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1. Tutorial: Como montar o Arduino na protoboard

A placa Arduino é uma placa de desenvolvimento open source (codigo aberto), isto &, qualquer
pessoa pode montar a placa, mudar o Nome da placa (ja que Arduino é uma marca registrada),
usar para uso préprio e/ou vender. A placa Arduino pode ser utilizada para automacéo, controle
de processos, comunicacao, etc.

A placa Arduino vem com um microcontrolador da série atmega da marca ATMEL. O
microcontrolador utilizado na placa Arduino UNO e Duemilanove é o atmega328P-PU. Este
microcontrolador funciona com 5V de alimentacéo, memdria flash de 32Kbytes, SRAM de
2Kbytes, EEPROM de 1Kbyte e velocidade de clock de 16Mhz.

Como o cédigo é aberto, pode-se montar a placa na protoboard. A seguir mostraremos quais
0s componentes necessarios e como montar o Arduino Duemilanove, pois € mais simples e
utiliza comunicacéo por FTDI e ndo pelo atmegal6U2 como o do UNO.

Abaixo mostra a pinagem do atmega328P-PU(atmegal68 tem a mesma pinagem que o 328P-
PU) referente a placa Arduino:


http://api.ning.com/files/ZzgoSrxTNUk1ogXOsNAmdawK*MoYqDNB*rrC*fbpVAsnbQiYDNhbabB3WWvuYbA8G7hZnpAHOqmWmPcB8qhiKSlqg54n-WOe/681pxArduinounoperspectivetransparent.png
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analog input §
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analog input O
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analog reference
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digital pin 13

digital pin 12
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digital pin 10 (PWM)
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Para montar a placa Arduino Duemilanove na protoboard é necessario os seguintes

componentes:

1x Atmega328P-PU com bootloader para Arduino Duemilanove

1x Breakout RS232 para USB Serial( aqui utilizamos este breakout para comunicagéo, pode-se

usar outros)

2x capacitores de 22pF
1x Cristal de 16Mhz

1x pushbutton

1x resistor de 220 ohm
1x Led

Seguindo a pinagem do atmega acima, primeiro coloque o0 atmega328P-PU na protoboard. Em
seguida os capacitores e o cristal nos pino 9 e 10. O TXO do FTDI no RX (pino 2) do atmega, 0

RXI do FTDI no TX (pino 3) do atmega. Conecte o pushbutton entre 0 RESET (pino 1) do
atmega e 0 GND. Conecte o pino 19 do atmega na perna maior do Led, e depois a perna

menor do Led em uma das pontas do resistor e a outra ponta no GND. Conecte a alimentacao

e conecte todos 0s GNDs. A figura abaixo mostra a montagem final.


http://labdegarag1.lojatemporaria.com/atmega328-com-arduino-bootloader.html
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/breakout-board-for-ft232rl-usb-to-serial.html
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/cristal-16mhz.html
http://api.ning.com/files/UqZCkEoUenDz2ftgAsg2JTCRbtHczwQ8K7oWhb7wt1etJ5L4HpD7YRM9PF2hs9ZcfJxqp7f9FkaUQssy2DaeV5ryW1QVMuTl/Atmega168PinMap2.png
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Pronto! Seu arduino montado na protoboard esta pronta! Agora é s6 diversao!

Lembrando novamente que para funcionar, vocé tem que gravar o bootloader no atmega328P-
PU. Para este caso, o bootloader utilizado € para a placa Arduino Duemilanove. Entao
configure a IDE do Arduino para Arduino Duemilanove.

Referéncias:
http://arduino.cc/en/Main/Standalone

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/
http://labdegaragem.com/



http://arduino.cc/en/Main/Standalone
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/
http://labdegaragem.com/
http://api.ning.com/files/*zTFE7oG1KkzWXXXehzepFHrvYObLF51n4CVZK82WhGFE3a*8ERI5yjDjGGM-xyKBvEoSaDoVnPA3CVhGdTrwe1BTfQ1UvAX/TutorialArduino.jpg

2. Paraque servem resistores Pull-Up/Pull-Down e como
implementa-los

Muitas vezes ouvimos: Para que serve resistores de Pull-Up/Pull-Down e como implementar
em microcontroladores(PIC, Atmega, etc).

Os Pull-Ups/Pull-Down séo utilizados para evitar flutuagcao em pinos configurados como
entradas(INPUT). Em geral, é necessario implementar externamente, mas muitas vezes ha
Pull-Ups implementados internamente em alguns pinos do microcontrolador. No caso dos
microcontroladores Atmegas, ja existem Pull-Ups internos em todos os pinos digitais e
analogicos (OBS: So use Pull-Up nos pinos analégicos caso utilizar estes como digitais),
portanto ndo h& necessidade de implementar Pull-Up externamente.

Caso necessite de utilizar Pull-Ups externamente, abaixo estad mostrado como implementar:

UCC

MCU

\

input pin

(

J/

Para escolher o resistor de Pull-Up é necesséario satisfazer duas condicdes:

1. Quando o botéo é pressionado, o pino de entrada vai para LOW. O resistor R1 limita a
corrente do VCC que passa pelo botdo e vai pro GND.

2. Quando o botéo nédo é pressionado, o pino de entrada vai para HIGH. O resistor R1
limita a tens&@o no pino de entrada.

Para essas condi¢8es o resistor ndo pode ser de valor muito baixo, sendo passara muita
energia para o pino de entrada. E o resistor ndo pode ser muito alto sendo ndo passara tensdo
necessaria para o pino de entrada e/ou afetara na velocidade de transmisséo.

Em geral, o resistor R1 deve ser um décimo menor que a impedancia do pino de entrada, mas
geralmente a impedancia de entrada varia entre 100Kohm e 1Mohm. (OBS: Procure no
datasheet para informacdes mais detalhadas)

Mas suponha que queira limitar a corrente do pino de entrada para 1mA(0.001A). Fazendo o
célculo pela Lei de Ohm:

V=RxI

Sendo, V=5V(tensédo de alimentacéo)
I=1mA(corrente através do resistor e chegando no pino de entrada)
R=? (resistor de Pull-Up)

Resolvendo o célculo:

5 = Rx0.001

Portanto: R = 5000 ohm para o resistor de Pull-Up


http://api.ning.com/files/KHUZt5u3YJHVN5y8jnPo9CAnP3BRQOHIw6F03m6v8egHvi4gCvKmkZJiXVENWsQLI*M9WJTwKesIXJ61qBVSHfLYb1dU8w*x/img1i.jpg

E é isso ai! Caso tenha duvidas, poste um comentario aqui no blog!
Referéncias:

http://www.sparkfun.com/tutorials/218

http://pt.wikipedia.org/wiki/Resistores pull-up



http://www.sparkfun.com/tutorials/218
http://pt.wikipedia.org/wiki/Resistores_pull-up

3. Tutorial LED RGB com Arduino

Com o LED RGB pode-se acender as trés cores primarias: Vermelho(Red), Verde(Green) e
Azul(Blue). Além das cores primarias pode-se misturar essas cores para criar outras cores. Por
exemplo: Amarelo(Vermelho e Verde), Ciano(Verde e Azul) e Magenta(Azul e Vermelho),
Branco(Vermelho, Azul e Verde).

Com o Arduino, pode-se variar a intensidade de cada cor para adquirir a cor desejada.
Neste link, tem uma tabela RGB.

Neste Tutorial, fizemos apenas mostrando as cores primarias e as cores citadas no exemplo
acima. Na figura abaixo mostra a pinagem necesséria para fazer as ligagdes com o Arduino.
Caso queira ver o datasheet, cliue aqui.

Ts BLE ok
I Ip
R
|- ~
RED s ~—BLUE
— T~—GREEN
1234

Agora que sabemos a pinagem do LED RGB, podemos fazer as ligacdes:

10


http://labdegarag1.lojatemporaria.com/led-rgb.html
http://www.rapidtables.com/web/color/RGB_Color.htm
http://www.sparkfun.com/datasheets/Components/YSL-R596CR3G4B5C-C10.pdf
http://api.ning.com/files/0Gcli4chBM4BrUNCx8u9aSB41MDoye0Er4SZSweUuQoZmnLkBqgf-d0YGC0PeZgCzEuVGvooLJTA4OcnK7Nbea2lboJHiPLL/LEDRGB.jpg
http://api.ning.com/files/7vmWpmI84eze6CJPIdtce7LnEk*8NwKCUJgDK*Es1a8-mvIEn1bjAbd*0xN42LtTSVzTikwX*1duTCSMiVptLcri3JdVMXkN/LEDRGBPIN.jpeg
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Utilizando os pinos digitais 9,10 e 11 (Pinos PWMs referénciados com '~' na frente) do Arduino,
a programacaéo feita esta demonstrada abaixo:

int redpin=9;  //Pin 9

int greenpin=10; //Pin 10
int bluepin=11;  //Pin 11
int var=0;

int varl=0;

void setup()

{
}

void loop()
{

for(var=250;var<255;var++)

{

analogWrite(redpin,var); //RED
analogWrite(greenpin,0);
delay(500);
analogWrite(redpin,0); //GREEN
analogWrite(greenpin,var);
delay(500);
analogWrite(greenpin,0); //BLUE
analogWrite(bluepin,var);
delay(500);
analogWrite(bluepin,0);
delay(500);

}

for(varl=250;varl<255;varl++)

{
analogWrite(redpin,varl); //YELLOW

analogWrite(greenpin,varl);
delay(500);

11


http://api.ning.com/files/D8mt8p8y17lgxwEoiPMGiVPNB21aMzz-IlW7sNYlq3Si-5bU2NJ8BkZNLhxsNoZ0YfYg9c1m7ZlCcZXxpbahy3TposE-XlBH/LEDRGBCON.jpeg

analogWrite(redpin,0);

delay(500);
analogWrite(greenpin,varl); //CYAN
analogWrite(bluepin,varl);
delay(500);

analogWrite(greenpin,0);

delay(500);
analogWrite(bluepin,varl); //MAGENTA
analogWrite(redpin,varl);
delay(500);

analogWrite(bluepin,0);

delay(500);
analogWrite(bluepin,varl);
analogWrite(redpin,varl);
analogWrite(greenpin,varl);

}

Na programacéo, no primeiro loop "for" mostra as cores primarias comegando o PWM em 250
e indo até 255. No segundo loop "for" mostra as cores combinando duas cores primarias:
Amarelo, Ciano, Magenta e Branco.

Neste tutorial foi utilizado apenas uma variavel para a intensidade de todas as cores, mas
pode-se utilizar mais variaveis para mudar as intensidades independentes.

E é isso!! Um tutorial simples e pratico para mostrar o que o LED RGB pode fazer!!! Qualquer
davida, poste aqui no blog!! Se tiver alguma sugestao de tutorial poste neste Link!

Referéncias:

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/led-rgb.html

http://www.sparkfun.com/products/105

http://wiring.org.co/learning/basics/rgbled.html

http://www.rapidtables.com/web/color/RGB Color.htm

http://arduino.cc/en/Reference/HomePage

12


http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/led-rgb.html
http://www.sparkfun.com/products/105
http://wiring.org.co/learning/basics/rgbled.html
http://www.rapidtables.com/web/color/RGB_Color.htm
http://arduino.cc/en/Reference/HomePage

4.  Tutorial sobre 4051(multiplexador, demultiplexador) e
como utiliza-lo com Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o multiplexador/demultiplexador 4051 com o
arduino. O circuito integrado 4051 é multiplexador ou demultiplexador anal6égico que por
enderecamento pode acionar uma porta desejada.

Olhando o datasheet, podemos ver a pinagem dele, como mostrada abaixo:

18] [15] [a] [13] [2] [171] [10] [3
Voo Y2 i Yo Y3 Ag Ay A

) HEF4051B

Y. Yo Z Y, Ys E Vee Vss

1 2 3 a4f |5 6 7 8
7269503

Onde:
VDD - Alimentacéo de 3V a 15V,
VSS - GND ou terra;

VEE - E a tens&o negativa para geracao de ruido entre as I/O's, neste tutorial, vamos
conecta-lo no GND;

AO0,A1,A2 - Sao as portas de enderegcamento;

Y0,Y1...Y6,Y7 - S&o as portas para |/O's;

Z - E porta de entrada/saida a qual vocé vai utilizar para conectar com Arduino;
E - E o pino de habilitacdo do circuito integrado 4051.

Olhando novamente no datasheet, podemos ver qual endereco € necessario para ativar uma
saida:

13


http://www.datasheetcatalog.org/datasheet/philips/4051B.pdf
http://api.ning.com/files/oLIMndk1r4uDomG5nUIBPD4Q4wLOY76FL1vu07u4poRwBuIoxExHUHccbZKX3gxgCqAOgnv8tVNcEIgSux0cxw__/cd4051bcn_multiplexer.jpg
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FUNCTION TABLE

INPUTS

>
]
2

CHANNEL
ON

e e rr e rEarrm

X T T T T r—
i & AEEr v ol T i

3 ®

b Il R i = e il T o o

Yo-2Z
Yi-2Z
Yo2Z
Ya3-2Z
YiZ
Ys-Z
Ye-Z
Y2Z
none

Notes

1. H = HIGH state (the more positive voltage)
L = LOW state (the less positive voltage)

X = state is immaterial

Ao ver a tabela, podemos ver que para que o 4051 funcione, é necessario aterrar o pino "E". E
se aterrar os pinos de enderegcamento AQ,Al e A2, ira ativar o pino YO. E se conectar o AO em
VCC e 0os Al e A2 no GND, vai ativar o pino Y1. Assim por diante.

Agora, podemos fazer o circuito com Arduino:

Aqui fizemos um teste montando com LDRS na entrada, mas vocé pode substituir os LDR's e

os diodos por potenciometros.
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Se tampar a luz no primeiro LDR da direita para esquerda, o primeiro led acendera
respectivamente. E assim por diante.

Agora, abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

/*
* Example of getting 16 i/o from 5 pins using a CD4051
*

* Based on tutorial and code by david c. and tomek n.* for k3 / malmé hogskola
* http://www.arduino.cc/playground/Learning/4051?action=sourceblock&a...
*

int selPin[] ={ 14, 15, 16 }; // select pins on 4051 (analog A0, A1, A2)

int commonPin[] ={ 17, 18}; // common in/out pins (analog A3, A4)

int led[] = {LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW, LOW }; // stores eight LED states
int CdSVal[] ={0, 0, 0, 0 }; // store last CdS readings

int cnt = 0; // main loop counter

int persistDelay = 100; // LED ontime in microseconds

void setup ()}
Serial.begin(9600); // serial comms for troubleshooting (always)
for(int pin = 0; pin < 3; pin++){ // setup select pins
pinMode(selPin[pin], OUTPUT);
}
}

void loop(){
flashLEDs();
if (cnt == 0){
for(int x; x < 8; x++){
led[x] = random(2);
}
}

cnt++;
if (cnt > 100) { cnt = 0; }
}

void flashLEDs() {
for(int pin = 0; pin < 2; pin++) { // set common pins low
pinMode(commonPin[pin], OUTPUT);
digitalWrite(commonPin[pin], LOW);
}
for (int bank = 0; bank < 4; bank++) {
for(int pin = 0; pin < 3; pin++) { // parse out select pin bits
int signal = (bank >> pin) & 1; // shift & bitwise compare
digitalWrite(selPin[pin], signal);

}

if (led[bank * 2]){ /I first LED
digitalWrite(commonPin[0], HIGH); // turn common on
delayMicroseconds(persistDelay); // leave led lit
digitalWrite(commonPin[0], LOW); // turn common off

}

if (led[bank *2 + 1]){ // repeat for second LED
digitalWrite(commonPin[1], HIGH);
delayMicroseconds(persistDelay);
digitalWrite(commonPin[1], LOW);
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Conecte sua placa Arduino, selecione a verséo da sua placa Arduino(UNO, Duemilanove, etc),
selecione a porta(comX, ttyUSBX, ttyACMXx) e lique em UPLOAD.

Pronto!! Vocé pode ver que ao tampar cada um dos LDR's, os leds acenderéo.

E é isso ai!! Boa diversao!!! Se vocé tiver dividas, poste aqui no blog! Se tiver sugestdes, poste
aqui! Vocé pode ver nossos outros tutoriais, clicando aqui, e os projetos abertos, clicando aqui!

Referéncias:

http://dawson-station.blogspot.com.br/2010/01/mux-demux-cd4051-parl...

http://www.arduino.cc/playground/Learning/4051

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
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5. Tutorial: Como utilizar o sensor de forga resistivo com
Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o

sensor de forga resistivo com Arduino. O sensor de forga resistivo funciona como um
potenciométro, isto é, se aplicar forca na superficie, a resisténcia do sensor diminui. Se ndo
tiver nada em cima do sensor, a resisténcia vai para mais de 20M ohm, tornando-se
praticamente um circuito aberto. Este sensor consegue ler objetos com peso de 100g a 10Kg.

E necessario que a forca seja aplicada dentro da area com tracejado vermelho, como esta
demonstrado abaixo:
Tt ‘1‘: |
Il ‘
| Il
‘ \
| I
(A
‘ ‘ ‘
\
Il “‘ |
WUVUYUUSULRLLRUUL

Se parte do objeto estiver fora desta area, o0 sensor nao detetara ou dara uma leitura incorreta.
Portanto é necessario que o objeto tenha, no maximo, o mesmo tamanho que o sensor. Vocé

I
|

o
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pode colocar um suporte com o tamanho do sensor e depois uma plataforma para colocar
objetos maiores. Cuidado, lembre-se que o sensor suporta de 100g a 10Kg.

Bom, agora que conhecemos algumas caracteristicas, podemos comecar! Para testar o sensor,
pegue um multimetro e coloque na escala de maior resisténcia. Depois ligue os terminais no
sensor, vocé vera que o multimetro ndo vai conseguir nenhuma leitura (maior que 20M ohm).
Mas se vocé pressionar o sensor com o dedo, vera que uma leitura no multimetro. Mude a
escala se necessario. Agora que fizemos o teste, vamos implementa-lo com Arduino.

Com um Arduino, um resistor de 100K ohm e o sensor resistivo, faga a seguinte ligag&o:

www.arduino oo

aaocin @

123145

Agora abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

int Senval=0;
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int Senpin=A0;
void setup()

{
Serial.begin(9600);

}
void loop()
{

Senval=analogRead(Senpin);
Serial.printin(Senval);

delay(200);

Na IDE do Arduino, selecione a sua placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a porta em que a
placa Arduino esta conectado (COMx, ttyusbx, ttyACMX, etc). Agora cliqgue em "UPLOAD".
Assim que terminar, abra a Serial Monitor e selecione "9600 baud” e pronto! Ao aplicar uma
forca no sensor, vera que o numero ir4 variar de 0 a 1023.

E é isso!!ll Esperamos que tenham gostado!! Qualquer duvida, poste aqui mesmo neste blog!
Se tiver sugestfes de tutoriais,clique aqui! Vocé pode ver outros tutoriais, clicando aqui, e
projetos abertos desenvolvidos pelo LdG e por outros garagistas,clicando aqui! Até a proxima!!

Referéncias:

http://www.sparkfun.com/products/9376
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6. Tutorial sobre como utilizar o sensor flex com Arduino

%

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o sensor flex com Arduino. O sensor flex € um
sensor que muda sua resisténcia ao ser dobrado, como mostra as imagens abaixo:

Conductive particles further apart - 50K Ohms

Podemos ver que se manter 0 sensor totalmente reto, ele mostra uma resisténcia de 30K
Ohms e caso dobrado mostra uma resisténcia de 50K Ohms.

Bom agora que ja sabemos como ele funciona, entdo vamos ao circuito! Utilizando uma placa
Arduino, um resistor de 10K Ohms e o sensor flex, o circuito ficard assim:
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‘llllllllllllllllllllll

O resistor e o sensor flex estéo ligados em série para fazer um divisor de tenséo. A entrada
analdgica A0 vai entre o resistor e o sensor flex!

Abrindo a IDE do Arduino, passamos a seguinte programacdo exemplo que mostra quantos
graus (0 a 90°) o sensor foi dobrado:

Il Flex sensor test program

/I Mike Grusin, SFE, 2011

/I This program is free, use it however you wish!

/l HARDWARE:

/I Make the following connections between the Arduino and the flex sensor
/I Note that the flex sensor pins are interchangeable

/I Sensor pin - GND

/I Sensor pin - Analog In 0, with 10K resistor to +5V

/I INSTRUCTIONS:

/l Upload this sketch to your Arduino, then activate the Serial Monitor
Il (set the Serial Monitor to 9600 baud)

void setup()

{

Il initialize serial communications

Serial.begin(9600);

}

void loop()

{

int sensor, degrees;

/I read the voltage from the voltage divider (sensor plus resistor)
sensor = analogRead(0);

/I convert the voltage reading to inches

/I the first two numbers are the sensor values for straight (768) and bent (853)

/I the second two numbers are the degree readings we'll map that to (O to 90 degrees)
degrees = map(sensor, 768, 853, 0, 90);

/I note that the above numbers are ideal, your sensor's values will vary

/I to improve the accuracy, run the program, note your sensor's analog values

/I when it's straight and bent, and insert those values into the above function.

[ print out the result

Serial.print("analog input: ");
Serial.print(sensor,DEC);
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Serial.print(" degrees: ");
Serial.printin(degrees,DEC);

/I pause before taking the next reading
delay(100);

Conecte sua placa Arduino no PC, configure a IDE para a verséo da sua placa Arduino (UNO,
Duemilanove, etc) e a porta (COMx, ttyUSBx,ttyACMXx) e por fim clique UPLOAD.

Assim que o UPLOAD terminar, abra o Serial Monitor e configure-o para 9600 baud. Vocé vera
gue ao dobrar o sensor flex, mostrara o angulo da dobra no Serial Monitor!!

E é isso!!l Esperamos que tenham gostado!! Caso tenham dividas, postem o aqui mesmo
neste blog! Se tiverem sugestdes de tutoriais, fiqguem a vontade para sugerir aqui! E caso
queiram saber mais sobre outros tutoriais ja postados ou projeto desenvolvidos pelos
garagistas, cligue aqui e aqui respectivamente!! Até a proximal!!

Referéncias:

http://www.sparkfun.com/products/10264

http://www.sparkfun.com/datasheets/Sensors/Flex/flex22.pdf

http://www.sparkfun.com/tutorials/270
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7. Tutorial: como utilizar o elemento piezo com Arduino

Neste tutorial, vamos falar sobre o elemento piezo e como utiliza-lo com Arduino. Elementos
piezo podem ser utilizados quando vocé precisa detectar a vibragado ou a uma batida. Como
por exemplo, torneira ou sensores de detonac¢do. Eles também podem ser utilizados

para transdutor de 4udio, como uma campainha.

Para utilizar com Arduino é necessério um resistor de 1Mega Ohm em paralelo com o elemento

piezo e liga-lo na porta analdgica do Arduino. As ligacdes estdo demonstradas abaixo:

Feito as ligagcbes, vamos a programacédo exemplo tirada da
pagina: http://www.arduino.cc/en/Tutorial/Knock
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/* Knock Sensor

This sketch reads a piezo element to detect a knocking sound.

It reads an analog pin and compares the result to a set threshold.
If the result is greater than the threshold, it writes

"knock" to the serial port, and toggles the LED on pin 13.

The circuit:

* + connection of the piezo attached to analog in 0

* - connection of the piezo attached to ground

* 1-megohm resistor attached from analog in O to ground
http://www.arduino.cc/en/Tutorial/Knock

created 25 Mar 2007

by David Cuartielles a href="http://www.0j0.org%3E">http://www.0j0.org>;
modified 30 Aug 2011

by Tom Igoe

This example code is in the public domain.

*

/

/I these constants won't change:

const int ledPin = 13; // led connected to digital pin 13

const int knockSensor = AQ; // the piezo is connected to analog pin 0

const int threshold = 100; // threshold value to decide when the detected sound is a knock or not

/I these variables will change:

int sensorReading = 0; // variable to store the value read from the sensor pin

int ledState = LOW; // variable used to store the last LED status, to toggle the light
void setup() {

pinMode(ledPin, OUTPUT); // declare the ledPin as as OUTPUT
Serial.begin(9600); // use the serial port

}

void loop() {

/I read the sensor and store it in the variable sensorReading:
sensorReading = analogRead(knockSensor);

/I if the sensor reading is greater than the threshold:

if (sensorReading >= threshold) {

/I toggle the status of the ledPin:

ledState = !ledState;

/I update the LED pin itself:

digitalWrite(ledPin, ledState);

/I send the string "Knock!" back to the computer, followed by newline
Serial.printin("Knock!");

delay(100); // delay to avoid overloading the serial port buffer

Agora, selecione a sua versao da sua placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc), selecione a
porta em que o Arduino esta conectado (COMx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e fagca UPLOAD.
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Na programacao acima, ao dar uma batida no elemento piezo, o arduino faz a leitura pela porta
analdgica AO e se a leitura for maior que o threshold (>100), ele mostra no Serial Monitor a
palavra "Knock!".

E é isso!! Muito simples!! Se vocé tiver duvidas sobre o assunto, poste aqui mesmo no blog. Se
tiver sugestdes para tutoriais, vocé pode postar aqui! Vocé pode ver outros tutoriais feitos
clicando aqui e se quiser ver projetos abertos disponibilizados, clique aqui! Até a proximal

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/piezo-element.html

http://www.arduino.cc/en/Tutorial/Knock

http://www.sparkfun.com/products/10293
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8. Tutorial: Como utilizar o Breakout de Sensor de Linha com
Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o breakout sensor de linha com Arduino. O sensor
de linha é utilizado comumente em robds seguidores de linha ou qualquer aplicagdo que
necessite identificar maior ou menor reflexao de luz.

Este sensor funciona com saida digital, utilizando descarga do capacitor para a reflexao do led
para o fototransistor. Quanto mais rapido o capacitor descarrega, maior serd a refletividade da
superficie. Este breakout tem a versao digital (que sera demonstrada aqui) e a verséo
analdgica.

Aqui podemos ver o esquematico do breakout:

YOO WCC
M
C1 uEe

o — -

i 18nkF T

. R2 -
1_.-,;.NI,_EJ_2__
uy 220 =

I &=

END

1l
l __L:.l-c-__llj

O capacitor de 10nF ao ser descarregado, faz com que haja maior ou menor refletividade no
fototransistor.

Para ver o datasheet do sensor QRE1113, cligue aqui!

Para poder adquirir os dados do sensor faca a seguinte ligacéao:
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Agora, abra a IDE do Arduino e cole a seguinte programacao:

int SensorPin=2;
int Sensorval=LOW;
void setup()

{

pinMode(13,0UTPUT);
Serial.begin(9600);

}
void loop()
{

pinMode(2,0UTPUT); /I Primeiro € necessério configurar o pino do Arduino (digital 2) que
conecta o Vout do

digitalWrite(2,HIGH); //breakout como saida para descarregar o capacitor, colocando o
pino digital 2 do Arduino

delayMicroseconds(10); // em alto (HIGH) e depois uma espera de 10 microssegundos
pinMode(2,INPUT); /I E por fim configura o pino do Arduino (digital 2) como entrada
long time = micros();

/I Enquanto o tempo for menor que 3000 microssegundos e o pino do sensor for alto (HIGH), e
ntéo o valor do sensor

/I sera a diferenca entre o tempo atual e o tempo anterior.

while (digitalRead(SensorPin) == HIGH && micros() - time < 3000);

int diff = micros() - time;

Sensorval=diff;

if(Serial.available()>0);

{

Serial.printin(Sensorval);

}
delay(500);

Pronto!! Esperamos que tenham gostado do tutorial! Caso tenham dividas sobre o sensor de
linha, postem aqui mesmo no blog! Se tiverem sugestdes, vocés podem postar aqui!Para ver
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Nnossos outros tutoriais e projetos aberto desenvolvidos por garagistas e pela equipe
LdG, cliqguem aqui e aqui, respectivamente!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/breakout-de-sensor-de-li...

http://www.sparkfun.com/products/9454

http://www.sparkfun.com/datasheets/Robotics/QRE1113-Digital-Breakou...
http://bildr.org/2011/06/qre1113-arduino/
http://www.sparkfun.com/datasheets/Robotics/OR_ QRE1113.GR.pdf
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9. Tutorial: como utilizar o ReleShield com Arduino

O ReleShield é um shield, disponivel na loja LdG desenvolvido pelo garagista Mauricio Ortega,
com dois Relés para acionamento de cargas com correntes maiores que o Arduino pode
fornecer e também isolacédo entre o Arduino e a carga. Isto é, permite que o Arduino acione,
por exemplo, uma lampada de 110V ou até mesmo um equipamento doméstico (aparelho de
som, ventilador, etc). Cada relé contém trés entradas: uma NF (Normalmente fechado) que
esta marcado em vermelho, uma NA (Normalmente aberto) que estd marcado em azul e 0
Comum que esta marcado em preto na figura abaixo.

29


http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/releshield.html
http://labdegaragem.com/profile/MauriciodeSouzaOrtega
http://www.labdegaragem.org/loja/media/catalog/product/cache/1/thumbnail/600x600/9df78eab33525d08d6e5fb8d27136e95/r/e/rele2.jpg
http://api.ning.com/files/xrh332jQ3gOQsHz*-7oJ*S6ocZtnOcKC-dGLJj1Z9tOdfBjeXLB7gyVPfnB8TH2T3nI6C443I7hzivbNx2WGVYIHvaRyaKgG/rele4.jpg

Neste tutorial, vamos mostrar como utiliza-lo com a programacéo exemplo que vem na
documentacado encontrada na loja LdG.

Primeiramente, vendo sua documentacdo podemos ver que o Releshield utiliza os pinos
digitais 7 e 8. Entdo vamos conectar o Releshield no Arduino e vamos fazer o primeiro exemplo
disponivel. Faca a seguinte ligacéo:

OBS: Caso o equipamento esta dando interferéncia no Arduino, conecte os filtros fornecidos
nos contatos do Releshield, neste caso, entre 0 Comum e o NA.

Agora abrindo a IDE do Arduino, vamos colocar a programacéo exemplo:

#define Relel 7 // Define pino de saida para rele 1
#define Rele2 8 // Define pino de saida para rele 2
void setup(){

pinMode(Relel,OUTPUT);

pinMode(Rele2, OUTPUT);

}

void loop(){

digitalwWrite(Relel, HIGH);

digitalWrite(Rele2, HIGH);

delay(1000);

digitalWrite(Relel, LOW);

digitalWrite(Rele2, LOW);

delay(1000);

}
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Agora conecte seu Arduino, e na IDE do Arduino, selecione a versao do seu Arduino (UNO,

Duemilanove, etc) e a porta em que ele esta conectado (COMx, ttyUSBX, ttyACMX). E clique
em UPLOAD. Vocé vera os leds e a lampada acenderem e apagarem, isto quer dizer que o

contato NA estéa fechado e o contato NF esta aberto do Releshield.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Caso tenha dividas, poste aqui neste blog! Se tiver
sugestdes para tutoriais, poste aqui. Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela
equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente.

DESENVOLVIDO POR

* MAURICIO ORTEGA

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/releshield.html

http://www.labdegaragem.com.br/loja/releshield.pdf

http://www.labdegaragem.com.br/loja/emi.pdf
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10. Tutorial: como acender leds pelo serial monitor com
Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como acender e apagar leds digitando dados pelo Serial Monitor
com Arduino. A programagcéo é simples e bem interessante, pois com a mesma tecla, vocé liga
e desliga o led. E uma aplicagéo simples mas muito Gtil em qualquer aplicagédo, seja acender

apenas um led ou ligar um equipamento.

Primeiramente, faca as ligagdes como mostrada abaixo:
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Agora, abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

char c;

void setup (¥
pinMode(2,0UTPUT);
pinMode(3,0UTPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop()
{
if (Serial.available()>0)

¢ = Serial.read() - '0';
Serial.flush();
digitalWrite(c,!digitalRead(c));
}

}

Conecte o Arduino no PC, selecione a versdo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e porta
(COMXx, ttyUSBXx, ttyACMXx) e clique em UPLOAD. Abra o Serial Monitor e selecione 9600 no
baud.

Ao digitar o nimero 2 no Serial Monitor, ira acender o LED conectado na porta digital 2 do
Arduino, e ao digitar novamente o nimero 2, o LED apagara. Agora se digitar o numero 3, ird
acender o LED da porta digital 3 e se digitar novamente o niumero 3, o LED apagara.

E é isso! Bem simples! Esperamos que tenha gostado! Se tiver davidas, poste aqui neste blog!
Para sugestdes de tutoriais,clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela
equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a proxima!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino.html

http://arduino.cc/en/
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11. Tutorial: o que é e como utilizar o PWM no Arduino

“ARDUINO

»a

Neste tutorial vamos explicar o que é o PWM (Pulse Width Modulation) e como utiliza-lo no
Arduino.

A modulacgédo por Largura de Pulso ou PWM é a modulacao ou alteragdo da largura do pulso de
um sinal de onda quadrada que pode ser dados a ser transmitido, um efeito de audio ou
poténcia fornecida ou regulada.

O Arduino contém 6 PWM's que estdo destacadas com um "~" na frente do nimero referente a
porta digital. Com estas entradas pode-se obter resultados analdgicos por meio de sinal digital.

O controle digital cria ondas quadradas com pulsos de largura variavel, podendo assim dar
uma tenséo média a carga, por exemplo.

A figura abaixo mostra as formas de onda mais usuais:
Pulse Width Modulation

0% Duty Cycle - analogWrite(0)
Sv

v

25% Duty Cycle - analogWrite(64)

o ..

v

50% Duty Cycle - analogWrite(127)

Sv

Qv

75% Duty Cycle - analogWrite(191)

LU U UL

100% Duty Cycle - analogWrite{255)

Sv

Qv
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Como podemos ver, o que muda é a largura do pulso como descrito anteriormente. Por
exemplo, digitando apenas analogWrite(Pino Digital, 127) tem-se uma largura de pulso de 50%
da onda quadrada. Vamos para um exemplo:

Fazendo a ligacdo como da figura acima. Ao girar o potenciémetro, o Led acendera e apagara
lentamente. Esta é uma aplicacdo o qual vocé pode controlar o fornecimento de poténcia a
carga. A programacdao desta ligacéo esta mostrada abaixo:

int Ledpin=9;

int analogpin=A0;

int value=0;

int x;

void setup()

{

Serial.begin(9600);
pinMode(Ledpin, OUTPUT);

}
void loop()
{

value=analogRead(analogpin);
x=map(value,0,1023,0,255);
analogWrite(Ledpin,X);
Serial.println(x);

delay(100);

}

Na programacao, o Arduino recebe o valor analégico do potencibmetro, converte para o sinal
de acordo com o0 PWM e depois manda para a porta digital "9". Agora, para ligar um motor ou
componente que necessite de mais poténcia ou corrente, faca a seguinte ligacao:
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A programacao é a mesma e ndo precisa de mudanca. A bateria de 9V é apenas para
exemplo, verifique a tenséo de alimentacdo do motor ou da carga para evitar queimar seu
componente. O funcionamento do circuito é idéntico, porém, ao girar o potenciébmetro, 0 motor
aumentara ou diminuird a rotagéo.

E é isso! Esperamos que tenha gostado!! Se tiver davidas referente ao tutorial, poste aqui
neste blog! Se tiver uma sugestao de tutoriais, cliue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos
desenvolvidos pela equipe LdG ou por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente!
Até a proximal

Referéncias:

http://arduino.cc/en/Tutorial/PWM

http://arduino.cc/en/Reference/AnalogWrite

http://pt.wikipedia.org/wiki/Modula%C3%A7%C3%A30 por largura_de pulso
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12. Tutorial: como utilizar o sensor PIR com Arduino
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Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o sensor PIR (Passive Infrared) com Arduino. O
sensor PIR é um sensor de movimento por calor (infravermelho). O sensor ativa 0 alarme assim
que detecta uma mudanca no infravermelho em um determinado lugar. Portanto, se uma
pessoa se movimentar na frente do sensor PIR, este ira detectar a mudanca e ativara o alarme.

OBS: A pinagem abaixo esté incorreta! Assim como no datasheet! Siga a seguinte pinagem em
vermelho: Marrom - GND, Preto - VCC (5V), Vermelho - Saida Digital.

O sensor PIR tem trés fios: GND (marrom), VCC (vermelho) e Saida (preto). A figura abaixo
mostra a ligacdo a ser feita no Arduino:
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Para que o sensor PIR funcione corretamente é necessario um resistor de 10Kohm como Pull-
Up. Para saber mais sobre resistores de Pull-Up, cligue aqui.

A programacao estd mostrada abaixo:
int pirPin = 2; //digital 2

int LedPin = 13;

void setup(){

Serial.begin(9600);

pinMode(pirPin, INPUT);
pinMode(LedPin,OUTPUT);

}

void loop(){

int pirVal = digitalRead(pirPin);

if(pirval == LOW){ //was motion detected
digitalWrite(LedPin,HIGH);

delay(2000);

}

else

{
digitalWrite(LedPin,LOW);
}
}

Abra a IDE do Arduino e passe a programacao acima. Selecione a versdo do seu Arduino
(UNO, Duemilanove, etc) e a porta (COMX, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e cligue em UPLOAD.

Ao passar a mao na frente do sensor PIR, o Led da placa Arduino acendera. Caso contrario
ficara apagado.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Se tiver dividas sobre o tutorial, poste aqui neste
blog! Se tiver sugestdo para tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos
desenvolvidos pela equipe LdG e por outros garagistas, clique aqui eaqui, respectivamente! Até
a préxima!

Referéncias:

http://www.sparkfun.com/products/8630

http://www.sparkfun.com/datasheets/Sensors/Proximity/SE-10.pdf
http://bildr.org/2011/06/pir_arduino/

http://www.ladyada.net/learn/sensors/pir.html
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13. Tutorial: como utilizar o sensor Tilt com Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o Sensor Tilt com Arduino.

O Sensor Tilt € um sensor que detecta orientacdo ou inclinacdo. Ele é pequeno, baixo consumo
e de facil utilizacéo.

Dentro do sensor existe duas bolinhas que ao se tocarem, tera continuidade nos contatos
(curto-circuito). A imagem abaixo mostra o sensor Tilt internamente:
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Sabendo seu funcionamento, vamos para a liga¢gdo com o Arduino:
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A programacao para Arduino estd mostrada abaixo:

int SensorPin = 2;
int LEDPin = 3;

int LEDstate = HIGH;
int reading;
int previous = LOW;

long time = 0;
long debounce = 50;

void setup()
{
pinMode(SensorPin, INPUT);

digitalWrite(SensorPin, HIGH);
pinMode(LEDPin, OUTPUT);

}
void loop()

int switchstate;

reading = digitalRead(SensorPin);

if (reading != previous) {

time = millis();

}
if ((millis() - time) > debounce) {

switchstate = reading;
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if (switchstate == HIGH)
LEDstate = LOW;

else

LEDstate = HIGH;

}
digitalWrite(LEDPin, LEDstate);

previous = reading;

}

Abra a IDE do Arduino e passe a programacéao acima! Selecione a versao da sua PLaca
Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a porta (COMx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e clique em
UPLOAD.

Ao inclinar o sensor Tilt para baixo, o led do pino digital 3 ir4 acender.

Eé isso! Esperamos que tenha gostado! Se tiver davidas sobre o tutorial, poste aqui neste blog!
Caso tenha sugestfes para tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos
desenvolvidos pela equipe LDG e por outros garagistas, clique aqui e aqui, respectivamente!
Até a préximal

Referéncias:

http://www.sparkfun.com/products/10289

http://learn.adafruit.com/tilt-sensor/overview
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14. Tutorial: como utilizar encoder rotativo com Arduino

O encoder rotativo € um dispositivo de medicao angular. Com ele é possivel medir com
precisdo a rotacdo de motores. Alguns deles contém um botado pressionando o eixo. Neste
tutorial, vamos mostrar como utiliza-lo com Arduino. Este encoder rotativo contém 7 pinos: dois
para fixacao, dois para o botdo e trés para medicao de rotacdo. Vamos apenas utilizar os trés
pinos para medicdo de rotacdo. Para maiores informacdes sobre o encoder, cligue aqui!

Primeiramente, faca a ligagdo abaixo:

@R R R R R R R R R R R R R R EEEE R}
R R R R R R R R R R R R R R EE R
E R R R EEEE

G R R R RO R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R

G R R R RO R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R
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Abra a IDE do Arduino e conecte seu Arduino no PC. Passe a programacéao abaixo:

[* Rotary encoder read example */
#define ENC_A 8

#define ENC_B 9

#define ENC_PORT PINB

void setup()

{

[* Setup encoder pins as inputs */
pinMode(ENC_A, INPUT);
digitalWrite(ENC_A, HIGH);
pinMode(ENC_B, INPUT);
digitalWrite(ENC_B, HIGH);
Serial.begin (9600);
Serial.println("Start");

}
void loop()

static uint8_t counter = 0; //this variable will be changed by encoder input
int8_t tmpdata;

1**/
tmpdata = read_encoder();
if(tmpdata ) {

Serial.print("Counter value: ");
Serial.println(counter, DEC);

counter += tmpdata;

}
}

/* returns change in encoder state (-1,0,1) */

int8_t read_encoder()

{

static int8_t enc_states[] ={0,-1,1,0,1,0,0,-1,-1,0,0,1,0,1,-1,0};
static uint8_t old_AB = 0;

1**/

old_AB =old_AB 2; //remember previous state

old_AB |= ( ENC_PORT & 0x03 ); //add current state

return ( enc_states[( old_AB & 0xO0f )]);

}



Selecione a verséo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a porta (COMX, ttyUSBX,
ttyACMX, etc) e cligue em UPLOAD.

