Sketch
Fix Encoding & Reload
sketch_sep25h Serial Monitor 4®BM
Board » + Arduino Uno
Serial Port 3 Arduing Duemilanove w/ ATmega328
Arduino Diecimila or Duemilanove w/ ATmegal6s
Programmer »  Arduino Nano w/ ATmega328
Burn Bootloader

Arduino Nano w/ ATmegalég

Arduino Mega 2560 or Mega ADK

Arduino Mega (ATmegal280)

Arduino Leonardo

Arduing Mini w/ ATmega328

Arduino Mini w/ ATmegalb8

Arduino Ethernet

Arduino Fio

Arduine BT w/ ATmega328

Arduinge BT w/ ATmegal68

LilyPad Arduino w/ ATmega328

LilyPad Arduino w/ ATmegalgs

Arduine Pro or Pro Mini (5V, 16 MH2) w/ ATmega328
Arduing Pro or Pro Mini (5V, 16 MHz) w/ ATmegal68
Arduine Pro or Pro Mini (3.3V, 8 MHz) w/ ATmega328
Arduino Pro or Pro Mini (3.3V, 8 MHz) w/ ATmegal68
Arduinge NG or older w/ ATmegal68

Arduine NG or older w/ ATmega8

Casi ho tenim! Només hem de carregar I'exemple correcte en el programa. Clica a Fitxer >

Exemples >TinkerKit >LightSensor. Si no veus el submenu TinkerKit és que no tens la

llibreria correctament instal-lada.
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e ot Ll Sketchbook >

skerch_ocr100 [T  01.Basics

Close HW 02.Digital

Save 3 03.Analog

Save As... {1385 04.Communication

Upload #U 05.Control

Upload Using Programmer 43U 06.5ensors
07.Display

Page Setup {1 3P 08.5trings
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ArduinolSP

adx|345driver
bmal80
bmp085driver
FreelMU

HMC
HMC58X3
itg3200filv05
MSS61101BA
MultiClick
Oh_Oh_robot
SoundSwitch
Thermal_Printer
TinkerKit

EEPROM
Ethernet
Firmata
LiquidCrystal
sD

Servo

FYYY Y YYYYY

Accelerometer
Blink

Button

Empty

Gyro
GyroAngle
HallSensor
Joystick

MosFet

LY Y ¥ Y Y Y Y YYYTYY
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Veuras com s'obre una nova finestra amb un fragment de codi, només cal carregar-lo a la

placa fent servir el Boté de carrega (ctrl+U)
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Upload Using Programmer

TK_LightSensor §

FE
Analog input, aonalog output, serial output

Reads an analog input pin, and TBBEESG LDR Analog Sensor connected to 1A,
and uses the result to set the brightness on a 7818111 LED Module connected on
Also prints the results to the serial monitor.

created 29 Dec. zZBB3
Modified 4 Sep 2816
by Tom Igoe

modified 7 dec 2618
by Davide Gomba
modified on Ded 2811
by Federico VYanzati2

Thizs example code iz in the public domain.

X/

Ben fet! Ara el teu LED ha de reaccionar a la quantitat de llum que rebi el sensor de llum.
Prova de tancar-lo entre les teves mans, o apropa'l a una font de llum, si hi ha molta llum a

I'habitaci6é costara veure com canvia.
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| ara?

Mira els altres exemples i explora la resta de moduls. A cada un dels exemples, en les
primeres linies de codi, hi ha indicacions sobre com connectar els moduls. Explora el
programa d'Arduino, juga amb els fragments de codi que tens modificant-los i veien qué pot
passar!
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Aquesta és una guia breu que t'explica les tres passes que has de fer abans de comencar
qualsevol projecte. Quan els hagis fet unes quantes vegades, ho faras amb els ulls tancats,
perd sempre esta bé tenir un bon recordatori.