Abra o Serial Monitor e configure o baud para 9600. A palavra "Start" aparecera. Gire o
encoder para um lado e para o outro. A imagem abaixo mostra os dados que chegam do
encoder:

fdevfttyACMD

I Send

Counter valus: 44 o
Counter values: 43
Counter valus: 42
Counter valus: 41
Counter value: 40
Counter wvalue: 39
Counter value: 38
Counter value: 37
Counter value: 38
Counter value: 35
Courter value: 36
Courter value: 35
Courter value: 34
Courter value: 33
Counter value: 32
Counter value: 31

Autoscroll Both ML & CR » | |9600 baud -

Ao girar o encoder, o Arduino detecta a variacéo de pulso (-1,0,1) que chega dos pinos 8 e 9 e
0s converte em inteiro e mostra no Serial Monitor.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Se tiver duvidas, poste aqui neste blog! Para
sugestdes de tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela
equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui! Até a proximal

Referéncias:

http://en.wikipedia.org/wiki/Rotary encoder

http://www.circuitsathome.com/mcu/programming/reading-rotary-encode...

http://www.sparkfun.com/products/9117

http://arduino.cc/playground/Main/RotaryEncoders
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15. Tutorial: como utilizar o controle remoto IR com Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o IR Control Kit da Sparkfun. O Kit vem com dois
emissores Infravermelho, dois receptores Infravermelho e o Controle Remoto. Ao apertar um

bot&o do controle remoto, um LED acendera. E um LED para cada botdo do controle remoto.

Vocé pode utilizar também a biblioteca IRRemote.

Faca a seguinte ligacdo no Arduino:
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Depois de feito as ligagBes acima, passe a programacao abaixo:

int irPin = 2; //Sensor pin 1 wired to Arduino's pin 2
int statLED = 3;

int statLED1 = 4;

int statLED2 = 5;

int statLED3 = 6;

int statLED4 = 7,

int statLED5 = 8;

int statLED6 = 9; //Toggle the status LED every time Power is pressed
int start_bit = 2200; //Start bit threshold (Microseconds)
int bin_1 = 1000; //Binary 1 threshold (Microseconds)
int bin_0 = 400; //Binary 0 threshold (Microseconds)
void setup() {

pinMode(statLED, OUTPUT);

pinMode(statLED1, OUTPUT);

pinMode(statLED2, OUTPUT);

pinMode(statLED3, OUTPUT);

pinMode(statLED4, OUTPUT);

pinMode(statLED5, OUTPUT);

pinMode(statLED6, OUTPUT);

digitalWrite(statLED, LOW);

digitalWrite(statLED1, LOW);

digitalWrite(statLED2, LOW);

digitalWrite(statLED3, LOW);

digitalWrite(statLED4, LOW);

digitalWrite(statLED5, LOW);

digitalWrite(statLED6, LOW);

pinMode(irPin, INPUT);

Serial.begin(9600);

Serial.printin("Waiting: ");

}
void loop() {
int key = getIRKey(); //Fetch the key

if(key !=0) //lgnore keys that are zero

Serial.print("Key Recieved: ");
switch(key)

{

case 144: Serial.print("CH Up");

if(digitalRead(statLED) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED, HIGH);

else

digitalWrite(statLED, LOW));

break;

case 145: Serial.print("CH Down");

if(digitalRead(statLED1) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED1, HIGH);

else

digitalWrite(statLED1, LOW);

break;

case 146: Serial.print("VOL Right");

if(digitalRead(statLED2) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED2, HIGH);

else

digitalWrite(statLED2, LOW);

break;

case 147: Serial.print("VOL Left");



if(digitalRead(statLED3) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED3, HIGH);

else

digitalWrite(statLED3, LOW);

break;

case 148: Serial.print("Mute");

if(digitalRead(statLED4) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED4, HIGH);

else

digitalWrite(statLED4, LOW);

break;

case 165: Serial.print("AV/TV");

if(digitalRead(statLED5) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED5, HIGH);

else

digitalWrite(statLED5, LOW);

break;

case 149:

Serial.print("Power");

if(digitalRead(statLED6) == LOW) //This toggles the statLED every time power button is hit
digitalWrite(statLED6, HIGH);

else

digitalWrite(statLED6, LOW);

break;

}

Serial.printin();

}

}
int getiIRKey() {

int data[12];
inti;
while(pulseln(irPin, LOW) < start_bit); //Wait for a start bit

for(i=0;i<11;i++)
data[i] = pulseln(irPin, LOW); //Start measuring bits, | only want low pulses

for(i=0;i<11;i++) //Parse them

{

if(data[i] > bin_1) //isita 1?

data[i] = 1;

else if(datafi] > bin_0) //is it a 0?

data[i] = 0;

else

return -1; //Flag the data as invalid; | don't know what it is! Return -1 on invalid data
}

int result = 0;

for(i=0;i<11;i++) //Convert data bits to integer
if(data[i] == 1) result |= (1 i);

return result; //Return key number

}

A funcéo int getIRKey() conta o tempo do pulso em LOW que o controle remoto transmite. Para
cada botdo é um nimero de pulsos diferente. Portanto, ao apertar o botdo POWER, por
exemplo, o Arduino detectara LOW, far4 a contagem em microssegundos e guardara na matriz
data[i]. Depois o Arduino fara uma comparacédo de todos os elementos da matriz com as
constantes bin_1 e bin_0 e transfomara os dados em binario (0 ou 1). Por fim convertera os
dados em bits para inteiro. Ao terminar, o Arduino volta para o loop() e verifica cada caso,
acendendo o LED correspondente ao dado inteiro que foi convertido.
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E é isso! Esperamos que tenha gostado! Se tiver dividas sobre o tutorial, poste aqui neste
blog! Em caso de sugestbes, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos
pela equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui! Até a préxima!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/32-kits/ir-control-kit-r...

http://arduino.cc/en/

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-emissor-e-receptor-...

http://www.arcfn.com/2009 08 01 archive.html

http://www.sparkfun.com/tutorials/291
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16. Tutorial sobre funcdes de tempo no Arduino
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No Arduino existem varias formas de se utilizar o tempo, como as fun¢des delay's, millis(),
micros(), bibliotecas e periféricos as quais podem ser encontradas na internet, seja no site do
Arduino, ou em outros sites sobre arduino. Neste tutorial, vamos falar um pouco sobre Timer e
estas fungdes.

As funcdes delay(ms) e delayMicroseconds(us) sao func¢des de atraso ou espera, ao chamar
estas fun¢des elas irdo contar o tempo que foi determinado em milissegundos(ms) ou
microssegundos(us). Por exemplo: delay(500), o arduino ir4 contar até 500 milissegundos e
depois ira para proxima instrucédo. O delayMicroseconds(500), o arduino fara 0 mesmo que o
delay, mas em microssegundos. O problema de utilizar estas fungdes € que elas "pausam” a
programacao até terminar o tempo que foi determinado.

Com a fungdo millis() o arduino retorna o tempo a partir do momento em que o Arduino roda a
programacdao. Esta funcéo é melhor que a delay, porque o millis() ndo "pausa" a programacao
para fazer a contagem. Vamos pegar o exemplo BlinkWithoutDelay:

/* Blink without Delay

Turns on and off a light emitting diode(LED) connected to a digital
pin, without using the delay() function. This means that other code
can run at the same time without being interrupted by the LED code.

The circuit:

* LED attached from pin 13 to ground.

* Note: on most Arduinos, there is already an LED on the board
that's attached to pin 13, so no hardware is needed for this example.

created 2005

by David A. Mellis
modified 8 Feb 2010
by Paul Stoffregen

This example code is in the public domain.

http://www.arduino.cc/en/Tutorial/BlinkWithoutDelay
*/

/I constants won't change. Used here to
/I set pin numbers:
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const int ledPin = 13; // the number of the LED pin

/I Variables will change:

int ledState = LOW; // ledState used to set the LED

long previousMillis = 0; // will store last time LED was updated

Il the follow variables is a long because the time, measured in miliseconds,
/I will quickly become a bigger number than can be stored in an int.

long interval = 1000; // interval at which to blink (milliseconds)

void setup() {

/I set the digital pin as output:

pinMode(ledPin, OUTPUT);

}
void loop()
{

/I here is where you'd put code that needs to be running all the time.
/I check to see if it's time to blink the LED,; that is, if the

/I difference between the current time and last time you blinked

/I the LED is bigger than the interval at which you want to

/1 blink the LED.

unsigned long currentMillis = millis();

if(currentMillis - previousMillis > interval) {
Il save the last time you blinked the LED
previousMillis = currentMillis;

/I if the LED is off turn it on and vice-versa:
if (ledState == LOW)

ledState = HIGH,;

else

ledState = LOW,

Il set the LED with the ledState of the variable:
digitalWrite(ledPin, ledState);

}

}

Na linha: "unsigned long currentMillis = millis();", estamos armazenando o nimero em
milissegundos que a fungdo millis() retornou, na variavel currentMillis.

Na linha "if(currentMillis - previousMillis > interval)", estamos declarando que se a subtragéo do
tempo atual(currentMillis) com o tempo anterior(previousMillis) for maior que o intervalo de
tempo(interval) determinado, entéo faca as instrugées... As instru¢gfes declaradas dentro deste
"if* fazem o LED do pino 13 acender e apagar dentro do intervalo determinado.

A funcao micros() tem a mesma funcionalidade que a millis(), mas s6 que micros() faz a
contagem de tempo em microssegundos.

Apesar dessas func¢des serem muito funcionais, elas ndo sdo muito precisas ou zeram depois
de um certo tempo por causa do atmega e do cristal de 16Mhz. Agora para uma maior precisao
de tempo e obter dados em tempo real(Real Time Clock) por exemplo, existe varias bibliotecas
disponiveis como Time que pode ser usado com ou sem hardware externo e

esta biblioteca que utiliza o0 DS1307 para tempo real(Real Time Clock). As duas bibliotecas séo
utilizadas para contar e mostrar o tempo real como horas, dia, més e ano.
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http://www.arduino.cc/playground/Code/Time
https://github.com/davidhbrown/RealTimeClockDS1307

E é isso ai!! Esperamos que tenham gostado!! Se tiverem duvidas, postem aqui neste blog!
Caso tenham sugestfes de tutoriais, postem aqui neste POST!! Vocés podem ver os outros
tutoriais clicando AQUI e os projetos clicando AQUI!! Até a proximal!

Referéncias:

http://arduino.cc/playground/Main/InterfacingWithHardware#time

http://www.arduino.cc/playground/Code/Time

https://github.com/davidhbrown/RealTimeClockDS1307
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http://www.arduino.cc/playground/Code/Time
https://github.com/davidhbrown/RealTimeClockDS1307

17. Tutorial: como utilizar o Sensor de efeito Hall com Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o sensor de efeito Hall com Arduino.

O sensor de efeito Hall € um sensor que detecta 0 campo magnético de objetos magnéticos
(imés).Este pode servir para detec¢éo de objetos magnéticos (imas). Este sensor utiliza 0 modo
liga/desliga. Para liga-lo é apenas aproximar o pélo Norte de um objeto magnético (im&) e para
desliga-lo é s6 aproximar o polo Sul.

Primeiramente faca a seguinte ligagao:

Usl1lgsl

digital
ouT

5V+ N B
GND

10kQ
I
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Conecte o pino "digital out" do sensor de efeito Hall no pino digital 13 do Arduino. Agora abra a

IDE do Arduino e passe e seguinte programacao;

int hallPin=13;
int statePin=LOW;

void setup()

{
pinMode(hallPin,INPUT);
Serial.begin(9600);

}
void loop()

{
statePin=digitalRead(hallPin);

if (Serial.available())

{
if( statePin==HIGH)

{
Serial.printin("North");

}
else if(statePin==LOW)

{
Serial.printin("South");

}
}
delay(500);
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Conecte seu Arduino no PC, selecione a verséo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a
porta (COMXx, ttyUSBX, ttyACMYX, etc) e clique em UPLOAD. Ao terminar de fazer UPLOAD,
abra o Serial Monitor. Digite qualquer tecla para ativar o Serial Monitor. Agora pegue um ima e
aproxime-o do sensor. Ao aproximar o imé&, o Serial Monitor ira mostrar se é o p6lo Norte ou 0
polo Sul do im&. A figura abaixo mostra o Serial Monitor com a variacéo:

Jdev/ttyusBo

Send

& Autoscroll Mo line ending | | |9600baud -

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Caso tiver davidas, poste neste blog! Para sugestdes
de tutoriais, cliqgue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela equipe LdG e
por outros garagistas, clique aqui e aqui, respectivamente! Até a préxima!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/34-sensores/sensor-de-€f...

https://www.sparkfun.com/products/93127?

http://bildr.org/2011/04/various-hall-effect-sensors/
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18. Tutorial: Como utilizar o Sensor de Chuva com Arduino

O sensor de chuva é um produto desenvolvido pelo garagista William Lima com intuito de
detectar chuva, onde podera ser utilizado em automagao residencial, como fechamento de
janelas, fechamento de teto solar, etc. Ao cair agua em cima do sensor, este ira entrar em

curto-circuito e o Arduino apitara o buzzer e acendera o led.
Para fazer a ligagcdo mostrada no video, vocé precisara:

= 1x Arduino

= 1x Sensor de chuva LdG

= 1x Resistor de 220 ohm

= 1x Resistor de 10K ohm

= IxLled

= 1x Buzzer

Abaixo mostra a ligacéo utilizada no video:
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http://labdegaragem.com/profile/WilliamLima
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E a programacéo utilizada no video esta mostrado abaixo:

[* Exemplo do Sensor de Chuva

Equipe LdG
*/
int bip = 2;

int sensordechuva = 3;
void setup()

pinMode(bip,OUTPUT);
pinMode(sensordechuva,INPUT);

}
void loop()

if(digitalRead(sensordechuva) == 0)

{
digitalWrite(bip,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(bip,LOW);
}

else

{
digitalWrite(bip,LOW);

}
delay(500);

Cole a programacédo na IDE do Arduino e conecte seu Arduino na porta USB do PC. Em
"Tools/Board" selecione a verséo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e depois em
"Tools/Serial Port" selecione a porta em que seu Arduino esta conectado (COMx, ttyUSBX,

ttyACMx,etc). E por fim clique em "UPLOAD".

Apés fazer o UPLOAD da programacdo para o Arduino, vocé pode fazer um teste jogando um
pouco de agua em cima do sensor de chuva. O Arduino ir4 apitar e acender o Led. Para uma

melhor aplicagéo, deixe-o com uma inclinacao de +-45°.
Referéncias:

http://labdegaragem.com/

http://arduino.cc/en/

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/sensor-de-chuva.html

56


http://labdegaragem.com/
http://arduino.cc/en/
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/sensor-de-chuva.html

19. Tutorial: Comunica¢ao SPI com Arduino

Master

A Serial Peripheral Interface € um protocolo de dados seriais sincronos utilizado em
microcontroladores para comunicacao entre o microcontrolador e um ou mais periféricos.

Também pode ser utilizado entre dois microcontroladores.

A comunicacdo SPI sempre tem um master. Isto €, sempre um serd o master e o restante sera
slave. Por exemplo, o arduino é o master e os outros periféricos sao slave. Esta comunicagéo

contém 4 conexdes:
= MISO (Master IN Slave OUT) - Dados do Slave para Master;
= MOSI (Master OUT Slave IN) - Dados do Master para Slave;

=  SCK (Serial Clock) - Clock de sincronizagdo para transmissao de dados entre o Master e

Slave;
= SS (Slave Select) - Seleciona qual Slave recebera os dados.

Na figura acima mostra um exemplo de como funciona a comunicagéo SPI. Alguns periféricos

sdo apenas Slave, por exemplo, cartdo SD, memdria flash e alguns sensores.

Geralmente estes periféricos contém a mesma pinagem que acima ou a pinagem abaixo:

= SDI - Slave Data IN - Pino de dados de entrada;

= SDO - Slave Data OUT - Pino de dados de saida;

= CS - Selecéo de Chip;

=  SCK - Clock de sincronizagéo.

O arduino contém uma biblioteca pronta chamada SPI library. O qual vocé pode mandar dados

para periféricos SPI.

57


http://arduino.cc/en/Reference/SPI
http://hades.mech.northwestern.edu/images/6/6a/Spi-diagram.png

Vamos pegar o exemplo "DigitalPotControl" disponivel na IDE do Arduino para mostrar seu
funcionamento. Para este exemplo vamos utilizar o AD5206. Este Circuito integrado é um

potenciémetro digital. Primeiramente faga a seguinte ligagédo:

8 7
DIGITAL

1
i

Agora abra a IDE do Arduino e abra o exemplo em "File/Examples/SPI/DigitalPotControl". A

programacao esta mostrada abaixo:

/~k
Digital Pot Control

This example controls an Analog Devices AD5206 digital potentiometer.
The AD5206 has 6 potentiometer channels. Each channel's pins are labeled
A - connect this to voltage

W - this is the pot's wiper, which changes when you set it

B - connect this to ground.

The AD5206 is SPI-compatible,and to command it, you send two bytes,
one with the channel number (0 - 5) and one with the resistance value for the
channel (0 - 255).

The circuit:

* All A pins of AD5206 connected to +5V

* All B pins of AD5206 connected to ground

* An LED and a 220-ohm resisor in series connected from each W pin to ground
* CS - to digital pin 10 (SS pin)

* SDI - to digital pin 11 (MOSI pin)

* CLK - to digital pin 13 (SCK pin)

created 10 Aug 2010
by Tom Igoe

Thanks to Heather Dewey-Hagborg for the original tutorial, 2005
*/

/I inslude the SPI library:
#include <SPI.h>

/I set pin 10 as the slave select for the digital pot:
const int slaveSelectPin = 10;
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http://arduino.cc/en/uploads/Tutorial/AD5206_arduino_bb.png

void setup() {

I set the slaveSelectPin as an output:
pinMode (slaveSelectPin, OUTPUT);
[l initialize SPI:

SPl.begin();

}

void loop() {

/I go through the six channels of the digital pot:

for (int channel = 0; channel < 6; channel++) {

/I change the resistance on this channel from min to max:
for (int level = 0; level < 255; level++) {
digitalPotWrite(channel, level);

delay(10);

}

/I wait a second at the top:

delay(100);

/I change the resistance on this channel from max to min:
for (int level = 0; level < 255; level++) {
digitalPotWrite(channel, 255 - level);

delay(10);

}

}

}
int digitalPotWrite(int address, int value) {

/l take the SS pin low to select the chip:
digitalWrite(slaveSelectPin,LOW);

I/l send in the address and value via SPI:
SPIl.transfer(address);

SPl.transfer(value);

/ take the SS pin high to de-select the chip:
digitalWrite(slaveSelectPin,HIGH);

}

No primeiro "for" é escolhido o Led que acendera e apagara. No segundo "for" aumenta a

intensidade do Led. E no terceiro "for" diminui a intensidade do Led.

Conecte seu Arduino na porta USB do seu PC e selecione a versao do seu Arduino (UNO,
Duemilanove, etc) em "Tools/Boards". Selecione a porta (COMx, ttyUSBX, ttyACMXx, etc) em

gue seu Arduino esta conectado em "Tools/Serial Port". Por fim, clique em UPLOAD.
Ao terminar de fazer o UPLOAD, cada Led acendera e apagara devagar.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de davidas, poste aqui neste blog! para
sugestdes de tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a proxima!

Referéncias:

http://arduino.cc/en/Tutorial/SPIDigitalPot

http://arduino.cc/en/Reference/SPI
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20. Tutorial: Conheca e utilize MOSFETSs

Canal P Canal N
Introducéo

O MOSFET ou simplesmente FET (MOS = metal-oxide semiconductor - metal éxido
semicondutor e FET = field effect transistor - transistor de efeito de campo), é um tipo de

transistor, componente usado como chave ou amplificador de sinais elétricos.

TBJs e MOSFETs

O MOSFET possui normalmente 3 terminais: Porta, Fonte e Dreno (ou Gate, Source e

Drain respectivamente). H& dois tipos essenciais: o canal N e o canal P, e se diferenciam
basicamente pela polarizagdo. A corrente a ser fornecida para um circuito, que circulara entre o
terminal Fonte e o Dreno do FET, é controlada pela tenséo aplicada no terminal Porta. Este
ultimo possui uma separacéo dielétrica dos outros dois, gerando portanto uma corrente quase
nula no gate, e um campo elétrico que influencia no Dreno e no Fonte. A seguir, esta a
representacao dos dois tipos basicos de FETs e suas usuais simbologias:

Metal 0 ide Semiconductor

Drain Drain

[t & e—— (]

GJQ GJQ

Dot & —

Source N channel FET Source P channel FET
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http://api.ning.com/files/VubspPkspcuHRWuU3-fm7y1RurWbeOgAcqNRfNNJr8iddMetZaOdsgroXdfPxHO*prESOLFZwYb2euBmzbBTZmPWykToIerX/FETS.PNG
http://api.ning.com/files/AzrCynrOa45yaO5jWErV-j9vcmcS1dKFeqPccub42E3nFpLgWJj5F*2IsCIlCbMPgIzhlo44PQk201bx6vSTrw__/canalNP.gif

Quanto a polarizagéo:
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Um outro tipo de transistor mais conhecido, o TBJ (transistor bipolar de jungéo), possui também
trés terminais: Base, Coletore Emissor. A corrente a ser fornecida para um circuito, que
circulara entre o Coletor e 0 Emissor do TBJ, é controlada pelacorrente no terminal Base do
transistor, e ndo por uma tenséo, como no MOSFET. Essa € uma das principais diferencas
entre eles, fazendo com que o TBJ seja aplicado geralmente para circuitos de baixa corrente, e
o FET néo so6 para estas, como também para aplicacdes com maiores valores de

poténcia/corrente.

Exemplos de Aplicagbes dos MOSFETSs
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http://api.ning.com/files/CIWfqH8JH-RFBWv75RD1oDbIBiPTdXdUAbyQxhwN1ZoQqv*WYsdCHD6*xvFXJok7hYXhnEZfNYK98Fu3j*P88dkDyVq6F3IR/polarizao.PNG
http://api.ning.com/files/9RIhdzqgKS*Q*BPri0D7G8qIUkgJg3PWEJRXm6DMwomXJpfqhWATLem8yyMSGdoS-7r1dkLmxhbljrpdh1gaeE64feLEh6pu/polarizaocanalN.PNG

Uma das aplicagBes mais comuns para os MOSFETSs €é nos circuitos tipo CMOS (ver link de

referéncia no fim do tutorial para mais detalhes). Porém, também hé outras, como:
- Resisténcia controlada por tenséo

- Circuitos de comutacéo de poténcia

- Misturadores de Frequéncia

- Etc.

Exemplo: Ligando um motor DC com o MOSFET (aplicacdo como chave) e o Arduino.
Componentes Necessarios:

- 1 placa Arduino

- 1 Transistor MOSFET canal N

- 1 Transistor MOSFET canal P

- 1 motor DC (5V - 1A)

- Cabos para Conexao

- 1 Resistor de 200 Ohms

- Fonte de 5V e 1A

Hardware:

Com um MOSFET de Canal N:



http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/n-channel-mosfet-60v-30a.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/novidades/p-channel-mosfet-60v-27a.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/43-cabos-conexoes/jumpers-pacote-com-15-unidades.html
http://api.ning.com/files/Ep6PPEHPcRZIJ3RayBuU1B62FWU7IV55E9RM0jd-nbORHZqILnpTmQDf0t4nmhmViULJ9pZlBy63B-BW6tSpRv8zdH3DeGC-/hardwareN.PNG

Com um MOSFET de Canal P:

Firmware para os dois tipos de MOS (Digitar na IDE do Arduino):

/I Controle de Motor DC com o transistor MOSFET (aplicag&o bésica) - canais N e P

/I O motor utilizado neste Firmware é de 5V - 1A e portanto, 5W.

/I O hardware néo foi projetado para controlar o sentido de rota¢cdo do motor (a ndo ser que se i
nverta sua polaridade), somente sua velocidade.

/I Porém, pode ser controlado por um hardware mais elaborado (uma ponte H de MOSFETS po
r exemplo).

#define GatePin 6 // Define o pino para sinal no Gate do MOSFET.

int sinalGate = 1023; // Valor que sera colocado no pino PWM (pode variar de 0 a 1023) para o

controle da velocidade do motor.

void setup () {

pinMode (GatePin, OUTPUT); // Define o pino 5 do Arduino como saida.

}

void loop () {

while ((sinalGate <0) || (sinalGate >1023)) { // Enquanto o valor de "sinalGate" nao estiver entre
0 e 1023,

continue; // o Arduino continua sem colocar nada no "GatePin".

}
analogWrite (GatePin, sinalGate); // Se porém estiver nesta faixa, o Arduino envia o sinal para
o "GatePin".

}

Observe a parte em azul no cédigo. Na polarizacdo do MOS de canal N, a rotagdo do motor
serd maxima quando o valor de "sinalGate" for 1023 (pois no canal N o terminal Gate conduz
com nivel légico "1"). J& no de canal P, esta rotacao sera alcancada sendo "sinalGate" igual a 0
(pois no canal P o terminal Gate conduz com nivel l6gico "0"). E 0 mesmo acontece para a

rotacdo minima.
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E essa € a ideia basica de um MOSFET !!! Esperamos que tenha gostado. Qualquer duvida,

poste no blog, estaremos & disposicao.

Links de Referéncia:

- Datasheet do MOSFET canal P deste tutorial

- Datasheet do MOSFET canal N deste tutorial

- Tecnologia CMOS
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http://www.sparkfun.com/datasheets/Components/General/FQP27P06.pdf
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http://www.sparkfun.com/datasheets/Components/General/RFP30N06LE.pdf
http://trs-new.jpl.nasa.gov/dspace/bitstream/2014/40765/1/08-014.pdf

21. Tutorial: Arduino Leonardo como mouse
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Neste tutorial vamos mostrar o novo Arduino Leonardo.

O Arduino Leonardo vem com 14 I/O's digitais e 6 1/0's analégicas. Ele vem com o
Atmega32u4, o qual jA vem com entrada USB e pode ser utilizado como USB Device. Uma das
aplicagbes mais simples é utilizd-lo como mouse ou teclado. O Atmega32u4 tem 32Kbytes de
memodria flash, sendo que 4Kbytes sao de bootloader. Tem também 2.5Kbytes de memaria
RAM e 1Kbytes de meméria EPPROM.

Uma diferenca entre o novo Arduino Leonardo e o Arduino Uno é que o Arduino Leonardo pode

ser utilizado como USB Device como dito anteriormente.

Entdo vamos mostrar como utilizar o novo Arduino Leonardo como mouse. Vamos utilizar o
Joystick Shield Kit. Para maior estabilidade nos bot6es, foi colocado resistores de Pull-UP de

10Kohm nas entradas digitais (2 ao 6) do Arduino Leonardo. Para saber mais sobre resistores

de Pull-Up, cligue aqui!

Conecte o Joystick Shield Kit no Arduino Leonardo, abra a IDE 1.0.1 do Arduino e conecte o
Arduino Leonardo na porta USB do PC. Caso estiver com Windows, instale o Driver do Arduino

Leonardo localizado na pasta "drivers" dentro da pasta IDE do Arduino.

Na IDE do Arduino, abra o exemplo JoystickMouseControl. Caso esteja utilizando os resistores
de PULL-UP faca as modificacdes em vermelho abaixo:

/I set pin numbers for switch, joystick axes, and LED:

const int switchPin = 2; // switch to turn on and off mouse control
const int mouseButton = 3; // input pin for the mouse pushButton
const int xAxis = AO; // joystick X axis

const int yAxis = Al; // joystick Y axis
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const int ledPin = 5; // Mouse control LED

/I parameters for reading the joystick:

int range = 12; // output range of X or Y movement

int responseDelay = 5; // response delay of the mouse, in ms
int threshold = range/4; // resting threshold

int center = range/2; // resting position value

boolean mouselsActive = false; // whether or not to control the mouse
int lastSwitchState = HIGH; // previous switch state

void setup() {

pinMode(switchPin, INPUT); // the switch pin
pinMode(ledPin, OUTPUT); // the LED pin

/ take control of the mouse:

Mouse.begin();

}

void loop() {

Il read the switch:

int switchState = digitalRead(switchPin);

I if it's changed and it's high, toggle the mouse state:

if (switchState != lastSwitchState) {

if (switchState == LOW) { //Change to HIGH if the board doesn't have Pull Up Resistors
mouselsActive = ImouselsActive;

// turn on LED to indicate mouse state:

digitalWrite(ledPin, mouselsActive);

}
}

/I save switch state for next comparison:
lastSwitchState = switchState;

/I read and scale the two axes:

int xReading = readAxis(A0);

int yReading = readAxis(Al);

/I if the mouse control state is active, move the mouse:
if (mouselsActive) {

Mouse.move(xReading, yReading, 0);

}

/l read the mouse button and click or not click:

/I if the mouse button is pressed:

if (digitalRead(mouseButton) == LOW) { //Change to HIGH if the board doesn't have Pull Up
Resistors

[ if the mouse is not pressed, press it:

if !Mouse.isPressed(MOUSE_LEFT)) {
Mouse.press(MOUSE_LEFT);

}
}

Il else the mouse button is not pressed:
else {

[ if the mouse is pressed, release it:

if (Mouse.isPressed(MOUSE_LEFT)) {
Mouse.release(MOUSE_LEFT);

}

}

delay(responseDelay);

}

/*

reads an axis (0 or 1 for x or y) and scales the
analog input range to a range from 0O to <range>
*/

int readAxis(int thisAxis) {

/I read the analog input:

int reading = analogRead(thisAxis);

if(thisAxis == A1) //invert the Y Axis



{
reading = map(reading, 1023, 0, 0, range);

}

/[l map the reading from the analog input range to the output range:
if(thisAxis == AQ)

{

reading = map(reading, 0, 1023, 0, range);

}

/I if the output reading is outside from the
/I rest position threshold, use it:

int distance = reading - center;

if (abs(distance) < threshold) {

distance = 0;

}

/] return the distance for this axis:
return distance;

}

Na programacéo foi feito algumas modificagbes para estabilidade (resistores de Pull-Up) e

duas condi¢des para inversdo do cursor do mouse.

Depois de instalado o Driver do Arduino Leonardo, va em Tools/Board e selecione o Arduino
Leonardo. Depois em Tools/Serial Port e veja em qual porta o Arduino Leonardo esta
conectado (COMXx, ttyUSBX, ttyACMX, etc). Cligue em UPLOAD. Assim que terminar, aperte o

bot&o do analdgico do Joystick Shield. Este botdo é o bot&o da porta digital 2.

Agora mova o analdgico e vocé vera que o cursor do mouse se movimentara! O botdo da porta

digital 3 é o clique do botdo esquerdo do mouse.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Caso tenha duvidas, poste aqui neste blog! Para
sugestdes de tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a proximal

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/joystick-shie...

http://arduino.cc/en/Tutorial/JoystickMouseControl

http://arduino.cc/en/Tutorial/lHomePage
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22. Tutorial: Reproducao de Cores com LED RGB e Arduino

Neste tutorial sera mostrado uma maneira simples de controlar um LED RGB com o Arduino. O

RGB é um LED que reproduz trés cores: vermelho, verde e azul. Ele possui 4 terminais, um
para cada cor e o GND. E possivel acender cada uma das cores com diferentes intensidades,
resultando em cores diferentes das primarias. Esse controle sera gerenciado por trés portas

com saida PWM do Arduino, reproduzindo-as.
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Para isto, serdo necessarios os seguintes componentes:

- 1 placa Arduino Uno

- Jumpers para Conexao

- 3 Resistores de 330 Ohms - 0,25W

-1LED RGB

A seguir, monte o circuito como mostrado abaixo:
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A seguir, abra a IDE do Arduino e digite o seguinte cédigo:

/I Firmware para Controle de Cores do LED RGB

#define RED 3 // Define o pino 3 com PWM como RED

#define BLUE 5 // Define o pino 5 com PWM como BLUE

#define GREEN 6 // Define o pino 6 com PWM como GREEN

int red = 255, green = 255, blue = 255; // valores de 0 a 255 (varia-los para obter cores
diferentes).

void setup() {

pinMode (RED, OUTPUT); // Pino 3 declarado como saida

pinMode (BLUE, OUTPUT); // Pino 5 declarado como saida

pinMode (GREEN, OUTPUT); // Pino 6 declarado como saida

}

void loop() {

analogWrite (GREEN, green); // Envia o sinal de "green” para o terminal de cor verde do LED
analogWrite (BLUE, blue); // Envia o sinal de "blue" para o terminal de cor azul do LED
analogWrite (RED, red); // Envia o sinal de "red" para o terminal de cor vvermelha do LED

}

Observe a linha marcada em azul no cédigo. H& trés variaveis. Sdo elas que controlardo a

intensidade da luminosidade de cada LED. Esses valores podem variar de 0 a 255 (devido a

faixa do PWM do Arduino) para cada LED. Se vocé os variar, perceberd a mudanga de cores.

E o seu reprodutor de cores com o LED RGB esta pronto!!! Esperamos que tenha gostado!

Qualquer davida, poste no blog!

Links de Referéncia:

- DataSheet do LED RGB usado neste tutorial

- PWM (Arduino)
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23. Tutorial: Controlando Médulo Rele com Garagino,
enviando comandos via Serial

Ola pessoal! Vamos mostrar um tutorial utilizando o Garagino + M6dulo Rele + Conversor

USB/Serial para controlar uma lampada ligada na rede elétrica.

ATENCAO CUIDADO: Evite manusear o Médulo Rele enquanto o mesmo estiver conectado na
rede elétrica e remova qualquer tipo de objeto condutivo ou inflamavel de perto. Vocé pode

causar um acidente.

Lista de materiais:

= 1 x Garagino

= 1 x Conversor USB/Serial

= 1 x Modulo Rele

= 1xLampada 127V com bocal e tomada.
= 1 x Protoboard

= Jumpers

Montagem:

1° Corte um dos fios da tomada (figura 1) e uma das pontas conecte aos pinos C (comum) e a

outra no pino NA(Normal Aberto) do médulo Rele. Conecte todos os médulos na protoboard.
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Figura 1
A partir deste passo use como referéncia as figuras 2 e 3 para fazer as conexdes:

2° Conecte o Pino 5V do mddulo USB /Serial com o barramento Vcc "+" do protobord (Dé

preferéncia por usar fio vermelho).

3° Conecte o Pino GND do modulo USB /Serial com o barramento GND "-"do protobord (Dé

preferéncia por usar fio preto).

4° Conecte um capacitor de acoplamento (incluso no médulo USB/Serial) entre o pino DTR do

conversor USB/Serial e o pino RST do Garagino .

5° Em seguida conecte os Pinos: Vcc do Garagino, CTS do mdédulo USB /Serial e 0 Vcc do

Mdédulo Rele ao barramento Vcc "+" do protobord (Dé preferéncia por usar fios vermelhos).

6° Agora conecte os Pinos: GND do Garagino e GND do Mddulo Rele ao barramento GND "-"

do protobord (Dé preferéncia por usar fios pretos).
7° Conecte o Pino TX do USB/Serial ao pino RX do Garagino (fio azul da Figura 2).

8° Conecte o Pino RX do USB/Serial ao pino TX do Garagino (fio laranja da Figura 2).
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Figura 2

9° Conecte a entrada IN do Médulo Rele ao pino D8 do Garagino (fio verde da Figura 3).

Figura 3
Agora com o protoboard montado, verifique se todas as ligacdes estao corretas.

Ligue o cabo USB entre o PC e o Conversosr USB/Serial e por Gltimo conecte a tomada na

rede elétrica.

Copie e cole o Sketch Abaixo e grave no Arduino:
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char leitura;
#define rele 8

void setup() {
/lInicializa comunicacgéo Serial
Serial.begin(9600);
//Seta o pino indicado por rele como saida
pinMode(rele, OUTPUT);
//Mantem rele desligado assim que iniciar o programa
digitalWrite(rele,LOW);
}
void loop() {
/IVerifica se ha conex@o com a serial
while (Serial.available() > 0) {
//Lé o dado vindo da Serial e armazena na variavel leitura
leitura = Serial.read();
//Se a variavel leitura for igual a 'd' ou 'D' ela Desliga rele
if (leitura =="d" || leitura =='D"){// As duas || € a operacao booleana OU
digitalWrite(rele, LOW);
}
[*Sen&o verifica se a variavel leitura é
igual a'l' ou 'L" ela Liga rele */
else if (leitura =="I' || leitura =="L"}{
digitalWrite(rele,HIGH);
}

Serial.printin(leitura);

Para enviar os comandos de Liga e Desliga, abra o Serial Monitor ou qualquer programa
Monitor, configure para 9600baud. Agora envie a letra “L” ou "I"e a lampada ligara e “D” ou "d"

ela desligara.
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E é isso! Esperamos que tenha gostado! Caso tenha duvidas, poste aqui neste blog! Se tiver
sugestdes para tutoriais, poste aqui. Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/modulo-rele-10a.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard-840.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jlumper-wire-Kit.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/conversor-usb-serial-ft2...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/garagino-proto.html

http://www.arduino.cc/
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24. Tutorial: Novo firmware com mais recursos para o Android
Mini PC

O Mini PC ANDROID 4.0 é um computador portatil com o sistema operacional Google Android
4.0, possui um processador de 1.5GHz (ARM Cortex-A8), com memoéria RAM de 1GB, e 4GB
para armazenamento de dados. Também inclui um cartdo Micro SD, uma saida Mini HDMI

(video e audio), portas USB, Mini USB e conexao Wi-Fi.

Neste tutorial mostraremos como atualizar o firmware de seu Mini PC ANDROID 4.0 utilizando

o0 LiveSuit.
Mas porque atualizar o firmware?

O LdG, em parceria com o fabricante do equipamento, obteve com exclusividade um firmware
ainda mais completo, permitindo uma gama muito maior de aplicativos disponiveis no Google
Play. Assim, recomendamos a todos que atualizem o firmware de seu Mini PC, obtendo assim,

ainda mais recursos. Entdo, vamos la!
1) Faca o download do Driver USB.

2) Faca o download do FirmwareUpgrade.

- Segue MD5sum do arquivo: 694e4fa53bf69a29ed49c9a73d4ac93c
3) Faca o download do LiveSuit.

4)Encontre o bot&o de Reset do seu Mini PC, conforme a figura abaixo.

5) Conecte o cabo USB na porta mini USB e pressione o botéo de Reset do seu Mini PC com

um palito de dente, sem conectar a outra ponta do cabo no computador.
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6) Enquanto pressiona o botdo de Reset conecte a outra ponta do cabo USB na porta de seu

computador.

7) ApOs conectado, solte o botdo de Reset, o computador ira tentar reconhecer e instalar o

dispositivo, mas néo conseguira.

"W O software de driver do dispositive ndo foi instalado com &ato ™ %
Claque s P ohber detaler,
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8) Abra o gerenciador de dispositivo pressionando “ Windows + R” e digitando na janela
“devmgmt.msc” e clique em Ok, ap6s abrir a janela clique com o botao direito do mouse e em

seguida clique em atualizar driver, conforme a figura abaixo.

7 Gerenciador de Dupostives T

Arquive  Agdo  EBExibir  Ajudas
om0 Hm| &) 3RS
4 = DaltonldG-PC
&¥ Adaptadores de rede
B, Adaptadores de video
S Baterias
% Computador
% Controladores de som, video ¢ jogos
<& Controladores IDE ATA/ATAPI
@ Controladores USB (barramento serial universal)
3 Dispositivos de imagem
0} Dispositivos de Interface Humana
™ Dispositivos de sistema
& Jungo
B Monitores
}3 Mouse e outros dispositivos apontadores
4p Outros dispositivos
1 45 Dispositivo desconhecido
) Processadores
0 Rédios Bluetooth
— Teclados
& Unidades de disco
o4 Unidades de DVD/CD-ROM

Atualizar Driver...
Desativar

Desinstalar

Verificar se ha alteragSes de hardware
Propriedades

9) Clique na segunda opgéo, “Procurar software de driver no computador” e selecione a pasta

onde vocé descompactou seu Driver USB, depois clique em Avancar.
—e=

o sl Crron - Drposteer deonhecda

Loy

Coima desela pesquisar o softwane de driver?

+ PHGUISET SULEMATCATEN0E oMWaee o s Stualzess

coomguiader o alnemn am buics o cfean da
dapout, i mmcs qen vocl inshe desbeiads
e imours rn confepaeghan deataligbe da dapine.

o Procurad softwars de drivi N CoMpLtaaar
Loakins ¢ mkaiar sofimars musssiesos.

Ko L fausiem Drvar . Bapontive desconhocide
Prosuras softwace de diiver s peu computider

Procurs sottwees du dover reite iocal
Oty LG Dt ik lvees i

# ek vabpantes

& Pearnitic gt e escolPu & uma lists de drivers de diEposti red
comgtador

a moutrid oot S v matsleda Compatroel Com o dnpomtne £ iedn o e de

acftwees du deroey na e crlegone gue o dngowia

e}

10) Apds clicar em Avancar, abrird uma janela dizendo que o windows nao pode verificar o

editor do software, em seguida clique na segunda opc¢éo "Instalar este software de driver

mesmo assim”, conforme em destaque na figura abaixo.
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-
@J Seguranga do Windows

6(] O Windows ndo pode verificar o editor deste software de driver

2 N&o instalar este software de driver
Vocé deve verificar o site da Web do fabricante para o software do driver
atualizado para o seu dispositivo.

< Instalar este software de driver mesmo assim
56 instale softwares de driver obtidos no site da Web ou ne disco do
fabricante. Software ndo assinade de cutras fontes pedem danificar o
computador ou roubar informacgdes.

v Ver detalhes

11) Ele ira instalar o dispostivo USB, cligue em Fechar.

Lt 8 Atuplizar Drroer - USE Devece(VID_1830_FID_of 6]

- —

| O Windows atualizou com éxito o software de driver

0 'Windows concluiu a instalagbo do software de driver paa este dispositivo:

USE Device{VID_1f3a_PID_efell)

OBS: Seu icone USB poderéa aparecer da seguinte maneira abaixo, porem nao interfere em

nada.

‘]" WEE Dawaca (WID 1834 FID_afsll)
-
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12) Desplugue o cabo USB de seu Computador.

13) Agora execute o LiveSuite.exe que esta dentro da pasta LiveSuit.

9 LiveSuit = - L |
‘ O SelectIng & y t @ FetSyne W VserGuide & Bt
|‘ Selectim,
Inage
Frocess 0%
¥elcome to use LiveSuit !

14) Clique em Selecimg (Retangulo em Destague na Imagem Acima) e selecione a Imagem do

firmware, conforme a figura abaixo.

e — r I ¥
Examinar | | ImagerFrmeme j & & cF -
Mome : Data de modifecag_  Ti
[._:.'_wndi_num\j-:i‘.lﬂ.img 02022013 15:38 B
- m ¥
Pewmar |4 _crane_bel12emg I e

f| Tea o Fasa vy =] Cancelw | |

15) Repita o procedimento, pressione o botdo de Reset do seu Mini PC com um palito de

dente, sem conectar a outra ponta do cabo USB no computador.
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16) Enquanto pressiona o botdo de Reset conecte a outra ponta do cabo USB na porta de seu

computador.

17) Apés conectado, retire o palito de dente para despressionar o Reset.
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18) Dentro de alguns segundos o programa LiveSuit ir& reconher que o dispositivo foi

conectado, cligue SIM nas duas janelas que aparecerao.

LiveSuit & oz
Tips: Does mandatory format? Tips: aee you sure to force format?
Forced format will lead to files are missing, please back up important files! Select Yes, enter the format upgrade mode.

Select No, enter the normal upgrade mode.

Select Yes, enter the foemat upgeade mode.
Select No, enter the normal upgeade mode. (R ded) format upgrade may takes some times, please wait...

19) Apds o processo de atualizagdo ira abrir uma janela com a mensagem “Update sucess”,

conforme a imagem abaixo.

Livesuit i

JL Update success

=

Esperamos que tenham gostado do tutorial, futuramente traremos até vocés novas aplicacdes

utilizando o Android Mini PC.

Referéncias

- http://www.envythisstuff.com/techtalk/mk802faqg.html#howtoupdatefirm...

- http://liliputing.com/2012/06/how-to-re-install-mk802-firmware.html
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25. Tutorial: Como utilizar o teclado de toque capacitivo

No tutorial de hoje iremos mostrar como utilizar o Teclado de Toque Capacitivo, para pegar

uma senha digitada por vocé para validar.

Materiais Utilizados:
1x Arduino

1x Teclado de Togue Capacitivo - MPR121

1x Barra de Pinos Reto

Alguns Jumpers

1. O Funcionamento

Esse teclado de toque capacitivo utiliza o circuito integrado MPR121, 12 botdes sensiveis ao
toque e comunicacéo I2C para se comunicar com o Arduino. A placa também possui 4 furos de

montagem que permitem que ele seja acoplado a algum suporte.

Nesse exemplo baseado no cédigo exemplo do fabricante, utilizaremos o Serial Monitor da
Arduino IDE para lermos os botdes pressionados e comparar com uma senha definida no
programa. Se a senha digitada estiver correta, ird aparecer a mensagem "Senha Correta”, e se
a senha digitar estiver errada, ird aparecer a mensagem "Senha Incorreta”. Foi tratada também

a situacdo em que se dois teclados forem pressionados, henhum dos botdes é lido.
O Teclado possui 5 terminais:

GND - (0V): Alimentagéo

VCC - (3.3V): Alimentagéo

SDA e SCL.: Esses terminais séo utilizados para a comunicacgéo I12C, sendo eles Dados Seriais
(Serial Data - SDA) e Clock Serial (Serial Clock - SCL)

IRQ - (Interrupcdo de Hardware): Abreviacao de "Interrupt Request Line", esses enderecos de
IRQ sao interrupcdes de hardware, canais que os dispositivos podem utilizar para chamar a

atencao do processador, no nosso caso Arduino.
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2. A Montagem

2.1) Pegue 5 pinos da sua barra de pinos e solte nos 5 terminais do teclado:

~

=

»

3 d
mori21 Capac ftive Xeyp®

2.2) Conecte os terminais GND, SDA, SCL, IRQ, VCC ao arduino, conforme a imagem abaixo:
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3. O Sketch

Vocé pode baixar o programa completo que utilizamos neste tutorial clicando neste link. No

video vocé pode ver a explicacédo do cédigo.

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/keypad-de-toque-capacitivo-mprl21.html

https://www.sparkfun.com/datasheets/Components/MPR121.pdf

Tutorial: Como utilizar Termistor NTC com Arduino

Ola Garagistas!!!

Neste tutorial vamos utilizar o Termistor NTC de 10K junto com o Arduino e a

biblioteca Thermistor para obtermos os valores em graus Celsius. Esta biblioteca utiliza a
equacao de Steinhart-Hart para converter o valor da resisténcia em valores de temperatura e
em uma segunda monstagem, mostramos como fazer o mesmo sé que agora utilizando o

método do Fator Beta (exemplo baseado em um exemplo da Adafruit).

Lista de Materiais

1 x Arduino Uno Rev 3 ou Garagino Rev 1*

1 x Termistor NTC de 10KQ

1 x Resistor de 10KQ

1 x Protoboard Mini

Alguns jumpers

* Se for utilizar o Garagino vocé necessitard do conversor USB-Serial, pois vamos imprimir o

valor convertido do sensor em °Celsius no Serial Monitor.
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O Termistor

Para fazer a leitura da temperatura, vamos utilizar um Termistor. Este € um tipo de resisténcia

especial que altera seu valor razdo da temperatura onde o componente é colocado.

Existem dois tipos de Termistores 0s NTC e os PTC.

Termistor PTC (Positive Temperature Coefficient): Este tipo de Termistor tem o coeficiente

de temperatura positivo, ou seja, a resisténcia aumenta com o aumento da temperatura.

Termistor NTC (Negative Temperature Coefficient): Ja este é o inverso do anterior e seu
coeficiente de temperatura € negativo. Com isto sua resisténcia diminui com o aumento da

temperatura.

O valor nominal do termistor € dado normalmente a 25 °Celsius e neste caso utilizaremos um

termisitor de 10K. Ele atua na faixa de -40 a +125.

Determinacdo da temperatura

Para determinar a temperatura do existe dois métodos um utilizando a interpolacgao pela

férmula de Steinhart-Hart ou ainda podemos utilizar a equacéo do fator Beta.

Abaixo vocé vé dois métodos para aquisicao da temperatura:

Método Steinhart-Hart

% = A+ BIn(R) + C(In(R))*
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Equacéo Steinhart-Hart

O método de Steinnhart- Hart € implementado por uma biblioteca que fizemos algumas

modifica¢des para mantermos a compatibilidade da mesma com a IDE do Arduino.

A biblioteca pode ser baixada neste link: Thermistor.zip

Realizamos alguns testes aqui com este sensor junto aos valores desta biblioteca e o termistor
respondeu a valores muito préximos desejados(mesmo sem ter feito alteraces nos valores

dos coeficientes de temperatura).

Para este Circuito podemos utilizar e o Sketch exemplo com este circuito:

ANALDG IN
oo E.

o e =L

Circuito para Método Steinhart-Hart

Sketch

#include <Thermistor.h>
Thermistor temp(0);

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

void loop() {
int temperature = temp.getTemp();
Serial.print("Temperatura no Sensor eh: ");
Serial.print(temperature);

Serial.printin("*C");
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delay(1000);
}

Método do Fator Beta

1L, Ly (R
T T, B Ry

Equacao do fator Beta

O método do fator beta pode ser implementado utilizando um cédigo de exemplo usado pela

adafruit (fizemos uma pequena modificagédo pois o Termistor que utilizamos € um NTC).

O circuito deve ser montado segundo a fungdo abaixo:

I"‘-l?l.ﬂ"ll'f'l-r'l!-lm
-

4 1 &
DIGITAL [PiM-) ]

Circuito para Método do Fator Beta

Segundo o manual do nosso termistor, o fator beta do mesmo € 3977 e utilizamos ele no

Sketch abaixo:

/I Pino onde o Termistor esta conectado
#define PINOTERMISTOR A0

/I Valor do termistor na temperatura nominal
#define TERMISTORNOMINAL 10000

/[l Temp. nominal descrita no Manual
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#define TEMPERATURENOMINAL 25
/I NUmero de amostragens para
#define NUMAMOSTRAS 5

// Beta do nosso Termistor

#define BCOEFFICIENT 3977

// valor do resistor em série

#define SERIESRESISTOR 10000

int amostralNUMAMOSTRAS];

int i

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

}

void loop(void) {

float media;

for (i=0; i< NUMAMOSTRAS; i++) {

amostra[i] = analogRead(PINOTERMISTOR);

delay(10);
}

media = 0;
for (i=0; i< NUMAMOSTRAS; i++) {
media += amostrali];

}
media /= NUMAMOSTRAS;

/I Converte o valor da tensao em resisténcia

media = 1023 / media - 1;
media = SERIESRESISTOR / media;

/I[Faz o calculo pela formula do Fator Beta

float temperatura;

temperatura = media / TERMISTORNOMINAL; // (R/Ro)
temperatura = log(temperatura); // In(R/Ro)

temperatura /= BCOEFFICIENT; /I 1/B * In(R/Ro)
temperatura += 1.0 / (TEMPERATURENOMINAL + 273.15); // + (1/To)
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temperatura = 1.0 / temperatura; Il Inverte o valor

temperatura -= 273.15; /I Converte para Celsius

Serial.print("Temperatura no Sensor eh: ");
Serial.print(temperatura);

Serial.println(" *C");

delay(1000);
}

E isto pessoal espero que vocés gostem do Tutorial e que usem estes sensores, eles s&o uma

alternativa barata e simples de conseguir uma amostra da temperatura ambiente.
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26. Tutorial: Como utilizar a Chave Optica

Ola Garagistas! No tutorial de hoje, mostraremos como utilizar a chave 6ptica, e como
demonstracao utilizaremos ela para identificar cartdes e liberar acesso, utilizando o serial

monitor da Arduino IDE.

Materiais Utilizados:
1x Arduino

1x Chave Optica

1x Resistor 330Q

1x Protoboard Mini - 170 Pinos

Alguns Jumpers

1. O Funcionamento

Emissor Receptor

B|-a] &

| |

Fenda
””!!;E!!/fl

Figura 1 - Chave Optica

Uma chave 6éptica geralmente é constituida de um emissor (LED Infravermelho) e um receptor
(Fototransistor). O dispositivo € montado de forma que entre 0 Emissor e o Receptor exista
uma fenda onde possa ser introduzido algum objeto. A introdug&o desse objeto nessa fenda,
interrompe o feixe de luz, provocando uma mudanca do estado l6gico da chave 6ptica de 1

para O.

As chaves Opticas sdo rapidas e tém a vantagem de néo utilizarem contatos mecénicos, que
com o tempo acabam se desgastando, sdo muito utilizadas na automagéo como fim de curso,
em robdtica, e em muitas outras aplicagdes importantes relacionadas a mecatrénica e opto-

eletrbnica.

Na imagem abaixo, vocé pode ver um tipo de aplicagdo utilizando a chave éptica, como
mecanismo de seguranca. Nela é utilizado um cartdo com uma certa combinacéo de recortes,

para que quando o cartdo for introduzido na “fenda” do mecanismo, ele permita fazer algum
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acionamento como, abrir um portdo, um armario, ou simplesmente liberar algum tipo de

acesso.

Cartdo

Figura 2 - Exemplo de Aplicacdo Utilizando-se a Chave Optica

Em nossa aplicacao utilizaremos cartbes com recortes retangulares, para que ao passar o
cartao pela fenda da chave 6ptica, a mesma detecte os recortes, deixando a luz infravermelha
passar e conte para cada recorte um pulso, e para cada cartdo, dependendo da quantidade de

recortes atribui-se uma ID.

LabuFaI:ﬁrin

Imagem 1 - Cartdo com 1 recorte (ID 1)

2. A Montagem
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3. O Sketch

#define sensor 8 //Define "sensor" com valor 8

int estado=0; //Variavel que detecta o estado da chave optica
int ID=0; //Variavel para IDentificar qual cartdo passou pelo leitor

int i=0; //Variavel para contagem

void setup()
{
pinMode(sensor,INPUT_PULLUP); //Define o pino digital 8(sensor) como entrada...
/1...habilitando o resitor de pullup

Serial.begin(9600); //Inicia a Serial
}

void loop()
{
while(i<200) //Fica lendo a chave 6ptica por 200 milissegundo

{

estado = digitalRead(sensor); //Lé o pino digital 8(sensor) e guarda o estado na variavel
estado
if(estado == Q) //Se o estado da chave ¢tica for igual a O(Objeto entre a fenda)
{
i=0; //Zera a variavel de contagem
ID = ID+2; //Incrementa +2 na ID

while(estado == 0) //Enquanto o estado da chave éptica estiver em 0(Objeto entre a fenda)
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{
estado = digitalRead(sensor); //Lé o estado da chave o6ptica
}

}
delay(1); //Delay de 1 milissegundo

i++; //Incrementa a variavel para contagem do tempo

}

switch(ID) //Pega a variavel ID

{

case 4: //Se o valor na variavel ID for igual a 4, libera acesso para a ID 4
Serial.printin(*"Marco Mello"); //Escreve no serial monitor o Usuéario dessa ID
Serial.printin("fACESSO LIBERADO!"); //Escreve a mensagem "ACESSO LIBERADO!"
Serial.printin("); //Pula uma linha
Serial.printin("); //Pula uma linha
break; //Sai da comparacao

case 6: //Se o valor na variavel ID for igual a 6, libera acesso para a ID 6
Serial.printin("Francisco Lourenco"); //Escreve no serial monitor o Usuério dessa ID
Serial.printin("ACESSO LIBERADOQO!"); //Escreve a mensagem "ACESSO LIBERADO!"
Serial.printin("); //Pula uma linha
Serial.printin("); //Pula uma linha
break; //Sai da comparacao

case 8: //Se o valor na variavel ID for igual a 8, libera acesso para a ID 8
Serial.printin("Usuario 3"); //Escreve no serial monitor o Usuério dessa ID
Serial.printin("ACESSO LIBERADOQO!"); //Escreve a mensagem "ACESSO LIBERADO!"
Serial.printin(""); //Pula uma linha
Serial.printin(""); //Pula uma linha
break; //Sai da comparacdo

case 10: //Se o valor na variavel ID for igual a 10, libera acesso para a ID 10
Serial.printin("Usuario 4"); //Escreve no serial monitor o Usuério dessa ID
Serial.printin("ACESSO LIBERADOQ!"); //[Escreve a mensagem "ACESSO LIBERADO!"
Serial.printin(""); //Pula uma linha
Serial.printin(""); //Pula uma linha

break; //Sai da comparacdo

ID=0; //Zera a variavel ID

93



i=0; //Zera a variavel de contagem(tempo)

Referéncias:

https://www.sparkfun.com/products/9299

https://www.sparkfun.com/datasheets/Components/GP1A57HRJO0F.pdf

http://arduinobymyself.blogspot.com.br/2012/08/arduino-chave-optica...
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27. Tutorial: Como utilizar a mini fotocélula (LDR)

Ola Garagistas! No tutorial de hoje, mostraremos como utilizar o LDR. Como demonstracao,
utilizaremos um Arduino para fazer o acionamento de uma lampada quando a luminosidade do
ambiente estiver muito baixa, sem a necessidade de fazer algum acionamento por
interruptores, como geralmente vimos acontecer com os postes de iluminagéo publica, quando

anoitece ou quando o tempo esta muito fechado.

Material Utilizado:
1x LDR
1x Arduino

1x Resisténcia 10KQ

1x Médulo Relé
1x Lampada 110V
1x Cabo AC

1x Protoboard

Alguns Jumpers

1.0LDR

Imagem 1 - LDR
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O LDR(Light Dependent Resistor) possui uma caracteristica que faz com que sua resisténcia
varie conforme a luminosidade incendida sobre ele. Isto possibilita a utilizacdo deste
componente para desenvolver um sensor que é ativado (ou desativado) quando sobre ele

incidir uma certa luminosidade.

A resisténcia do LDR varia de forma inversamente proporcional a quantidade de luz incidente
sobre

ele, isto é, enquanto o feixe de luz estiver incidindo sobre ele, o LDR oferece uma resisténcia
muito baixa, e

quando este feixe é cortado, sua resisténcia aumenta.

Luz

Luz
o (s R=0
I Sem Luminosidade

|
| R=c0
— s Alta Luminosidade

5

Resisténcia Variavel

Figura 1 - Representacdo do Funcionamento do LDR
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2. A Montagem
2.1) Modulo Relé

Faca as ligacdes de sua lampada com o médulo relé, conforme a imagem abaixo.

Imagem 2 - Montagem do Médulo Relé + Lampada
2.2) Circuito

Faca a montagem do circuito, conforme a figura abaixo.

L [ o
cccocnltqncnqo-n-o-

Figura 2 - Circuito da demonstragéo
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3. O Sketch

#define LAMP 8 //Define o LAMP como 8

int LDR; //Variavel para a leitura do LDR
int cont; //Variavel utilizada para armazenar os valores lidos pelo sensor

int i; //Variavel para contagem

void setup()

{
pinMode(LAMP,OUTPUT); //Define o pino D8 como saida
Serial.begin(9600); //Inicia a serial

}
void loop()

{
LDR=0; //Zera a variavel LDR

for(i=0;i<=10;i++) //Faz 10 vezes a leitura do sensor

{

cont=analogRead(AOQ); //Lé o valor do sensor (LDR ligado ao pino AQ) e guarda na variavel

LDR
LDR = LDR+cont; //Armazenamento na variavel LDR o valor lido + o valor anterior

delay(10); //Delay se 10 milissegundos

}
LDR=LDR/10; //Divide o valor armazenado por 10

Serial.printin(LDRY); //Imprime o valor do LDR

(LDR >= 400) ? (digitalWrite(LAMP,HIGH)) : (digitalWrite(LAMP,LOW));
/ISe o valor lido (luminosidade) for maior ou igual a 400, liga a lampada, sendo desliga a
lampada

}

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/mini-fotocelula.html
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28. Tutorial - Alarme com sensores de temperatura e umidade

Mostramos neste tutorial um pouco mais sobre os sensor digitais de temperatura e umidade
relativa RHT03 (DHT22) e o DHT11. Utilizando um alto-falante, vamos fazer um alarme sonoro
gue sera acionado quando a temperatura ou a umidade passar de um valor determinado via

software.
Lista de Materiais

1 x Arduino Uno Rev 3 ou Garagino Rev 1

1 x Sensor RHT03 (também conhecido como DHT22) ou Mdédulo sensor de temperatura e

umidade (com DHT11)

1 x Alto-falante

1 x Resistor de 4K7 Q

1 x Capacitor de 100uF /25 V

Alguns jumpers

Bibliotecas necesséarias

Iremos utilizar a biblioteca DHT-sensor-library distribuida pela Adafruit, ela ja implementa todo o
protocolo de comunicagéo utilizado por estes sensores e vocé pode baixa-la clicando neste
link.

Os sensores DHT22 e DHT11

Figura 1 - DHT22/RHTO03 (direita) e médulo que utiliza o DHT11 (esquerda)
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Estes sensores de temperatura e de umidade relativa de baixo custo, ja sao calibrados e se
comunicam com o Arduino através do protocolo MaxDetect (implementado pela biblioteca) que
utiliza apenas 1 fio do microcontrolador para receber as informacdes.Por este motivo, eles ndo
sdo muito rapidos, entdo recomenda-se amostragens com tempos superiores a 2 segundos
neste dispositivos (como a laténcia de sistemas térmicos € alta, isto ndo deve afetar seus

projetos).

O valor de temperatura é aferido através de um termistor NTC e a umidade relativa através de
um sensor capacitivo (capacitor de polimero especial). H4 também uma curva de compensacéao
de temperatura que fica salva dentro de uma meméria OTP (um tipo de meméria ROM) e faz

ajustes por toda a faixa de atuacdo deste sensor.

Eles podem ser alimentados de 3,3 a 5,5V e contam com um encapsulamento pequeno de 4

pinos

Abaixo vocé pode ver mais detalhes sobre o encapsulamento e os pinos.
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Pin sequence number: 12 3 4 (from left to right direction).
Pin Function
1 VDD-—power supply
2 DATA-signal
3 NULL
4 GND

Figura 2 - Detalhes sobre a pinagem e encapsulamento do DHT22/RHt03

Diferenca entre o DHT22 e 0 DH11

Abaixo segue lista com as principais diferencgas entre eles:

Sensores
Itens DHT11 DHT22
Precisdio de Leitura de temperatura |+ 2 % +0,5%
Precisdo de Leitura de umidade + 5% +2a5%
Faixa de Leitura de temperatura 0a50°C |(-40a125°C
Faixa de leitura de Umidade 20a80%|0a100%
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Principais diferencas entre os dois sensores
O Circuito

Imagem com o circuito que utilizamos para fazer o alarme por temperatura e umidade com

Arduino:

O Sketch

/I Example de Alarme por temperatura e umidade

/I Lab. de Garagem
#include "DHT.h"
#define DHTPIN 7  // O pino onde o DHT vai esta conectado

/I Descomente linha com o sensor que vai utilizar
[l#define DHTTYPE DHT11 //DHT 11

#define DHTTYPE DHT22 // DHT 22 - RHTO03 - AM2302
[l#define DHTTYPE DHT21 // DHT 21 - AM2301

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE);
#define ALARME 3 // pino onde o Alto-falante esta conectado
float tmax=50,tmin=0,temp, umid;

void setup()

{
Serial.begin(9600);
Serial.println("Alarme por temperatura e umidade");
Serial.print("Digite a temperatura maxima: ");
while(tmax == 50)

{
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if (Serial.available() > 0)
{

tmax= Serial.parseFloat();
}
}

Serial.println (tmax);
Serial.print("Digite a temperatura minima: ");
while(tmin == 0)
{
if (Serial.available() > 0)

{

tmin= Serial.parseFloat();

}
}
Serial.println (tmin);
dht.begin();
}

void loop()
{

delay(2000); // delay para garantir no minimo 2s entre cada uma das leituras

umid = dht.readHumidity(); // leitura de umidade
temp = dht.readTemperature(); // leitura da temperatura
if (isnan(temp) || isnan(umid)) //Verifica se & um valor valido
{
Serial.printin("\nFalha ao ler o Sensor DHT\n");
tone (ALARME,440,1000);
}

else
{
if (temp > tmin && temp < tmax)
{
noTone(ALARME);
leituraSerial();

}

else
{
tone (ALARME,440,1000);
Serial.printin("PERIGO!!! TEMPERATURA FORA DO ESPERADQO");
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Serial.print("Temperatura deve estar entre ");
Serial.print(tmin);

Serial.print(" e );

Serial.printin(tmax);

leituraSerial();

}
}

}

void leituraSerial()

{
Serial.print("Umidade relativa: ");
Serial.print(umid);
Serial.print(" %\t");
Serial.print("Temperature: ");
Serial.print(temp);
Serial.printin(" *C\n");

}

Concluséao

Este sensores tem um baixo custo e sdo de facil utilizacdo com esta biblioteca. O datasheet
solicita cuidado especial com a exposi¢ao direta aos raios ultra-violeta e também com vapor de

produtos quimicos.
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29. Tutorial: Como soldar componentes eletrénicos

Este tutorial tem o intuito de mostrar como é simples e facil soldar componentes eletrénicos e
que ndo ha nenhum segredonesta habilidade que é de suma importéncia, pois, com um pouco

de pratica, vocé podera soldar qualquer componente.

Lista de Materiais

Vocé pode utilizar qualquer um dos kits de ferramentas disponiveis em nossa loja:

Kit avancado

Kit intermediario

E vai precisar também de alguns componentes e se quiser pode usar 0 suporte para segurar

placa (3% méo).

O que é a soldagem

E uma pratica simples, que tem como objetivo unir duas pecas de maneira mecanica (para
mante-las juntas) e ainda eletrdnica, com o intuito de poder conduzir os elétrons entre os

componentes e o circuito.

E uma habilidade indispenséavel, tanto para hobbistas como os usuérios mais avancados que

devem domina-la e para isto, devem praticar muito.

No video acima, vocé vera na pratica, como devem ser soldados componentes e abaixo vera

mais informacdes sobre as ferramentas necessérias para soldar.

A solda

Existem muitos tipos de solda no mercado, a maioria delas séo feitas com um composto de
chumbo, estanho e resina (também conhecido como fluxo). Elas sdo comercializadas em
carretéis, cartelas ou ainda em pequenos tubos. A solda mais usada em eletrénica tem um a

liga de resina + 63% estanho e 37% chumbo.
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Ha também as solda sem chumbo (Lead Free) e com outras ligas que sdo para aplicages
especias. A proibicdo do chumbo é devido a contaminacdo que ele pode causar ao meio
ambiente quando uma placa de circuito e descartada sem os devidos cuidados. Se ingerido, o

chumbo é toxico ao ser humano, por isto, sempre lave as maos ap6s manusear a solda.

O ferro de soldar

Eles sédo a ferramenta basica para as soldas em eletrénica. Em sua grande maioria sdo
elétricos e ha desde os simples, que podem ser comprados segundo sua poténcia (30, 40 e
60W s&o os mais comuns), como 0s mais modernos com controle de temperatura, ponteiras

intercambidveis e outras calibracdes (estes sdo chamados de estacdes de solda).

Abaixo temos varios modelos de ponteiras que podem ser trocadas em alguns modelos de
estacao de solda. Cada uma tem sua aplicagdo especifica. A mais comum € a ponteira em

forma de lapis (22 da esquerda para direita). Evite de lixar as ponteiras de soldar.
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E importante também ter uma esponja vegetal ou |& de bronze especifica para limpeza das

ponteiras de solda, assim como um suporte para que ele néo fique solto no pela bancada.

Outros acessorios

Alicate de corte: Para cortas as "pernas" dos componentes que ficam sobrando apés a

soldagem.
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Suporte (32 mao): Ajuda que vocé sempre precisa quando esta soldando, ele segura a placa
enquanto vocé segura a solda e o ferro.

Cuidados

O ferro chega a altas temperaturas (até 600 °C), entdo sempre segure ele pela base
plastica ou sendo vocé pode se queimar. Proteja a mesa e afaste outros objetos que
possam estar perto. Tome cuidado!!!

2
A
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ApOs manusear solda, ndo deixe de lavar as méaos pois ela contém chumbo que é
prejudicial a saude.
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= Evite inalar a fumacga que da resina que esta presente na solda.

Como Soldar

Ha também um resumo do que foi falado aqui com um passo a passo em quadrinhos, criado
por Mitch Altman, com adaptacdo aos quadrinhos de Andie Nordgren e traducdo de Mauricio

Martins.

SOLDAR E FACIL

Cligue aqui para fazer o download.

Conclusao

E isto pessoal!!l E simples, rapido e com um pouco de treino vocés soldaram da maneira
perfeita. Um bom método para treino € com o uso de uma placa velha, onde vocé pode soltar e

recolocar os componentes algumas vezes.

Referéncias

https://www.sparkfun.com/tutorials/106

http://www.soldabest.com.br/tecnicas _soldagem.htm

https://learn.sparkfun.com/tutorials/how-to-solder---through-hole-soldering/what-is-solder

http://cornfieldelectronics.com/cfe/projects.php?PHPSESSID=v8r3s8e7]14ko8h3402vj67vu4
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30. Tutorial: Instalando Lubuntu Linux no Android Mini PC

Neste tutorial, vamos instalar no Android Mini PC, uma distribui¢do Linux baseada no Lubuntu
(Ubuntu + a interface gréafica LXDE). A instalacao sera feita em um cartdo SD, mantendo com
isto o sistema operacional Android original na memoria interna do aparelho. Ela foi
desenvolvida por um usuario do férum miniand e tem versdes para monitores com os modos de

video 720p e 1080p.

Materiais Utilizados

1 x Android Mini PC

1 x Cartdo SD (de boa qualidade)
1 x Monitor com entrada HDMI
1 x Teclado

1 x Mouse

Download

Baixe uma das duas imagens do Lubuntu 12.04 v4 correspondente a resolucdo de seus

monitor. Ambas sdo compativeis com o0 nosso Android Mini PC.

=  Para monitores com video 720p e Android Mini PC com 1GB de RAM

=  Para monitores com video 1080p e Android Mini PC com 1GB de RAM

Instalacdo

Tenha certeza de fazer o backup dos arquivos do cartdo SD antes de comecgar o

procedimento e siga 0 passo a passo de acordo com seu sistema operacional.
=  Windows

1. Descompacte a imagem que vai utilizar utilize o gratuito 7-zip para isto.
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2. Cologue o cartdo SD no computador e com o software Win32 Disk Imager selecione a

unidade de disco que o cartéo foi identificado e o arquivo da imagem descompactada e

cligue em Write.

.
4 Win32 Disk Imager . e o

F sl miri PClubuntu-desktop-12.04-4-720p- 1GB-miniand ‘EI" [E:\ I Unidade do
ond mir¥ PC/lubuntu-desktop-12.04-4-720p- 1G8-mniand.com.img | 31 4 i
: O . Cartao SD

| i Imagem descompactada

Version: 0.9 Cance Read || wiite | mat

Write data in Tmage File to 'Device
e =

3. Apés a transferéncia coloque o cartdo, mouse e teclado no Android mini PC e tudo

estara pronto para usar.

= MAC e Linux

1. Descompacte a imagem com o "p7zip" usando o comando:

p7zip -d lubuntu-desktop-12.04-4-720p-1GB-miniand.com.img.7z

2. Coloque o cartdo SD e localize ele com o comando "fdisk™:
sudo fdisk -I.

Ele vai estar listado como algo assim: /dev/sdd

3. Agora utilize o0 "dd" para copiar a imagem para o cartdo:
dd if=lubuntu-desktop-12.04-4-720p-1GB-miniand.com.img of=/dev/sdd

4. Verifique se a transferéncia acabou com: sudo sync

5. Pronto, coloque o cartdo Android Mini PC e o linux sera inicializado!!!
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Utilizando o Lubuntu

Ao iniciar o sistema, uma tela semelhante com a imagem acima sera apresentada. Uma senha

€ solicitada e tem o mesmo da maquina que é: miniand

O Lubuntu conta com varios aplicativos pré-instalados e vocé pode baixar outros pelo
gerenciador de pacotes incluso na distro. A placa de rede sem fio e o dispositivo de audio ja

vem instalados e prontos para usar.

Outras Dicas

» Caso o sistema fique reiniciando pode ser que seu cartdo SD é de baixa qualidade e ndo
atenda os requisitos de velocidade que o sistema necessita. Neste caso, compre um cartdo

SD de qualidade.

= Se atela ndo ficar cheia em seu monitor, verifique a tecla de zoom de seu monitor e ajuste

para que figue com uma boa visualizacéo.

N&o quero mais o Lubuntu, e agora?

Desligue o aparelho e remova o cartdo SD, com isto, o sistema Android original vai ser
inicializado. A instalacdo é como um live CD e s6 funciona quando vocé esta com o cartdo

conectado.
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Conclusao

E simples o processo de instala¢io dos arquivos no cartdo SD e agora vocé tem mais uma

opcéo de sistema operacional para o Android Mini PC.
Referéncias

https://www.miniand.com/forums/forums/2/topics/1

http://www.lubuntu.net/
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31. Tutorial Arduino com ServoMotor

Servomotores sdo motores de posicao frequentemente usados em aeromodelos, automodelos,
e outros veiculos radio-controlados em escala reduzida e também s@o muito utilizados em
automacao e robotica. Por este motivo, sdo faceis de serem encontrados no mercado

especializado de radio-controles.

Um servomotor tipo RC consiste essencialmente em um motor de corrente continua com um
circuito de controle de posicao acoplado. Os servomotores ndo ddo uma volta completa em seu
eixo, eles possuem uma faixa ou de 90 ou 180 graus em seu eixo. Do servomotor sai trés
cabos: preto, vermelho e branco ou amarelo. Os cabos preto e vermelho séo para alimentacao
e o branco ou amarelo € o cabo de controle.

V+ (red)

GND
{black
Fw
|
h' eV
L connector

y M header
:ﬁé A (on PCR)

Internamente, para que o servomotor funcione, consiste de um circuito de controle que recebe

um sinal de controle para que o servomotor se posicione em um determinado angulo.
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Faca a seguinte ligacao:

Os componentes na protoboard sdo: um regulador 7805 e dois capacitores ceramicos de 10uF.
Este circuito foi feito para alimentar o servo externamente. E aconselhiiel fazer isso, pois o
regulador da placa Arduino pode queimar.

Agora, abra a IDE do Arduino e abra em File/Examples/Servo/Sweep. Conecte o Arduino e
depois clique em UPLOAD.

Quando terminar, o servo girara de 0 a 180 graus e depois de 180 a 0 graus.

Referéncias:

http://arduino.cc/playground/

http://loja.labdegaragem.com.br/servo-motor-pequeno.html

http://www.sparkfun.com/products/9065
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32. Tutorial Arduino com Easydriver + Motor de Passo

A placa Arduino tem muitas aplica¢8es incluindo controle de motores de corrente continua,
Servo-motores e Motores de Passo.

Um motor de passo é um tipo de motor elétrico usado quando algo tem que ser posicionado
muito precisamente ou rotacionado em um angulo exato.

Neste tutorial vamos mostrar como controlar um motor de passo utilizando a placa Arduino.
Para controlar um motor de passo € necessario uma ponte H ou uma placa controladora. Aqui
vamos utilizar o Easydriver que € uma placa controladora, pois € de facil aplicagao.

Para utiliza-lo, faca a seguinte ligacao:

Power Supply1

Conecte o Power Supplyl em uma fonte de 7V a 30V.
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Agora abra a IDE do Arduino e cole a seguinte programagéo:

int dir= LOW;

int stepp=LOW,

long previousMillis = 0O;
long currentMillis = millis();
long steptime=500;

int x=0;

char ¢=0;

void setup()

{
pinMode(2,0UTPUT);
pinMode(3,0UTPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop()

{
if(Serial.available()>0)

c=Serial.read();

if(c=="a")

{
dir=HIGH,;
}

if(c=="2")

{
dir=LOW;
}

if(currentMillis - previousMillis > steptime)

previousMillis = currentMillis;
if(stepp==LOW)
{

stepp=HIGH;
}

else

{

stepp=LOW,
ijigitaIWrite(Z,dir);
digitalWrite(3,stepp);
}

}

Clique em UPLOAD e depois abra o Serial Monitor.

Com o Serial Monitor aberto, digite 'a' e aperte enter. O motor de passo rodara para o outro

lado. Se ndo, digite 'z' e aperte enter.

Referéncias:

http://arduino.cc/playground/

http://loja.labdegaragem.com.br/easydriver-stepper-motor-driver.html

http://loja.labdegaragem.com.br/motor-de-passo-com-cabo.html
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33. Tutorial sobre como utilizar motor DC com L293D (ponte-H)
e Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o L293D para controlar motores de corrente continua

(DC) com Arduino.

O L293D é basicamente uma ponte-H em um circuito integrado. Pode-se controlar motores de

até 36V de alimentacdo como mostra no datasheet. Cuidado, que o L293D aguenta corrente

constante de 600mA e corrente pico em torno de 1.2A. Portanto ndo coloque motores DC que

exijam mais do que 600mA.

Primeiramente, vamos olhar no datasheet para saber a pinagem do L293D:

PIN CONNECTIONS (Top view)

ENABLE 1 (T} 1 28 [1J vss
INPUT 1 (4 2 19 [TDJ INPUT 4
OUTPUT 1 (I 3 18 [TD OUTPUT 4
GND [T] 4 17 [IJ 6ND
GND CI] 5 16 [IJ GND
GND (T 6 15 [ID GND
GND (O 7 14 [TOD GND
OUTPUT 2 (I 8 13 [IDJ ouTPUT 3
INPUT 2 [T} 9 12 [ID INPUT 3
us [T} 18 11 [TD ENABLE 2

NS2L29301-82
SO(124444)

ENABLE ! l 1 %
INPUT Y [z 5
OuTPUT Y [ 3 "%
GND ll« "
GND Is 2
ourputz [le "
INPUT2 [ 7 w0
Ys 8 9
S.887¢
Powerdip(12+242)

Yss
INPUT &
QUTPUT &
GND

GND
OuTPUT 3
INPUT 3

ENABLE 2

Vendo a pinagem do L293D, é possivel ligar até 2 motores em um Unico L293D, porém é

necessario que a fonte de alimentacao suporte o consumo de corrente. Neste tutorial iremos

demonstrar apenas um motor DC.

117
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Agora, vamos ver como fazer o motor DC girar de um lado e para outro:

Pin 1
High
High
High
High

Low

Pin2 Pin7

Low High

High Low

Low Low

High High

Not applicable Not applicable

Function

Turn clockwise
Turn anti-clockwise
Stop

Stop

Stop

Se os pinos 1 e 7 estiverem em alto(HIGH) e o pino 2 estiver em baixo(LOW), o motor girara

para um lado. Se os pinos 1 e 2 estiverem em alto(HIGH) e o pino 7 estiver em baixo(LOW), o

motor girara para o outro lado. E assim por diante.

Utilizando um botéo, um resistor de 10K ohm, um motor DC de 9V, uma bateria de 9V, L293D e

um Arduino, vamos para a montagem:

\_I.-o Y

" |

=l

- ne Ardul 1o UNO weon o

Na montagem estou utilizando um motor DC de 9V e alimentando o L293D com uma bateria de

9V. Antes de ligar a alimentacdo do motor, veja qual é a sua alimentacao, caso contrario ira

queima-lo.
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Depois de feito a montagem, abra a IDE do Arduino e passe a programag¢éao exemplo:

int switchPin = 2; // switch input

int motorlPinl = 3; // pin 2 on L293D

int motorlPin2 = 4; // pin 7 on L293D

int enablePin = 9; // pin 1 on L293D

void setup() {

/I set the switch as an input:
pinMode(switchPin, INPUT);

/I set all the other pins you're using as outputs:
pinMode(motorlPinl, OUTPUT);
pinMode(motorlPin2, OUTPUT);
pinMode(enablePin, OUTPUT);

/I set enablePin high so that motor can turn on:
digitalWrite(enablePin, HIGH);

void loop() {

/I if the switch is high, motor will turn on one direction:

if (digitalRead(switchPin) == HIGH) {
digitalWrite(motor1Pinl, LOW); // set pin 2 on L293D low
digitalWrite(motor1Pin2, HIGH); // set pin 7 on L293D high

/I if the switch is low, motor will turn in the opposite direction:
else {

digitalWrite(motor1Pinl, HIGH); // set pin 2 on L293D high
digitalWrite(motor1Pin2, LOW); // set pin 7 on L293D low

}

}

Agora, selecione a versdo da placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc), depois em selecione a

porta a qual a placa Arduino esta conectada (COMx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e clique em

"UPLOAD".

O motor DC ir4 girar para um lado. Se apertar o botdo, o motor DC girara para o outro lado.

Referéncias:

http://luckylarry.co.uk/arduino-projects/control-a-dc-motor-with-ar...

http://arduino.cc/playground/Main/InterfacingWithHardware

http://www.datasheetcatalog.org/datasheet/stmicroelectronics/1330.pdf
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34. Tutorial sobre RFID com Arduino

O Leitor RFID utilizado neste tutorial € o Starter Kit da SparkFun disponivel na Loja LdG

(http://loja.labdegaragem.com.br/rfid-starter-kit.html).

Conecte o Leitor ID12 na placa fornecida e faca a seguinte ligacao:

¢ asn o @

Agora, abra a IDE do Arduino e coloque a seguinte programacao para o Arduino:
#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial rfidReader(2, 3); //Pin 2 - RX /Pin 3 - TX

char c= 0; // value read for serial port
char temp[20]=0;

int z=0;

int y=0;

char* cards[] = {// put your ID Card
[[Example:
"3E00274AD9"

2

void setup() {
Serial.begin(9600); //setup the Serial speed
rfidReader.begin(9600); //setup the Rfid reader speed

}
void loop () {

z=0;
if(Serial.available() > 0) {

¢ = Serial.read(); // read from the serial port

temp[z]=c; //put the character on temporary variable

Serial.print(c, BYTE); // Use Serial.write(c) for IDE 1.0 and print it to the monitor
z=7+1;

}

for(int x=0;x<13;x++)
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if(temp[0]==cards[0])

y=y+1;
}
}
if(y==12)

Serial.printin("ok™);
Serial.print("Valid");

}
else if (y!=12)

{
Serial.printin(“Not Valid”);

}
}

Clique em Upload e depois abra o Serial Monitor e passe o cartdo com a ID que foi escrita

acima. Se estiver certo, aparecera “ok” e depois “Valid”, sendo aparecera “Not Valid”.

Referéncias:

http://loja.labdegaragem.com.br/rfid-starter-kit.html

http://arduino.cc/playground/Code/ID12

http://hcgilje.wordpress.com/resources/rfid_id12 tagreader/

http://www.sparkfun.com/products/9875
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35. Tutorial sobre PCF8574 e como utiliza-lo com Arduino

O circuito integrado PCF8574 é um expansor de portas entradas/saidas de 8bits por interface

de comunicagédo 12C(apenas duas portas: serial clock(SCL) e serial data(SDA)). Com ele é

possivel expandir as portas de um microcontrolador utilizando apenas essas duas portas para

8 portas. Se utiliza enderegcamento para se comunicar com os dispositivos conectados a ele. E

uma alimentacdo de 2.5V a 6V.