1. Encaixa la shield de Tinkerkit a la placa d'Arduino.

2. Endolla-ho al port USB del teu ordinador.

20


http://www.carobot.ca/blog/wp-content/uploads/2015/08/intro-7.jpg

3. Obre el programa Arduino i importa la llibreria de TinkerKit
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Arduino File Edit B Gl Tools Help
® 0O o0 Verify / Compile ¥R

Show Sketch Folder %K

Import Library... EEPROM

Add File... Ethernet

' Firmata
LiquidCrystal
SD
Servo
SoftwareSerial
SPI
Stepper
Wire

sketch

sketch_octl0b

Contributed
Thermal_Printer

TinkerKit

Quan la llibraria s'ha carregat correctament, veiem una linia de codi en el nostre editor:
#include <TinkerKit.h>

sketch_octl0b §

#include <Tinkerkit.hs

Si canvies la placa d'Arduino, diguéssim que estaves fent servir la Leonardo i ara canvies a
una UNO, recorda de canviar-ho també als parametres. Aquesta configuracié es queda
desada al tancar I'aplicacid, aixi que no cal fer-ho cada cop que I'obris, només cada cop
que canviis de placa d'Arduino.
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® Arduino File Edit Skeich Help

[ NaNs) Auto Format
Archive Sketch

®T

Fix Encoding & Reload

sketch_sep25hb | Arduino 1.0.1

sketch_sep25h Serial Monitor #M
Board *»  Arduine Uno
Serial Port 3 Arduino Duemilanove w/ ATmega328
Pr 5 Arduino Diecimila or Duemilanove w/ ATmegal6s
ogrammer Arduino Nano wf ATmega328
Burn Bootloader = f 9

Arduino Mano w/ ATmegal68

Arduino Mega 2560 or Mega ADK

Arduine Mega (ATmegal280)

Arduing Leonardo

Arduino Mini w/ ATmega328

Arduine Mini w/ ATmegal68

Arduino Ethernet

Arduino Fio

Arduino BT w/ ATmega328

Arduino BT w/ ATmegal68

LilyPad Arduino w/ ATmega328

LilyPad Arduino w/ ATmegal6s

Arduine Pro or Pro Mini (5V, 16 MHz) w/ ATmega328
Arduine Pro or Pro Mini (5V, 16 MHz) w/ ATmegal6&8
Arduino Pro or Pro Mini (3.3V, 8 MHz2) w/ ATmega328
Arduino Pro or Pro Mini (3.3V, 8 MH2) w/ ATmegal6s
Arduino NG or older w/ ATmegal68

Arduino NG or older w/ ATmega8

Aix0 és tot, ja estem preparats per comencar. En el seglient pas comengarem amb el codi!
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En aquest tutorial farem una introduccio a I''DE d'Arduino.

Aix0 és el que veiem quan obrim el programa:

a set of buttons
to perform
all the major
interactions with
the board

sketch_octlOb

Arduino files
are called “sketches”
and this blank
canvas is where all
the magic begins
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verify jnew j save

serial monitor

» Comprova: Revisar els errors en el codi

« Carrega: enviar el codi a la placa connectada.

* Nou: obre un fitxer en blanc

* Obrir: obrir un fitxer d'arduino (.ino)

» Desa: Desa el fitxer actual

* Monitor série: obrir la finestra del Monitor en série (ho expliquem més endavant).

Per comencar amb el codi obrim un exemple buit de Fitxer > Exemples > TinkerKit >

Empty

Arduino m Edit Sketch Tools Help

8 00 New
Open...
Sketchbook

sketch_octlOa Examples

Close HW
Save S

Save As... {35

Upload #®U
Upload Using Programmer {3U
Page Setup {+ 3P

Print

EN

P

01.Basics
02.Digital
03.Analog

04 Communication
05.Control
06.5ensors
07.Display
08.Strings
09.USB(Leonardo)
Arduinol5P

adx1345driver
bmal80
bmpQ085driver
FreelMU

HMC
HMCS58X3
itg3200filv05
MS561101BA
MultiClick
Oh_Oh_robot
SoundSwitch
Thermal_Printer

sketch_octlOa | Arduino 1.0.1

yYY Y YYYYTYY

Yy Y Yy Y Y YYYYYTYY

Accelerometer
Blink

Button
EEPROM » Cyro |
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Séinclude Tinkerkit library
#include <Tinkerkit.hs

Sfafter thiz line declare the modules wou're using.

void setup() I

SAurite here the =setup code

F

woid Loopdy £

Adwrite here the main code

Aquest és I'aspecte d'un esborrany (sketch) de codi de TinkerKit. Si ja has treballat amb

Arduino, veuras que és molt similar, exepte per la inclusié de la llibreria en la primera linia.
Com pots veure hi ha dues grans arees en cada sketch de codi, anomenades setup i loop.

En l'apartat setup escrivim totes les coses que necessitem definir abans que comenci el
nostre codi.

Tot el que s'escrigui dintre del loop, com el seu nom indica, es repetira una vegada i una

altra mentre I'Arduino estigui engegat.