Olhando o datasheet podemos ver a pinagem do PCF8574:

DW OR N PACKAGE
(TOP VIEW)

A0 ] 1 ~ 6 ] Voo
Atf]2 15[ SDA
Aa2[]a  wflscL
Po[] 4 13[]INT
P1(]s 12]] P7
Pz (]s 11[] P&
Pafl7 1] PS

GND (]2 af] P4

RGY PACKAGE
(TOP VIEW)

-
2 o
20

1
SCL |2 ———=— 19| P6
3 I(- _} 18

NC NC
SDA |4 | | 17| PS5
V 5 16| P4
i(CJ 6 : 115 GND
ALl7 1 | 14| P3
NC|a | 13| ne
A2|e bmeeed 12| P2
10 n
£ a

NC - No internal connection

Onde: A0,A1,A2 sdo o pinos de enderecamento

DGV OR PW PACKAGE

(TOP VIEW)
iNT[ UZO]P?
scLf]z 19]] Ps
NC[]3 18I NC
SDA [} 4 17l p5
Vee [15 16 [] P4
Aaofls  15[JaND
At[]7 1411 pP3
NC[]& 13[] NC
Az(le 12|l p2
poffro  m[lps

NC - No intemal connection

PO0,P1,P2,P3,P4,P5,P6,P7 sdo as saidas em bits(cada um é um bit)

SDA,SCL séo as entradas de comunica¢gdo com o microcontrolador.

Para fazé-lo funcionar é necessario determinar o enderecamento do pcf8574, novamente

no datasheet podemos ver quais enderegamentos sao disponiveis:
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ADDRESS REFERENCE

INPUTS
A2 At 0 12C-BUS SLAVE ADDRESS
L L L 32 (decimal), 20 (hexadecimal)
| L H 33 (decimal), 21 (hexadecimal)
L H L 34 (decimal), 22 (hexadecimal)
L H H 35 (decimal), 23 (hexadecimal)
H L | 36 (decimal), 24 (hexadecimal)
H L H 37 (decimal), 25 (hexadecimal)
H H L 38 (decimal), 26 (hexadecimal)
H H H 39 (decimal), 27 (hexadecimal)

onde: L significa LOW ou 0V(GND)

H significa HIGH ou VCC

Cuidado!! O PCF8574 que foi usado neste exemplo foi o PCF8574 (sem letra no final). O
PCF8574, 0 PCF8574N e o PCF8574P tem o0 mesmo enderecamento (32). Agora, 0
PCF8574A e o PCF8574AP comegam com o enderego 56!

Vendo a definicéo de interface do PCF8574 no datasheet, podemos ver como este funciona:

INTERFACE DEFINITION

BIT
BYTE
7 (MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)
I2C slave address L “ L L A2 Al AOD RW
VO data bus P7 P8 P5 P4 P3 P2 P1 PO

De acordo com o enderecamento que foi determinado, o PCF8574 vai receber ou mandar a
informacao de acordo com o valor no I/O data bus. Como cada pino é um bit(valor binario)

entdo o PCF tem um total de 255 de entrada ou saida.

Por exemplo: Se o PCF8574 estiver como receptor de dados, este vai receber o valor 32 pelos

SDA e SCL e jogar na saida este valor em binario, ativando apenas o P5 em HIGH.

Se for o valor 48, o PCF8574 vai ativar os pinos P5 e P4 ao mesmo tempo. Isto é, 0o PCF8574

manda de uma vez o valor que foi recebido.
Agora se 0 PCF8574 estiver como emissor de dados, € simplesmente o contrario.

Detalhe que o PCF8574 pode ser emissor e receptor, isto depende da montagem e da
programagcéo utilizada no microcontrolador. Mas néo pode ser utilizado como emissor e

receptor ao mesmo tempo!
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Agora vamos para a parte pratica, utilizando o Arduino, dois PCF8574 conectado a ele e uns

leds:

O PCF8574 da esquerda sera o receptor, que receberd os comandos e acendera os leds e o

PCF8574 da direita serd o emissor e se um botéo for apertado, acendera um led.

O cédigo para o Arduino é este:

#include <Wire.h>
byte x=0;

byte y=0;

void setup()

{
Wire.begin();

}

void loop()

{

Wire.requestFrom(33,1); //ISe PCF8574A - mude de 33 para 57
if(Wire.available())  //If the request is available

x=Wire.receive(); /[Receive the data

}
if(x<255) //If the data is less than 255

{

if (x==254) {y = 0; } //PO
if (x==253) {y = 2; } //P1
if (x==247) {y = 8; } //P3
if (x==251) { y = 4; } //P2

} //ISe PCF8574A mude 32 para 56
Wire.beginTransmission(32);  //Begin the transmission to PCF8574
Wire.send(y); //Send the data to PCF8574
Wire.endTransmission(); /[End the Transmission

}

Na programagéo, quando um botéo for apertado, o PCF8574, com o endere¢o 33, irA mandar o
dado para o Arduino, o Arduino ira receber, converter e depois mandara o dado para o PCF

com enderec¢o 32. E pronto!
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Esperamos que tenham gostado! Boa sorte e boa diverséo!
Referéncias:

http://arduino.cc/en/Reference/Wire

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/33-componentes/expansor-...

http://www.datasheetcatalog.org/datasheet2/b/0fjjhr6h643gldhx301rgk...
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36. Tutorial emissor e receptor Infra-vermelho com Arduino

0

\

Neste tutorial, mostraremos como implementar o emissor e receptor de infravermelho com

Arduino.

Para este tutorial vocé ir4 precisar de dois arduinos, um emissor de infravermelho, um receptor
de infravermelho, um resistor de 200 Ohm e pushbuttons. Vocé pode utilizar o controle remoto

de sua tv ao invés do emissor!

Antes de mais nada, € preciso ver a pinagem do Receptor IR estd demonstrada abaixo:

T
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m - - — =
@ % b Ij_J
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A
Cal ;
< t
pe J |
"M - H
= [ 0.85 max.
]
L DL Uy
LT[ _oss
ot |!| eNo I 1| vee
i T
‘ 2.54 nom.
0.7 max.

2.54 nom. ‘

Agora, podemos fazer as ligacdes para o0 emissor e receptor IR.

A figura abaixo mostra as ligacdes a serem feitas:
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Esquema de liga¢des para o Emissor IR:

Esquema de ligacdes para Receptor IR:

R
Cesee eeews

- ArduIng. UNQ mmon o
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Agora, podemos ir para a programacédo. Antes de mais nada, baixe a bilbioteca para controlar o

IR clicando aqui.

Extraia a bilbioteca na pasta "libraries" da IDE do Arduino. Para a versao 1.0 da IDE do
Arduino, abra o arquivo "IRRemotelnt.h" com um editor de texto( bloco de notas, gedit, etc).

Dentro do editor de texto, troque a seguinte linha:
"#include <WProgram.h>" para "#include <Arduino.h>".

As programacdes abaixo foram retiradas e modificadas do livro Arduino Cookbook. Clique

agui para maiores informacdes.

Agora abra a IDE do arduino e passe a seguinte programacao para o arduino emissor IR:

/~k

irSend sketch

this code needs an IR LED connected to pin 3
and 5 switches connected to pins 4 - 8

*/

#include <IRremote.h>

/I IR remote control library

const int numberOfKeys = 1;

const int firstkey = 4;

/I the first pin of the 5 sequential pins connected to buttons
boolean buttonState[numberOfKeys];

boolean lastButtonState[numberOfKeys];

long irKeyCodes[humberOfKeys] = {
Ox18E758A7, //0 key

I3

IRsend irsend,;

void setup()

{

for (inti=0; i < numberOfKeys; i++){
buttonState[i]=true;

lastButtonState[i]=true;

int physicalPin=i + firstkey;
pinMode(physicalPin, INPUT);
digitalWrite(physicalPin, HIGH); // turn on pull-ups
}

Serial.begin(9600);

}
void loop() {
for (int keyNumber=0; keyNumber<numberOfKeys; keyNumber++)

{

int physicalPinToRead=keyNumber+4;
buttonState[keyNumber] = digitalRead(physicalPinToRead);
if (buttonState[keyNumber] != lastButtonState[keyNumber])

{
if (buttonState[keyNumber] == LOW)

{

irsend.sendSony(irKkeyCodes[keyNumber], 32);
Serial.printin("Sending");

}

lastButtonState[keyNumber] = buttonState[keyNumberf];
}

}

}
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Clique em "UPLOAD" e passe a programacao.

Agora para o Arduino Receptor IR, a programacao esta abaixo:
/*

IR_remote_detector sketch

An IR remote receiver is connected to pin 2.

The LED on pin 13 toggles each time a button on the remote is pressed.
*/

#include <IRremote.h> //adds the library code to the sketch
const int irReceiverPin = 2; //pin the receiver is connected to
const int ledPin = 13;

IRrecv irrecv(irReceiverPin); //create an IRrecv object
decode_results decodedSignal; //stores results from IR detector
void setup()

pinMode(ledPin, OUTPUT);
irrecv.enablelRINn();

}

boolean lightState = false;

unsigned long last = millis();

/I Start the receiver object

/Ikeep track of whether the LED is on
[lremember when we last received an IR
void loop()

{

if (irrecv.decode(&decodedSignal) == true) //this is true if a message has been received

{

it (millis() - last > 250) {

/Ihas it been 1/4 sec since last message
lightState = llightState;

/ltoggle the LED

digitalWrite(ledPin, lightState);

last = millis();
irrecv.resume();
/I watch out for another message

}
}

Agora que vocé passou as programacdes, vocé pode testar! Ao clicar o botdo do Arduino
emissor e direcionando o LED infravermelho na dire¢&@o do receptor, o LED do Arduino
Receptor acendera. Ao clicar o botdo novamente, o LED do Arduino receptor apagara! E é isso
ai!l Esperamos que tenham gostado! Se tiverem dividas, postem aqui neste blog! Caso
tiverem sugestdes, vocés podem sugerir aqui neste POST e vocés podem ver 0s outros

tutoriais que fizemos clicando aqui e os projetos clicando aqui! Até a proximal!
Referéncias:

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/kits/starter-kit-com-arduino-...

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/livros-tecnicos/arduino-cookb...

http://www.arcfn.com/2009 08 01 archive.html

http://arduino.cc/playground/

http://www.datasheetcatalog.org/datasheets/2300/301522 DS.pdf
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37. Tutorial LCD com Arduino

Ola Garagistas! Neste tutorial, vamos mostrar como montar o circuito e como utilizar o LCD
com o Arduino. Faremos também um exemplo criado pelo LdG, onde escrevemos na tela do
LCD:

"Ola Garagista!

LabdeGaragem 1"

Sendo o "Ola Garagista" uma saudacéo, "LabdeGaragem" nossa assinatura e o "1" escrito na
mensagem, esta representando uma contagem dos segundos passados apoés o inicio do

programa. Vamos comecar!

Materias Utilizados:

1x Arduino UNO

1x LCD 16x2

1x Potencidmetro 10KQ

1x Protoboard

Alguns Jumpers

1. O Funcionamento

1.1) LiquidCrystal.h: A "LiquidCrystal.h" é a biblioteca que iremos utilizar para fazer o controle
do LCD, utilizando o Arduino. Ela é bastante util, pois possui fun¢des que nos auxilia nas
configuracgdes e tratamento dos dados a serem enviados ao LCD. Na lista abaixo, estdo
contidas as funcdes que podem ser utilizadas pela biblioteca. Para mais detalhes sobre uma
certa funcao, basta somente clicar nela que vocé serd redireciona para o site da Arduino.cc,

onde vocé vai encontrar o que essa fungéo faz, e a sintaxe para se utilizar ela.

= LiquidCrystal()

= beqin()
= clear()
=  home()
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/lcd-16x2.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/trinpot-10k-multivolta.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/trinpot-10k-multivolta.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/42-acessorios/protoboard.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalConstructor
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalBegin
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalClear
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalHome

= setCursor()

= write()

= printQ

= cursor()

= noCursor()
» blink

= noBlink()

= display()

= noDisplay()

= scrollDisplayLeft()

= scroliDisplayRight()
= autoscroll()

= noAutoscroll()

= leftToRight()

= rightToLeft()

= createChar()

1.2) A Pinagem do LCD: Na parte traseira do LCD vocé encontrara a numeragao dos pinos,
encontrando apenas o niumero 1(a direita) e o nimero 16(a esquerda), indicando que a
contagem dos pinos vai de 1 a 16 da direita, para a esquerda. Na tabela abaixo, vocé podera

encontrar a descri¢do de cada pino do LCD:
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http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalSetCursor
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalWrite
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalPrint
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalCursor
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalNoCursor
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalBlink
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalNoBlink
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalDisplay
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalNoDisplay
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalScrollDisplayLeft
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalScrollDisplayRight
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalAutoscroll
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalNoAutoscroll
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalLeftToRight
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalRightToLeft
http://arduino.cc/en/Reference/LiquidCrystalCreateChar

Pino|Simbolo Funcdo
1 V5SS GND{Alimentagio)
2 VDD 5v(Alimentacio)
3 Vo Ajuste de Contraste
4 RS Habilida/Desabilita Seletor de Registrador
5 R/W Leitura/Escrita
5] E Habilita Escrita no LCD
7 DBO Dado
8 DBl Dado
9 DB2 Dado
10 DBE3 Dado
11 De4 Dado
12 DBES Dado
13 DBE6 Dado
14 DB7 Dado
15 A 5V(Backlight)
16 K GND(BackLight)

1.3) Datasheet do LCD: No Datasheet podemos encontrar informac8es sobre o LCD, e saber
guais 0s pinos vamos utilizar para fazer a montagem do circuito do LCD com o Arduino! Na
nossa demonstracao, ndo utilizaremos apenas os pinos 7, 8, 9 e 10. Ap0s consultar

o Datasheet, fagca a montagem do circuito.

2. A Montagem

o e oe———
o —
o 8 CEe——— i f—
.
.
.
.
.

Figura 1 - Montagem do Circuito: LCD + Arduino
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http://www.sparkfun.com/datasheets/LCD/GDM1602K.pdf
http://www.sparkfun.com/datasheets/LCD/GDM1602K.pdf
http://api.ning.com/files/*HLEuecomY-bgVbqEJrrc1dslENAPJsbiFS8fkDdBZL2EF8rp9rQQxpcTuGuDaFqZZkFOidDlaS9dUP-rcpyFOro8ngYodgZ/tabelaLCD.bmp
http://api.ning.com/files/oncLOIv1tO4VC2F*UJi7kGYXkZAhl*eQOBHPZrbRsdRiJRAa2wl2DqflB8-VD-WlxbdwbN1OjArB8XpqsRzdgvL-xY-d21x9/EfeitoscomLCD_bb.png

3. O Sketch

#include <LiquidCrystal.h> //Inclui a biblioteca do LCD

LiquidCrystal led(12, 11, 5, 4, 3, 2); //Configura os pinos do Arduino para se comunicar com o
LCD

int temp; //Inicia uma variavel inteira(temp), para escrever no LCD a contagem do tempo

void setup()
{

lcd.begin(16, 2); //Inicia o LCD com dimensfes 16x2(Colunas x Linhas)

lcd.setCursor(0, 0); //Posiciona o cursor na primeira coluna(0) e na primeira linha(0) do LCD
lcd.print("Ola Garagista!"); //Escreve no LCD "Ola Garagista!"

lcd.setCursor(0, 1); //Posiciona o cursor na primeira coluna(0) e na segunda linha(1) do LCD

lcd.print("LabdeGaragem"); //Escreve no LCD "LabdeGaragem"

void loop()
{

lcd.setCursor(13, 1); //Posiciona o cursor na décima quarta coluna(13) e na segunda linha(1) do
LCD

Icd.print(temp); /Escreve o valor atual da varidvel de contagem no LCD

delay(1000); /Aguarda 1 segundo

temp++; //Incrementa variavel de contagem

if(temp == 600) //Se a variavel temp chegar em 600(10 Minutos),...
{

temp = 0; //...zera a variavel de contagem
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Copie e cole o sketch, que esta dentro das linhas pontilhadas na Arduino IDE, selecione a
versdo da sua placa Arduino, selecione a porta serial e clique em UPLOAD. Vocé vera que
apos o upload do sketch o LCD escrevera as mensagens e comegara a fazer a contagem dos

segundos de programa iniciado. Pronto, seu LCD esta funcionando!

E é isso ai! Esperamos que tenham gostado deste tutorial! Caso tenham davidas sobre o
tutorial, vocés podem postar aqui mesmo! Vocés também podem sugerir tutoriais, clicando
agui, podem ver nossos tutoriais anteriores clicando aqui e os projetos, clicando aqui. Até a

préxima Garagistas!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/lcd-16x2.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/starter-kit-com-arduino-uno-rev-3-original.html

http://www.sparkfun.com/datasheets/LCD/GDM1602K.pdf

http://arduino.cc/en/Tutorial/LiquidCrystal
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http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegaragem.com/page/tutoriais
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/lcd-16x2.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/starter-kit-com-arduino-uno-rev-3-original.html
http://www.sparkfun.com/datasheets/LCD/GDM1602K.pdf
http://arduino.cc/en/Tutorial/LiquidCrystal

38. Tutorial LCD 16x2 com PCF8574 e Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o LCD 16x2 com PCF8574 e Arduino. Para quem
néo sabe o que é o PCF8574, temos um tutorial explicando e implementando o PCF8574 com

Arduino. Cligue aqui para o tutorial sobre PCF8574.

Antes de mais nada, baixe a biblioteca para a versdo 1.0 da IDE do Arduino: biblioteca para a

versdo 1.0 da IDE do Arduino.

Caso vocé esteja utilizando uma versdo mais antiga(002x) da IDE do Arduino, baixe esta

biblioteca: biblioteca para IDE de versfes anteriores.

Depois de baixado a bilbioteca, extraia para a pasta "libraries" localizada dentro da pasta da

IDE do Arduino.

Agora, faca a seguinte ligagao:

Vocé ira ligar o LCD no PCF8574 e um potenciometro para aumentar ou diminuir o contraste. E

por fim o PCF8574 no Arduino como estd mostrado na imagem.
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http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-sobre-pcf8574-e-como-utiliz-lo-com-arduino
http://hmario.home.xs4all.nl/arduino/LiquidCrystal_I2C/LiquidCrystal_I2C.zip
http://hmario.home.xs4all.nl/arduino/LiquidCrystal_I2C/LiquidCrystal_I2C.zip
http://www.xs4all.nl/~hmario/arduino/LiquidCrystal_I2C/V1.0/LiquidCrystal_I2C_V1.0.zip
http://api.ning.com/files/ogvpt53zhLaSQcUJoPKsbLZJZ0W74YigflSoELnCXWBSe4*34xUSU-8h4TPX6RWlEgQqDARQQgLrNAeCMclA1Nh7VmK0Mpv6/lcdpcf8574.jpg
http://api.ning.com/files/ZvHGU1Q29ZusKmtL80BuY5p9cNw4ZmSLL5fB5CE3R*teqhQDtMkhTcZbXCxPQyQI1qH26EBEvqKGKalnhsMv*Zw*IUNeXWh9/lcdi2c.jpeg

Depois de feito a ligagao, abra a IDE do Arduino e va em File/Examples/LiquidCrystal_I2C e
cligue em "Hello World". Ir4 abrir a seguinte programacéo:

#include <Wire.h>

#include <LiquidCrystal_I2C.h>

LiquidCrystal_I2C lcd(32,16,2); // set the LCD address to 0x20 for a 16 chars and 2 line display
void setup()

Icd.init(); // initialize the Icd

/I Print a message to the LCD.
Icd.backlight();
lcd.print("Hello, world!");

}
void loop()

{
}

Agora, selecione a versao da placa Arduino(UNO, Duemilanove, etc) e a porta em que a placa

Arduino esta conectado. E cligue em UPLOAD.

Ao passar a programacao, ajuste o contraste pelo potenciométro. Pronto! A frase "Hello, world!"

ird aparecer no LCD.

E é isso, pessoal!! Até a proximal!! Se tiver dlvidas, poste aqui no blog! Para sugestées de
tutoriais, clique aqui! Vocé pode ver outros tutoriais também, clicando aqui! E projetos abertos

desenvolvidos pelos garagistas, clicando aqui!!
Referéncias:

http://arduino.cc/playground/Code/LCDi2c

http://hmario.home.xs4all.nl/arduino/LiquidCrystal [2C/

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/expansor-de-portas-i-o-i...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/lcd-16x2.html
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http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegaragem.com/page/tutoriais
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://arduino.cc/playground/Code/LCDi2c
http://hmario.home.xs4all.nl/arduino/LiquidCrystal_I2C/
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/expansor-de-portas-i-o-i2c-de-8-bits-pcf8574.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/lcd-16x2.html

39. Tutorial: como utilizar o MP3 Player Shield com Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o MP3 Player Shield com Arduino.

O MP3 Player Shield é um Shield que vocé acopla no Arduino e este vira um player de MP3. A

figura abaixo mostra o Shield acoplado no Arduino.
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http://dlnmh9ip6v2uc.cloudfront.net/images/products/10628-01b.jpg
http://www.labdegaragem.com.br/wiki/images/b/b6/Mp3-1.JPG

Antes de mais nada, € necessario baixar a biblioteca SDfat, disponivel aqui. Depois de baixar a
biblioteca, extraia para a pasta "libraries" dentro da pasta da IDE do Arduino. Dentro da pasta
do SDfat que vocé extraiu, abra o arquivo "Sd2PinMap.h" e localize o seguinte comentario: "//
168 and 328 Arduinos" para Arduino UNO e Duemilanove. Abaixo deste comentario tem uma

linha escrito: "uint8_t const SS_PIN = 10;", mude o nimero 10 para 9, salve e feche o arquivo.

Com um cartdo MicroSD, coloque uma musica .mp3 e nomeie como track001.mp3. Coloque o

cartdo MicroSD no MP3 Player Shield.

Agora abra a IDE do Arduino e cole a programacao exemplo disponibilizada aqui, va para a
linha destacada em vermelho, como mostrado abaixo, e verifique se € o niumero 10:

/*

4-28-2011

Spark Fun Electronics 2011
Nathan Seidle

This code is public domain but you buy me a beer if you use this and we meet someday
(Beerware license).

This example code plays a MP3 from the SD card called 'track001.mp3'. The theory is that you
can load a

microSD card up with a bunch of MP3s and then play a given 'track' depending on some sort of
input such

as which pin is pulled low.

It relies on the sdfatlib from Bill Greiman:

http://code.google.com/p/sdfatlib/

You will need to download and install his library. To compile, you MUST change Sd2PinMap.h
of the SDfatlib!

The default SS_PIN = 10;. You must change this line under the ATmega328/Arduino area of
code to

uint8_t const SS_PIN = 9;. This will cause the sdfatlib to use pin 9 as the ‘chip select' for the
microSD card on pin 9 of the Arduino so that the layout of the shield works.

Attach the shield to an Arduino. Load code (after editing Sd2PinMap.h) then open the terminal
at 57600bps. This

example shows that it takes ~30ms to load up the VS1053 buffer. We can then do whatever we
want for ~100ms

before we need to return to filling the buffer (for another 30ms).

This code is heavily based on the example code | wrote to control the MP3 shield found here:
http://www.sparkfun.com/products/9736

This example code extends the previous example by reading the MP3 from an SD card and file
rather than from internal

memory of the ATmega. Because the current MP3 shield does not have a microSD socket, you
will need to add the microSD

shield to your Arduino stack.

The main gotcha from all of this is that you have to make sure your CS pins for each device on
an SPI bus is carefully

declared. For the SS pin (aka CS) on the SD FAT libaray, you need to correctly set it within
Sd2PinMap.h. The default

pin in Sd2PinMap.h is 10. If you're using the SparkFun microSD shield with the SparkFun MP3
shield, the SD CS pin

is pin 9.
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http://code.google.com/p/sdfatlib/downloads/list
http://dlnmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Dev/Arduino/Shields/MP3_Player_Example.pde
http://code.google.com/p/sdfatlib/
http://www.sparkfun.com/products/9736

Four pins are needed to control the VS1503:
DREQ

CS

DCS

Reset (optional but good to have access to)
Plus the SPI bus

Only the SPI bus pins and another CS pin are needed to control the microSD card.

What surprised me is the fact that with a normal MP3 we can do other things for up to 100ms
while the MP3 IC crunches

through it's fairly large buffer of 2048 bytes. As long as you keep your sensor checks or serial
reporting to under

100ms and leave ~30ms to then replenish the MP3 buffer, you can do quite a lot while the MP3
is playing glitch free.

*/

#include <SPIl.h>

//Add the SdFat Libraries

#include <SdFat.h>

#include <SdFatUtil.h>

/[Create the variables to be used by SdFat Library

Sd2Card card,;

SdVolume volume;

SdFile root;

SdFile track;

/[This is the name of the file on the microSD card you would like to play
//Stick with normal 8.3 nomeclature. All lower-case works well.

//Note: you must name the tracks on the SD card with 001, 002, 003, etc.
/[For example, the code is expecting to play 'track002.mp3', not track2.mp3.
char trackName[] = "trackO01.mp3";

int trackNumber = 1;

char errorMsg[100]; //This is a generic array used for sprintf of error messages
#define TRUE O

#define FALSE 1

[IMP3 Player Shield pin mapping. See the schematic

#define MP3_XCS 6 //Control Chip Select Pin (for accessing SPI Control/Status registers)
#define MP3_XDCS 7 //Data Chip Select / BSYNC Pin

#define MP3_DREQ 2 //Data Request Pin: Player asks for more data
#define MP3_RESET 8 //Reset is active low

/IRemember you have to edit the Sd2PinMap.h of the sdfatlib library to correct control the SD ca
rd.

/IVS10xx SCI Registers

#define SCI_MODE 0x00

#define SCI_STATUS 0x01

#define SCI_BASS 0x02

#define SCI_CLOCKF 0x03

#define SCI_DECODE_TIME 0x04

#define SCI_AUDATA 0x05

#define SCI_WRAM 0x06

#define SCI_WRAMADDR 0x07

#define SCI_HDATO 0x08

#define SCI_HDAT1 0x09

#define SCI_AIADDR O0x0A

#define SCI_VOL 0x0B

#define SCI_AICTRLO 0x0C

#define SCI_AICTRL1 0x0D

#define SCI_AICTRL2 OxOE

#define SCI_AICTRL3 Ox0F

void setup() {
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pinMode(MP3_DREQ, INPUT);

pinMode(MP3_XCS, OUTPUT);

pinMode(MP3_XDCS, OUTPUT);

pinMode(MP3_RESET, OUTPUT);

digitalWrite(MP3_XCS, HIGH); //Deselect Control

digitalWrite(MP3_XDCS, HIGH); //Deselect Data

digitalWrite(MP3_RESET, LOW); //Put VS1053 into hardware reset

Serial.begin(57600); //Use serial for debugging

Serial.printin("MP3 Testing");

//Setup SD card interface

pinMode(10, OUTPUT); //Pin 10 must be set as an output for the SD communication to work.
if (fcard.init(SPI_FULL_SPEED)) Serial.printin("Error: Card init"); //Initialize the SD card and
configure the 1/O pins.

if ('volume.init(&card)) Serial.printin("Error: Volume ini"); //Initialize a volume on the SD card.
if (froot.openRoot(&volume)) Serial.printin("Error: Opening root"); //Open the root directory in
the volume.

/IWe have no need to setup SPI for VS1053 because this has already been done by the SDfatli
b

/[From page 12 of datasheet, max SCI reads are CLKI/7. Input clock is 12.288MHz.
/lInternal clock multiplier is 1.0x after power up.

[[Therefore, max SPI speed is 1.75MHz. We will use 1MHz to be safe.
SPl.setClockDivider(SPI_CLOCK_DIV16); //Set SPI bus speed to 1MHz (16MHz / 16 = 1MHZz)
SPI.transfer(OxFF); //Throw a dummy byte at the bus

[lInitialize VS1053 chip

delay(10);

digitalWrite(MP3_RESET, HIGH); //Bring up VS1053

/ldelay(10); //We don't need this delay because any register changes will check for a high DRE
Q

[IMp3SetVolume(20, 20); //Set initial volume (20 =-10dB) LOUD

Mp3SetVolume(40, 40); //Set initial volume (20 = -10dB) Manageable

[IMp3SetVolume(80, 80); //Set initial volume (20 = -10dB) More quiet

/ILet's check the status of the VS1053

int MP3Mode = Mp3ReadRegister(SCI_MODE);

int MP3Status = Mp3ReadRegister(SCI_STATUS);

int MP3Clock = Mp3ReadRegister(SCI_CLOCKF);

Serial.print("SCI_Mode (0x4800) = 0x");

Serial.printin(MP3Mode, HEX);

Serial.print("SCI_Status (0x48) = 0x");

Serial.printin(MP3Status, HEX);

int vsVersion = (MP3Status >> 4) & 0x000F; //Mask out only the four version bits
Serial.print("VS Version (VS1053is 4) = ");

Serial.printin(vsVersion, DEC); //The 1053B should respond with 4. VS1001 = 0, VS1011 =1,
VS1002 = 2, VS1003 =3

Serial.print("SCI_ClockF = 0x");

Serial.printin(MP3Clock, HEX);

//Now that we have the VS1053 up and running, increase the internal clock multiplier and up our
SPI rate

Mp3WriteRegister(SCI_CLOCKEF, 0x60, 0x00); /Set multiplier to 3.0x

/[From page 12 of datasheet, max SCI reads are CLKI/7. Input clock is 12.288MHz.
/linternal clock multiplier is now 3Xx.

/[Therefore, max SPI speed is 5MHz. 4MHz will be safe.
SPl.setClockDivider(SPI_CLOCK_DIV4); //Set SPI bus speed to 4MHz (16MHz / 4 = 4AMHz)
MP3Clock = Mp3ReadRegister(SClI_CLOCKF);

Serial.print("SCI_ClockF = 0x");

Serial.printin(MP3Clock, HEX);

[IMP3 IC setup complete

}
void loop(){
/ILet's play a track of a given number
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sprintf(trackName, "track%03d.mp3", trackNumber); //Splice the new file number into this file
name

playMP3(trackName); //Go play trackXXX.mp3

//Once we are done playing or have exited the playback for some reason, decide what track to p
lay next

trackNumber++; //When we loop, advance to next track!

if(trackNumber > 100) {

Serial.printin("Whoa there cowboy!"); //Soft limit. We shouldn't be trying to open past track 100.
while(1);

}

}

[IPlayMP3 pulls 32 byte chunks from the SD card and throws them at the VS1053

/\We monitor the DREQ (data request pin). If it goes low then we determine if

/lwe need new data or not. If yes, pull new from SD card. Then throw the data

/lat the VS1053 until it is full.

void playMP3(char* fileName) {

if (Itrack.open(&root, fileName, O_READ)) { //Open the file in read mode.

sprintf(errorMsg, "Failed to open %s", fileName);

Serial.printin(errorMsg);

return;

}

Serial.printin("Track open™);

uint8_t mp3DataBuffer[32]; //Buffer of 32 bytes. VS1053 can take 32 bytes at a go.
[ltrack.read(mp3DataBuffer, sizeof(mp3DataBuffer)); //Read the first 32 bytes of the song

int need_data = TRUE;

long replenish_time = millis();

Serial.printin("Start MP3 decoding");

while(1) {

while(!digitalRead(MP3_DREQ)) {

/IDREQ is low while the receive buffer is full

/IYou can do something else here, the buffer of the MP3 is full and happy.

/IMaybe set the volume or test to see how much we can delay before we hear audible glitches
/f the MP3 IC is happy, but we need to read new data from the SD, now is a great time to do s
0

if(need_data == TRUE) {

if('track.read(mp3DataBuffer, sizeof(mp3DataBuffer))) { //Try reading 32 new bytes of the song
//Oh no! There is no data left to read!

/[Time to exit

break;

}
need_data = FALSE;

/[Serial.printin("."); //Print a character to show we are doing nothing

/[This is here to show how much time is spent transferring new bytes to the VS1053 buffer. Reli
es on replenish_time below.

Serial.print("Time to replenish buffer: ");

Serial.print(millis() - replenish_time, DEC);

Serial.print("ms");

/[Test to see just how much we can do before the audio starts to glitch

long start_time = millis();

/ldelay(150); //Do NOTHING - audible glitches

/ldelay(135); //Do NOTHING - audible glitches

/ldelay(120); //[Do NOTHING - barely audible glitches

delay(100); /Do NOTHING - sounds fine

Serial.print(" Idle time: );

Serial.print(millis() - start_time, DEC);

Serial.println("ms");

//Look at that! We can actually do quite a lot without the audio glitching

//Now that we've completely emptied the VS1053 buffer (2048 bytes) let's see how much
/ltime the VS1053 keeps the DREQ line high, indicating it needs to be fed
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replenish_time = millis();

}

if(need_data == TRUE){ //This is here in case we haven't had any free time to load new data
if('track.read(mp3DataBuffer, sizeof(mp3DataBuffer))) { /Go out to SD card and try reading 32
new bytes of the song

//Oh no! There is no data left to read!

[ITime to exit

break;

}

need_data = FALSE;

}

//Once DREQ is released (high) we now feed 32 bytes of data to the VS1053 from our SD read
buffer

digitalWrite(MP3_XDCS, LOW); //Select Data

for(inty = 0 ; y < sizeof(mp3DataBuffer) ; y++) {

SPl.transfer(mp3DataBuffer[y]); / Send SPI byte

}

digitalWrite(MP3_XDCS, HIGH); //Deselect Data

need_data = TRUE; //We've just dumped 32 bytes into VS1053 so our SD read buffer is empty.
Set flag so we go get more data

}
while(ldigitalRead(MP3_DREQ)) ; //Wait for DREQ to go high indicating transfer is complete
digitalWrite(MP3_XDCS, HIGH); //Deselect Data

track.close(); //Close out this track

sprintf(errorMsg, "Track %s done!", fleName);

Serial.printin(errorMsg);

}

[IWrite to VS10xx register

//SCI: Data transfers are always 16bit. When a new SCI operation comes in

/IDREQ goes low. We then have to wait for DREQ to go high again.

IIXCS should be low for the full duration of operation.

void Mp3WriteRegister(unsigned char addressbyte, unsigned char highbyte, unsigned char
lowbyte){

while(!digitalRead(MP3_DREQ)) ; //Wait for DREQ to go high indicating IC is available
digitalWrite(MP3_XCS, LOW); //Select control

/ISCI consists of instruction byte, address byte, and 16-bit data word.

SPl.transfer(0x02); //Write instruction

SPl.transfer(addressbyte);

SPl.transfer(highbyte);

SPl.transfer(lowbyte);

while(ldigitalRead(MP3_DREQ)) ; //Wait for DREQ to go high indicating command is complete
digitalWrite(MP3_XCS, HIGH); //Deselect Control

/[Read the 16-bit value of a VS10xx register

unsigned int Mp3ReadRegister (unsigned char addressbyte){
while(!digitalRead(MP3_DREQ)) ; //Wait for DREQ to go high indicating IC is available
digitalWrite(MP3_XCS, LOW); //Select control

/ISCI consists of instruction byte, address byte, and 16-bit data word.

SPl.transfer(0x03); //Read instruction

SPl.transfer(addressbyte);

char responsel = SPl.transfer(OxFF); /Read the first byte

while(ldigitalRead(MP3_DREQ)) ; //Wait for DREQ to go high indicating command is complete
char response2 = SPl.transfer(OxFF); /Read the second byte
while(ldigitalRead(MP3_DREQ)) ; //Wait for DREQ to go high indicating command is complete
digitalWrite(MP3_XCS, HIGH); //Deselect Control

int resultvalue = responsel 8;

resultvalue |= response2;

return resultvalue;
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//Set VS10xx Volume Register
void Mp3SetVolume(unsigned char leftchannel, unsigned char rightchannel){
Mp3WriteRegister(SCI_VOL, leftchannel, rightchannel);

}

Selecione a versdo da sua placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e selecione a Porta a qual o
Arduino esta conectado (COMX, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e clique em UPLOAD. Ao terminar,
conecte o MP3 Player Shield no Arduino. O audio saira pelo conector PS/2, entdo conecte as

caixinhas de som e pronto! Caso tenha duvidas, poste aqui mesmo neste blog!

Caso tenha sugestfes para tutoriais, poste aqui! Para ver outros tutoriais disponiveis, cligue
aqui, e para projetos abertos disponibilizados por outros garagistas ou pela equipe LdG, clique

aqui! Até a préxima!!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?titte=Tocando Mp3 com...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/mp3-player-sh...

http://www.sparkfun.com/products/10628

http://www.sparkfun.com/tutorials/295
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40. Tutorial: como utilizar o Big Easy Driver com um motor de
passo e Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como controlar um motor de passo com Big Easy Driver e
Arduino. Para controlar um motor de passo é necessario um driver ou ponte-H, o Easy Driver e

0 Big Easy Driver séo drivers de controle para motor de passo.

O Big Easy Driver, como o nome ja diz, € maior e pode alimentar motores de passo com tensao
de até 35V e 2A de corrente, enquanto que o Easy Driver pode alimentar com 30V e 750mA.
Resumindo, o Big Easy Driver € um upgrade do Easy Driver. Caso queiram saber mais sobre o

Easy Driver, temos um tutorial sobre ele clicando aqui.

Apesar de parecidos, o Big Easy Driver necessita de um tempo menor entre pulsos, isto sera

melhor demonstrado na programacao.

Para controlar o motor de passo, precisamos fazer a seguinte ligacéo:
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Onde o tamanho do passo (step) sera o pino digital 3 do Arduino e a direc¢éo (dir) no pino digital
2 do Arduino. As ligacdes "+" e "-" devem ser ligadas a uma fonte externa de até 35V. Olhe na
documentacao do seu motor de passo para saber qual a corrente maxima e a tensdo maxima

do motor para ndo queima-lo.

Assim como o Easy Driver, o Big Easy Driver tem um ENABLE que pode ser conectado a um
pino digital para ligar e desligar o Big Easy Driver e evitar que este fique consumindo corrente o
tempo todo. Para desligar o Big Easy Driver é necessario seta-lo para HIGH (alto) e para ligar é

simplesmente o contrario.

Como apenas estamos demonstrando seu funcionamento, néo foi utilizado o ENABLE. Para

maiores informacdes vocé pode ver o datasheet do Big Easy Driver e o datasheet do A4983.

145


http://dlnmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Robotics/BigEasyDriver_v12.pdf
http://dlnmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Robotics/4983.pdf
http://api.ning.com/files/kLOFhwNL9u6z06pXmGWQ43FxSseDqjNHjG4zKMiu0WSKc4z0SpGkWTEP6EPOYp41ww*RDo9iuSpjTPyr-mNNz3AvHGhgrHkz/tutorialbigeasydriver.jpeg

Agora vamos para a programagao:

int stepPin = 3;

int dirPin=2;

/I Variables will change:
int dirState = LOW,;

int stepState =LOW;
long previousMicros = 0;

long interval = 1000;

void setup() {
pinMode(dirPin, OUTPUT);
pinMode(stepPin, OUTPUT);

}
void loop()

unsigned long currentMicros = micros();
if(currentMicros - previousMicros > interval) {
previousMicros = currentMicros;

if (stepState == LOW)
stepState = HIGH,;
else

stepState = LOW;

digitalWrite(stepPin, stepState);
}
}

Como vocés podem ver na programacao, o tamanho do passo (step) € dado por
microssegundos e nao milissegundos como no Easy Driver. Ao passar o tempo determinado, a
programacdo muda de estado do pino digital 3 do Arduino. Se estiver em baixo (LOW) muda

pra alto (HIGH) e vice-versa.

E é isso! Esperamos que tenham gostado! Se tiverem duvidas, postem aqui neste blog. Para
sugerir tutoriais, vocés podem sugerir aqui! Para ver outros tutoriais e projetos abertos, cliguem

agui e aqui respectivamente!
Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/36-motores-afins/big-eas...

http://www.sparkfun.com/products/10735

http://diInmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Robotics/4983.pdf

http://diInmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Robotics/BigEasyDriv...
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41. Tutorial: como utilizar o Joystick Shield com Arduino

O Joystick Shield é um shield para conectar em cima do Arduino. Este shield contém um
joystick polegar de dois eixos, 5 botdes de mudan¢ga momentanea (4 + 1 botdo de selecao) e

um botdo de mudan¢a momenténea para o reset.
Abaixo podemos ver o esquematico do Shield: (Caso queira ver mais detalhes, cligue aqui)
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A partir do esquematico, podemos ver sua pinagem referente a conexao com Arduino. Agora

que sabemos a pinagem, podemos ir para a programacao do Arduino:

Abaixo esta a programacao exemplo modificada tirada deste link:

/ICreate variables for each button on the Joystick Shield to assign the pin numbers
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char button0=3, button1=4, button2=5, button3=6;
char sel=2;
void setup(void)

pinMode(sel, INPUT); //Set the Joystick 'Select'button as an input
digitalWrite(sel, HIGH); //Enable the pull-up resistor on the select button

pinMode(button0, INPUT); //Set the Joystick button O as an input
digitalWrite(button0, HIGH); //Enable the pull-up resistor on button 0
pinMode(buttonl, INPUT); //Set the Joystick button 1 as an input
digitalWrite(buttonl, HIGH); //Enable the pull-up resistor on button 1

pinMode(button2, INPUT); //Set the Joystick button 2 as an input
digitalWrite(button2, HIGH); //Enable the pull-up resistor on button 2
pinMode(button3, INPUT); //Set the Joystick button 3 as an input
digitalWrite(button3, HIGH); /Enable the pull-up resistor on button 3

Serial.begin(9600); //Turn on the Serial Port at 9600 bps

void loop(void)

{

Serial.print(analogRead(0)); //Read the position of the joysticks X axis and print it on the serial
port.

Serial.print(",");

Serial.print(analogRead(1)); //Read the position of the joysticks Y axis and print it on the serial
port.