L'exemple Empty és una bona manera d'iniciar els nostres projectes enlloc d'escriure el
mateix codi cada vegada. Recorda que els exemples son fitxers de només lectura, i no
poden ser modificats. Clica a Desa per desar-ho com a un projecte nou (després del avis

de nomes lectura).
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Tots esl projectes que facis amb I'IDE d'Arduino es desen per defecte en la carpeta

"Arduino" dintre de la carpeta "Documents". Es bastant senzill que aquesta carpeta quedi

rapidament plena de projectes. Podras accedir-hi facilment als teus projectes a Fitxer >

bottone

sketch_oct10]

Sketchbook
Arduino pilIH Edit Sketch Tools Help
8 00 . New 38N
Open... #0
Sketchbook
sketch_oct10b Examples S
Close EW
Save )
Save As... {85
Upload U
Upload Using Programmer {+3U
Page Setup {38P
Print #P

bottonel
bottone_a
bottone_an
Cookbook
Cetting_Started
iHateYou_Arduino
Knob2

libraries

oh_oh
seriality_toggle
servo
sketch_jan16

Aix0 és gairebé tot el que necessites saber per comencar el teu projecte amb I''DE

d'Arduino. En el proxim tutorial comencgarem a escriure codi!

27


http://www.carobot.ca/blog/wp-content/uploads/2015/08/sketchbook.jpg

Comencem amb el codi

En aquest tutorial introduirem els conceptes basics d'uns sketch de TinkerKit. Si estas
familiaritzat amb el codi d'Arduino, aquest tutorial et sera ben senzill. Comengarem una altra
vegada amb un LED, perd el procés és el mateix per a cada output. Els LEDs sén els
dispositius de sortida més senzills, en aquest tutorial ens centrarem en el codi.

Encaixa el TinkerKit com ja hem aprés i obre I''DE d'Arduino, aleshores conecta un LED al
port O0.

L'aspecte sera el segient:

Ara, en el programa, obre I'exemple Empty (en aquest punt, ja hauries de saber obrir
exemples, pero per si no ho recordes, el trobaras a Fitxer > Exemples > TinkerKit >
Empty).
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Jlinclude TinkerKit library
#include <TinkerKit.h>

//atter this line declare the modules you're using.

void setup() {

//write here the setup code
¥
void loop() {

f/write here the main code

Arduino Leonardo on [dev/tty.usbmodemfal3l

Ok, aquest és l'aspecte d'un exemple buit, el punt de partida del nostre codi TinkerKit!. Esta
compost per tres parts: globals,setup i loop.

« Globals: Es I'inici de cada sketch, aqui declarem els components i altres elements
(com les variables) que farem servir en el nostre codi.

» void setup() (o simplement setup): aquesta funcié s'executa una sola vegada al inici
del nostre codi, i es fa servir per definir tot abans de comencar el loop.

+ void loop() (o loop): és on escrivim el codi principal. La funcié loop es repeteix una
vegada i una altra mentre I'Arduino estigui connectat. Totes les instruccions escrites

dintre les claus { } son executades de manera sequencial, una linia darrere d'altre.

Si vols, esobrra les linies comentades, comencen amb //. Aquestes linies no son llegides
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pel programa i s'acostumen a fer servir per explicar parts del nostre codi.

La linia que hem d'escrire en els "globals" és la seguent:
TKLed led(00);

» La primera paraula de la linia és la classe, com que hem connectat un LED hem de
definir la classe TKLed. Si ho canviessim a un relé hauriem de definir-ho com a
TKRelay, etc...

» El segon element és el nom que assignem a aquest LED en particular. En aquest
exemple I'anomenem senzillament "led", si estiguéssim treballant amb diferents
LEDs podriem anomenar-los led1, led2, etc. Cada component que fem servir ha de
tenir un nom diferent.

» El tercer element és senzill, és el nUmero del port on connectem el modul a la
placa, si no n'estas segur, mira el numero de port on el cable esta endollat a la
shield.

» Totes les linies de codi que escrivim han d'acabar amb un punt i coma ; és l'error
més habitual per a principiants i per a no tant principiants. Al principi €s normal que

se'ns oblidi, no et preocupis si no et surt de manera automatica!l

#include <TinkerkKit.h=
TKLed led(00);

Deixem el void setup() buit, ja que els objectes de TinkerKit no necessiten ser inicialitzats.

Engegeum un LED escrivint dintre dels claudators { } del void loop()

led.on();

Es senzill, no? Primer escrivim el nom del element que volem manipular, en aquest
exemple, el LED que previament hem anomenat "led"; després escrivim el metode que
volem aplicar, en aquest cas, encendre'l, és a dir ".on()". Aixo encén el LED a la seva
brillantor maxima. No oblidis el punt i coma al final de la linia i pujar-ho tot a la placa fent
servir el bot6 de Puja. El teu LED s'hauria d'encendre, sino, revisa el codi complet per
trobar-ne I'error:

#include <TinkerKit.h>
TKLed led(00);
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void setup() {
}

void loop() {
led.on();

Ara prova d'escriure .off() on hi havia .on(), i puja de nou I'sketch a la placa per veure que

passa: el teu LED hauria d'apagar-se.

Ok, ara fem que parpellegi. El que farem, en altres paraules, és encendre el LED, esperar
un segon, apagar-lo i esperar un altre segon. Per fer aixd, haurem de fer servir una funcio
que s'anomena delay. El delay "congela" la placa per el temps que definim, expressat en
mili-segons (1 segon = 1000 mili-segons). Aixi és com li diem a la placa que "esperi".

delay(1000);

La linia de sobre pot ser llegida com "espera un segon" (1000 mili-segons).

En la placa d'Arduino les instruccions s'executen una després de l'altra, aixi que el nostre
loop hauria de ser aixi:

led.on();
delay(1000);
led.off();
delay(1000);

Puja-ho a la placa per veure com el LED parpalleja.

El parpelleig d'un LED és el "Hola Mén" de la computacio fisica, cada component té les

seves classes i metodes perd més o menys aquesta és la dinamica del codi de TinkerKit:
* Declara els components en els globals,
» assigna metodes en la funcid loop, i

* puja el codi

| ARA?
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Comenca a jugar amb altres components, en el proxim tutorial farem servir un sensor per

controlar les sortides i farem servir la condicié (I'operador "if").

Prova de deixar el LED a mitja brillantor, en comptes d'encendre'l a maxima potencia.

La solucid, en el proxim tutorial
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Al final del anterior tutorial them proposat un repte: prova d'encentre el LES a mitja
brillantor. Si has buscat la referéncia, la solucié és prou intuitiva, la classe TKLed té un
métode anomenat .brightness() on podem escriure la brillantor que volem que tingui el

nostre LED dintre del paréntesi.

Els valors que podem escriure van del 0 al 1023, on 0 vol dir OFF i 1023 és ON, a maxima

poténcia.

Si has fet servir Arduino abans, segurament notaras que la sortida PWM dels TinkerKit va
amb una escala de 0 a 1023 enlloc de la escala de 0 a 255 que acostumem a fer servir.
Aix0 és per que la llibreria de TinkerKit, a fi de simplificar el procés, converteix

automaticament el valor que introduim en el metode .brightness().
Aix0 fa que convertim el led.brightness(valor) a analogWrite(ledPin, valor/4).

De fet, el LED esta sempre a la seva poténcia maxima, perd parpelleja tant de pressa que
el nostre ull huma és incapac de percebre-ho. El resultat és que nosaltres percebim una
menor brillantor. Aixd s'anomena PWM i és la manera de simular sortides analdgiques amb

senyals digitals.

Per cada actuador necessitem coneixer que el valor a escriure dintre dels paréntesi del
metode, va del 0 al 1023.

Off: led.brightness(0)
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Mig-On: led.brightness(512)

Complet-On: led.brightness(1023)

Pels sensors és una miqueta diferent. Primer, tenim dues categories principals: els sensors

digitals i els sensors analogics.

Els sensors digitals només poden tenir dos estats, anomenats HIGH (alt) i LOW (baix).
Alguns exemples son els botons, els sensors d'inclinacio o els sensors de tacte. Aquests
sensors només poden llegir dos valors, els botons, com els sensors de tacte, només et
poden dir si estan pressionats o no. Si li escrius al botd el métode .read(), és com si li
preguntessis: "ei boto, que estas llegint?", i la resposta seria HIGH si esta pressionat o
LOW si no ho esta.