Serial.print(",");

Serial.print(digitalRead(sel)); //Read the value of the select button and print it on the serial port.
Serial.print(",");

Serial.print(digitalRead(button0)); /Read the value of the button 0 and print it on the serial port.
Serial.print(",");

Serial.print(digitalRead(buttonl)); /Read the value of the button 1 and print it on the serial port.
Serial.print(",");

Serial.print(digitalRead(button2)); //Read the value of the button 2 and print it on the serial port.
Serial.print(",");

Serial.printin(digitalRead(button3)); //Read the value of the button 3 and print it on the serial
port.

/I\Wait for 100 ms, then go back to the beginning of 'loop’ and repeat.
delay(100);

Abra a IDE do Arduino e cole a programacao acima. Conecte o Joystick Shield no Arduino e
depois o Arduino no PC. Selecione a versao da sua placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e
depois a porta (COMx, ttyUSBX, ttyACMXx, etc)a qual o Arduino esta conectado. Faca o
UPLOAD e abra o Serial Monitor. Selecione "9600 baud" e "No line ending", vocé vera varios

nameros como mostra a figura abaixo:
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Ao mexer o joystick polegar, vocé vera os primeiros nimeros variarem (510 e 523). Os
nameros posteriores sdo o botéo de selecéo (botdo do polegar) e os 4 botdes restantes do
Joystick Shield. Ao apertar um desses bot6es, vocé vera um valor "1" ir para "0". Vocé pode

experimentar apertar todos os botdes ao mesmo tempo e todos irdo para "0".

Pronto! Agora vocé pode fazer seu projeto utilizando o Joystick Shield como prot6tipo! Se tiver
davidas, poste aqui mesmo neste blog! Caso tenha sugestfes para tutoriais, clique aqui! Para
ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela equipe LdG e por outros garagistas, clique

agui e aqui, respectivamente!
Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/joystick-shie...

http://www.sparkfun.com/products/9760

http://dinmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Dev/Arduino/Shields/...

http://www.sparkfun.com/Code/Joystick Shield Example.zip
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42. Tutorial: Como utilizar o Shield 4 Power com Arduino

O Shield 4 Power é produto incubado desenvolvido pelo garagista Bruno Dias

Rosa. O 4 Power é um shield para Arduino que pode controlar até 4 motores de corrente

continua de no maximo 46V e uma carga resistiva extra a sua escolha. Para usa-lo basta
conectar uma fonte de alimentacdo de até 46V (até 4A), ligando nos terminais M+ e GND. A
placa possui indicacao de positivo e negativo para cada motor, que podem puxar até 2A, na
tensdo maxima de alimentacao da fonte (M+), mas que pode variar por PWM (controle

disponivel na biblioteca).
Neste tutorial, vamos mostrar como utilizi-lo com a biblioteca e a programacg&o exemplo.

Baixe os arquivos da biblioteca clicando aqui. Agora descompacte, copie e cole a pasta

"S4power" dentro da pasta "libraries” localizada dentro da pasta da IDE do Arduino.

Conecte o shield no Arduino e vocé pode fazer a seguinte ligacéo:
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0 arduino no PC. Abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programag¢do exemplo:

#include <S4power.h>
S4Power s4power,
void setup()

s4power.Config();

}
void loop()
{

for (int count = -20; count < 20; count++)

s4power.M1.speed = count;
s4power.M2.speed = count;
s4power.M3.speed = count;
s4power.M4.speed = count;

s4power.M1.Update();
s4power.M2.Update();
s4power.M3.Update();
s4power.M4.Update();

s4power.light.intensity = count;
s4power.light.Update();

delay (100);

}
}
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Agora alimente o Shield com uma fonte externa no M+ e pronto! Vocé vera que os motores DC

irdo girar de um lado e depois para o outro.

Esperamos que tenha gostado! Se tiver dlvidas, poste aqui mesmo neste blog! Se tiver

sugestBes para tutoriais, poste aqui! Caso queira ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos

pela equipe LdG e por outros garagistas, clique aqui e aqui!

DESENYOLVIDO POR

Y BRUNO DIAS

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/4-power.html

http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?title=Shield 4Power#P...
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43. Tutorial: Array de arrays no Arduino

Neste tutorial, mostraremos como declarar array de arrays. As vezes vocé precisa escolher

dinamicamente qual array usar, por isso € melhor usar array de arrays.

Vocé pode ter array de qualquer tipo. Se for um array char, entéo os valores seréo char, array
int, valores em int, assim por diante. Se vocé tiver um char* array, € um array de ponteiros com
variaveis do tipo char. Por exemplo, cada valor do "int valor[3]" pode ser acessado por

"valor[0]" ou "*valor", e pr6ximo item pode ser acessado por "valor[1]" ou "(*valor)+1".
Portanto, podemos armazenar enderecos de um array em outro array.

Antes de mais nada, precisamos saber o tamanho de memoéria disponivel na RAM. O
Atmega328P tem 2Kbytes de memoria RAM. Portanto s6 podemos declarar 2Kbytes de
variaveis. Como alternativa, vocé pode armazenar utilizando a memoria FLASH usando o

PROGMEM.

Agora, vamos a um exemplo:
char line0[3] ={'a’, 'b', 'c' };
char linel[3] ={'d", 'e','f'};
char line2[3] ={"'g’, 'h’", "' };
char* lines[4];

char* column;

void setup() {
lines[0] = line0;
lines[1] = linel;
lines[2] = line2;
Serial.begin(9600);
}

void loop() {
inti,j;
for(i=0;i<3;i++)

column = line[i]; // get the array address
for(j=0;j<3;j++)
{

Serial.print(*column++); // print the element, then increment the index
Serial.printin(); // line break

while(1); // infinite loop to stop the program

}

Na programacao, primeiro declaramos 3 arrays com 3 elementos: line0, linel, line2. Na funcéo
setup(), pegamos 0s enderecos e armazenamos no array lines. Como o array € um ponteiro,

nds nao precisamos o simbolo "&" que refere-se ao endereco.
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Na funcéo loop(), podemos ver como acessa-lo. A variavel column endereca ao elemento atual
no array desejado. Copiamos o endereco do array, o qual € o mesmo enderec¢o do primeiro

elemento e entéo incrementamos para o proximo elemento.
O while(1); é para que o microcontrolador pare e ndo faca tudo de novo.
E é isso! Faca o UPLOAD no seu Arduino e abra a Serial Monitor para ver os enderegos!

Esperamos que tenha gostado! Caso tenha duvidas, poste aqui neste blog! Para sugestdes de
tutoriais, poste aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela equipe LdG e por

outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente. Até a préxima!
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44. Tutorial: utilizando Strings no Arduino
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Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar e tratar Strings com Arduino.

As vezes, precisamos tratar dados adquiridos, ou pela internet, ou pela porta serial, ou

gualquer outra maneira.

Uma String é nada menos que uma matriz de 1 linha por varias colunas (ou varios caracteres).
No Arduino, vocé pode declarar uma varidvel como String e ndo precisar ler caractere a
caractere como em muitas linguagens de programagédo. Ficando assim mais facil de trabalhar e

programar.

Por exemplo, ao utilizar a Serial.read() o dado vem um de cada vez, isto é, caractere a
caractere. Para ficar mais facil de tratar esses dados, guardamos em uma matriz de array e

depois colocamos em uma varidvel String. Agora € s6 comparar com uma outra string.

Cuidado que todos os caracteres da tabela ASCII sédo guardados dentro da string! Por
exemplo o "enter" (new line - \n"). Entdo é necessério colocar o nulo (\0') no final de cada

String.

Vamos usar a programacao abaixo para exemplo:

String frase = "Hello World";
String str;
char c;
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char matriz[20];
int x=0;
void setup()

{
Serial.begin(9600);

}
void loop()

if(Serial.available())

{

do{

c=Serial.read();
matriz[x]=c;
Serial.print(matriz[x],DEC);
X++;

delay(l); //Delay para o Arduino nédo perder o dado da Serial
while(c!="\n");
matriz[x-1]="0";
Serial.print(matriz);
str=matriz;

if (str==frase)

{

Serial.println("OK");

}

else

{

Serial.printin("Erro");

}
}
}

Na programacéo acima, declaramos uma variavel String com "Hello World" e outra String sem
nenhum contetdo. Criamos uma matriz para pegar os caracteres que vem pela porta Serial. Se
caso a String da porta Serial for igual a String "Hello World", o Arduino responderd um OK!

Caso contrario o Arduino respondera "Erro".

fdevfttyusBo
" Send
72101108108111328711111410810010H110 WorldOK
Autoscroll Mewline » 9600 baud v

No Serial Monitor, selecione "9600 baud" e "Newline".
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Os numeros representam o cédigo referente ao caractere ASCII. Para ver a tabela de

ASCII, cligue agui!

E depois a String "Hello World" que foi digitada pela porta Serial e por fim a resposta de que a

String digitada na porta Serial corresponde a String guardada.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de duvidas sobre o post, poste aqui mesmo
neste blog! Para sugestdes de tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos

desenvolvidos pela equipe LdG e por outros garagistas, clique aqui e aqui, respectivamente!

Até a proximal
Referéncias:

http://arduino.cc/

http://arduino.cc/en/Reference/StringObject

http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?title=Tabela ASCII
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45. Tutorial: como utilizar o Breakout de Sensor de presséao
barométrica com Arduino

mcoms  ARDUINO

.o
SU G B

(oD By

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o breakout sensor de pressao barométrica com
Arduino. Este breakout serve para medir pressdo barométrica, altitude e temperatura. A sua
comunicacao é por 12C (SDA, SCL) o que torna facil sua implementacao. Para maiores

informacdes, cligue aqui!

Primeiramente, faca a seguinte ligacao:
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Cuidado! O sensor é alimentado por 3,3V! Depois de ter feito as liga¢des da figura acima,
vamos para a programacao exemplo, a qual esta disponibilizada aqui, para a IDE do Arduino

versao 1.0:

#include <Wire.h>

#define BMP085_ADDRESS 0x77 // 12C address of BMP085
const unsigned char OSS = 0; // Oversampling Setting

/I Calibration values

int acl;

int ac2;

int ac3;

unsigned int ac4;

unsigned int ac5;

unsigned int acé;

int b1;

int b2;

int mb;

int mc;

int md;

/I b5 is calculated in bmp085GetTemperature(...), this variable is also used in bmp085GetPress
ure(...)

/I so ...Temperature(...) must be called before ...Pressure(...).
long b5;

void setup ()

Serial.begin(9600);

Wire.begin();

bmp085Calibration();

}

void loop()

{

float temperature = bmp085GetTemperature(bmp085ReadUT()); //MUST be called first
float pressure = bmp085GetPressure(bmp085ReadUP());

float atm = pressure / 101325; // "standard atmosphere"

float altitude = calcAltitude(pressure); //Uncompensated caculation - in Meters
Serial.print("Temperature: ");

Serial.print(temperature, 2); //display 2 decimal places

Serial.printin("deg C");

Serial.print("Pressure: ");

Serial.print(pressure, 0); //whole number only.

Serial.printin(" Pa");

Serial.print("Standard Atmosphere: ");

Serial.println(atm, 4); //display 4 decimal places

Serial.print("Altitude: ");

Serial.print(altitude, 2); //display 2 decimal places

Serial.printin(" M");

Serial.println();//line break

delay(1000); //wait a second and get values again.

/I Stores all of the bmp085's calibration values into global variables
/I Calibration values are required to calculate temp and pressure

/I This function should be called at the beginning of the program
void bmp085Calibration()

{

acl = bmp085ReadIint(0xAA);
ac2 = bmp085ReadInt(0xAC);
ac3 = bmp085ReadInt(0OXAE);
ac4 = bmp085Readint(0xB0);
ach = bmp085Readint(0xB2);
ac6 = bmp085ReadInt(0xB4);
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bl = bmp085ReadInt(0xB6);
b2 = bmp085ReadInt(0xB8);
mb = bmp085ReadInt(0xBA);
mc = bmp085ReadInt(0xBC);
md = bmp085ReadInt(0XBE);

/I Calculate temperature in deg C

float bmp085GetTemperature(unsigned int ut)y{
long x1, X2;

x1 = (((long)ut - (long)ac6)*(long)acs) >> 15;
x2 = ((long)mc 11)/(x1 + md);

b5 = x1 + x2;

float temp = ((b5 + 8)>>4);

temp = temp /10;

return temp;

/I Calculate pressure given up

/I calibration values must be known

/I b5 is also required so bmp085GetTemperature(...) must be called first.
/I Value returned will be pressure in units of Pa.
long bmp085GetPressure(unsigned long up){
long x1, x2, x3, b3, b6, p;

unsigned long b4, b7;

b6 = b5 - 4000;

/I Calculate B3

x1 = (b2 * (b6 * b6)>>12)>>11;

X2 = (ac2 * b6)>>11;

x3 =x1 + Xx2;

b3 = (((((long)acl)*4 + x3)OSS) + 2)>>2;

/I Calculate B4

x1 = (ac3 * b6)>>13;

x2 = (b1 * ((b6 * b6)>>12))>>16;

X3 = ((X1 + x2) + 2)>>2;

b4 = (ac4 * (unsigned long)(x3 + 32768))>>15;
b7 = ((unsigned long)(up - b3) * (50000>>0S5S));
if (b7 < 0x80000000)

p = (b71)/b4,

else

p = (b7/b4)1,;

x1 = (p>>8) * (p>>8);

x1 = (x1 * 3038)>>16;

x2 = (-7357 * p)>>16;

p += (X1 + x2 + 3791)>>4;

long temp = p;

return temp;

}

/l Read 1 byte from the BMPO085 at 'address’
char bmp085Read(unsigned char address)

{

unsigned char data;
Wire.beginTransmission(BMP085_ADDRESS);
Wire.write(address);

Wire.endTransmission();
Wire.requestFrom(BMP085_ADDRESS, 1);
while('Wire.available())

return Wire.read();

}
/l Read 2 bytes from the BMP085

/I First byte will be from ‘address'
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/I Second byte will be from 'address'+1

int bmp085ReadInt(unsigned char address)

{

unsigned char msb, Isb;
Wire.beginTransmission(BMP085_ADDRESS);
Wire.write(address);

Wire.endTransmission();
Wire.requestFrom(BMP085_ADDRESS, 2);
while(Wire.available()<2)

msb = Wire.read();

Isb = Wire.read();

return (int) msb8 | Isb;

}

/I Read the uncompensated temperature value
unsigned int bmp085ReadUT ()}{

unsigned int ut;

/I Write Ox2E into Register OxF4

/I This requests a temperature reading
Wire.beginTransmission(BMP085_ADDRESS);
Wire.write(0xF4);

Wire.write(Ox2E);

Wire.endTransmission();

[ Wait at least 4.5ms

delay(b);

/I Read two bytes from registers 0xF6 and OxF7

ut = bmp085ReadInt(0XF6);

return ut;

}

/I Read the uncompensated pressure value

unsigned long bmp085ReadUP(){

unsigned char msb, Isb, xIsb;

unsigned long up = 0;

Il Write 0x34+(OSS6) into register OxF4

/l Request a pressure reading w/ oversampling setting
Wire.beginTransmission(BMP085_ADDRESS);
Wire.write(0xF4);

Wire.write(0x34 + (OSS6));

Wire.endTransmission();

/' Wait for conversion, delay time dependent on OSS
delay(2 + (30S5S));

/I Read register OxF6 (MSB), OxF7 (LSB), and 0xF8 (XLSB)
msb = bmp085Read(0xF6);

Isb = bmp085Read(0xF7);

xlsb = bmp085Read(0xF8);

up = (((unsigned long) msb 16) | ((unsigned long) Isb 8) | (unsigned long) xlIsb) >> (8-0SYS);
return up;

}

void writeRegister(int deviceAddress, byte address, byte val) {
Wire.beginTransmission(deviceAddress); // start transmission to device
Wire.write(address); // send register address
Wire.write(val); // send value to write
Wire.endTransmission(); // end transmission

}

int readRegister(int deviceAddress, byte address){
intv;

Wire.beginTransmission(deviceAddress);
Wire.write(address); // register to read
Wire.endTransmission();
Wire.requestFrom(deviceAddress, 1); // read a byte
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while('Wire.available()) {
[l waiting

v = Wire.read();
return v;

float calcAltitude(float pressure){
float A = pressure/101325;

float B = 1/5.25588;

float C = pow(A,B);

C=1-C;

C =C /0.0000225577;
return C;

}

A comunicacgdo com o Arduino é feita por 12C (SDA, SCL). A calibragcéo esta dentro da
programacao acima, dentro da funcdo bmp085Calibration(). Esta funcéo precisa ser colocada
no comego do programa, caso contrario o sensor barométrico ndo funcionard adequadamente,
pois sua precisdo depende da calibracdo. A funcdo bmp085GetPressure(unsigned long up)
obtém a presséo do tempo atual em Pascal. A funcdo bmp085GetTemperature(unsigned int ut)
obtém a temperatura do tempo atual em graus Celsius. E a funcao calcAltitude(float pressure)

calcula a altitude do local a partir da pressdo barométrica adquirida.

Agora, conecte seu Arduino e abra a IDE do Arduino verséo 1.0, cole a programagéo acima.
Selecione a verséao da placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a porta (COMx, ttyUSBX,
ttyACMx, etc). Cliqgue em "UPLOAD". Agora abra a "Serial Monitor" e selecione o baud para

"9600" e "No line ending". Vocé vera as informacdes como a figura abaixo:

fdev/ttyACMO

Altitude: 725,11 M

Temperature: 22.30deg C
Pressure: 92918 Pa

standard Atmosphere: 0,9170
Altitude: 724,58 M

Temperature: 22,30deg C
Pressure: 92915 Pa

Standard Atmosphere: 0,9170
Altatude: 724,84 M

Temperature: 22,30deg C
Pressure: 92915 Pa
Standard Atmosphere: 0, 9170

Altitude: 724.84 M

B Autoscroll Molineending | » | |9600baud v

Sabendo que a altitude de Sao Paulo é de 760 metros em média e a altitude é calculada a
partir da pressdo barométrica, podemos concluir que a precisao é muito boa, ja que a altitude

mostrada é de 724,84 metros.
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E é isso! Esperamos que tenha gostado! Caso tiver duvidas, poste aqui mesmo neste blog!
Para sugestfes de tutoriais,clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui eaqui, respectivamente! Até a préximal

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/34-sensores/breakout-de-...

http://www.sparkfun.com/products/9694

http://bildr.org/2011/06/bmp085-arduino/

http://diInmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Sensors/Pressure/BST...

http://www.sparkfun.com/tutorials/253
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46. Tutorial: Como utilizar uma pastilha Peltier com Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar uma pastilha Peltier com Arduino. A pastilha Peltier é
uma pastilha termo-elétrica, isto é, se aplicar uma dada corrente, a pastilha esfriara de um lado
e aquecera do outro. Com esta pastilha vocé pode utilizar para aquecer ou esfriar um

determinado lugar ou objeto. A pastilha Peltier pode ser alimentada com até 15,4V e 7A.

Para utilizar a pastilha Peltier com Arduino é necessario utilizar um Mosfet canal N e um

resistor de 10K Ohm.

A figura abaixo mostra a ligacéo a ser feita:

- Arduing UNQresov g

GND da Fonte

i

VCC da Fonte
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Para controlar a corrente é necessario utilizar uma porta digital do Arduino como PWM.
Podemos ver na placa Arduino que as portas digitais 3, 5, 6, 9,10 e 11 sé&o portas para PWM.

Vamos escolher a porta digital 3 do Arduino como PWM.

A programacao para utilizar a pastilha Peltier com Arduino esta mostrado abaixo:

int peltier = 3; //The N-Channel MOSFET is on digital pin 3

int power = 0; //Power level fro 0 to 99%

int peltier_level = map(power, 0, 99, 0, 255); //This is a value from 0 to 255 that actually controls
the MOSFET

void setup (¥

Serial.begin(9600);

[IpinMode(peltier, OUTPUT);

}

void loop(){

char option;

if(Serial.available() > 0)

{

option = Serial.read();

if(option == 'a’)

power +=5;

else if(option =="2)

power -=5;

if(power > 99) power = 99;

if(power < 0) power = 0;

peltier_level = map(power, 0, 99, 0, 255);
}

Serial.print("Power=");
Serial.print(power);

Serial.print(" PLevel=");
Serial.printin(peltier_level);
analogWrite(peltier, peltier_level); //Write this new value out to the port

Abra a IDE do Arduino e cole a programacao acima. Depois conecte seu Arduino na porta USB
do PC e selecione a verséo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) em Tools/Board e depois
selecione a porta USB em que seu Arduino esta conectado (COMx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) em

Tools/Serial Port. E clique em UPLOAD. Agora abra o Serial Monitor e ira mostrar o seguinte:

fdev/ttyusBo

l Send

Power=5 PLevel=12 “
Power=5 PLevel=12
Power=5 PLevel=12
Power=5 PLevel=12
Powers=5S PlLevel=12
Power=5 PLevel=12
Power=5 PLevel=12
Power=5 PLavel=12
Power=5 Plevel=12
Power=5 PLevel=12
Power=5 PlLevel=12
Power=5 PlLevel=12
Power=5 PLevel=12
Power=5 PLevel=12
Power= -

B Autoscroll Both ML & CR * | |9600 baud =
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No campo de escrita do Serial Monitor, digite "a" e depois aperte a tecla ENTER. Ira

incrementar o POWER de 5 em 5. Para decrementar, digite "z" e aperte a tecla ENTER.

Ao incrementar, ird aumentar a corrente fornecida para a pastilha Peltier. Ao incrementar a

corrente na pastilha, vocé percebera que ela esquentara de um lado e esfriara do outro.

Cuidado, caso fornega muita corrente, coloque um dissipador no Mosfet e cuidado para nédo

queimar sua protoboard.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de davidas, poste aqui neste blog! Para
sugestdes de tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a proximal

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/pastilha-peltier.html

https://www.sparkfun.com/products/10080

http://tomswiki.wetpaint.com/page/Peltier+%28TEC%29+Cooling

http://en.wikipedia.org/wiki/Thermoelectric _effect

http://bildr.org/2012/03/rfp30n06le-arduino/

http://sparkfun.com/datasheets/Components/General/Peltier _Testing.pde
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47. Tutorial: como utilizar o Sensor de temperatura DS18B20
com Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o sensor de temperatura DS18B20 a prova de agua

com Arduino. Este sensor utiliza o protocolo digital de apenas um fio (One Wire), portanto

apenas uma porta digital para comunicacao.

Para fazer as liga¢des, o sensor contém trés fios: um vermelho (VCC), um preto (GND) e um
branco (Dados). Conecte o vermelho no 5V do Arduino e o preto no GND do Arduino. Conecte
o fio branco no pino digital 10 e um resistor de 4k7 ohm entre o fio branco e o VCC (resistor de

Pull-Up). Para maiores informacdes sobre o sensor utilizado, clique aqui!

Agora que feito as liga¢des, baixe a biblioteca necessaria aqui para fazer a leitura do sensor.
Extraia a biblioteca OneWire para dentro da pasta "libraries" localizada dentro da pasta do

Arduino.
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Abra a IDE do Arduino e cole a programacao abaixo:

#include <OneWire.h>
int SensorPin = 10;

OneWire ds(SensorPin);
void setup(void) {
Serial.begin(9600);

}

void loop(void) {

float temp = getTemp();
Serial.println(temp);

delay(100);

}

float getTemp(){

byte data[12];

byte addr[8];

if (!ds.search(addr)) {

/Ino more sensors on chain, reset search
ds.reset_search();

return -1000;

}

if (OneWire::crc8( addr, 7) !=addr[7]) {
Serial.printin("CRC is not valid!");
return -1000;

}

if (addr[0] != 0x10 && addr[0] != 0x28) {
Serial.print("Device is not recognized");
return -1000;

}

ds.reset();

ds.select(addr);

ds.write(0x44,1);

byte present = ds.reset();
ds.select(addr);

ds.write(OxBE);

for (inti=0;i<9;i++){

data[i] = ds.read();

}

ds.reset_search();

byte MSB = data[1];

byte LSB = data[0];

float TRead = (MSB 8) | LSB);
float Temperature = TRead / 16;

return Tem perature;

}
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A programacdo acima adquire a temperatura em graus Celsius. O Arduino verifica se o sensor
esta conectado corretamente. Caso estiver, prossegue para a aquisicdo de dados. Para a
aquisicdo de dados é necessario mandar um endereco para detectar o sensor, um enderego
para a leitura dos dados do sensor. E depois o Arduino poder converter e mostrar a leitura

exata no Serial Monitor.

Dentro da IDE do Arduino, selecione a versao da sua placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e
a porta (COMXx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e depois clique em "UPLOAD". Ao terminar de fazer o
"UPLOAD", abra a Serial Monitor e selecione "9600" de baud. Vocé vera o valor da temperatura

adquirido pelo sensor em graus Celsius como mostra a figura abaixo:

fdevfttyACMO

| Send

21,05 -
21,08
21.08
21,08
21,08
1 .05
21.08
21.06
21,08
21,06
21,08
21,08
21,05
21,06
21,08
21,08
21,085
21

& Autoscroll Maline ending | » | (9600 baud v

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Caso tenha dividas, poste aqui neste blog! Para
sugestdes de tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a proxima!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/34-sensores/sensor-de-te...

http://www.sparkfun.com/products/11050

http://bildr.org/2011/07/ds18b20-arduino/

http://www.arduino.cc/playground/Learning/OneWire

http://diInmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Sensors/Temp/DS18B20...
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48. Tutorial: como utilizar o Sensor de temperatura e umidade
RHTO3 com Arduino

O sensor de temperatura e umidade RHTO3 é um sensor de baixo custo e facil utilizagdo. A
leitura é feita apenas por uma Unica saida do sensor. O sensor ja esta calibrado e nao precisa
de componentes extras para funcionamento. Exige apenas um Resistor de Pull-UP no pino de

leitura.

Para utiliza-lo com Arduino é necessario a biblioteca dht.cpp e dht.h que pode ser

adquirida aqui. Na pagina ndo tem nenhum link e sim o préprio cédigo postado na pagina.
Ainda na pagina da biblioteca, esté escrito o dht.cpp e logo abaixo esta o codigo da biblioteca.
Copie e cole em um editor de texto, salve-o como dht.cpp e coloque em uma pasta propria
(vocé pode chama-la de DHT). Idem para o dht.h. Agora copie a pasta que vocé colocou 0s

arquivos dht.cpp e dht.h e cole dentro da pasta "libraries" da IDE do Arduino.

Vendo o datasheet do RHTO03, podemos ver a pinagem e assim fazer as ligagc6es com Arduino:
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- =20

0.5

Pin sequence number: 12 3 4 (from left to right direction).

Pin Function
1 VDD-—power supply
2 DATA-signal
3 NULL
4 GND

Agora que sabemos sua pinagem, vamos para a ligagdo do sensor RHT03 com Arduino:

O sensor RHT03, funciona a partir de 3.3V a 6V, neste tutorial fizemos com a saida de 5V do
Arduino, mas nada impede que vocé utilize o 3.3V do Arduino. O pino 2 do sensor vai para o

pino digital 5 do Arduino com um resistor de 1Kohm de Pull-Up como é visto no datasheet pela

imagem abaixo:
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E o pino 3 fica em aberto (Not Connected). Agora que vocé ja colocou a biblioteca na pasta
"libraries" localizada na pasta da IDE do Arduino e j& fez as ligacdes demonstradas, vamos

para a programacao exemplo modificada do site:

#include <dht.h>
dht DHT;

#define DHT22_PIN 5

void setup()

{

Serial.begin(115200);

Serial.printin("DHT TEST PROGRAM ");
Serial.print("LIBRARY VERSION: ");
Serial.printin(DHT_LIB_VERSION);

Serial.printin();

Serial.printin("Type \tstatus,\tHumidity (%) \tTemperature (C)");

}

void loop()

{

/I READ DATA
Serial.print("DHT22, \t");

int chk = DHT.read22(DHT22_PIN);
switch (chk)

{

case DHTLIB_OK:
Serial.print("OK\t");

break;

case DHTLIB_ERROR_CHECKSUM:
Serial.print("Checksum error \t");
break;

case DHTLIB_ERROR_TIMEOUT:
Serial.print("Time out error,\t");
break;

default:

Serial.print("Unknown error,\t");
break;

}

/I DISPLAY DATA
Serial.print(DHT.humidity, 1);
Serial.print(",\t");
Serial.printin(DHT.temperature, 1);
delay(1000);
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Na programacéo exemplo, se as liga¢gBes estiverem certas, 0 sensor vai iniciar e mostrara a

umidade e temperatura como mostrado na figura abaixo:

Jfdevfttyacmo

DHT TEST PROGRAM
LIERARY VERSIOM: 0.1,02

Type, status,
DHTZ22, OK,
DHT22. O,
DHT22, OK,
DHT22, OK,
DHTZ22, OK,
DHT22, 0K,
CHT22, OK,
DHT22, OK,
DHTZ22, OK,
B Autoscroll

Humidity (%),
26,1

3

B2.
62.
62.
62.
62.
B2.
62.

62

9,
0.

[

[ N ]

26.1
25.1

26.

26

26.

26
26

26

OO

Send

Temperature ()

Both ML & CR v | [115200baud | =

No Serial Monitor a umidade relativa do ar e a temperatura em graus Celsius!

E pronto! Simples e facil!l Esperamos que tenham gostado!! Se tiverem duvidas, postem aqui

mesmo no blog! Temos um post para sugestfes de tutoriais clicando aqui! Para ver outros

tutoriais e projetos desenvolvidos pela equipe LdG e por outros garagistas,cliguem aqui e aqui,

respectivamente!

Referéncias:

http://arduino.cc/playground/Main/DHTLib

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/34-sensores/sensor-de-te...

http://www.sparkfun.com/products/10167
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49. Tutorial: utilizando Arduino e transistor para controlar
motor DC

Neste tutorial vamos mostrar como controlar um motor DC com Arduino e um transistor

utilizando a saida PWM (Pulse Width Modulation). Para saber mais sobre PWM, cligue aqui.

Com dois botdes, vamos controlar o motor DC conectado ao transistor e por fim o Arduino.

A ligagéo feitas est4 demonstrada abaixo:

- Arduing UNO w o g

A bateria de 9V € apenas para indicar a tenséo de alimentacao. Verifiqgue a tensdo necessaria
do seu motor DC para ndo queimé-lo. O transistor utilizado neste tutorial € o BD139, mas pode

utilizar outro contanto que o transistor seja NPN. Para ver o datasheet, cliqgue aqui.
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A programacao para controlar o motor DC est4 mostrada abaixo:

int motorPin = 3;

int incPin = 4;
int decPin = 5;
int val=0;

int incButton = LOW;
int decButton = LOW;
void setup()

{

pinMode(incPin, INPUT);
pinMode(decPin, INPUT);
pinMode(motorPin, OUTPUT);
analogWrite(motorPin, 0);
Serial.begin(9600);

}
void loop()

incButton = digitalRead(incPin);
decButton = digitalRead(decPin);
if (incButton == HIGH)

{

val++;

}
if(decButton == HIGH)

{

val=val-1;
Serial.printin(val);

delay(100);
analogWrite(motorPin, val);

}

Ao apertar o botdo da porta digital 4, o motor ira girar mais rapido. E ao apertar o botédo da

porta digital 5, 0 motor ira girar mais devagar.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Se tiver dividas sobre o tutorial, poste aqui enste
blog! Para sugestdes de tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos

pela equipe LdG e por outros garagistas, cliqgue aqui e aqui, respectivamente! Até a proximal
Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/32-kits/starter-kit-com-...

http://www.datasheetcatalog.net/pt/datasheets pdf/B/D/1/3/BD139.shtml

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-o-que-e-como-utiliz...

http://arduino.cc/en/
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50. Tutorial: Controle do deslocamento do Motor de Passo
com Arduino + Easy Driver

Este tutorial mostra como controlar o deslocamento (horario e anti-horario) de um motor de

passo bipolar com o Arduino e o Easy Driver, rotacionando o motor em varios modos diferentes

R

(passo inteiro, meio passo, 1/4 de passo e 1/8 de passo).

Para isto, serdo necessarios os seguintes componentes:
- 1 placa Arduino

- 1 motor de passos bipolar (MERCURY SM-42BYG011-25)

- 1 Easy Driver

- Jumpers para conexao

- 1 Fonte/bateria de 9V

O motor de passo é como motor elétrico comum (recebe a energia elétrica e converte-a em
mecanica), porém ele divide sua rotacdo em varios intervalos (em graus), 0 que damos 0 home
de passos. Este utilizado no projeto, é de 200 passos por rotacédo (sendo cada pulso um
passo). Pode-se dividir/configurar tanto os passos como os intervalos. E isto seré tarefa

do firmware.

Agora, monte o circuito a seguir com seus componentes:
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Obs: Os barramentos de baixo da protoboard seréo ligados a sua fonte/bateria de 9V mais

adiante.

Entdo, abra a IDE do Arduino e digite o seguinte cAdigo:

/* Pinos de Configuracdo do Deslocamento (no Easy Driver):

T

/I MS1 MS2 //

I

/I LOW LOW = Passo completo //

/I HIGH LOW = Meio passo //

/I LOW HIGH = Quarto de Passo //

/[l HIGH HIGH = Oitavo de Passo //

I

T

*/

#define step_pin 3 // Define o pino 3 como pino dos passos

#define dir_pin 2 // Define o pino 2 como pino de direcao

#define MS15 // Define o pino 5 como "MS1"

#define MS2 4 I/ Define o pino 4 como "MS2"

int direcao; // Para determinar o sentido do motor

int passos = 200;  // NUmero de passos que vocé deseja executar (para passos completos,

200 =1 volta)

void setup() {
pinMode(MS1, OUTPUT); // Configura "MS1" como saida
pinMode(MS2, OUTPUT); // Configura "MS2" como saida
pinMode(dir_pin, OUTPUT); // Configura "dir_pin" como saida
pinMode(step_pin, OUTPUT); // Configura "step_pin" como saida
digitalWrite(MS1, LOW);  // Configura divisdo de passos do motor (ver acima)
digitalWrite(MS2, LOW); // Configura divisédo de passos do motor (ver acima)
digitalWrite(dir_pin, LOW); // Sentido (HIGH = anti-horéario / LOW = horario) - Também pode

ser alterado

}

void loop() {

while(passos>=0) { // Enquanto o valor de passos for maior ou igual a zero
digitalWrite(step_pin, HIGH); // Envia nivel I6gico alto para o pino de passos do motor
delay(5); // Aguarda 5ms para o préximo passo
digitalWrite(step_pin, LOW); // Envia nivel l6gico baixo para o pino de passos do motor
delay(5); // Aguarda 5ms para o proximo passo
passos--; // Decrementa a variavel "passos”
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Conecte sua fonte/bateria de 9V no seu circuito. Entdo faca o Upload do programa para o seu

Arduino.

O seu controle de deslocamento do motor bipolar de passos esta pronto !!! Altere as variaveis
indicadas no cédigo e execute o programa quantas vezes quiser. Esperemos que tenha

gostado. Qualquer davida, poste aqui mesmo.
Até a proxima !!!

Links de Referéncia:

- Motor de Passo

- Datasheet do Motor MERCURY SM-42BYG011-25

178


http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-arduino-com-easydriver-motor-de-passo
http://www.sparkfun.com/datasheets/Robotics/SM-42BYG011-25.pdf

51. Tutorial: como utilizar a Breakout Sensor de toque
capacitivo com Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar a breakout sensor de togue capacitivo com Arduino.

Esta breakout funciona por interface 12C e pode controlar até 12 eletrodos ou apenas LEDS.

Primeiramente faca seguinte ligacéo:
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Depois abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

/Il MPR121 Register Defines
#define MHD_R 0x2B
#define NHD_R 0x2C
#define NCL_R 0x2D
#define FDL_R Ox2E
#define MHD_F Ox2F
#define NHD_F 0x30
#define NCL_F 0x31
#define FDL_F 0x32
#define ELEO_T 0x41
#define ELEO_R 0x42
#define ELE1_T 0x43
#define ELE1_R 0x44
#define ELE2_T 0x45
#define ELE2_R 0x46
#define ELE3_T 0x47
#define ELE3_R 0x48
#define ELE4_T 0x49
#define ELE4_R O0x4A
#define ELE5_T 0x4B
#define ELE5_R 0x4C
#define ELE6_T 0x4D
#define ELE6_R Ox4E
#define ELE7_T Ox4F
#define ELE7_R 0x50
#define ELE8_T 0x51
#define ELE8_R 0x52
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#define ELE9_T 0x53
#define ELE9_R 0x54
#define ELE10_T 0x55
#define ELE10_R 0x56
#define ELE11_T 0x57
#define ELE11_R 0x58
#define FIL_CFG 0x5D
#define ELE_CFG Ox5E
#define GPIO_CTRLO 0x73
#define GPIO_CTRL1 0x74
#define GPIO_DATA 0x75
#define GPIO_DIR 0x76
#define GPIO_EN 0x77
#define GPIO_SET 0x78
#define GPIO_CLEAR 0x79
#define GPIO_TOGGLE 0x7A
#define ATO_CFGO 0x7B
#define ATO_CFGU 0x7D
#define ATO_CFGL Ox7E
#define ATO_CFGT Ox7F

/I Global Constants

#define TOU_THRESH 0x06

#define REL_THRESH 0x0A

#include <Wire.h>

int irgpin = 2; // Digital 2

boolean touchStates[12]; //to keep track of the previous touch states
void setup(®

pinMode(irgpin, INPUT);

digitalWrite(irgpin, HIGH); //enable pullup resistor

Serial.begin(9600);
Wire.begin();
mpri21_setup();

}
void loop ()}
readTouchlInputs();

}

void readTouchlnputs(){
if('checkinterrupt()){

/Iread the touch state from the MPR121
Wire.requestFrom(0x5A,2);

byte LSB = Wire.read();
byte MSB = Wire.read();

uintl6_t touched = ((MSB 8) | LSB); //16bits that make up the touch states

for (int i=0; i < 12; i++){ // Check what electrodes were pressed
if(touched & (Li){

if(touchStates][i] == 0){

/Ipin i was just touched
Serial.print("pin ");

Serial.print(i);

Serial.println(" was just touched");

}else if(touchStates[i] == 1){
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/lpin i is still being touched
}

touchStates]i] = 1;

telse{

if(touchStates[i] == 1){

Serial.print("pin ");

Serial.print(i);

Serial.println(" is no longer being touched");

/Ipin i is no longer being touched

}

touchStates]i] = 0;
}

}

}
}

void mprl121_setup(void){
set_register(0x5A, ELE_CFG, 0x00);

/I Section A - Controls filtering when data is > baseline.
set_register(Ox5A, MHD_R, 0x01);

set_register(Ox5A, NHD_R, 0x01);

set_register(0Ox5A, NCL_R, 0x00);

set_register(Ox5A, FDL_R, 0x00);

/I Section B - Controls filtering when data is < baseline.
set_register(0x5A, MHD_F, 0x01);

set_register(Ox5A, NHD_F, 0x01);

set_register(0x5A, NCL_F, OxFF);

set_register(0x5A, FDL_F, 0x02);

/I Section C - Sets touch and release thresholds for each electrode
set_register(Ox5A, ELEO_T, TOU_THRESH);
set_register(Ox5A, ELEO_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE1_T, TOU_THRESH);
set_register(0x5A, ELE1_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE2_T, TOU_THRESH);
set_register(0x5A, ELE2_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE3_T, TOU_THRESH);
set_register(Ox5A, ELE3_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE4_T, TOU_THRESH);
set_register(Ox5A, ELE4_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE5_T, TOU_THRESH);
set_register(0x5A, ELE5_R, REL_THRESH);

set_register(0x5A, ELE6_T, TOU_THRESH);
set_register(0x5A, ELE6_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE7_T, TOU_THRESH);
set_register(Ox5A, ELE7_R, REL_THRESH);
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set_register(0x5A, ELE8_T, TOU_THRESH);
set_register(0x5A, ELE8 R, REL_THRESH);

set_register(0x5A, ELE9_T, TOU_THRESH);
set_register(0x5A, ELE9 R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE10_T, TOU_THRESH);
set_register(Ox5A, ELE10_R, REL_THRESH);

set_register(Ox5A, ELE11_T, TOU_THRESH);
set_register(Ox5A, ELE11 R, REL_THRESH);

/I Section D

/I Set the Filter Configuration

Il Set ESI2

set_register(Ox5A, FIL_CFG, 0x04);

/I Section E

/I Electrode Configuration

/I Set ELE_CFG to 0x00 to return to standby mode
set_register(0x5A, ELE_CFG, 0x0C); // Enables all 12 Electrodes

/I Section F

/I Enable Auto Config and auto Reconfig

[*set_register(0x5A, ATO_CFGO, 0x0B);

set_register(Ox5A, ATO_CFGU, 0xC9); // USL = (Vdd-

0.7)lvdd*256 = OxC9 @3.3V set_register(0x5A, ATO_CFGL, 0x82); // LSL = 0.65*USL = 0x82
@3.3V

set_register(Ox5A, ATO_CFGT, 0xB5);*/ // Target = 0.9*USL = OxB5 @3.3V

set_register(0x5A, ELE_CFG, 0x0C);

}

boolean checklinterrupt(void){
return digitalRead(irgpin);
}

void set_register(int address, unsigned char r, unsigned char v){
Wire.beginTransmission(address);

Wire.write(r);

Wire.write(v);

Wire.endTransmission();

}

A programacéo configura todos os registros do controlador e a comunicacéo I12C com a
biblioteca Wire.h. Depois ao tocar em um eletrodo, o Serial Monitor mostrara qual eletrodo foi

tocado.