Quan NO esta pressionat:

+ Codi: button.read() Valor retornat: LOW

» Codi: button.readSwitch() Valor retornat: 0
Quan esta PRESSIONAT:

+ Codi: button.read() Valor retornat: HIGH

» Codi: button.readSwitch() Valor retornat: 1

Els sensors analogics, per altra banda, poden llegir els valors entre mig. La majoria dels
sensors TinkerKit son analogics, el seu rang de valors esta entre el 0 i el 1023. En els
exemples anteriors cridavem el metode .read() del botd, que passara si cridem el mateix

meétode d'un potenciometre o d'un sensor de llum?
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* Codi: linpot.read() Valor retornat: entre 0i 1023

El que tenim és un nombre sencer entre 0 i 1023. Si fem el mateix amb un light sensor, els

valors estaran entre 0 (sense llum) a 1023 (el maxim de llum percebuda).
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Comencem amb un classim el boté i el LED. Podem comencar encenent el LES quan el
boté estigui premut. Connecta el bot6 i el LED a la placa, un al port 10 i I'altre al OO.

El bot6 és un sensor digital, ens donara només dos valors HIGH i LOW. Per saber si el bot6
esta polsat hem de fer servir el métode read().

Farem servir la condicié l0gica anomenada IF (si). Es fa servir per executar part del codi
nomeés si una cosa €s certa. La sintaxi €s prou intuitiva, i és:
if (condicid) {
fes alguna cosa

Un exemple pot ser:

if (fa fred) {
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posa't un jer

Perd com podem dir quan fa fred? Ho hem d'escriure en nombres. Per aixo, tenim els

operadors logics.

Per tant la funcié seria:

if (temperatura

posa't un jer

sey

Més gran que

Més petit que

Igual que

Més gran o igual que
Més petit o igual que

< 17) {

sey

Ok, ara tornem al nostre botd. Pots desxifrar com direm "Engega el LED quan el boto estigui

pressionat" en el llenguatge d'Arduino / TinkerKit? Intenta-ho escriure'l abans de continuar

llegint!

La resposta és:

if (button.read
led.on();

Si ho posem tot junt, amb la sintaxi correcta d'Arduino, el resultat és:

#include <Tinke

TKLed led(00);
TKButton button

void setup() {
}

void loop() {
if (button.re
led.on();

() == HIGH) {

rkit.h>

(1I0);

ad() == HIGH) {
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Aix0 és correcte, perd un coo pujem el codi en el nostre TinkerKit veiem que un cop
apretem el boté, el LED continua ences encara deixem de pressionar el botd. Aixo és per
que en cap moment hem dit al LED que s'apagui. Per fer aix0d, hem d'escriure una altra
funcio "if", similar a:

if (button.read() == HIGH) {
led.on();

}
if (button.read() == LOW) {

led.off();

Hi ha una manera més intel-ligent d'aconseguir aquest resultat. La funcio "if" pot anar
seguida d'un operador "else" (aleshores), que sera executat quan la condicié del "if" sigui

falsa. Si fem servir la funcio if-else el nostre codi quedara aixi:

if (button.read() == HIGH) {
led.on();

} else {
led.off();

Aix0 funciona per qué el nostre botd només té dues posicions, HIGH i LOW, pressionat o no
pressionat, de manera que I'unic moment en que la condicié és falsa és quan button.read()
== LOW.

Fixa't que el resultat és exactament el mateix que en el exemple Button.

Abans de continuar, prova de convertir el boté en un interruptor, de manera que cada

vegada que el polsem el LED canvii entre ences i apagat.

PISTA: busca a la documentacié un metode especific del boté que et puguis ervir. Si vols
fer-ho pel cami dificil, sense fer servir altres métodes del botd, necessitaras una variable.
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Llegeix els teus sensors: Serial.print();

Avui comengarem a jugar amb els sensors analogics. Com hem explicat en sessions
anteriors, un sensor analogic retorna un rang de valors, no com els sensors digitals, que

retornes només dos valors.

Per veure el que el sensor esta llegint farem servir una nova funcioé que s'anomena:j

Serial.println();

Aquesta funcié escriu sobre un port serie, com ara 'USB. Des de la IDE d'Arduino podem
veure que esta passant en el port serie on hem connectat I'Arduino, clicant en el boté que
trobem a la part superior dreta de la nostra interfag. Aixd ens obre una nova finestra

anomenada Monitor Serie.

serial Monitor

La funcié serial ha de ser inicialitzada dintre del void setup(), fen servir la sintaxi:

Serial.begin(9600);

El valor 9600 és la velocitat de comunicacio, expressada en Baud. Es un valor fixe,

generalment farem servir 9600.