Agora, selecione a versdo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a porta (COMx, ttyUSBX,
ttyACMX, etc) e cligue em UPLOAD. Ao terminar, abra o Serial Monitor e toque em um dos

eletrodos. No Serial Monitor vocé vera qual pino foi tocado!
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E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de dividas poste aqui mesmo neste blog!
Para sugestfes de tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue agui e aqui, respectivamente! Até a proximal

Referéncias:

https://www.sparkfun.com/products/9695?

http://bildr.org/page/10/
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52. Tutorial: Mostrar a temperatura ambiente com o Arduino
em um display LCD 16x2

Este tutorial mostra uma maneira interessante de fazer a leitura da temperatura ambiente com
0 Arduino, e exibi-la em um display LCD 16x2 (em graus Celsius), utilizando conceitos béasicos

de sua programacao e o sensor de temperatura LM35DZ.
Para isto, serdo necesséarios 0os seguintes componentes:
- 1 placa Arduino

- 1 display LCD 16x2

- 1 potenciémetro de 10K

- 1 sensor de temperatura LM35

- Jumpers para conexao

Este sensor captura a temperatura externa e converte-a em um valor de tenséo
correspondente. No circuito, conectamos a saida Vo do sensor a porta analégica A0 do
Arduino, que por sua vez, converte este sinal em um valor (float) de temperatura e assim, exibe

no LCD. O potenciémetro de 10K ajusta o contraste do display.

185


http://api.ning.com/files/DjQRiGy3ZG8baBeX76Rvrz8Z8lykcr4ww-RQCh4f5fBEMztKL5Lh4LCYnAT0*qpu**SmBXpNLZDlnHwQ6fDuPlWFjZeRg-Zm/DSCN2391.JPG

A seguir, monte o circuito abaixo com o Arduino e 0s outros componentes:

Entdo, abra a IDE do Arduino e digite o seguinte codigo:

#include <LiquidCrystal.h> /' Inclui a biblioteca para utilizar o LCD.
#define sensor 0 /I Define o pino A0 como “sensor”
int Ventrada,; [/l Variavel para ler o sinal do pino do Arduino

float Temperatura; // Variavel que recebe o valor convertido para temperatura.

LiquidCrystal led (12, 11,5, 4, 3, 2);

[* Esta funcéo acima declara quais os pinos do Arduino seréo utilizados para o controle do LCD

*

void setup()

lcd.begin(16, 2); /I Diz para o Arduino que o display € 16x2.
lcd.print("Temperatura: "); /l Manda o texto para a tela do display

}

void loop()

{

Ventrada = analogRead (sensor); /* Manda o Arduino ler o pino e armazena
o valor em “Ventrada”. */

Temperatura=(500*Ventrada)/1023; /* Converte o valor de tensao em
temperatura e armazena na variavel “Temperatura” */

lcd.setCursor(0, 1); / Move o cursor do display para a segunda linha.
lcd.print(Temperatura); // Exibe o valor de temperatura no display.
led.print(" C"); /I Escreve “C” para dizer que a escala é Celsius.

delay(1000); /* Aguarda 1 segundo para efetuar uma nova leitura de
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temperatura. */

}

Finalmente, faca o Upload para o seu Arduino.

O seu projeto para indicar temperatura esta pronto !!! Esperamos que tenha gostado. Qualquer

davida, poste aqui mesmo.
Obs: o sensor LM35DZ converte temperaturas na faixa de -55°C até 150°C.

Para quem quiser, esta € a explicagdo para o céalculo de conversdo de tensao para temperatura

feita no software:

Neste sensor, para cada 1°C recebido, sua saida é acrescida em 10mV, isto em uma faixa de 0
a 5V, com 10 bits de resolucéo para conversédo Analégica/Digital (1024 valores diferentes para
representar a temperatura). Assim, o valor méximo (1023, pois € de 0 a 1023) correspondera
aos 5V. A metade correspondera a 511 ou 2,5V, e assim por diante. Para efeitos de calculo,
haveria 5V na saida do sensor para uma temperatura de 500°C ( o que é diferente na pratica).

Porém, esta consideracdo nos permite generalizar isto para a seguinte regra de trés:
Temperatura ----- Ventrada
500°C ----- 1023 (valores méximos)
Assim, teremos:
Temperatura = (500*Ventrada)/1023, e este valor é exibido no display.
Links de Referéncia:

- LCD com o Arduino

- "Datasheet" do sensor LM35
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53. Tutorial: Controlando motor de passo com L293D e
Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como controlar um motor de passo utilizando o circuito integrado
L293D e Arduino.

O L293D é um circuito integrado de ponte-H. Com ele é possivel controlar motores DC e
motores de passo. Para ver o datasheet, cligue aqui! Em relacdo ao easydriver, vocé pode
configurar a velocidade e o niUmero de passos para dar mais velocidade e/ou mais torque. No
L293D vocé pode utilizar um motor de passo de no maximo 600mA e 36V de alimentacao para
0 motor de passo. No easydriver, porém, é mais facil sua utilizacdo e mais simples. E ndo tem
necessidade de colocar outros componentes como no L293D. E vocé pode utilizar um motor de

passo de até 750mA e 30V de alimentagcdo do motor de passo.

Para este tutorial, vamos utilizar:

= 1x Circuito Integrado L293D

= 1x Arduino

= 4xresistor de 10K ohm

= 2xresistor de 1K ohm

=  2x transistor BC547 NPN (Pode ser utilizado outro equivalente, contanto que seja NPN)
=  2x botdes (pushbutton)

= 1x Motor de passo

Primeiramente, faca a seguinte ligagéo:
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A bateria de 9V é apenas a demonstracao da fonte externa para alimentar o motor de passo.

Veja no datasheet do seu motor de passo qual a tensao utilizada.

Agora abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

#include <Stepper.h> //Biblioteca ja disponivel na IDE do Arduino
const int steps=200; //NUmero de passos para o motor

int buttonState=0;

int buttonState1=0;

Stepper motor(steps,8,9); //Pinos 8 e 9 do Arduino

void setup()

{

motor.setSpeed(100); //Velocidade da rotagdo do motor (RPM)
Serial.begin(9600);

pinMode(4,INPUT); //Botéo 1

pinMode(5,INPUT); //Botéo 2

pinMode(2,0UTPUT); //Enable do L293D

digitalWrite(2,LOW);

}

void loop()

{

buttonState=digitalRead(4);
buttonStatel=digitalRead(5);
if(buttonState==HIGH) //Gira para um lado
{

digitalWrite(2,HIGH);
Serial.println("botao");

motor.step(steps);

else if(buttonStatel==HIGH) //Gira para o outro lado

{

digitalWrite(2,HIGH);
Serial.printin("botao 1");
motor.step(-steps);

else //Fica parado
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{

digitalWrite(2,LOW);
Serial.printin("Parado™);
motor.step(0);

}
}

Conecte seu Arduino na porta USB do seu computador, selecione a verséo do seu Arduino
(UNO, Duemilanove, etc) em "Tools/Boards" e a porta (COMYX, ttyUSBX, ttyACMXx, etc) em
"Tools/Serial Port". E clique em "UPLOAD".

Apertando um botdo o motor de passo girara para um lado. Se apertar o outro botdo o motor de
passo girara para o outro lado. Caso seu motor de passo nao gire, experimente inverter os fios
das bobinas. Ou experimente diminuir ou aumentar o nimero de passos do motor e a

velocidade.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de dividas, poste aqui neste blog! Para
sugestdes de tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a proximal

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/36-motores-afins/motor-d...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/36-motores-afins/easydri...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/30-compativeis.html

http://www.tigoe.net/pcomp/code/circuits/motors/stepper-motors/

http://arduino.cc/en/Tutorial/Button

http://arduino.cc/en/Reference/StepperBipolarCircuit
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54. Tutorial: Utilizando interrupgéo e funcao Random() do
Arduino

Este tutorial mostra como utilizar a funcéo random() para gerar nimeros aleatérios e mostra
como utilizar a interrupgéo externa por meio de um boté&o.

A interrup¢éo externa pode ser utilizada nos pinos digitais 2 e 3 do Arduino UNO e nos pinos

digitais 18, 19, 20 e 21 do Arduino MEGA.

Ao apertar um botao como visto no video, o Arduino entra na fungéo da interrupgéo. Ao entrar

na funcao da interrup¢éo, o LED acende e mostra no LCD 16x2.

Para fazer a ligacdo abaixo, sera necessario os seguintes componentes:
= 2x botéo (pushbutton)

= 2xLED

= 2xresistor 10K ohm

= 2x resistor 220 ohm

= 1x potenciométro

= 1xLCD 16x2

= 1x Arduino UNO ou equivalente

Ardulno L ND:
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Depois de feito as liga¢gBes acima, abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

#include <LiquidCrystal.h> // we need this library for the LCD commands
[l initialize the library with the numbers of the interface pins

LiquidCrystal led(7, 8, 9, 10, 11, 12);

float noisy = 0;

void setup()

{

pinMode(4,0UTPUT);

pinMode(5,0UTPUT);

lcd.begin(16, 2); // need to specify how many columns and rows are in the LCD unit
Icd.setCursor(0,0);

lcd.printin(" Lab de Garagem ");

lcd.setCursor(0,1);

delay(4000);

Icd.clear();

randomSeed(analogRead(0)); // reseed the random number generator with some noise
attachinterrupt(0, interruptone, RISING); // so when interrupt zero (digital pin 2) changes state, it
will trigger the interrupt and go to function ‘panicone’

attachinterrupt(1, interrupttwo, RISING); // so when interrupt one (digital pin 3) changes state, it
will trigger the interrupt and go to function 'panictwo’

}
void loop()

noisy=random(1000);
Icd.setCursor(0,0);
lcd.write("Random Numbers!");
lcd.setCursor(0,1);
lcd.print("Number: ");
Icd.print(noisy,0);

delay(1000);
digitalWrite(4,LOW);
digitalWrite(5,LOW);

}

void interruptone()

Icd.clear();
lcd.printin("Interrupt one );
digitalWrite(4,HIGH);

}

void interrupttwo()

Icd.clear();
lcd.printin("Interrupt two ");
digitalWrite(5,HIGH);

}
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As interrupcdes sdo declaradas como:

= attachinterrupt(0, interruptone, RISING); - Quando o Arduino detectar que a entrada do

pino 2 foi pra HIGH, a fun¢éo interruptone sera chamada;

= attachinterrupt(1, interrupttwo, RISING); - Quando o Arduino detectar que a entrada do

pino 3 foi pra HIGH, a funcao interrupttwo sera chamada.

Depois de copiar e colar o cédigo acima na IDE do Arduino, conecte seu Arduino na porta USB
do seu PC e selecione a verséo do seu Arduino (UNO, Duemilanove, etc) em "Tools/Board" e
selecione a porta em que seu Arduino esta conectado (COMX, ttyUSBX, ttyACMX, etc). Clique

em UPLOAD.
Ao terminar de fazer o UPLOAD. O Arduino funcionara como o video.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de duvidas, poste aqui neste blog! Para

sugestdes de tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui! Até a proximal!
Referéncias:

http://tronixstuff.wordpress.com/2010/04/20/getting-started-with-ar...

http://arduino.cc/en/Reference/Attachinterrupt

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-lcd-com-arduino

http://arduino.cc/en/Reference/Random
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55. Tutorial: Backlight e contraste por software em LCD 16x2

Geralmente em projetos com display LCD, o contraste é controlado por um potenciémetro e

0 backlight é conectado diretamente a alimentagéo, portanto sempre ligado. Neste tutorial, serd
mostrada uma maneira de controlar estes recursos em um LCD 16x2 via software com o
Garagino ou Arduino, controlando o backlight por um certo tempo ligado (0 que economiza
energia) e o contraste através de botées. O Garagino é mais barato que o Arduino e pode ser
incorporado em seus projetos com maior facilidade por ser bem compacto. Ele pode ser

programado via Arduino ou com a ajuda de um conversor USB/Serial. No entanto, vocé podera

utilizar qualquer um deles para este tutorial, as duas op¢des serdo mostradas.

Para esta montagem, serao necessarios 0s seguintes componentes:

- 1x Arduino Uno ou Garagino

- 3x Resistores de 10K Ohms

- 1x Resistor de 100 Ohms

- 1x Capacitor eletrolitico de 10uF
- 1x Capacitor cerdmico de 100nF
- 3x Push buttons

- 1x Display LCD 16x2
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- 1x MOSFET Canal N

- Jumpers para Conexao

O controle do display é feito basicamente por trés push buttons ligados aos pinos D7, D8 e D10
do Garagino/Arduino, que por sua vez |é o sinal dos mesmos e controla o display por meio de
outros dois pinos (D9 - liga o backlight - fazendo com que o MOSFET seja ou ndo chaveado, e
D6 - ajuste de contraste por PWM). O capacitor de 100nF conectado a alimentacao do circuito
serve como filtro de ruidos, o de 10uF conectado ao resistor funciona como um filtro passa

baixa mantendo o nivel DC estavel na entrada do pino Vo (ajuste de contraste) no LCD.
A seguir, monte um dos dois circuitos como mostrado abaixo:

Com o Garagino (clique para ampliar):

Com o Arduino (clique para ampliar):
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Entéo, abra a IDE do Arduino e insira o seguinte cddigo:

/I Firmware para controle do display LCD 16x2

#include <LiquidCrystal.h>

#define botao_backlight 8 // Pino para verificacdo de acionamento do backlight

#define backlight 9 // Pino que habilita o acionamento do backlight (pelo MOSFET)
#define contraste 6 // Pino do contraste no LCD

#define ajustel 7 // Pino para aumentar o contraste (diminui o valor do PWM no pino 6)
#define ajuste2 10 // Pino para diminuir o contraste (aumenta o valor do PWM no pino 6)
long intervalo = 6000; // Intervalo que o backlight permanecera aceso quando for acionado
unsigned long valoranterior = 0; // Variavel para atualizacédo para contar o tempo de intervalo
unsigned char valor = 0; // Variavel com o valor do contraste

LiquidCrystal led(12, 11, 5, 4, 3, 2); // Pinos do Arduino utilizados no LCD

void setup() {

pinMode(botao_backlight, INPUT); / Configuracdes de 1/0O

pinMode(ajuste2, INPUT);

pinMode(ajustel, INPUT);

pinMode(backlight, OUTPUT);

pinMode(contraste, OUTPUT);

lcd.begin(16, 2); // Declaracao do nimero de linhas e colunas do display
Icd.setCursor(0, 0); // Move o cursor para coluna 0 linha 0

lcd.print("Bem vindo ao"); // Exibe esta mensagem na primeira linha
lcd.setCursor(0, 1); // Move o cursor para coluna 0 linha 1

lcd.print("Lab de Garagem !"); // Exibe mensagem na segunda linha

}

void loop() {

[* Essa parte monitora o pino de backlight do display e liga-o

caso o botdo "backlight" seja colocado no GND. Isto por 6 segundos (valor de "intervalo™) */
unsigned long valoratual = millis(); // Valor atual que armazena o tempo a partir de quando o
ATmega inicializado.

if((digitalRead(botao_backlight)) == LOW) { // Se o pino "backlight" estiver no GND,
digitalWrite(backlight, HIGH); // Apos soltar o botao, liga o backlight

if(((valoratual - valoranterior) > intervalo)) { // Se passar o tempo de intervalo (no caso 6s),
valoranterior = valoratual; // atualiza o valor anterior para uma nova contagem
digitalWrite(backlight, LOW); // Desliga o backlight

}

[* Esta parte monitora os pinos de ajuste de contraste ("ajustel” e ajuste2")

a fim de regulé-lo no display */

if(digitalRead(ajuste2) == LOW) {// Se o pino/botéo "ajuste2" for colocado no GND,
while(digitalRead(ajuste2) == LOW) { // espera até soltar o botédo

continue;

if(valor < 255) {// Ap6s soltar o botdo, se o valor do PWM nao for maior que o maximo (255),
valor = valor + 5; // incrementa a variavel "valor" em 5 (diminui o contraste)

}

analogWrite (contraste, valor); // Exibe este valor de contraste no pino Vo do display

if(digitalRead(ajustel) == LOW) { // Se o pino/botéo "ajustel" for colocado no GND,
while(digitalRead(ajustel) == LOW) { // espera até soltar o botao
continue;

if(valor > 0) { // Ap6s soltar o botéo, se o valor do PWM nao for menor que minimo (0),
valor = valor - 5; // decrementa a variavel "valor" em 5 (aumenta o contraste)

}

analogWrite (contraste, valor); // Exibe este valor de contraste no pino Vo do display

}
}
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Faca o upload para o seu Arduino/Garagino, os trés botdes (no pino D8 - backlight, nos pinos
D7 e D10 - contraste) controlardo essas caracteristicas do display. E o seu controle de display
LCD esta pronto!!! Esperamos que tenha gostado. Qualquer ddvida, poste aqui. Até a

préximal!!
Links de Referéncia:

- Display de Cristal Liguido

- PWM
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56. Tutorial: Musica com Garagino ou Arduino (.WAYV Player)

Este tutorial mostra como executar um arquivo .wav de um cartdo SD com o Garagino e um
conversor USB/Serial FTDI, sem a ajuda de nenhum shield! O arquivo .wav € uma extensao de
arquivo de som das especificacdes RIFF (Resource Interchange File Format) da Microsoft. O
arquivo .wav € mais simples de ser executado, uma vez que se trata basicamente de amostras
de sons digitalizadas, diferentemente de outros formatos compactados, como o .mp3 por

exemplo.

Para isto, serdo necessarios os seguintes componentes:

- 1 Garagino (ou Arduino)

- 1 Conversor USB/Serial

- 1 resistor de 82 Ohms (pode ser também 100 Ohms)
- 2 capacitores ceramicos de 100 nF
- Cartdo SD

- Jumpers para conexao

O cartdo SD recebe um valor de tensdo maxima igual a 3,3V nos seus terminais, sendo que

nas saidas padrao do Arduino, ha 5V. Por isso optou-se pelo Garagino Proto, que pode operar
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de 1,8V a 5,5V, dispensando a necessidade de divisores resistivos ou conversores de nivel
I6gico para conexdo ao cartdo SD. O arquivo € lido byte a byte do cartao, e os valores obtidos
sdo colocados em uma das portas PWM do Garagino, que conectados a um alto-falante ou

amplificador, produzem o som.

A seguir, monte o circuito como mostrado abaixo (clique na imagem para ampliar):

No circuito acima, um dos capacitores tem a funcdo de "Reset", e o outro de desacoplar o nivel
DC da saida para o alto falante. O resistor de 100 ou 82 Ohms aumenta a impedéncia da porta

do microcontrolador e limita sua corrente para que nao seja danificada.

Agora, faca o download de uma de nossas musicas preferidas (".wav") pelo link abaixo:

http://www.4shared.com/music/06XFg5zY/test.html

Estd com o nome de "test.wav". Nao modifiqgue este nome por enquanto !!! Salve o arquivo no

seu cartdo micro SD e depois coloque-o0 no seu breakout. Abra a IDE do Arduino e digite o
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seguinte cédigo:

/I Firmware para leitura de arquivo .wav do cartdo SD e reproducdo em alto falante.

#include <SdFat.h> // Inclui a biblioteca "Sdfat.h" para leitura de cartdo SD. Se vocé néo tiver
a biblioteca, faca o download e extraia na pasta "libraries” do Arduino

#define sound 6 // Pino 6 com PWM, definido como "sound" (para saida analdgica).

const int chipSelect = 10; // Pino 10 como "chip select" do cartdo SD.

SdFat sd; // Definicdo para uso da biblioteca.

SdFile myFile; // Definicao para uso da biblioteca.

void setup() {

Serial.begin(9600); // Inicia a comunicacao Serial.

pinMode(sound, OUTPUT); // Define o pino 6 como saida.

TCCROB = 0x01; // Configura a frequéncia do PWM nos pinos 5 e 6 para 64KHz.

if (!sd.init(SPI_FULL_SPEED, chipSelect)) sd.initErrorHalt(); // Inicia SdFat com maxima
velocidade ou imprime mensagem de erro no "Serial Monitor".

if ('myFile.open("test.wav", O_READ)) { // Abre o arquivo chamado "test.wav" (0 nome pode
ser mudado), se ndo, imprime mensagem de erro no "Serial Monitor".

sd.errorHalt("opening test.wav for read failed");

}

unsigned char data; // Declara uma variavel para armazenar os dados do arquivo.

for(int count=0; count<46; count++) { // Pula o cabecalho do arquivo test.wav para acessar 0s
dados(depois de 129 leituras). Este nimero pode variar para cada arquivo.

data = myFile.read(); // Lé byte a byte até o final do cabecalho.

}

while (data >=0) { // Se o dado a ser lido for maior ou igual a zero (n&o nulo),

data = myFile.read(); // Lé um byte do arquivo e armazena-o em "data".

analogWrite(sound, data); // Envia os dados para o pino 6 (pino ligado ao alto falante).
delayMicroseconds(40); // Espera um certo intervalo (em microssegundos) para a proxima
amostragem (de acordo com a do arquivo .wav).

/I Este tempo de espera faz com que as amostragens sejam mais proximas a frequéncia de 8K
Hz do arquivo.

}

myFile.close(); // Fecha o arquivo.

}
void loop() {
/I Nada acontece aqui.

}
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Agora faca o upload para o seu Garagino. Se tudo correr bem, suas caixas de som
reproduzirdo a musica ".wav". E o seu tocador de arquivos ".wav" sem shield esta pronto !!!

Esperamos que tenha gostado. Qualquer duvida, poste no blog.

Obs: Se quiser executar qualquer outro arquivo ".wav", salve-o no seu cartdo SD, va até a linha
marcada em azul no cadigo, e altere o nome "test" pelo nome do seu arquivo. Entdo, abra ele

usando um conversor de arguivos de audio (este ou outro), converta-o para uma taxa de

amostragem de 8KHz e 8 bits por amostra, mono:
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O valor de 8 bits por amostra foi adotado porque uma porta de saida PWM deste
microcontrolador tem até 10 bits de resolugdo. Porém, como nos conversores geralmente ndo
se encontra este valor, escolheu-se 8 bits. Os 8KHz de frequéncia permite o microcontrolador
processar com mais facilidade as amostras de som (considerando atrasos por ciclos de

maquina, varredura, etc).

201


http://www.4shared.com/file/rQ6tLKMN/switchsetup.html
http://api.ning.com/files/u1x2X-X0122GadEwRDoeqXICJiW7xeY176cVjHLYvCGXXSeeScgIu1WvTTlLxeYuCWAQb-MU1ljXTxBsvVRp7jbhp8ZhF6L*/converter.png

Agora, execute o arquivo convertido com um editor hexadecimal. Va entdo a parte escrita do

arquivo 4 bytes ap6s "data" e observe o nimero em hexadecimal correspondente. Veja o

exemplo abaixo:

5 Free Hew Edime

Ml ldi Vew Seest Opebiors  Bockmari  WIPS Stwaem Toole Moy Windos  Halp

ZA-HAAE T HEERIDAL D E (WA HE (= g 2

AR s M| Hishary K
papodrde | 00 01 03 03 94 05 06 07 08 09 Oa Db COc 0d [w 02 = & [Elgi! &gy
DIEOE0 | 53 43 4646 T4 T LEAD ST 4L BG4S 66 6d T4 30 GINFrg. KAVEfe = Dot o
00000000 | 32 00 0O 00 414D 9100 40 1E DO O 40 AL 00 B0 cccssssaliadlass
17 & Geen
B1 00 Ck B0 A0 A0 &4 &3 &L ow ke 39 0o [l ......A-M Ltytes apds “dats®
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0003103 B0 RO ED RO RD AD RO BD Bl 8 B B B0 RO RO MO Led il il el g

03000110 | PO EO ED ED A0 D SO 2D PO BI BOBO EO ED ED ED  ANENEENNEOEDDNE
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DIEON130 | RO EO RO ED S0 OAD SC SD B B0 B B0 EO EO ED B0 ANNGONONDMDONNT
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DIPOIIT | B0 BO B0 ED RDND MO B B 8O B B0 EQ B0 ED B0 OEKCSEOSOCEDONCC
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09000190 | §O BO O RO WD WD RO RE B B BI BD B0 BD B0 B KEEDIEOEDOEHONC 1 ek
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DICOYIET | B0 B0 B0 B0 A0 AD A0 30 B B0 B0 B0 ED ED D E0  EDDEDOEmDEnOETE
DIEOA1cH | B0 EO RO ED SCOAD SC SF B B) B BO EO EO ED B0 AMIGONONDMNDONNT
DAEON183 | E0 B0 E0 BN MG 4D SE AE  B1 B BO BY B0 ED BN E0  SEESemtemeemsene

0a000%ed | B0 B0 B0 BO S0 BD BD B0 B0 B0 B B0 O EO B0 B OHNSOEOEDOEEE -
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Converta este numero (no caso 2E) para decimal. No exemplo, ser4 46 em decimal. V4 entdo a
linha marcada em vermelho no codigo e modifique o nimero "46" para o do seu arquivo, esta é
a posicdo onde come¢am os dados, apds o cabec¢alho do arquivo. Feche o editor hexa. Faca

entdo o upload para o seu Garagino !!!

Links de Referéncia:

- Garagino Proto
- Arguivos ".wav"

- PWM
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http://www.4shared.com/file/BZ-75XG8/free-hex-editor-neo.html
http://labdegaragem.com/profiles/blog/show?id=6223006%3ABlogPost%3A156733&commentId=6223006%3AComment%3A168048&xg_source=activity
https://ccrma.stanford.edu/courses/422/projects/WaveFormat/
http://www.datadog.com/pwm_tutorial.pdf
http://api.ning.com/files/0W5lUzFDjlpTiuX8*UG41gaj4FlmeugxpP*w-pXm4uxJnPRnkxvalJzfjyPzSTSopx2Yw*Rzx9fXYLdj-2yA8uX7Dgvtuusk/hexa.png

57. Letreiro de natal — Matriz 8x8 com mensagem de natal

Aproveitando que o clima Natalino que esta chegando, nés do Laboratério de Garagem
resolvemos produzir um tutorial para fazer um letreiro com componentes comuns e facilmente

encontrados em qualquer lugar para desejarmos a todos os garagistas um Feliz Natal.

T R A A AL L
® .
IS

Lista de materiais:

1 x Arduino Uno R3 original

1 x Protoboard Grande.

8 x Resistores de 330Q2 para limitar a corrente do Anodo dos LEDs.

8 x Resistores de 1KQ para a chavear a base dos transistores.

8 x Transistores BC337 (pode ser BC547 ou qualquer NPN compativel).
1 x Matriz de LED 2 cores 8x8 (pode ser unicolor também)

Alguns jumpers.

Os itens podem ser adquiridos na loja do Lab. de Garagem.

203


http://www.labdegaragem.org/loja/
http://api.ning.com/files/U2AANUtPtpouP0t3WLrOJz31tSgmvJVi1-LttT48CZRJP646xVG9YlKXyhUfa9uJGP3b52L-1VtZeXFReJast8ttjUM4MhXG/DSCN3066.JPG

Realizamos a montagem do circuito como no esquema abaixo:

O PORTD (pinos digitais de 0 a 7) foram ligados nos resistores de 330Q que vao aos Anodos

dos Diodos Vermelhos(Linhas).

O PORTC (pinos de AD até A5) e o PORTB (pinos 8 e 9) foram conectados as resisténcias de
1KQ das bases dos transistores que tem no coletor os Catodos LEDs e os emissores vao para

GND

Funcionamento:

Para o acionamento da matriz, fizemos uma varredura das colunas que sdo acionadas uma de
cada vez e em alta velocidade para que crie um fendmeno conhecido como Persisténcia

Visual que em inglés é conhecido como POV (Persistence Of Vision).

Este efeito gera uma falsa imagem no cérebro humano, fazendo com que pareca com que a
figura estatica esteja se movendo. Para isto temos que ter uma atualizacdo dos quadros

superior a 24 quadros por segundo.

O passo a passo para acionamento das colunas é o seguinte:
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http://en.wikipedia.org/wiki/Persistence_of_vision
http://api.ning.com/files/5ZKeql-6E2N9C6Ysh14vfob6Nj52B-Gragy92Y9VmNXskeYqFVpLqPLDE6MAbnhXzle0MykJ-20NdxKKrazemEvkq11HI-kU/EsquemaFrittizzing.png

A 12 coluna é acionada através dos transistores que levam os catodos ao GND.

Buscamos o dado na matriz texto[] (que estdo em Hexadecimal) com o ponteiro + nimero de

coluna e enviamos para o PORTD ligando os LEDs.

Coluna acionada

5

Pinos do
Arduino com o valor Hexadecimal que a
5 [ coluna deve ter para ligar os LEDs

PORTD

O valor hexadecimal vem da
2 matriz texto[].

EIESEIEIEIEIES

Aguardamos um tempo para os LED's poderem acender.

Apagamos os todos e acionamos a proxima coluna repetindo estes passos 8 vezes e na 82

coluna e com isto acabamos um quadro completo.

No exemplo abaixo montamos a letra A
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http://api.ning.com/files/QU09tCT6wUJMtcaiMBS6qYBYyjUMZVWi44yUjwmsdYQRHZF6vIwxwiRT0cS0R*UnSzAcQzOY-v0DB-Tggf37nw__/AcionamentodaColuna.png

00000000 |
L]
0000000

Repetimos este quadro algumas vezes para controlar a velocidade com que as letras passam

no letreiro (no sketch a variavel quadros faz este papel).

Vocé vera a imagem acima deste jeito:

1 ¢ ! ] ' ' g A
o k. I"._ v b _.l'. e _.-'. -

Incrementamos o ponteiro da matriz texto[] e repetimos todos os passos acima para fazer o

texto "rolar" pela matriz de LEDs.

A matriz terminard quando alcancar o limite estipulado pelo 1° laco for, recomeg¢ando a

passagem das letras.

Upload do Sketch:
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http://api.ning.com/files/Qpm74rsDFckFLNyCMtMnxblGXO6tRypeMsmNZrq0DsPPr80U8JwVXNB0WjoN4fJGrUpAf9sVYjnomTOAsWjsPh3lvuCurYVV/LetreiroGIF.gif
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Apés a montagem e verificacdo do circuto, copie e cole o sketch abaixo e faca o upload para o

Arduino:

/1
/I LETREIRO DE NATAL LAB. DE GARAGEM
/1

byte texto[] = {//Matriz onde o texto & colocado para que possa aparecer no display

0x0, Ox0, O0x0, O0x0, Ox0, O0x0, O0x0, O0x0,/Espaco
0x0, OxFF, OxFF, 0x3, 0x3, 0x3, 0x3, 0x0,/L
0x0, OXE, Ox1F, 0x33, 0x33, OxFF, OxFF, 0x0,//d
0x0, Ox7E, OxFF, O0xC3, 0xDB, OxDF, Ox5E, 0x0,//G
0x0, 0x18, 0x18, 0x18, 0x18, 0x18, 0x18, 0x0,//-
0x0, OXFF, OxFF, 0xD8, 0xD8, 0xCO0, 0xCO0, 0xO0,//F
0x0, OxFF, OxFF, 0xDB, 0xDB, 0xC3, 0xC3, 0x0,/E
0x0, OXFF, OxFF, 0x3, 0x3, 0x3, 0x3, 0x0,//L
0x0, 0x0, O0x0, OxDF, OxDF, 0x0, 0x0, 0x0,//I
0x0, OxC7, OxCF, OxDF, OxFB, O0xF3, OxE3, 0x0,//Z
0x0, 0x0, O0x0, Ox0, O0x0, 0x0,/Espaco

0x0, OxFF, OxEO, 0x70, 0x38, 0x1C, OxFF, 0xO0,//N
0x0, Ox7F, OxFF, 0x8C, 0x8C, OxFF, Ox7F, 0xO0,//A
0x0, 0xCO, 0xCO0, OxFF, OxFF, 0xCO, 0xCO, 0xO0,/T
0x0, Ox7F, OxFF, 0x8C, 0x8C, OxFF, Ox7F, 0x0,//A
0x0, OxFF, OxFF, 0x3, 0x3, 0x3, 0x3, 0x0,/L
0x0, 0x0, Ox0, Ox0, Ox0, O0x0, O0x0, O0x0,/Espaco
3

int ponteiro;

int coluna;

int quadros;

void setup()

{
DDRC = B00011111; //configura os pinos de A0 até A5 como saida digital.
DDRB = B00000011; //configura os pinos 8 e 9 como saida digital.

DDRD = B11111111; //configura os pinos de 0 até 7 como saida digital.
}

void loop()

{
PORTC = B00000000; //Mantem as colunas da matriz desligadas
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PORTB = B00000000; //Mantem as colunas da matriz desligadas
for(ponteiro=0; ponteiro < 126;ponteiro++){ //Carrega o ponteiro em zero e limita ele para o
tamanho da matriz
for (quadros =0; quadros < 5;quadros++ ){//Inicia o contador de quadros por passagem

for(coluna=0; coluna < 8;coluna++) // Inicia Contador das Colunas

{
if (coluna<=5)
{
PORTB = B00000000;//Deixa pinos 8 e 9 desligados

PORTC = B00000001 <* coluna;//Seta o bit da coluna que seréa acessa.

I

// OBS: No lugar do " * " da linha acima, coloque outro sinal de menor que " <"

I

else
{
PORTC = B00000000;//Deixa pinos de A0 a A5 desligados

PORTB = B00000001 <* coluna-6;//Seta o bit da coluna que sera acessa

// * * * * * * * *

// OBS: No lugar do " * " da linha acima, coloque outro sinal de menor que " <"

// * *kkkkk *kkkkk *% *% * * * * *% * * * * *% * *

}
PORTD = (texto[ponteiro+colunal);//Carrega o PORTD(pinos 0 a 7 do Arduino) com o valor
indicado pela matriz

delay(3);// Espera para que o LED Acenda e em seguida apaga os LEDs.

PORTD = 0x00;

}
}
}
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Vocé também pode modificar o texto escrito alterando os valores em hexadecimal na matriz

texto.

Esperamos que tenham gostado deste tutorial!! Boa diversdo com este Letreiro para o Natal!!!
Caso tenham dulvidas, poste aqui no blog! Para sugestes, clique aqui! Para ver outros

tutoriais, clique aqui e projetos abertos, clicando aqui!

Referéncias:

http://en.wikipedia.org/wiki/Persistence of vision

http://www.arduino.cc/en/Reference/PortManipulation

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/32-kits/jumper-wire-Kit....

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/matrix-de-led-2-cores-me...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard-1890-pinos.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
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http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegaragem.com/page/tutoriais
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://en.wikipedia.org/wiki/Persistence_of_vision
http://www.arduino.cc/en/Reference/PortManipulation
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/32-kits/jumper-wire-kit.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/matrix-de-led-2-cores-medio.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard-1890-pinos.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html

58. Tutorial: Como fazer hinos dos times de futebol de Sao
Paulo com Arduino

Utilizamos o arduino para tocar o Hino dos principais times de futebol de s&o paulo e
demonstraremos como vocés garagistas podem fazer isto utilizando a funcéo tone.

Lista de materiais:

1 x Arduino Uno R3 original

1 x Protoboard

1 x Alto-Falante 8 Q /0,25 W

1 x Potencidbmetro de 10 KQ

1 x Capacitor de 100uF /25 V

Alguns jumpers

Todos os itens podem ser adquiridos na loja do Lab. de Garagem.

Funcionamento:

A Sintaxe da funcao tone é a seguinte:

tone (pino, frequéncia, duragéo);

Onde:
pino - Pino a frequéncia sera gerada para o alto-falante.
frequéncia - A frequéncia em Hertz da nota.

duracao - Duracdo em milissegundos da Nota(este € opcional).

Para geramos as notas musicais temos que entender um pouco sobre musica.

Cada nota musical nada mais é do que uma frequéncia que esta dentro da faixa audivel do
ouvido da maioria de nés que é entre 20Hz a 20.000Hz. Estes valores variam de pessoa para
pessoa e com o passar dos anos os tons mais agudos (Frequéncia préximas ao 20kHz) deixam
de ser ouvidas.

A partir disto, temos por padréo que a nota de referéncia para afinarmos instrumentos musicais
€ 0 1°L4 (ou ainda o L4 da 42 oitava (ou "A4")), apds o D6 central do piano (nota chamada de
"C4"), e este tem sua frequéncia definida para 440Hz.

Na figura 1 abaixo vemos uma partitura com as Claves de Sol e com a Clave de Fa.
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard-1890-pinos.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/alto-falante-fino.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/trinpot-10k-multivolta-1.html
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CDEFGABCDEFG
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-

_.: 2 3 3 3 3 3 3

EFGABCDEFGARB
Flgura 1 - Duas Claves de Sol(acima) e de Fa(Abaixo). Nota C4 que é o D6 central do Piano
(sua frequéncia é = 261 Hz).

As demais notas variam de acordo com a tabela abaixo:

Octave —

Note |

C#/Db

Eb/D#

FRIGb

AbIG#

Bb/A#

0 1 2

16,352 (~48) 32.703 (~36) |65 406 (~24)
17.324 (-47) 34 648 (-35) 69 296 (-23)
18.354 (-46) 36.708 (~34)|73.416 (~22)
19.445 (-45) 38 891 (~33)| 77 782 (-21)
20.602 (~44) 41.203 (-32)|82.407 {~20)
21.827 (-43) 43 654 (~31)|87.307 (~19)
23125 (-42) 46 249 (-30)|92 499 (~18)
24500 (-41) 48.999 (-29)|97 999 (~17)
25.957 (~40)
27500 (-39)
29.135 (-38)
30.868 (~37) 61.735 (-25)| 12347 (-13)

3

130.81 (-12) 261.63 (20)
138.59 (-11) 277.18 (+1)
146.83 (-10) 293 66 (+2)

155 .56 (-9)
164.81 (-8)
174.61 (-7)
185.00 (-6)
196.00 (-5)

51913 (-28) 103.83 (~16) 207 65 (~4)
55.000 (-27) 110.00 (-15) 220.00 (-3)
58.270 (-26)|116.54 (—14)1233.08 (-2)

24694 (-1)

4 5

523 25 (+12)
554 37 (+13)
587.33 (+14)
622 25 (+15)
659.26 (+16)
698.46 (+17)
73999 (+18)
783.99 (+19)
415.30 (+8) |830.61 (+20)
440.00 (+9) 880 00 (+21)
466.16 (+10) 932 33 (+22)
49388 (+11) 987 77 (+23)

31113 (+3)
32963 (+4)
349.23 (+5)
36999 (+6)
39200 (+7)

Fonte: Wikipedia

6 7 8

1046 5 (+24) 2093.0 (+36) 4186.0 (+48) 8372 0 (+60)
1108.7 (+25) 2217 .5 (+37) 4434.9 (+49) 8869 8 (+61)
1174.7 (+26) 2349.3 (+38) 4698.6 (+50)|9397 3 (+62)
1244 5 (+27) 2489.0 (+39) 4978.0 (+51) 9956 1 (+63)
1318.5 (+28) 2637.0 (+40) 5274.0 (+52)|

1396.9 (+29) 2793.8 (+41) 5587.7 (+53)
1480.0 (+30) 2960 0 (+42) 5919.9 (+54)
1568.0 (+31) 3136.0 (+43) 6271.9 (+55)
1661 2 (#32) 3322 4 (+44) 6644 9 (+56)
17600 (+33) 3520 .0 (+45) 7040.0 (+57)
1864.7 (+34) 3729.3 (+46) 7458 6 (+58)
19755 (+35) 3951.1 (+47) 7902.1 (+59)

9 10

16744.0 (+72)
17739.7 (+73)
18794 5 (+74)
19912 1 (+75)
105481 (+64) 21096.2 (+76)
111753 (+65) 22350.6 (+77)
11839.8 (+66) 23679.6 (+78)
12543 9 (+67) 25087.7 (+79)
13289 8 (+68) 26579.5 (+80)
14080.0 (+69) 28160.0 (+81)
14917 2 (+70) 29834 5 (+82)
15304.3 (+71) 31608 5 (+83)

Baseados nesta tabela, arquivo pitches.h foi criado para o exemplo contido no Arduino
chamado Melody, que nada mais é que os valores aproximados das frequéncias das notas
convertido para um nome mais facil de lembrar.

Por exemplo a frequéncia 440 é a nota NOTE_A4 é sera assim que ela vai ser chamada na
matriz melodial].

A linha abaixo é definida no comeco do sketch para ajudar a fazer as pausas durante as
musicas.

#define NO_SOUND 0

Como vimos na Figura 1 o que identifica a nota é a altura em que ela se encontra na partitura,
ja a duracdo depende do simbolo com o qual a nota é desenhada assim como mostra a figura

2
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http://en.wikipedia.org/wiki/Scientific_pitch_notation
http://api.ning.com/files/3vFRjmvsNdqi6zSgmmy7tDsO8f8M1gvxtHZpUQzH6Yt5OQT4IICW7RM9UtO*PYYEzkV3TnT-3DIdF2XFXMc2CP1f5314mcNI/NotasComentadas.png
http://api.ning.com/files/0gtMCVk5kiREX6a26YEuy-8XSQt8GaIJZwxbJbcxdyHFPUu7Xd4SpkfLRsR0z3ConIpJYy6rF7f-LpgzSI35W-WEVfG1LgXx/NOTASpt.png

Mota

o . e o o e
I ————— —— é
Pausa E
e S—————— —— o
————— f—— ——
7
Semibreve Minima Seminima Colcheia Semicolcheia Fusa Semifusa

Figura 2 - Duracdo das Notas (Pentagrama superior) e Duracdo das Pausas(Pentagrama
inferior) e nome dos simbolos(Parte inferior).

A duracao de tempo vai ser representada no programa pelos valores colocados dentro da
matriz tempoNotas]].

Esta matriz deve receber valores conforme o simbolo contido na partitura conforme mostra a
tabela abaixo.

Simbolo na partitura Valor de tempo de
duragdo da Nota no
Programa
Semibreve 1
Minima 2
Seminima 4
Colcheia 8
Semicolcheia 16
Fusa 32
Semifusa 64

As duas matrizes trabalham em conjunto e devem receber a mesma quantidade de posicéo,
pois para cada nota ou pausa deve haver seu respectivo tempo de duracéo e ambos devem
ser colocados consecutivamente.

O potenciémetro serve para ajustar o volume e o capacitor servira para fazer o acoplamento
entre o arduino e o alto-falante.

Montagem:

Na figura 3 vocés podem ver a montagem proposta para funcionamento do circuito:
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- Arduino

Figura 3 - Montagem proposta.
Os Sketchs
Vocé necessitara ter o arquivo pitches.h na mesma pasta do sketch que for utilizar.

A estrutura basica do sketch de todas as musicas sera igual e ele est4 todo comentado para
ajudar no entendimento.

Do Ré Mi Fa Sol La Si

No cédigo de exemplo abaixo fizemos a traducéo da partitura a cima (estando ela na Clave de
Sol).

#include "pitches.h"
#define NO_SOUND 0

/I Notas que devem ser tocadas ordenadamente;

int melodia[] ={
NOTE_C4,NOTE_D4,NOTE_E4,NOTE_F4,NOTE_G4,NOTE_A4,NOTE_B4

3

/I Duragéo das Notas: Colcheia:8; Seminima: 4; Minima:2; Semibreve:1

int tempoNotas[] =
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8,8,8,8,8,8,8
h

const int compasso = 1450; // Altera o compasso da musica
void setup (¥
for (int Nota = O; Nota <7; Nota++){//o numero 7 indica quantas notas tem a nossa maitriz.
int tempo = compasso/tempoNotas[Nota]; /Tempo = compasso dividido pela indicacdo da
matriz tempoNotas.
tone(8, melodia[Nota],tempo); /Toca a nota indicada pela matriz melodia durante o tempo.
/I Para distinguir as notas adicionamos um tempo entre elas (tempo da nota + 20%).
delay(tempo*1.2);
}

}
void loop ()

/INao é necessaria a repeticdo pois a mesma sera feita pelo botdo Reset.

}

/[Fim de Programa

Agora o que todos esperavam!!! Os hinos dos times estéo zipados e com o arquivo pitches.h
na mesma pasta:

Hino do Corinthians

Hino do Palmeira

Hino do Santos

Hino do Sao Paulo

Entdo é isto garagistas esperamos que gostem e o resultado vocés podem ver no video do
inicio deste post. Vocé pode colocar outras musicas, mas figue atento para os tempos de
duracé@o mais complexos e efeitos que ndo podem ser reproduzidos pelo software. Para mais
sobre como ler partituras acesse este site.

Referéncias

http://en.wikipedia.org/wiki/Pitch _(music)#Pitch _and frequency

http://en.wikipedia.org/wiki/Scientific_pitch notation

http://www.cifraclub.com.br

http://www.sotutorial.com/index.php/tutoriais-teorial-musical/

http://pt.wikipedia.org/wiki/Som

214


http://api.ning.com/files/oITrIE0cp9qHA-WsnmcdDi7*K6-1s3Mhny1Gy-lSMZczQ35gFtUQdKKvfFFF6POe56yCwCSf9sqV*kZOmIH6PA__/HinoCorinthians.zip
http://api.ning.com/files/60VRmvmDqibfEsSLjk7HxtkfUPTqu0*UGKGXLuBNW5W5O3PthaYGF*JfbkMujHP6t4*koNfQ-22jW9qdDJolN7NPW8TiEqjZ/HinoPalmeiras.zip
http://api.ning.com/files/78-22AsNPYqIYJVQdaCSYBu0VfrJdJ95oycKNS89fPg3JwaWSLOtzBCW3PgcHj95DHTjeRdxdBOCMuHICnAOkvzYSDLwIA5X/HinoSantos.zip
http://api.ning.com/files/8at8xVFczNrcSsMvb6tlCUCRTrxg9CiDi0472LCkE90UZUf81rU0rrciFVmRhAUjw0jZqD4ihM3UmUZ41f6JzuNwMgdOqJdc/HinoSaoPaulo.zip
http://www.sotutorial.com/index.php/tutoriais-teorial-musical/
http://en.wikipedia.org/wiki/Pitch_(music)#Pitch_and_frequency
http://en.wikipedia.org/wiki/Scientific_pitch_notation
http://www.cifraclub.com.br/
http://www.sotutorial.com/index.php/tutoriais-teorial-musical/teoria-musical-004-notas-musicais/
http://pt.wikipedia.org/wiki/Som

59. Automacéao de lampada sem fio com Garabee e Garagino

Neste tutorial mostramos como controlar o acionamento de uma lampada através de um
controle sem fio montado com um Garagino e dois Garabees que trocam informacdes para
fazer o controle do Médulo Relé, que esta escondido dentro da caixa elétrica junto a um

interruptor.

Na figura 1 temos os dois circuitos utilizados:

Figura 1 - Transmisor (& esquerda) e o receptor (a direita).
Lista de materiais:

1 x Kit Garagino Basico (Garagino + Conversor USB/Serial)

1 x Kit Garabee (1 Garabee USB + 2 Garabee)

1 x Médulo Relé

1 x Protoboard Pequena (que caiba dentro da caixa elétrica)

1 x Protoboard (para montagem do controle remoto)
1 x Requlador 7805
2 x Diodos 1N4007

2 x Capacitor de 100uF/ 25V

4 x Resistores de 10KQ

2 x Resistores de 120Q

2 X LED de 3mm

1 x Jumper Wire Kit

1 x Interruptor Paralelo
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1 x Bateria 9 volts

2 x Pilhas

Alguns jumpers

A maior parte dos itens podem ser adquiridos na loja do LdG.

Funcionamento:

Utilizaremos um Garabee para controlar o Modulo Relé e verificar se o interruptor foi acionado.
Ja o outro Garabee ficara sendo monitorado pelo Garagino para que este possa saber o

estado atual da lampada e também para comanda-la a distancia.

Antes de mais nada, vamos programar os Garabees para fazerem uma comunicac¢ao ponto a

ponto como o descrito no Tutorial: Como utilizar o Garabee com Arduino - Parte 2.

Instale o Garabee USB com o Driver disponivel neste link e utilize um programa Serial de sua

preferéncia (TeraTerm, Serial Monitor, etc...) com as seguintes configuracdes:

- Baud rate = 19200
- Sem paridade

- Data Bits = 8

- Stop Bits =1

- Carriage return

Programamos o Garabee 1 que ficara junto ao relé na caixa elétrica:

+++ <Enter> - Para entrar em modo de comando.

ATDA 2 <Enter> - Configura o Endereco de Destino (endereco do moédulo que enviara

comandos).

ATSA 1 <Enter> - Configura endereco deste médulo.
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ATCH 20 <Enter> - Configura canal de operacéo para 20.

ATID 1 <Enter> - Configura o Endereco da Rede.

ATDOI 0 <Enter> - Configura todos os pinos do médulo para iniciarem em nivel légico 0.
ATCT8 1 <Enter> - Configura I/O 8 como Entrada Local (para leitura do estado do relé).
ATCT9 0 <Enter> - Configura I/O 9 como Saida Local para acionar o relé.

ATBD 0 <Enter> - Configura Baud rate para 2400bps.

ATWR <Enter> - Salva as informac¢6es passadas para o modulo.

ATCN <Enter> - Comando para Sair do Modo de Comando.

Agora vamos configurar o Garabee 2 que servird de controle junto com o Garagino. Configure o

Software monitor de

com as mesmas especificacbes descritas acima.

+++ <Enter> - Para entrar em modo de comando.

ATDA 1 <Enter> - Configura o Endereco de Destino (endereco do mdodulo controla o relé).
ATSA 2 <Enter> - Configura endereco deste modulo.

ATCH 20 <Enter> - Configura canal de operacéo para 20.

ATID 1 <Enter> - Configura o Endereco da Rede.

ATDOI 0 <Enter> - Configura todos os pinos do médulo para iniciarem em nivel I6gico O.
ATBD 0 <Enter> - Configura Baud rate para 2400bps.

ATWR <Enter> - Salva as informacdes passadas para o mddulo.

ATCN <Enter> - Sair do Modo de Comando.

Com os Garabees programados vamos a montagem dos circuitos.

Montagem dos Circuitos
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1° O Receptor

Na figura 2 podemos ver o esquema elétrico da ligacdo entre 0 médulo Garabee e o Mddulo

Relé:

.|ll.||ll.|LI

-
")

]

!
|

— -— r —

T 4

Figura 2 - Esquema elétrico do receptor

A ligacéo feita entre o relé e o interruptor paralelo, mostrado na figura acima, garante o duplo
acionamento que pode ser utilizado na lampada. O relé esta sendo usado como um outro

interruptor paralelo (conforme figura 3) e é assim que o duplo acionamento é garantido.

¢ Retorn °
Fase P omo Retorno
[ 2 @
Retorno

Neutro

Figura 3 - Esquema elétrico para ligacdo de interruptor em paralelo. O relé faz o papel de uma

das chaves

Na figura 3, temos o detalhe do isolamento feito na parte inferior do Médulo Relé com fita

isolante (a esquerda) e a foto do circuito montado (a direita) :
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Figura 3 - Detalhe de isolamento do M6dulo Relé e foto do circuito montado

Para que o circuito coubesse na caixa onde fica o interruptor, retiramos uma das laterais da

protoboard.

2° O Controle Remoto

Primeiro gravamos o sketch no Garagino através do procedimento do tutorial Como utilizar o

conversor USB/Serial:

#define botao 13 // Define o botédo de Leitura na entrada 13
int Status= 0; // Variavel Status guarda o estado anterior do relé

void setup()

{
Serial.begin(2400);//2400 8 bits sem paridade e 1 stop bit.
delay(4000);//Espera o médulo inicializar.
Serial.printin("+++");//+++<cr> Para entrar em modo de comando do Garabee

pinMode(botao, INPUT); // Configura o pino 13 como entrada digital.
}

void loop()
{
while (digitalRead(botao) == 1)

{
Y/para deboucing

while (digitalRead(botao) == 0)
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{
}

Status = Status "1; //inverte o estado do Flag status
if (Status ==0)
{

Serial.printin("ATWRO 0");//envia comando para desacionar rele

}

else

{

Serial.printin("ATWRO 256");//envia comando para acionar o rele

}
}

/IFim do Sketch

Com o Garagino ja gravado montamos o controle remoto que vai enviar comandos para

inverter o estado da lampada.

Na figura 5 podemos ver o esquema elétrico para a montagem e na figura 6 temos a foto de

como ela ficou na protoboard:

I L]

|
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Figura 5 - Esquema elétrico para montagem controle remoto
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Figura 6 - Montagem na protoboard

Com a montagem concluida efetuamos os testes, e para isto, pode-se ligar um LED em série

com um resistor de 120Q entre o pino 20 e o terra nos dois Garabees.

Alimente ambos os circuitos, e se ambos estiverem na mesma rede, os LEDs irdo acender

(vocé pode remover os LEDs apds os teste).

Montagem do circuito na caixa elétrica

ATENCAO - Certifique-se de desligar o circuito que estiver utilizando no quadro do distribuicéo
do local antes de mexer nos cabos ligados a rede elétrica, vocé pode sofrer um grave acidente,

tome cuidado. S6 volte a ligar o circuito apos tudo estar conectado.

Se nédo tiver experiéncia com circuito elétricos, faga este tutorial com muita cautela, ou chame

alguém com experiéncia na area para ajuda-lo.

No lugar da bateria 9 volts poderia ser utilizada uma fonte chaveada ou ainda uma fonte sem
transformador (alguns chamam estas fontes de "rabo quente") . Como este nao é intuito deste

tutorial, nés iremos alimentar os circuitos com 3 volts e 9 volts.

Segue algumas fotos da montagem de que dever ser feita entre o Médulo Relé, o interruptor

paralelo, a fase e o retorno da lampada.
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Figura 7 - Circuito montado e conectado ao interruptor paralelo e a fase e ao retorno da

lampada

Figura 8 - Ufa!!! Esta tudo 14 dentro so6 falta o espelho de acabamento.

Deu um pouco de trabalho para colocar o circuito & dentro, mas com um pouco de paciéncia e

jeitinho, tudo é possivel.

Utilizamos neste tutorial uma protoboard para fazer o duplo acionamento da lampada, tendo
em vista que ele foi apenas para o aprendizado, ndo recomendamos que utilizem a

protoboard como forma definitiva de controlar a lampada dentro da caixa elétrica.
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Esperamos que tenham gostado e em caso de dlvida, sugestdes ou problemas enviem

comentarios...

\o/
Referéncias:

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-como-utilizar-o-gar...

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-como-utilizar-o-gatr...

http://aragao.spo.ifsp.edu.br/
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60. Tutorial: Robd de Papel - Faca o seu Garabot Controlado

Hoje iremos ensinar como fazer o Garabot, um robd com uma face de papel e alguns

componentes eletrénicos. Ele sera comandado por um Arduino através de um controle IR.

Lista de materiais:

1 x Arduino Uno R3 original ou Garagino

1 x Protoboard

1 x Resistor de 120Q

2 X Servomotores Pequenos

1 x IR Control Kit

1 x Cola bastéo

1 x Fita dupla-face esponjosa
1 x Tesoura

1 x A4 paper (da cor que desejar)

Alguns jumpers

Funcionamento

Comandos IR

O IR ou Infravermelho é uma frequéncia que esta fora do espectro visivel para o olho humano

como mostra a figura 1 (o comprimentos de onda visivel esta compreendido entre 400 a

750nm). E é por isto que ndo enxergamos o LED do controle piscando.
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Espectro visivel pelo olho humano (Luz)
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Figura 1 - Espectro visivel (em destaque na parte superior) e outros espectros com seus

respectivos usos e caracteristicas(abaixo)

Os comandos enviados nada mais séo que trens de pulso onde o tempo de duracdo determina
se o valor dele € 0 ou 1. O Arduino através do receptor IR, identifica e transforma estes pulsos

em um dado que € depois transformando em um valor inteiro.

Baseado no exemplo que acompanha IR Control Kit, conseguimos identificar com o Arduino as
teclas pressionadas no controle IR. Com as teclas identificadas podemos delegar para cada
uma delas uma funcéo para que o Garabot execute. A figura 2 mostra o que cada tecla fara

com o Garabot.

Liga/Desliga

Abre a Boca Fecha a Boca

CH
Sim ’
ca
para VOL

que

Figura 2 - Controle com os comandos
Servomotores

O servomotor € um componente eletromecanico que consistem de um motor DC controlado por
um circuito de controle que recebe um sinal PPM (Pulse Position Modulation) que controla sua
angulacédo dentro de seu range de atuacao que é de 180°. Na figura 3 vocé vé como sdo os

tipicos sinais de controle de um servo motor.
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Figura 3 - Caracteristicas dos sinais de controle do servo motor

Eles normalmente conectados um sistema mecanico de engrenagens conhecido como
"redutor" que tem o intuito de reduzir a velocidade de saida em relacéo a de entrada, mas com
isto gera um ganho na forca de atuacao (torque). O sistema mecanico realimenta o circuito de
controle por um potenciémetro. Além disto uma das engrenagens tem o papel de delimitar a

area de atuacao servomotor.

Cada servomotor tem sua especificaco, e deve ser utilizado de acordo com a velocidade e

carga que o mesmo vai atuar. Fique atento!!!

Depois que a estrutura estiver montada ndo esqueca de deixar fios longos para ndo danificar a

estrutura de papel.

O Circuito

Na Figura 4 podemos ver o circuito proposta que foi montado.
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Garabot - Circuito

Servo gue controls a Boca
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controla s

Cabega

Figura 4 - Montagem proposta para controlar o Garabot

Verifique se o circuito esta corretamente montado e faga o upload do sketch.
O Sketch
//Angulos do Servomotor

#define abre 90
#define fecha 180
#define centro 90
#define esquerda 0
#define direita 180

/I Defini¢cdes dos Pinos
#define olhos 8
#define irPin 2

#include <Servo.h>
Servo servoboca,servocabeca;

int start_bit = 2200; //Start bit threshold (Microseconds)
int bin_1 = 1000; //Binary 1 threshold (Microseconds)

int bin_0 = 400; //Binary 0 threshold (Microseconds)
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boolean powerstatus = false;
boolean statuscentrocabeca = false;
boolean cabecaesq = true;

boolean cabecadir = false;

boolean bocafechada = true;

void setup()

{
pinMode(olhos, OUTPUT);
pinMode(irPin, INPUT);

servoboca.attach(9);

servocabeca.attach(10);

servoboca.write(fecha);
servocabeca.write (135);
digitalWrite(olhos, LOW);
}

void loop()
{
int key = getIRKey(); //Fetch the key
if(key !'=0)
{
if (key == 149) //Botéo de Power
{
powerstatus = powerstatus "1;
if(powerstatus == 1)
{
digitalWrite(olhos, HIGH);
servocabeca.write (centro);
delay(300);
servoboca.write(abre);
delay(100);
servoboca.write (fecha);
delay(135);

cabecadir = false;
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cabecaesq = false;

}
}

if (powerstatus == 1)

{

switch(key)
{

case 144: //CH Down - Fecha a Boca
if (bocafechada == LOW)
{
servoboca.write(fecha);
delay(500);
bocafechada = HIGH;
break;

}

else //Pisca os olhos se a boca ja estiver fechada
{

digitalWrite(olhos, LOW);

delay(150);

digitalWrite(olhos, HIGH);

delay(150);

digitalWrite(olhos, LOW);

delay(150);

digitalWrite(olhos, HIGH);

break;

}

case 145: //CH Up - Abre a boca
if (bocafechada == HIGH)
{
servoboca.write(abre);
delay(500);

bocafechada = LOW;

229



break;

}

else //Pisca os olhos se a boca ja estiver aberta
{

digitalWrite(olhos, LOW);

delay(150);

digitalWrite(olhos, HIGH);

delay(150);

digitalWrite(olhos, LOW);

delay(150);

digitalWrite(olhos, HIGH);

break;

}

case 146: //VOL Right - Move a cabeca para direita
if (cabecadir == false & cabecaesq == false || cabecadir == true & cabecaesq == false)
{
servocabeca.write(direita);
delay(150);
cabecadir = true;
break;

}

else if (cabecadir == false & cabecaesq == true)
{

servocabeca.write(centro);

delay(150);

cabecaesq = false;

break;

}

case 147: //VOL Left - Move a cabega para esquerda

if (cabecadir == false & cabecaesq == false ||cabecadir == false & cabecaesq == true)

{

servocabeca.write(esquerda);

delay(150);
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cabecaesq = true;
break;

}

else if (cabecadir == true & cabecaesq == false)
{

servocabeca.write(centro);

delay(150);

cabecadir = false;

break;

}

case 148: //Botdo Mute - Faz SIM com a cabeca e pisca os olhos
servoboca.write(abre);
delay(150);
digitalWrite(olhos, LOW);
servoboca.write(fecha);
delay(150);
digitalWrite(olhos, HIGH);
servoboca.write(abre);
delay(150);
digitalWrite(olhos, LOW);
servoboca.write(fecha);
delay(200);
digitalWrite(olhos, HIGH);

break;

case 165: // Botdo AV/TV - Faz NAO com a cabeca e pisca os olhos
servocabeca.write(45);
delay(150);
servocabeca.write(135);
delay(150);
digitalWrite(olhos, LOW));
servocabeca.write(45);
delay(150);
digitalWrite(olhos, HIGH);
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}
}

servocabeca.write(135);

delay(150);

digitalWrite(olhos, LOW);

servocabeca.write(centro);

delay(150);

digitalWrite(olhos, HIGH);

cabecadir = false;
cabecaesq = false;

break;

else

{
servoboca.write(180);
delay(150);
servocabeca.write(135);
delay(300);
digitalWrite(olhos, LOW);

}

int getiIRKey()

{

int data[12];

inti;

while(pulseln(irPin, LOW) < start_bit); /\Wait for a start bit

for(i=0;i<11;i++)

for(i=0;i<11;i++) //Parse them

{

data[i] = pulseln(irPin, LOW); //Start measuring bits, | only want low pulses

if(data[i] > bin_1) //isita 1?
data[i] = 1;
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else if(data[i] > bin_0) //is it a 0?
data[i] = 0;
else

return -1; //Flag the data as invalid; | don't know what it is! Return -1 on invalid data

}

int result = 0;
for(i=0;i<11; i++) //Convert data bits to integer
if(datali] == 1) result |= (1<*i); // Atencdo - Substitua o * por outro Sinal de menor que
Q]
return result; /Return key number // Limitag@o do editor usado pelo Site

}
/IFim do sketch

Em pouco tempo e com um pouco de imaginagdo podemos fazer o Garabot para nos divertir. O

gue esta esperando? Faga o seu também!!!

Referéncias

http://quarknet.fnal.gov/fnal-uc/quarknet-summer-research/QNET2010/...

http://en.wikipedia.org/wiki/Electromagnetic_spectrum

http://www.sparkfun.com/tutorials/291

http://pt.wikipedia.org/wiki/Espectro vis%C3%ADvel
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http://quarknet.fnal.gov/fnal-uc/quarknet-summer-research/QNET2010/Astronomy/
http://en.wikipedia.org/wiki/Electromagnetic_spectrum
http://www.sparkfun.com/tutorials/291
http://pt.wikipedia.org/wiki/Espectro_vis%C3%ADvel

61. Tutorial: WebServer para Android Mini PC

Neste tutorial mostraremos como fazer com que seu Android Mini PC funcione como um Web
Server e também como hospedar uma pagina HTML nele, utilizando o aplicativo PAW Server

para Android.

O Que é um WebServer?

E um programa de computador, um aplicativo para Android ou até mesmo a propria maquina
gue fica responsavel por aceitar pedidos HTTP de clientes, geralmente os navegadores, e
servi-los com respostas HTTP, incluindo opcionalmente dados, que geralmente séo paginas

web, tais como documentos HTML com objetos embutidos (imagens e etc).

PAW Server

O aplicativo PAW Server permite algo inusitado a primeira vista. Ele faz com que o seu Android
se trasforme em um Web Server no qual vocé pode, a partir de um navegador, executar

diversas aplicacdes, como transferir arquivos e até publicar paginas web em HTML e PHP.

OBS: E necessario uma rede local com acesso a internet, para o download e funcionamento do

aplicativo PAW Server.
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1. Criando o WebServer

1.1) Conecte seu Android Mini PC a internet via wi-fi

Settings S0 A6 HETWIRK

WiredS 51D

v
Wi-Fi

Bluetooth

Mhsplay
Storage

Battery

2012 2.79m8
) e o ) ’ N} Y ) ( ¥ f ) AW Y y
- 1 d . o
1 630 pecple +1'd this i ’ p
writ Ar
1 fkxe | of
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http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUZgxDq-ZETkseCSQJXuaTwNykB14hvM13G0dOrIrXNRz9UaXrEx8gvGidzTEDpHDmkDmOiAFOxUq8zUU9C509W6/1.png
http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUZKPpWocC3OMRo0VudcctGuE276qoCLmhJrOtCZeyW1GXnCsVkCiLUCn4d*nDcpehpL2vkJ1BnMImQSFks6YBbd/2.png

1.3) Execute o aplicativo PAW Server e clique no botdo de Play para que ele crie um Web

Server

1.4) Ele criard um endereco IP dentro de sua rede local

éPAW Server

http://192.168.0.107:8080

1.5) Agora vocé pode acessar o PAW server de um browser de qualquer computador

conectado a rede utilizando o IP gerado, no exemplo: "http://192.168.0.107:8080"
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http://192.168.0.107:8080/
http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUYMW3bcXwZO4CmRt88qBdZlh4dkFYX*Gy99JGI2ddt78j0kC-8oUHoG32zpCRW4lYfbxXm-ETgEPvABLsLYN83V/2_1.png
http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUaEex7il-a5USJI4Vlm4tAGo2G6A3*hahxmCpwTgrtCkTLIhr9L7yYUualC5EShQqkAxEErXqodmRfIyiKNDPz-/3.png

1.6) Quando acessa-lo, ele lhe pedira o login e senha para entrar nas configuracao de seu

PAW Server, use o login e senha padréo para o primeiro acesso:

Login: admin

Senha: paw

No Exta gagt sets ez

PLW Web Apy Lage

1.7) Essa pagina permite que vocé facga diversas configura¢des de recursos do seu Web

Server, tais como:

Gerenciador de arquivos;

MP3 Player;

Enviar emails;

Cémera IP;

Configuracdo de seu Web Server;
Desenvolvimento em BeanShell;

Entre outras.
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http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUaTK6aPRkWm-nt-3G-axhUnWu3B2pyLXfUBexgF7IUYayhiND8fUETv1xKHeCWGQeQHPZCYPSyEFu3b6pG32VQZ/4.png
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2. Hospedando Pagina HTML

Vocé pode criar um arquivo .html a partir do passo abaixo (2.1), ou fazer o download da pagina

de exemplo doLaboratério de Garagem e continuar do passo 2.3.

2.1) Abra o bloco de notas no seu computador e cole o cédigo conforme descrito abaixo

<html|>

<title>Laboratorio de Garagem<f/title> //Titulo da aba no navegador

<h1>Pagina HTML hospedada em seu Android Mini PC</h1> //Titulo no corpo da
pagina

</html>
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http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUa1dcqAGADwAARNU7msrb*kGvEgC3iNrPQBImO2E-qzKXoK3zD1vSMfIHWO6q5M5Wm9JLcbyWBss9efpnQupDxw/ldghtml.zip
http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUYhiztCKMp2AYqy1aW67I*kAGFtbioYdHoYgGAR8s73X08okQI1Hj8lN1VkG8egRp*S*wk91IIQY8m8jKTCf7ek/5.png

1| Sem titulo - Bloco de notas R e

Arquive Edtar Formatar Exbe  Ada

<html> o
<title>Laboratério de Garagem</title> //Entre <title> </title> Titulo da aba no browser
<hl>Pagina HML hospedada em seu Android Mini PC</hl> //Titulo no corpo da piagina

</html>

2.2) Salve o arquivo como .htm ou .html

2.3) Transfira seu(s) arquivo(s) via cartdo micro SD para o Android Mini PC

2.4) Copie e cole dentro do diretério “Local Memory\paw\html\”

2.5) Agora execute a pagina pelo browser de seu Androi Mini PC ou de qualquer

microcomputador conectado a rede, digitando o caminho:

Seu.ip.gerado.pelo.paw:server/nome_do_arquivo.html

Exemplo: 192.168.0.107:8080/Idg.html

Labaaeake de Unagpsn

Esse aplicativo pode ser utilizado em varias aplicacdes e futuramente traremos tutoriais

integrando o Android Mini PC e o Garagino.

239


http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUY6Un2KPnPXw47dFs4TRNifHPi1P44KxXljLyZKdg6ZrLb6wTJvrTMYAvTTI4RmDOibuSni-jzQ-qUxo-c4Pltv/6.png
http://api.ning.com/files/EaBpbgf1JUaUsZ62kuwyicfHxxqQShgdi1fSE41oUgo76xNRtfk64mDtZLEqSyQXO59PR--pQlHqkBGVMIWhgoTPq*GqCzDy/7.png

Referéncias:

http://www.beanshell.org/developer.html

http://www.w3schools.com/html/default.asp

http://www.hardware.com.br/noticias/2010-09/pawserver.html

http://www.oficinadanet.com.br/artigo/servidores/o_que e _um_servido...
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http://www.beanshell.org/developer.html
http://www.w3schools.com/html/default.asp
http://www.hardware.com.br/noticias/2010-09/pawserver.html
http://www.oficinadanet.com.br/artigo/servidores/o_que_e_um_servidor_web

62. Tutorial: Controlando Arduino com o Android Mini PC
Neste tutorial mostraremos como utilizar um aplicativo para fazer com que seu Android Mini PC
envie comandos para o Arduino via serial.

Faremos como demonstracao de aplicacdo, um acionamento de lampada com um Arduino

UNO + Mddulo Relé feito pela serial do Android Mini PC, a partir do aplicativo.

CUIDADQO: Evite manusear o Médulo Rele enquanto o mesmo estiver conectado a rede
elétrica e remova qualquer tipo de objeto condutivo ou inflamavel de perto. Vocé pode causar

um acidente.
- Lista de Materiais:

1x Android Mini PC

1x Arduino Uno

1x Médulo Relé

1x Lampada 127V com bocal e tomada
1x Protoboard

Alguns Jumpers

- Aplicativo Android:
lablampada.apk
- Lista de Softwares:

Projeto do Aplicativo

Eclipse + Ferramentas Para Desenvolvimento Android

Java JDK
OBS:

- Apos o Download do Java JDK, siga as Instru¢des desse Video de como configurar o seu PC
para rodar o java. Esse video é um entre 116 Aulas sobre Java, fornecido pelo Ricardo Lopes

Costa da Universidade XTI.

- SDK: Dentro da pasta descompactada do SDK, execute o SDK Manager para atualizar as

ferramentas de desenvolvimento.
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/android-4-0-mini-pc.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/modulo-rele-10a.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html
http://api.ning.com/files/X*t4t7cupRLqA61RB3t7k*ce9EIVDlbi9w9zarlJLRRHh24ie-EtuK7fzX8DRZtt8XNV1yajMsrjCgk8vn7BWKYYWn2k-O9u/lablampada.apk
http://api.ning.com/files/X*t4t7cupRIyBdLEeCtCxW5M5bc*zoX0X0WnPHx8SCm4lu*cchU4I8dYY-P61*z-CYALdLfzp7FAmS9kUg-1KoENRjqIMuXk/lablampada.zip
http://developer.android.com/sdk/index.html#win-bundle
http://www.oracle.com/technetwork/java/javase/downloads/index.html
http://www.youtube.com/watch?v=ZF10aE9GkEE

1. O Aplicativo

@ lablampada

Desligado

O aplicativo foi desenvolvido usando o Eclipse ADT, que é um Eclipse com o plugin Android

Development Tools (Ferramentas de Desenvolvimento Android).

ANDROID

DEVELOPER
TOOLS

Abaixo, esta o cédigo do aplicativo onde oferecemos uma breve explica¢éo do funcionamento

do App, que foi feito em linguagem java, lembrando que esse néo é todo o projeto:

[*Aplicativo criado pelo LDG
para controlar seu Arduino via

Android Mini PC*/

package com.example.lablampada;
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http://api.ning.com/files/e86-46o09AyK0Ahp4IZHNiuY*A2l-BmszQCDU-j0C21tnBMgfY3KC66QjLDa0KCUaFlgAqbvPs5H9nvOT3SIDoTvWXfsNLG6/ldgapp.png
http://api.ning.com/files/e86-46o09AwIKOLQbWjplQsEFFRC6EdaKWHfxm33rPemJmTqut2MmtVCwJ6Yr01YkYzBH7OPzGfxfNxINEAmDnQvGV411b1z/adt.png

/l[+++Bibliotecas+++

import android.hardware.usb.UsbManager;
import android.os.Bundle;

import android.app.Activity;

import android.app.Pendingintent;
import android.content.Context;
import android.content.Intent;
import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.widget.Toast;

import android.widget.ToggleButton;

import jp.ksksue.driver.serial.FTDriver;

public class MainActivity extends Activity

{

/ll+++PERMISSAO PARA ACESSAR SERIAL+++
FTDriver mSerial;

private static final String ACTION_USB_PERMISSION =
"jp.ksksue.tutoria. USB_PERMISSION";

/[+++CRIADO AUTOMATICAMENTE PELO ADT+++
@Override

protected void onCreate(Bundle savedinstanceState)

{

super.onCreate(savedinstanceState);

setContentView(R.layout.activity _main);

[lI+++INICIANDO SERIAL +++
mSerial = new FTDriver((UsbManager) getSystemService(Context. USB_SERVICE));
Pendingintent permissionintent = Pendinglintent.getBroadcast(this, 0, new

Intent(ACTION_USB_PERMISSION), 0);
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mSerial.setPermissionintent(permissionintent);

while (mSerial.begin(FTDriver.BAUD9600)) //Fica em loop de conexao até o Arduino ser
conectado

{

}
Toast.makeText(this, "Conectado", Toast. LENGTH_SHORT).show(); /Exibe mensagem

"Conectado" quando reconhecer o Arduino

I

///+++BOTAO LIGADO/DESLIGADO+++

final ToggleButton bToggle = (ToggleButton) findViewByld(R.id.toggleButtonl); //Cria uma
variavel para controle do botao

bToggle.setOnClickListener(new View.OnClickListener() //Monitora o botéo Ligado/Desligado

{

public void onClick(View v)

{

boolean botao; /Cria uma variavel boleana

botao = bToggle.isChecked(); /Quando o botéo for clicado guarda o estado dele na variavel
botao

if(botao == true) /Se o botéo estiver no estado "Ligado”

{

Toast.makeText(MainActivity.this, "Lampada Acesa", Toast.LENGTH_SHORT).show(); //Exibe
mensagem "Lampada Acesa"

String wbuf ="I"; //Armazena "I" (Liga) na variavel wbuf de escrita
mSerial.write(wbuf.getBytes()); /Envia o valor de wbuf para a serial

}

else //Se o botéo estiver no estado "Desligado”

{

Toast.makeText(MainActivity.this, "Lampada Apagada",
Toast.LENGTH_SHORT).show(); /Exibe mensagem "Lampada Apagada"
String wbuf = "d"; //Armazena "d" (Desliga) na variavel wbuf de escrita
mSerial.write(wbuf.getBytes()); /Envia o valor de wbuf para a serial

}

}
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[ll+++CRIADO AUTOMATICAMENTE PELO ADT+++
@Override

public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu)

{

getMenulnflater().inflate(R.menu.main, menu);

return true;

[ll+++ ENCERRA SERIAL QUANDO O APP EH FECHADO+++
@Override

public void onDestroy()

{

String wbuf = "d"; //Armazena "d" (Desliga) na variavel wbuf de escrita
mSerial.write(wbuf.getBytes()); //Envia o valor de wbuf para a serial
mSerial.end(); //Encerra serial

super.onDestroy();

Se vocé possuir um breve conhecimento em Java, podera modificar o programa como quiser,

alterando-o no projeto fornecido no inicio desse tutorial.

2. O Sketch do Arduino

[* Sketch para programar o arduino e

ler a serial, onde os comandos sdo enviados
pelo aplicativo android lablampada.apk

*/
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char leitura; /I Cria um variavel char "leitura"

#define rele 8 // Define o valor 8 a variavel rele

void setup()

{
Serial.begin(9600);  //Inicializa comunica¢éo Serial
pinMode(rele, OUTPUT); //Seta o pino pelo valor no "#define rele" como saida
digitalWrite(rele, LOW); //Mantém rele desligado assim que iniciar o programa

}

void loop()

{

while (Serial.available() > 0) //Verifica se h4 conex&do com a serial
{
leitura = Serial.read(); //Lé o dado vindo da Serial e armazena na variavel leitura
if (leitura =="I") //Se a variavel leitura for igual a 'I'(Botéo "Ligado" no App)
{
digitalWrite(rele, HIGH);
}

else if (leitura == 'd") //Sen&o verifica se é igual a 'd' (Bot&o "Desligado" no App)

{

digitalWrite(rele, LOW);
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3. A Montagem
3.1) Corte um dos fios da tomada e uma das pontas conecte aos pinos C (comum) e a outra no

pino NA (Normal Aberto) do mddulo Relé, conforme a imagem abaixo.

3.2) Conecte com jumpers o Pino Vcc(+) e GND(-) do Arduino aos barramentos da Protoboard.

3.3) Conecte o Pino 8 do Arduino na Protoboard entre Vcc e GND conectados aos

barramentos, conforme a figura abaixo.
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http://api.ning.com/files/e86-46o09AzMzS7B1RMoK5F8hkVgc-L45EPy2HtC-Dngiihj5nBBJ6930jbSjlNmBYZOEdgEPhcwb-P-G5b5ZUKR8Vj*cgZE/DSCN3336.JPG
http://api.ning.com/files/e86-46o09AwF79T7*evUKM2OBbs0xRHs28TNeAWVvrjqTRAEoyP8WTlx9slNgb1ytnn-9IMbM6UMG-gYV9RhcvZmBI6-IG*C/DSCN3342.JPG

3.4) Conecte o Médulo Relé a Protoboard e ligue os pinos Vcc e GND, conecte o pino IN do

modulo relé ao pino 8 do arduino, conforme a figura abaixo:

3.5) Faga as conexdes no seu Android Mini PC, conectando também o cabo USB do arduino

no USB Host do Android Mini PC.

3.6) Confira as suas conexdes
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http://api.ning.com/files/e86-46o09AzajjNKcEAgAfUq1NWLWxGxLmt5VYiw4pZzKgF91*u55pms*4samD5GF5ICedSCgWunC*KH4Fx*7-hOtDxRkswl/DSCN3357.JPG

Agora vocé pode executar seu aplicativo para acender e apagar sua lampada ou acionar
qualquer dispositivo pelo Android Mini PC, com esse tutorial vocé pode comecar a desenvolver

aplicativo para controlar seu Android Mini PC pela serial.
Referéncias:

- http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-controlando-rele-vi...

- http://github.com/ksksue/FTDriver

- http://devmobilebrasil.com.br/android/trabalhando-com-mais-de-uma-t...

- http://ptandroid.com/forum/threads/tutorial-de-desenvolvimento-de-a...
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http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-controlando-rele-via-comunica-o-serial-m-dulo-rele
http://github.com/ksksue/FTDriver
http://devmobilebrasil.com.br/android/trabalhando-com-mais-de-uma-tela-no-android/
http://ptandroid.com/forum/threads/tutorial-de-desenvolvimento-de-aplica%C3%A7%C3%B5es-para-android-parte-14.520/
http://api.ning.com/files/e86-46o09AxJWuAwEwv9ihKTGvUknT20iPiOoqsIaGPr8ieHaKRYo0AFRO7yrT5ZcHDcNxedJYHS6WLOi2ihMCZm6jYAGS6V/DSCN33642.jpg

63. Tutorial: Como Utilizar o Monster Motor Shield

Ola Garagistas! No tutorial de hoje iremos utilizar o Monster Motor Shield para o controle de um
Motor DC 12V que esté ligado a uma roda onde iremos controlar o sentido e a velocidade de

rotacao.

- Lista de Materiais:

1x Arduino Uno

1x Monster Motor Shield

1x Resistor 110R

IXLED

1x Motor DC 12V

1x Fonte DC 12V

1x Roda Off - Road

Alguns Cabos

1. Funcionamento
1.1) PWM

A sigla PWM é uma abreviacao para Pulse Width Modulation ou Modulagdo por Largura
de Pulso. Com essa técnica € possivel controlar a velocidade dos motores, mantendo o torque
ainda que em baixas velocidades, o que garante partidas suaves mesmo quando ha uma carga
maior sobre os motores, aspectos que caracterizam o controle PWM como ideal para

aplicacBes em robdtica.

O controle de velocidade de nosso motor sera controlado por um PWM que pode ser
definido com um valor entre "0" e "255", onde "0" indica que 0 motor esta parado e "255" que o

motor esta em sua velocidade total.
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/monster-moto-shield.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/resistor-100r-tira-com-10-unidades.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/pack-led-3mm-15-unidades.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/rodas-off-road-120x60mm.html

1.2) Hardware Monster Motor Shield

PinA2 - Pino Analégico 2: Sensor de Corrente para Motor 0 via Hardware >> //cspin[0]

PinA3 - Pino Analégico 3: Sensor de Corrente para Motor 1 via Hardware >> //cspin[1]

OBS: Para definicdes de valores de corrente limite (CS_THRESHOL D) em seu projeto,

consultar o Datasheet do fabricante.

PinD7 (D7) - Pino Digital 7: Pino para controle do sentido Horario do Motor 0 (A1) >> I
inApin[0]

PinD8 (D8) - Pino Digital 8: Pino para controle do sentido Anti-Horéario do Motor 0 (B1) >> //
inBpin[0]

PinD4 (D4) - Pino Digital 4: Pino para controle do sentido Horario do Motor 1 (A2) >> I
inApin[1]

PinD9 (D9) - Pino Digital 9: Pino para controle do sentido Anti-Horéario do Motor 1 (B2) >> //

inBpin[1]

PinD5 (D5) - Pino Digital 5: Pino para PWM Motor 0 // pwmpin[0]

PinD6 (D6) - Pino Digital 6: Pino para PWM Motor 1 // pwmpin[1]

- Tabelas da Verdade:
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Motor 0 Motor 1
o7 D8 D4 D9
Al Bl Condigdo A2 B2 Condigdo
(1] 0 Parado 0 0 Parado
0 1 Anti Horario 0 1 Anti Horario
1 0 Horario 1 0 Horario
1 1 Parado 1 1 Parado

1.3) Monster Shield Exemplo

- O Serial Monitor sera utilizado para acompanhar o aumento de velocidade em PWM do

motor e o travamento do mesmo se ocorrer.

- O LED e aresisténcia entre os Pinos 13 e GND séo utilizados no exemplo para indicar que

0 motor travou.

- A definicdo "#define CS_THRESHOLD" na quinta linha do programa serve como protecao

para o circuito, onde no mesmo vocé define um valor maximo de corrente antes de o programa

desligar seu motor. Pois, por excesso de peso, ou se por qualquer outro motivo o motor travar,

0 consumo de corrente aumentard, e com essa definicdo vocé protege seu circuito, fazendo

com que nenhum de seus componentes queimem se a corrente aumentar muito.

- OBS: O valor definido nesse comando néo € dado em A (Ampere), o valor é uma

amostragem que o circuito faz via hardware, conforme a figura abaixo:

=3s] ~ic o
ce _ A _ C51 Az
1154
IE— %4 L._ )
wae-l]
VMNH25P30 S+, II"-'F ARDUING
GHO GND

- OBS: Para a definicdo de corrente usada no comando, consulte o Datasheet.
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- A funcao para controle do nosso motor € "motorGo(motor, sentido, pwm);" onde:

motor: E a saida do motor que iremos utilizar: "0" (A1:B1) e/ou "1" (A2:B2)
sentido: "CW" para sentido horério de rotagdo e "CCW" para sentido anti-horario de
rotacéo

pwm: Valor entre "0" e "255" para controle de velocidade do motor

Exemplo: "motorGo(0, CW, 255);"

No exemplo, o motor 1 ira girar no sentido horario em sua velocidade maxima.