Dintre de la funcié loop, cada vegada que vulguem veure alguna cosa al port série només

hem d'escriure:

Serial.println("Hola!");
delay(1000);

Amb aix0d dintre del loop, el nostre programa escriura "Hola!" en el port série cada segon.
Prova de pujar en el teu Arduino el codi:

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

void loop() {
Serial.println("Hola!");
delay(1000);

Un cop pujat el codi a la placa, obre el Monitor Série, hauries de veure quelcom similar a:

e 00 jdev/tty.usbmodemfal31l

| ( Send )
Hello!

Hello!

Hello! "
Hello!
Hello! ,
Hello! .
Hello! .
Hello! '
Hello! '
Hello! '
Hello! o
Hello! A

E Autoscroll _f No line ending T] 9600 baud T]

Si escrius alguna cosa dintre dels parentesi del printin, ho hauras de fer entre cometes,
com hem fet amb el "Hola!", i s'escriura exactament el que has escrit, perd també podem

escriure-hi un valor o una variable.

Les variables son la manera d'emmagatzemar valors que poden canviar amb el temps. Per
crear una nova variable necessitem assignar-hi un nom i un tipus. Hi ha diferent tipus de
variables, en els nostres sketches basics farem servir principalment valors sencers

(integer), que definim com int.

Les variables s'han de declarar abans del setup, en la seccié global. Com exemple, si volem

crear una nova variable del tipus sencer, escriurem

40


http://www.carobot.ca/blog/wp-content/uploads/2015/08/hello.jpg

int i = 0;

Aix0 crea una nova variable anomenada i i que per ara és igual a 0. Podem incrementar el
seu valor dintre de la funcié loop escrivint:

i=1i+1;

Aquest codi incrementa en 1 cada vegada que s'executa la funcié loop. Verifiquem-ho amb
la funcié Serial print que hem vist abans. En el loop escriurem Serial.print(i) i la pausa d'un
segon, el nostre sketch quedara aixi:

int i = 0;

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

void loop() {
i=1i+1;
Serial.println(i);
delay(1000);

Si obrim el monitor série després de carrager aquest sketch, el que veurem és un valor que

s'incrementa cada segon:
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e 00 {dev/tty.usbmodemfal31

51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
61
62
63
o4
65
66
67
68

W Autoscroll fNo line ending ?‘ fQEGD baud

| ( Send )

| A

v

Ara, que fara la funcio serial print amb els sensors analodgics? Podem fer-la servir per

escriure en el Monitor seérie els valors que el sensor esta llegint.
Com ho podem escriure en llenguatge d'Arduino? Intenta-ho abans de llegir la resposta!

La solucio és:

Serial.println(sensor.read());

El codi sencer quedaria aixi:

#include <TinkerKit.h>
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TKLightSensor sensor(I0);

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

void loop() {
Serial.println(sensor.read());
delay(1000);

Ara que ja coneixem les variables, les podem fer servir per fer el nostre codi més llegible i
facil de modificar. De fet podem enmmagatzemar el valor que ens doni senor.read() dintre
de la variable:

#include <TinkerKit.h>

TKLightSensor sensor(I0);
int val = 0;

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

void loop() {
val = sensor.read();
Serial.println(val);
delay(1000);

Si fem servir el métode print enlloc del println podem escriure en el monitor série sense
crear una nova linia. Es Util si volem afegir detalls al valor imprés, o escriure diferents
variables en la mateixa linia, només recorda de fer servir printin en I'iltim element.

Serial.print("E1l valor del sensor és: ");
Serial.println(val);

El el proper tutorial connectarem finalment els moduls d'entrada i de sortida. Tens idea de
com ho podem fer? Prova-ho tu mateix, crea un LED que reaccioni a la quantitat de llum
que hi ha a I'habitacid!
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En aquest tutorial finalment connectarem sensors i actuardors.

Comencem enganxant un LED al port O0 i un potenciometre al port 10. El codi que escrivim
a continuacié funciona bé amb qualsevol sensor analogic, només recorda de canviar el

nom del objecte quan el declares.
El nostre codi és:

#include <TinkerKit.h>

TKPotentiometer pot(IO0);
TKLed led (00);

void setup() {
// en blanc

void loop() {
// en blanc

Fixem-nos en el que el nostre sensor esta llegint, fent servir la funcié print que hem vist en
el tutorial anterior.

val = pot.read();
Serial.println(val);
delay(50);

El codi que tenim sera similar a aquest:

#include <TinkerKit.h>

TKPotentiometer pot(IO);
TKLed led (00);

int val;

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

void loop() {
val = pot.read();
Serial.println(val);
delay(50);

Un cop hem pujat aquest codi al Arduino, podem llegir els valors del potenciometre en el
port serie, com hem fet abans. Fins aqui, tot be, perd per qué hem connectat un LED?

Farem que el LED respongui al nostre sensor, de manera que el brillo canvii
proporcionalment a les variacions del nostre sensor. Pots esbrinar com ho hauras

d'escriure?
Intenta-ho tu mateix abans de continuar llegint!

Només hem de posar els valors del potenciometre dintre de la funcié brightness del LED,
en el nostre cas hem vinculat aquests valors a la variable val:

led.brightness(val);

Escriu aixo dintre de la funcié loop i puja-ho a la placa, si mous el potenciometre hauries de

vuere com la brillantor del LED canvia. Obre el monitor série per veure el valor exacte.

Codi final:

#include <TinkerKit.h>

TKPotentiometer pot(IO0);
TKLed led (00);

int val;
void setup() {

Serial.begin(9600);

void loop() {
val = pot.read();
led.brightness(val);
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Serial.println(val);
delay(50);

Si has fet servir Arduino abans, provablement hauras notat que la sortida PWM del
TinkerKit dona un valor entre 0 i 1023 enlloc del habitual 0 a 255. Aix0 és per que la llibreria
TinkerKit, a fi de simplificar el procés, automaticament converteix el valor en el métode

.brightness(). Aixd converteix led.brigthness(valor) a analogWrite(ledPin, value/4).
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La classe TKButton inclou una série de métodes que detecten diferents estats d'un boté. Es
fan servir per veure si un boté esta pressionat(pressed), es deixa anar (released), es

manté premut (held) o s'intercanvia el seu estat (toggled).

Hi ha un exemple que ve amb la llibreria anomenat ButtonStates. Obrim-lo per veure com

funciona.

El codi és bastant senzill, basicament tenim un conjunt de métodes que son veritat (true)
quan es produeix aquella accié. Per verificar-los, fem servir I'operador "if" (si). Per
comprovar si el botd esta pressionat, escrivim:

if (btn.pressed()) {
// fes alguna cosa

Aquest codi executa les instruccions que escrivim dintre dels claudators només en el

moment que el botd esta pressionat (o és alliberat).

Un métode interessant és el getSwitch(), que canvia entre 0 i 1 cada vegada que el boté
és alliberat. D'aquesta manera és molt senzill fer servir un boté com un interruptor. Mirem
I'expemple:
if (btn.getSwitch() == 0)
led.on();

else
led.off();

L'ultim metode que hem fet servir en aquest tutorial és .held(), només retorna veritat quan
el boto esta pressionat més de 500 mili-segons (mig segon). Pots encendre el LED nomeés
guan es mantingui premut fent servir el codi:

if (btn.held())
led.on();
else
led.off();
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En aquest apartat introduirem el bucle for.

Hem aprés a encendre un LED variant-ne la intensitat fent servir el métode .brightness,
prenent com a valors el rang entre 0 i 1023, de manera que si volem el nostre LED a mitja

brillantor, escriurem led.brightness(512).

Com ho podem fer si volem que el valor de llum canvii tota la estona? Per exemple, si
volem un LED amb lluminositat intermitent? Farem servir una funcié que ens ajudara, el
bucle for.
for (int i = 0; i < 1023; i++) {
led.brightness(i);
delay(5);

La finalitat del bucle for és repetir una part de codi sempre que la condicié sigui veritat. Com
podem veure en I'exemple escrit, la primera part del for esta escrita entre parentesis, i es

divideix en tres parts:
* inti= 0 primer assignem el valor 0 a una nova variable anomenada i
* i<1023 mentre aquesta condicid sigui veritat, el loop s'executara
* i++éselmateixque i=i+1, iincrementa el valordeien 1

Resumint, hem creat una nova variable a la que li sumem 1 cada vegada que s'executa el
loop, fins que aquesta no sigui més gran de 1023. Quan s'arriba en aquest punt, el

programa segueix endavant.

La segona part del loop esta dintre dels claudators i és la part de codi que volem executar.

led.brightness(i);
delay(5);

Dintre del nostre codi escrivim la variable i, que va de 0 a 1023, en el métode brightness del
LED. Hem de posar un delay despres, si no no podriem percebre la variacié de llum ja que

el loop s'executa molt de pressa.
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Aquest és el codi:

#include <TinkerKit.h>
TKLedled(00);

voidsetup() {
//nothing

voidloop() {
for(inti = 0; i < 1023; i++) {
led.brightness(i);
delay(5);

Ara tenim un LED bategant, com ho fem per que s'esvaeixi? Hem vist com incrementar-ne
la intensitat fins a tenir-lo completament brillant, perd ara volem que s'esvaeixi lentament

fins que s'apagui.
Saps com fer-ho? Intenta-ho abans de continuar llegint la solucio.

Fet? Només havies de copiar el bucle i canviar uns petits detalls. Abans era:

for (int i = 0; i < 1023; i++) {
led.brightness(i);
delay(5);

Ara és:

for (int i = 1023; i > 0; i--) {
led.brightness(i);
delay(5);

Nomeés has de posar un bucle darrera del altre, d'aquesta manera el LED s'encén

lentament i s'apaga repetidament.

#include <TinkerKit.h>

TKLed led(00);

49



void setup() {
//nothing

void loop() {

for (int i = 0; i < 1023; i++) {
led.brightness(i);
delay(5);

}

for (int i = 1023; i > 0; i--) {
led.brightness(i);
delay(5);

També podem jugar amb la velocitat de tot aquest procés d'esvaniment canviant el valor del
delay. Per fer-lo rapid, podem fer servir una variable que emmagatzemi el valor de manera
que no haurem de canviar-ho en els dos bucles cada vegada:

#include <TinkerKit.h>

TKLed led(00);
int del = 5;

void setup() {
//nothing

void loop() {

for (int i = 0; i < 1023; i++) {
led.brightness(i);
delay(del);

}

for (int i = 1023; i > 0; i--) {
led.brightness(i);
delay(del);
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Es el moment d'un petit repte, i posem en joc tot el que hem aprés amb aquest tutorial

basic: construim un semafor!

Algunes pistes: comenga amb tres LEDs que simulin el semafor per a cotxes, afegeix
després un semafor per peatons. Aquest ultim estara sempre apagat fins que algu vulgui
creuar la carretera, i demani pas amb la llum verda, fent servir l'input que escullis. Intenta

esbrinar quin sensor fas servir pel teu projecte!

Quan la llum dels peatons estigui encesa, la llum dels cotxes ha de ser vermella. Passat un
cert temps, la llum dels peatons s'ha d'apagar, i les llums dels altres semafors han de tornar

a l'activitat normal.
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Fem servir un sensor de llum i quatre leds: tres pels cotxes i un per als peatons.

TKLed pedGreen(00);

TKLed carYellow(01);
TKLed carRed(02);

TKLed carGreen(03);
TKLightSensor action(IO);

Basicament hem dividit el nostre codi en dues parts: una per al trafic de cotxes i una altra
per als peatons, nomeés s'executa quan ells sol-liciten la llum verda. Podem escriure tot el
codi només fent servir un if i uns quants delays. Si els valors que es llegeixen estan dintre
de cert llindar el codi de peatons s'executa. En el nostre cas el valor és 100 perd cada
sensor llegeix valors diferent en diferents contexts, hem de fer servir el Serial.print() per

veure les lectures i escollir el nostre valor.

La llum de cotxes esta sempre verda excepte que passi alguna cosa. El nostre void loop
sera similar a:

void loop() {
carGreen.on();
val = action.read();

if (val < 100) {
// vermell per a cotxes i verd per a peatons

Volem canviar la llum de trafic a groc i després a vermell, i aleshores la llum de peatons es
posi verda.

carGreen.off();
carYellow.on();
delay(3000);

carYellow.off();

carRed.on();
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pedGreen.on();
delay(4000);

Es millor per als peatons que els avisem abans que la llum s'apagui, de manera que es
puguin donar-se pressa per creuar. Només tenim un LED, aixi que farem que parpallejar.

for(int i=0; i<7; i++) {
pedGreen.off();
delay(200);
pedGreen.on();
delay(200);

Despres de la llum parpallejant, apaguem tots els LEDs:

carRed.off();
pedGreen.off();

Aquest és el nostre codi.

Veiem com ens ha quedat!

#include <TinkerKit.h>
TKLed carRed(02);
TKLed carYellow(01);
TKLed carGreen(03);

TKLed pedGreen(00);

TKLightSensor action(I0);

int val;

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

void loop() {

carGreen.on();

val = action.read();
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if (val < 100) {

carGreen.off();
carYellow.on();
delay(3000);

carYellow.off();
carRed.on();
pedGreen.on();
delay(4000);

for(int i=0; i<7; i++)
pedGreen.off();
delay(200);
pedGreen.on();
delay(200);

}

carRed.off();
pedGreen.off();
}
}
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