2. A Montagem

Esquema da Montagem:

2.1) Conecte seu Monster Motor Shield ao Arduino
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2.2) Conecte o LED com a resiténcia entre o pino 13 e o GND que sera utilizado no exemplo

para indicar que o motor foi travado.

2.3) Conecte o motor nos pinos A1:B1 do Shield
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3. O Sketch

#define BRAKEVCC 0

#define CW 1

#define CCW 2

#define BRAKEGND 3

#define CS_THRESHOLD 15 // Defini¢céo da corrente de seguranca (Consulte: "1.3) Monster
Shield Exemplo™).

int inApin[2] = {7, 4}; // INA: Sentido Horario Motor0 e Motorl (Consulte:"1.2) Hardware
Monster Motor Shield").

int inBpin[2] = {8, 9}; // INB: Sentido Anti-Horario MotorO e Motorl (Consulte: "1.2) Hardware
Monster Motor Shield").

int pwmpin[2] = {5, 6}; /I Entrada do PWM

int cspin[2] ={2, 3}; /I Entrada do Sensor de Corrente

int statpin = 13;

int i=0;;

void setup() /I Faz as configuracéo para a utilizacdo das fungcbes no Sketch
{

Serial.begin(9600); [l Iniciar a serial para fazer o monitoramento

pinMode(statpin, OUTPUT);

for (int i=0; i<2; i++)
{
pinMode(inApin[i], OUTPUT);
pinMode(inBpin[i], OUTPUT);
pinMode(pwmpin[i], OUTPUT);
}

for (int i=0; i<2; i++)
{
digitalWrite(inApin[i], LOW);
digitalWrite(inBpin[i], LOW);
}
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void loop() /I Programa roda dentro do loop

{

while(i<255)
{
motorGo(0, CW, i); /l Aumento do o PWM do motor até 255
delay(50); /I Se o motor travar ele desliga o motor e
i++; /I Reinicia o processo de aumento do PWM
if (analogRead(cspin[0]) > CS_THRESHOLD)
motorOff(0);

Serial.printIn(i);
digitalWrite(statpin, LOW);
}
i=1;
while(i!=0)
{ /l Mantém o PWM em 255 (Velocidade Maxima do Motor)
motorGo(0, CW, 255); /I Se o motor travar ele desliga o motor e
if (analogRead(cspin[0]) > CS_THRESHOLD) /I Reinicia o processo de aumento do
PWM
motorOff(0);
}
}
void motorOff(int motor)  //Funcao para desligar o motor se 0 mesmo travar
{
for (int i=0; i<2; i++)
{
digitalWrite(inApin[i], LOW);
digitalWrite(inBpin[i], LOW);
}
analogWrite(pwmpin[motor], 0);
i=0;
digitalwWrite(13, HIGH);
Serial.printin("Motor Travado");
delay(1000);
}
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void motorGo(uint8_t motor, uint8_t direct, uint8_t pwm) /[Funcao que controla as

variaveis: motor(0 ou 1), sentido (cw ou ccw) e pwm (entra 0 e 255);

{
if (motor <= 1)
{
if (direct <=4)
{
if (direct <=1)
digitalWrite(inApin[motor], HIGH);
else

digitalWrite(inApin[motor], LOW);

if ((direct==0)||(direct==2))
digitalWrite(inBpin[motor], HIGH);
else

digitalWrite(inBpin[motor], LOW);

analogWrite(pwmpin[motor], pwm);

}

E isso ai Garagistas! Espero que tenham gostado desde tutorial. Até a Proximal
Referéncias:

http://www.pnca.com.br/index.php?option=com _content&view=articl...

http://en.wikiversity.org/wiki/Arduino/MonsterMotorShield

http://en.wikiversity.org/wiki/Arduino/MonsterMotorShield/UnoCode

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/monster-moto-...
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64. Tutorial - Arduino Due como Mouse

No tutorial de hoje montaremos o exemplo ButtonMouseControl disponivel na interface Arduino
1.5.2 para demonstrar como é o funcionamento do Arduino Due como dispositivo USB e vamos
apresentar as principais diferencas entre ele e os outros Arduinos.

Lista de Materiais

1 x Arduino Due

1 x Protoboard

5 x Chaves Tactil

5 x Resistores de 1KQ

Alguns jumpers

O Arduino Due

Arduino Due é a mais nova placa lancada pela Arduino. Ela é baseada no
microcontrolador Atmel SAM3X8E ARM Cortex-M3 que e é o primeiro da familia Arduino a
utilizar a plataforma ARM de 32 bits.

O Arduino Due é essencial em projetos que necessitam de grande poder computacional
com alta velocidade de aquisicdo e processamento de dados, pois com a substituicdo do
ATmega328 (Arduino Uno e Mega), pelo SAM3 (que tem sua CPU baseada no ARM3), faz com
que o Arduino Due tenha um desempenho muito superior.

Devido ao DAC (Conversor Digital Analégico), o Due trouxe a possibilidade da criacdo de
uma biblioteca capaz de ler arquivos de audio para serem reproduzidos nestas saidas que
convertem valores digitais em analdgicos.

Abaixo vocé vé as principais caracteristicas que a diferem das outras placas Arduino:
= Frequéncia de 84MHz (clock 5 vezes maior que os Arduinos UNO e MEGA)
= 54 Pinos de Entrada e Saida (0 a 3,3V)
= 12 Pinos que podem ser usados com PWM
= 12 Entradas Analégicas
= 96 Kbytes de SRAM
= 512 Kbytes de Flash para colocar seu programa
= 2 DACs (Conversor Digital Analégico Integrado)
= 1 Botéo Erase para apagar a flash do ARM
Interfaces de Comunicacéo:
= 4 Interfaces UARTs
= 2 lInterfaces I12C
= 1 Interface CAN
= 1 Interface SPI
= 1 Interface JTAG
= 1 Conexdo USB OTG (Assim como o Leonardo)

Os Pinos

Na imagem abaixo vocé pode ver o esquematico com as fun¢des de cada Arduino Due:
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Atencao!!! O Arduino Due opera com tenséo de 3,3V em seus pinos de entrada e saida.
Qualquer tensédo acima de 3,3V nos pinos pode danificar o microcontrolador.

Devido a esta tenséo de trabalho do Arduino Due, alguns shields que necessitem de 5V
para funcionar, se tornam incompativeis com o Due contudo, os shields no formato Arduino R3
sdo 100% compativeis (como por exemplo o Ethernet Shield).

Programacéo

Porta Nativa e Porta de Programacao

Native USB Port

Programming Port

(DUE] '
: 3232379 3

Quando for necessario transferir a programacao recomenda-se utilizar porta de
programacao. A porta nativa deve ser usada quando o Due for programado como um
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Dispositivo USB. A programacdo feita pela porta de programacédo da um Reset via Hardware
no microcontrolador. A programacéo pode ser feita também pela porta nativa, mas por esta
porta, a programacao pode falhar, ja que neste modo, ele executa um Soft-Reset que pode
causar o travamento do microcontrolador. Caso isto ocorra sera necessario pressionar por
alguns segundos o botdo Erase (que apagara a memoéria flash do ARM) depois tentar

programa-lo novamente (dé preferéncia pela porta de programacéao).

Passo a passo:

Antes de mais nada, faca o download do software Arduino versdo 1.5.2 Beta. O Software

Arduino versao 1.0 ndo tem suporte ao Arduino Due.

Para fazer a programacéo do Due, primeiro vocé deve conecta-lo pela porta de

Programacéo e instalar o Driver contido na pasta Driver conforme segue na sequéncia de fotos:

Amquive  Acdo b Ajude
o ARl "ﬂ',‘H'."_‘_!'.\{,

24 Gerenvador de Dispositivos p '&L‘E{w

| P & Mauncio_LdG-PC

& Adaptadores de rede

B Adaptadores de video

P Batenss

™ Computador

& Controladores de som, video e jogos

L@ Controladoves IDE ATA/ATAR]

¥ Controladores USE (Daramento serisd universal)

¥ Dispositivos de imagem

04 Dispositivos de Interface Humana

M Dispositives de sstema

¢ Jungo

& Montores

!3 Mouse e cutres dispostives apontadores
# [y Outros dispostivos

3 Arduino Due Prog. Port

B Processadores Atuslizer Drever...

5 Provedor de Impressio WS Desatvar

© Radios Bluetooth Desinstolor

= Teclados

s Unidades de disco Verificar se hd alteragées de hardware

14 Unidsdes de DVD/CD-ROM
- Propriedades

Clique em Atualizar Driver

ol Atualizar Driver - Arduino Due Prog. Port

Como deseja pesquisar o software de driver?

% Pesquisar automaticamente software de driver atualizado
O Windows irs pesquisar seu computador ¢ & Internet em busca do software de
driver mais recente para o sey dispositivo, & menos que vocé tenha desabilitado
esse recurso nas configuragdes de instalagdo do dispositivo,

- e e e

U 2 Procurar software de driver no computador
\ Localizar e instalar software manualmente

I Cancelar

Clique em "Procurar Software de Driver no Computador"
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@ L Atualizar Driver - Arduino Due Prog. Port

Procurar software de driver em seu computador

Procurar software de dnver neste local:
\Users\Mauricio\Desktop\arduino-1.5.2\dr v Procurar.. |

! Incluir subpastas

< Permitir que eu escolha em uma lista de drivers de dispositivo no

computador
A lista mostrard o software de driver instalado compativel com o dispositivo e todos o5 itens de
software de driver na mesma categoria que o dispositivo,

- = = = =

| Avonsar H Fmdor

= 4

Clique em "Procurar" e selecione a pasta "driver", dentro da pasta arduino-1.5.2

(3 sepnwsownsor SR

G‘ O Windows ndo pode verificar o editor deste software de driver

< Nao instalar este software de driver
Vocé deve verificar o site da Web do fabricante para o software do driver
stualizado para o seu dispositivo,

Instalar este software de driver mesmo assim

S6 instale softwares de driver obtidos no site da Web ou no disco do
fabricante, Software ndo assinado de outras fontes podem danificar o
computador ou roubar informagdes.

v Verdetalhes

Se a tela acima aparecer, cligue em "Instalar este software de driver mesmo assim”

Com isto a porta de programacao esta corretamente instalada.

Abra o software Arduino 1.5.2 , Selecione a placa Arduino Due (Programming Port) ,
Selecione a Porta serial que ela foi identificada e grave o Sketch exemplo localizado na barra
de tarefas, pelo caminho:

File -> Examples -> 09.USB -> ButtonMouseControl

Altere a conexdo USB para a porta Nativa do Due e faca 0 mesmo procedimento de
instalacao do driver descrito para a porta de programacéao. Ele vai localizar um Hardware
chamada Arduino Due.

Agora desconecte o Due da porta USB e monte o circuito conforme a figura abaixo:
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Verifique a montagem e reconecte o Arduino Due pela porta Nativa em seu computador.
Pressione as teclas de direcdo e vocé vera mouse se movimentando na tela. O botéo esquerdo
de cliqgue também pode ser utilizado.

E isto Garagistas!!! Esperamos que gostem do Tutorial e qualquer divida ou sugestio
comentem abaixo.

Referéncias

http://arduino.cc/en/Tutorial/ButtonMouseControl

http://arduino.cc/en/Main/ArduinoBoardDue
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65. Tutorial: Seguidor de linha com plataforma Zumo e
Garagino

Ola Garagistas!!!

Neste tutorial montamos um seguidor de linha baseado na plataforma robética Zumo junto com
sensores de linha do tipo digital. A pista foi feita com fita isolante sobre um pedaco de cartolina

branca, inspirada no circuito Luigi Raceway do jogo Mario Kart 64.

Lista de materiais

1 x Garagino Rev 1 ou Arduino Uno Rev 3

1 x Chassis Zumo

1 x Pololu Motor Driver 1A Dual TB6612FGN

2 x Micro motor com caixa de reducao de metal 75:1

2 x Sensores de Linha - ORE1113 -Digital

1 x Protoboard
1 x Fita dupla-face
1 x Fita Isolante

4 x Pilhas recarregaveis ( se utilizar pilhas normais vocé necessitar4 de um regulador para o

Garagino)

Alguns jumpers

Funcionamento

O sensor de linha digital, devolve um valor dependendo da refleténcia da superficie na qual ele
esta apontando. Com isto detectamos se o carrinho esta saindo da linha e acionamos os

motores de forma a nunca permitir que saia da linha.

Para mais informagdes sobre o sensor de linha digital acesse este outro

tutorial: http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-como-utilizar-o-breakout-de-sensor-de-

linha-com-arduino

Na figura abaixo vocé pode ver o resumo da l6gica utilizada para controlar o Zumo:
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1L
1l
LN

Os micromotores foram controlados pelo driver de motores que utiliza o circuito integrado

TB6612FGN, que consiste em duas pontes H e utilizamos cada uma delas para controlar os

motores individualmente.

Sensor dir.: Sem Faixa
Sensor Esq.: Com Faixa
Acdo

Motor dir.: Liga
Motor Esq.: Desliga

Sensor dir.: Sem Faixa
Sensor Esq.: Sem Faixa
Acdo

Motor dir.: Liga
Motor Esq.: Liga

Sensor dir.: Com Faixa
Sensor Esq.: Sem Faixa
Acdo

Motor dir.: Desliga
Motor Esq.: Liga

Foi pensado em uma maneira de parar o carrinho caso ele fosse de encontro com uma linha

preta de frente, neste caso os dois sensores iriam acionar . Nesta situag¢do o carrinho trava

tentando recuar em velocidade reduzida. Isto serve para vocé proteger a sua pista com um fita

isolante mais larga e impedir que o carrinho caia da mesa que ele estiver andando.

Fotos da montagem
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http://api.ning.com/files/WUYAEP38427QYWMp0rMkMFE*M*g9SzstreRSSF1tPyP6P-KvNXBfpvfQEw*UikcS*ZL5*-aPLXsMLRAmvcp544MftNvE-ECC/Caminho.jpg

Plataforma Zumo montada com os micromotores, fita dupla face e os sensores de linha.

e

A distancia entre os sensores deve ser um pouco maior que a largura da fita isolante.
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http://api.ning.com/files/PD*OEYumS6VN3KgEFfHtG-LGPj8qc*9R4pWyfi72crPiaKG5YM9lXCFF8CgqgWPLzXRQL3T-*i99t5cSnIZ3opfameg3etGb/DSCN3630Small.JPG
http://api.ning.com/files/PD*OEYumS6Wwf9DKu2JOnJNeom6RV2-CIsl79H*iGbCxjoAfWqz57bJQu0590QX22z8cYVvwVGpFv*lAHRCanwOS4Dpsb2*-/DSCN3632Small.JPG

Cabos dos sensores (fios amarelos 5V, fios verdes GND e os fios azuis para os pinos digitais

11 e 12 do Garagino)

Fios soldados no suporte para as pilhas que vem no Zumo
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http://api.ning.com/files/PD*OEYumS6WVNHsE*HOX18tRaB-cP3v5l7zrfG30TKZ0QQJJdWqj9lINk0nb1MhqX9ZGxASOzClZ1XrzeiB4WqNVd2jMolYZ/DSCN3641Small.JPG
http://api.ning.com/files/PD*OEYumS6VRP0l3Kv7IBWc6Q1qrk2PUwV2s8QhoBDsJz2bxnKXmbkl9gDuKeUippAQk171gG0SVN-nxURymmJDoNAYiD5ok/DSCN3642Small.JPG

Cabo dos micromotores com termo retratil

Protoboard com a montagem entre o Driver dos motores (ponte H) e o Garagino

269


http://api.ning.com/files/PD*OEYumS6Xj97SoqdBnSOMKjiidD-74UlxyXTqMR1qsYK7CVQKiaNW*buEAl7tNpJuF4htkXS7dq8QFQTbC97vIphX2AlNm/DSCN3643Small.JPG
http://api.ning.com/files/PD*OEYumS6WLct8IL1enNm3j1nDl3an7bD1TnThLNYfzhIxBO8Nda*UtUCV53UXG8SeL7cqQAQh-0HMgZVlpH4HtLEcbR07k/DSCN3644Small.JPG

Montagem da Protoboard junto com a ligacdo dos sensores no Zumo
A Pista

Na imagem abaixo, a esquerda vocé vé nossa pista de fita isolante e a direita a pista Luigi

Raceway do jogo Mario Kart 64 na qual a nossa foi inspirada:

Déem um desconto...Fiz tudo com fita isolante.

Sketch
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Este sketch foi baseado nos tutorias que estédo nos links de referéncia deste tutorial.
/IDefinicéo do pino que inibe o funcionamento dos motores
#define PARAR 10 //Parar o Carrinho

/IDefinicbes para controlar o Motor A (esquerda)
#define PWMA 3 //Controle de Velocidade
#define AIN1 7 //Direcéao

#define AIN2 8 //Direcéo

#define MOTOR_E 1 //Define motor da Direita com valor 1

/IDefinicBes para controlar o Motor B (direita)

#define PWMB 9 //Pino de Controle da Velocidade
#define BIN1 6 //Pino de Direcao

#define BIN2 5 //Pino de Direcéao

#define MOTOR_D 2 //Define motor da Direita com valor 2

/IDefinicdo dos pinos onde estdo os sensores
#define linhaD 11

#define linhaE 12

void setup()
{

//Define pinos como saida

pinMode(PARAR, OUTPUT);

pinMode(PWMA, OUTPUT);
pinMode(AIN1, OUTPUT);
pinMode(AIN2, OUTPUT);

pinMode(PWMB, OUTPUT);
pinMode(BIN1, OUTPUT);
pinMode(BIN2, OUTPUT);

}

void loop(){
int val_sensores = lesensores();

switch(val_sensores){

case 0:
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move(MOTOR_E, 255, 1); //Motor da Esquerda, a toda velocidade, sentido de rotacédo
move(MOTOR_D, 255, 1); //Motor da Direita, a toda velocidade, sentido de rotacéo

break;

case 1:
move(MOTOR_D, 0, 1); //Motor da Direita, para o Motor, sentido de rotagéo
move(MOTOR_E, 255, 1); //Motor da Esquerda, a toda velocidade, sentido de rotacao

break;

case 2:
move(MOTOR_E, 0, 1); //Motor da Esquerda, para o Motor, sentido de rotacédo
move(MOTOR_D, 255, 1); //Motor da Direita, a toda velocidade, sentido de rotacéo

break;

case 3:
move(MOTOR_E, 100, 2); //Motor da Esquerda, baixa velocidade, reverso
move(MOTOR_D, 100, 2); //Motor da Direita, baixa velocidade, reverso

break;

}
}

void move(int motor, int speed, int direction){

digitalWrite(PARAR, HIGH); //Desabilita o standby

boolean inPinl = LOW;

boolean inPin2 = HIGH,;

if(direction == 1)

{
inPinl = HIGH,;
inPin2 = LOW;
}
if(motor == 1)
{

digitalWrite(AIN1, inPinl);
digitalWrite(AIN2, inPin2);
analogWrite(PWMA, speed);
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else
{
digitalWrite(BINZ1, inPin1);
digitalWrite(BIN2, inPin2);
analogWrite(PWMB, speed);
}
}

int lesensores(){

//Ler Sensor da Direita
int sensores = 0;
pinMode( linhaD, OUTPUT );
digitalWrite( linhaD, HIGH );
delayMicroseconds(10);
pinMode( linhaD, INPUT );

long time = micros();

while (digitalRead(linhaD) == HIGH && micros() - time < 3000);
int diff = micros() - time;
if (diff > 1600)

sensores +=1;

/I Ler Sensor da Esquerda
pinMode( linhaE, OUTPUT );
digitalWrite( linhak, HIGH );
delayMicroseconds(10);
pinMode( linhakE, INPUT );

long timel = micros();

while (digitalRead(linhakg) == HIGH && micros() - timel < 3000);

int diff1 = micros() - timel;

if (diff1 > 1600)

sensores += 2;
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return sensores;

}

Isto é tudo pessoal!!! Se gostaram deste tutorial ou se tiverem alguma dudvida, comentem

abaixo e deixe sua opnido.
Referéncias

http://bildr.org/2012/04/tb6612fng-arduino/

http://bildr.org/2011/06/qre1113-arduino/

http://www.pololu.com/catalog/product/713

http://kile.stravaganza.org/project/lego-robot-line-follower
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66. Tutorial: Controlando carrinho pelas teclas WASD via

comandos Seriais

Neste tutorial falaremos como controlar um carrinho atraves das teclas WASD ou via teclado

numérico com Arduino. Para isto utilizaremos drivers de motores DC baseados no chip
TB6612FNG e em nossa loja vocé encontra duas op¢des, uma da Sparkfun e a outra

da Pololu e abordaremos a diferenca entre eles mais a frente.

Lista de Materiais

1 x Arduino Uno Rev 3 ou Garagino Rev 1

1 x Chassis Zumo

1 x Driver Pololu ou Sparkfun - Motor Driver 1A Dual TB6612FGN

2 x Micro motor com caixa de reducao de metal 75:1

1 x Protoboard

Alguns jumpers

Drivers baseados no Chip TB6612FGN

Abaixo vocé vé a imagem dos dois Drivers:
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Vista Superior dos drivers - A esquerda driver da Sparkfun e a direita o da Pololu
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/36-motores-afins/motor-driver-1a-dual-tb6612fng.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/tb6612fng-dual-motor-driver-carrier.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/garagino.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/37-robotica/zumo-chassis-kit-no-motors.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/catalogsearch/result/?q=TB6612FNG&x=-1115&y=-193
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/micro-motor-com-caixa-de-reduc-o-de-metal-75-1.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard-1890-pinos.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html
http://api.ning.com/files/z1RO1iuFc*O6UjoiDmJg9JeDf1D60N27-vS39idiXls7YkIIJNO2b1M9h10fPEEMGQ0UUuGPDUXyw-2doeicGL6cRHtRPDv8/drivers.jpg

No Tutorial: Sequidor de linha com plataforma Zumo e Garagino, utilizamos o driver da Pololu

para controlar os motores que moviam o carrinho. Neste tutorial vamos dar mais informacdes

sobre estes Drivers.

Estes drivers séo versateis e podem controlar 2 motores DC com consumo de corrente

constante maxima de 1,2 A e corrente de pico maxima de até 3,2A. Cada motor é identificado

pelas letras A e B e 0s pinos de saida séo respectivamente AO1, AO2, e BO1, BO2.

Para cada motor, ha 3 pinos de controle, sendo eles: PWMA, AIN1 e AIN2 para o motor A e

PWMB, BIN1 e BIN2 para o motor B.

Ha ainda um pino de Standby (STBY) que se estiver em nivel l6gico 0, para a operacao do

Driver e desativa os dois motores.

Modos de Operacéao

Os modos de operagéo sao 5: Sentido Horario (CW), Sentido Anti-horario(CCW) , Freio (Short

Brake), Parar (Stop) e Standby.

Estes modos séo selecionados conforme a tabela abaixo:

Input OQutput
IN1 IN2 PHM STBY ouT1 ouT2 Mode
H H H/L H L L Short brake
H H L H CCW
L H
L H L L Short brake
H H H L cw
H L
L H L L Short brake
OFF
= - ’ 8 (High impedance) Stop
OFF
win pia HA E (High impedance) Ssaridoy
Legenda:

H - Nivel I6gico 1

L - Nivel légico O

Diferenca entre os Drivers

276


http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-seguidor-de-linha-com-plataforma-zumo
http://api.ning.com/files/TvzVEaQaNnkHRcUnX-76Yt1CKK0K1xmWFmBnhE6KOO4FqcJW2ZQwO5tT6Ag2TCLLQnAqVlFuk1avCG8KGR5CFJH-zep6QCh9/motor.jpg

Os dois drivers sé@o praticamente idénticos com relagdo programacao necessaria para utiliza-

los, mas a pinagem das placas e um circuito de protecéo que ha no driver da Pololu e é

inexistente no da Sparkfun.

A pinagem é diferente entre os dois driver conforme mostra a figura abaixo:

’ PWMA
® AIN2

® AIN1
® STBY
® BIN1
® BIN2

©
=
o
o
©
©
(oo}
=]
©
=
S

GND
VCC

AO1
AO2

BO2
BO1

® PWMB O VMOT
e GND & GND ®

3

Vista inferior dos drivers - A esquerda driver da Sparkfun e a direita o da Pololu

Diferenca do circuito de protecdo conforme esquematico abaixo:
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Esquema elétrico dos Drivers - Na parte inferior driver da Sparkfun e na parte superior o da

O Circuito

Abaixo vocé pode ver o esquema de ligagdo do driver da Sparkfun com o Arduino para

controlar o carrinho:

Pololu
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http://api.ning.com/files/gj9J14QXQpmAVf*Cj12ObCew6qj5mXhALlDSmlwK8evAQi96SvJUwtZYA*6doS5uo98V4LbuGfe5jWc99oWgl9pyg3RxCWZH/schematic.jpg

Seese sases s n
FEE RS s r s seees

R
T e v R
D
D
R

2
R

O Controle

Enviamos comandos via comunicacao serial para o Arduino através do programa UTF-8 Tera
Term (ndo utilizamos o Serial Monitor pois ele necessita do Enter para confirmar o envio).
Quando as teclas W, A, S, D e P ou as teclas do teclado numérico 8, 4, 2, 6 e 5 sao recebidas

pelo Arduino, 0 mesmo executa as seguintes funcgdes:

Comando Enviado Via Serial Acao Do Carrinho

O Sketch

/IDefinicbes para controlar o Motor A
#define PWMA 3 //Controle de Velocidade
#define AIN1 4 //Modo de Operacao
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http://api.ning.com/files/z1RO1iuFc*OZywEvwTAX4x0QbSmAXiGKtTQsmZnQ5ysrTRyp8H-QmkXHhRhnFSUaOiKdIDWg2P6c2YMBRNhpiU6VoiDM*hmY/motores_bb.jpg
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#define AIN2 5 //Modo de Operacao
#define MOTOR_A 1 //Define motor da Direita com valor 1

//Definicdes para controlar o Motor B
#define PWMB 6 //Controle de Velocidade
#define BIN1 7 //Modo de Operacéo
#define BIN2 8 //Modo de Operacao

#define MOTOR_B 2 //Define motor da Direita com valor 2

byte letra;
void setup()
{
//Define os pinos de controle como pinos de saida
pinMode(PWMA, OUTPUT);
pinMode(AIN1, OUTPUT);
pinMode(AIN2, OUTPUT);

pinMode(PWMB, OUTPUT);
pinMode(BIN1, OUTPUT);
pinMode(BIN2, OUTPUT);
//pinMode (13, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop()
{
if (Serial.available() > 0)
{
letra = Serial.read();
switch(letra)
{
case '8"/[FRENTE
case 'w'"
case 'W"
move(MOTOR_A, 255, 1); //Motor da Esquerda, para o Motor, sentido de rotacao
move(MOTOR_B, 255, 2); //Motor da Direita, a toda velocidade, sentido de rotagcéo
break;
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case '4".//[ESQUERDA
case 'a"
case 'A"
move(MOTOR_A, 255, 2); //Motor da Esquerda, baixa velocidade, reverso
move(MOTOR_B, 255, 2); //Motor da Direita, baixa velocidade, reverso

break;

case '2":/ITRAS
case's".
case 'S"
move(MOTOR_A, 255, 2); //Motor da Esquerda, para o Motor, sentido de rotacado
move(MOTOR_B, 255, 1); //Motor da Direita, a toda velocidade, sentido de rotacéo

break;

case '6"//DIREITA
case 'd"
case 'D"
move(MOTOR_A, 255, 1); //Motor da Esquerda, para o Motor, sentido de rotacéo
move(MOTOR_B, 255, 1); //Motor da Direita, a toda velocidade, sentido de rotagéo

break;

case '5"://PARADO
case 'p"
case 'P"
move(MOTOR_A, 0, 2); //Motor da Esquerda, para o Motor, sentido de rotacéo

move(MOTOR_B, 0, 1); //Motor da Direita, a toda velocidade, sentido de rotagéo

break;
}
letra = Serial.read();
letra = 0;
}

}

void move(int motor, int speed, int direction)

{
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boolean inPinl = LOW;

boolean inPin2 = HIGH;

if(direction == 1)

{
inPinl = HIGH;
inPin2 = LOW;
}
if(motor == 1)
{

digitalWrite(AIN1, inPinl);
digitalWrite(AIN2, inPin2);
analogWrite(PWMA, speed);

}

else

{
digitalWrite(BIN1, inPin1);
digitalWrite(BIN2, inPin2);
analogWrite(PWMB, speed);

}

}

Entdo é isto pessoal!!! Espero que tenham gostado do Tutorial pois tem muita gente que
procura um modo de controlar carrinhos pelo computador. Se tiverem dividas ou opinides

comentem abaixo.

\o/

Referéncias

https://code.google.com/p/fritzing/issues/detail ?id=875

http://bildr.org/2012/04/tb6612fng-arduino/

http://www.pololu.com/catalog/product/713

https://www.sparkfun.com/products/9457
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67. Tutorial: Bafémetro utilizando o Sensor de Gas (Alcool)
com Arduino

Ola Garagistas! No tutorial de hoje iremos demonstrar como utilizar os sensores de gas e
também como vocé pode fazer um Bafémetro caseiro utilizando-se um Sensor de Alcool,

Arduino e LEDs!

Materiais Utilizados:
1x Arduino

1x Sensor de Alcool

1x Protoboard

7x LEDs

6x Resistores 330Q

1x Resistor 10KQ

Alguns Jumpers

283


http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/sensor-de-alcool-mq-3.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/43-cabos-conexoes/protoboard-de-400-pontos-c-auto-adesivo.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/sensor-de-alcool-mq-3.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/33-componentes/resistor/resistor-330r-pacote-com-10-unidades.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/resistor-10k-tira-com-10-unidades.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html

1. Os Sensores de Géas

Imagem 1 - Sensores de Gés

Todos os sensores de gas fornecidos pela SparkFun tém a mesma pinagem, e se vocé quiser
pode utilizar umBreakout para nédo ser necessario fazer as ligagdes diretamente nos pinos do

sensor, a pinagem do sensor e como deve ser feitas as ligagdes no mesmo podem ser vistas

na imagem abaixo.

Sensor de Gas (SparkFun)

Entrada Analégica E)—@i q?\\

(Arduino) GND 1

+SV

EMD

Imagem 2 - Pinagem Sensor de Gas
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2. O Funcionamento
2.1) Sensor de Alcool:

O Sensor de Alcool ira funcionar como um poténciometro, s que ao invés de pegar a variagio
da resisténcia e transforma em valores decimais(0 a 1023) quando lido pelo Arduino, ele ira
pegar a variagdo dependendo da concentracéo de Alcool que estiver em em seu sensor(0 a

1023).

2.2) LEDs (Bargraph):

Os 6 LEDs na aplicacéo vao ser utilizados para demonstrar a concentracéo de Alcool entregue
pelo usuario, e eles vao acender indo do verde ao vermelho, passando pelo amarelo,

dependendo da concentracdo de Alcool no sensor, como se fosse um Bargraph.

Animacao 1 - Leitura do teor de alcool(simulada pelo poténciometro) demonstrada pelo

Bargraph

2.3) Adaptacdes:

Nesse tutorial utilizaremos um antisséptico bucal(com alcool) para fazermos a demonstragao
da aplicagao, e também reduzimos a variagao de 0 a 1023 para 0 a 200 conforme a alteracao

abaixo:
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https://www.sparkfun.com/products/9937
http://api.ning.com/files/imbe9KBD0dNoHWN2pfhTC6n*MfXZGLHUiPGnF3Kp2GZZScnP*dtTmMbql-QdBdcInMG1bmEkZNn*0*QGAOTchBKVDP8LRnE-/po2.gif

"map(sensor, 0, 1023, 0, qtdLED);" para "map(sensor, 0, 200, 0, qtdLED);".

Para melhor calibracdo do sensor de alcool, tendo como aplicagdo um bafémetro mais preciso,

siga este tutorial (em inglés).

3. O Sketch

#define qtdLED 6 //Declaragéo da quantidade de LEDs da aplicacéao

int LEDs[qtdLED]; //Vetor que guardara em cada posi¢éo o pino de saida para cada LED
int sensorPin=0; //Variavel para guardar o valor lido pelo sensor

int tempo; //Variavel para o tempo de leitura do sensor

int lidomaximo; //Variavel para armazenar o maior valor lido durante a leitura

int i; //Variavel de contagem

int j; //Variavel de contagem

void setup()

{
i=0;

=2

while(i < qtdLED) //Enquanto i for menor que a quantidade de LEDs que foi definida...

{ /l...guarda no vetor um valor(comecando de 2 e incrementando) equivalente a um
pino digital
LEDsJi] = j;
i++;
j++
}

for(i=0;i<qtdLED;i++) //Define os pinos dos LEDs(nesse exemplo de 2 ao 7) como saida
{
pinMode(LEDs[i], OUTPUT);
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http://nootropicdesign.com/projectlab/2010/09/17/arduino-breathalyzer/

}

pinMode(13, OUTPUT); //Define o pino 13 como saida para nos indicar quando pode fazer-se
o teste (LED Piscando)...

/l...e quando o circuito estiver fazendo a leitura do sensor (LED Aceso)

void loop()
{
PORTB = PORTB ~ 100000; //Inverte o estado do pino digital 13 para dar o efeito de
Blink(Piscagem)
delay(100); //Delay para efeito de blink do LED, indicado que o teste pode ser feito pelo
usuario
int sensor = analogRead(sensorPin); //Lé o sensor e guarda na variavel
if(sensor >= 40) //Se a leitura for maior que 40 (valor escolhido para a demonstragéo
utilizando-se um...
{ /l...antisséptico bucal)
digitalWrite(13, HIGH); //Acende o LED Azul(Indicando que o sensor detectou um minimo de
alcool (sensor >= 40)
lidomaximo = 0; /lIniciar o valor maximo lido pelo sensor como 0
for(tempo=0;tempo<=5000;tempo++) //Faz a leitura do sensor por 5 segundos...
{ /l...a cada 1 milissegundo atualiza o maior valor lido pelo sensor.
int sensor = analogRead(sensorPin);
delay(1);
if(sensor > lidomaximo)

{

lidomaximo = sensor;

}
digitalWrite(13, LOW); //Ap6s o termino da leitura, apaga o LED Azul

int nivel = map(lidomaximo, 0, 200, 0, qtdLED); /Converte a escala de 0 a 200 do sensor
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em...
/I...0 a 6(LEDs) e armazena na variavel nivel.
//OBS: Lembrando o que o sensor |é de 0 a 1023, pelo
antisseéptico...
/l...ter um teor de alcool relativamente baixo, foi utilizado...
/l...a escala de 0 a 200
for(i=0;i<qtdLED;i++) //Compara todos os pinos dos LEDs com o valor convertido da escala...
{ /l...Ex: Se meu nivel convertido foi 5, entdo o os leds dos pinos 2 ao 6 irdo
acender

if (i < nivel) //Compara o pino atual da contagem, e se for menor que o nivel maximo

convertido...
{
digitalWrite(LEDsJi], HIGH); //...Acende o LED
}
else //Compara o pino atual da contagem, e se for maior que o nivel maximo convertido ...
{
digitalWrite(LEDsJi], LOW); //...Apaga o LED
}
}

delay(10000); //Aguarda 10 segundos para o usuario conseguir fazer a leitura do bargraph
for(i=0;i<qtdLED;i++) //Apaga todos os LEDs

{

digitalWrite(LEDs[i],LOW);
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4. Montagem

Imagem 3 - Montagem da Aplicacéo

Referéncias:

http://electronicpiece.blogspot.com.br/2012/08/arduino-bargraph.html

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/sensor-de-alcool-mg-3.html
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68. Tutorial: Como Utilizar o XBee

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o XBee, utilizando todos os componentes do XBee
Wireless Kit Reail e o Arduino. Faremos trés aplicagfes, em uma faremos uma demonstragéo
como "Line Passing" entres os XBees, em outra um aplicagdo como "Leitura Analégica e

Sensoriamento Remoto”, e na Ultima demonstracao um "Link Serial" entres XBees, utilizando-

se um Arduino para ligar ou desligar uma lampada.

Materiais Utilizados
1x Arduino

1x XBee Wireless Kit Retail

1x XBee Explorer

3x LEDs 5mm

3x Resistor 220Q

3x Chave Tatil

1x LM35

1x Potencidmetros 10KQ

2x Pilhas Lithium AA

1x Suporte Para Duas Pilhas

1x Multimetro

1x Ferro de Solda

1x Médulo Relé

1x LAmpada 110V

2x Protoboard

Alguns Jumpers

290


http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/xbee-wireless-kit-retail.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/xbee-explorer-usb.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/pack-led-15-unidades.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/resistor-220r-tira-com-10-unidades.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/chave-tactil-6x6x-4-3mm-smd-1.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/sensor-de-temperatura-lm35.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/trinpot-10k-multivolta.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/suporte-para-2-pilhas-aa-com-tampa-e-chave-on-off.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/multimetro-digital-1.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/ferro-de-solda-de-temperatura-variavel-50w.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/modulo-rele-10a.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html

1. ZigBee IEEE 802.15.4

Os modulos XBee, sédo modulos RF (Radio Frequéncia) que fazem comunicag8es no padréo
ZigBee IEEE 802.15.4. O Protocolo ZigBee permite comunicagdes robustas e opera na
freqiiéncia ISM (Industrial, Scientific and Medical), sendo aqui no Brasil 2,4 GHz (16 canais) e

em outras partes do mundo, e néo requerem licenca para funcionamento.

As Redes ZigBee oferecem uma excelente imunidade contra interferéncias, e a capacidade de
hospedar milhares de dispositivos numa Rede (mais que 65.000), com taxas de transferéncias
de dados variando entre 20Kbps a 250Kbps. O Protocolo ZigBee é destinado a aplicacdes

industriais, portanto, o fator velocidade n&o é critico numa implementacédo ZigBee.

Os médulos RF padrdo ZigBee foram criados para economizar o maximo de energia possivel.
Com isso, é possivel criar aplicacdes onde é possivel ler sensores em campo remotamente,
apenas utilizando pilhas ou baterias comuns, que durardo meses ou mesmo anos sem
precisarem ser substituidas. Isso porque, os médulos ZigBee quando néo estéo
transmitindo/recebendo dados, entram num estado de dorméncia ou em "Sleep", consumindo 0

minimo de energia.

Diversas aplicagBes podem ser feitas utilizando o XBee:

Automacao Comercial de Edificios:

-Seguranca

-Ventilagédo

-Controle de Acesso

-Controle de lluminacdo

-Aquecimento

Eletrodomésticos:
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-V

-VCR

-DVD/CD

-Controle Remoto

Hospitalar:

-Monitoramento de Pacientes

-Monitoramento Corporal

Computadores e Periféricos:

-Periféricos Para PC

-Mouse

-Teclado

-Joystick

Controle Industrial:

-Controle de Processo

-Gerenciamento de Energia

-Rastreamento de Equipamentos

Controle Residencial e Comercial:

-Seguranca

-Ventilagédo
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-Controle de lluminacao

-Controle de Acesso

-Irrigacéo de Jadim

-Aquecimento

2. Especificacbes do XBee

Performance:

- Rendimento da Poténcia de saida: 1 mW (0 dBm);

- Alcance em ambientes internos/zonas urbanas: 30m;

- Alcance de RF em linha visivel para ambientes externos: 100m;
- Sensibilidade do receptor: -92 dBm,;

- Frequéncia de operacao: ISM 2.4 GHz;

- Taxa de dados de RF: 250.000 bps;

- Taxa de dados da Interface (Data Rate): 115.200 bps;
Alimentacéo:

- Tenséo de alimentacéo: 2.8 a 3.4B;

- Corrente de transmissao (tipico): 45 mA @ 3.3V,

- Corrente de Recepcdo (tipico): 50 mA @ 3.3V,

- Corrente de Power-down Sleep: <10 PA;

Propriedades Fisicas:

- Dimensdes: (2.438cm x 2.761cm);

- Peso: 0.10 oz (39);

- Temperatura de operacéo: -40 to 85° C (industrial);

- Opcdes de antena: Conector U.FL RF, Chip ou Chicote (whip);
Rede:

- Topologia de Rede: Peer-to-peer(Par-a-par), ponto-a-ponto, ponto-a-multiponto e malha;
- Manipulacédo de erro: Retransmite novamente (Retries) & reconhecimento
(acknowledgements);

- Enderecamento: 65.000 enderecos de rede disponiveis para cada canal;
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- Opcdes de filtros: PAN ID, canais e enderecos;

- Criptografia: 128-bit AES;

- Nimero de canais selecionaveis via software: 16 canais de seqiiéncia direta;
Geral:

- Faixa de freqiiéncia: 2.4000 - 2.4835 GHz;

Para informagBes mais especificas sobre o XBee, consulte o Datasheet ou 0 Manual.

3. Como Configurar o XBee

Para configurar o XBee, faca as conexdes necessaria utilizando-se um cabo Cabo USB (Tipo A
para Mini B) e utilize o software X-CTU, disponivel neste link. O X-CTU & um software criado
pelo prépio fabricando do XBee para enviar comandos de configuracéo, fazer atualizacdes e

outra diversas ferramentas para vocé configurar seu XBee.

3.1) Conexdes Para As Configuragdes

Conecte o XBEE no XBEE Explorer USB para configura-lo, conforme a figura abaixo:

Imagem 1 - Conexdes para as configuracdes

Conecte o XBEE Explorer USB no seu computador e instale o driver FTDI. Este driver pode ser

encontrado dentro da pasta "drivers”, localizado dentro da pasta da IDE do Arduino. Utilizando
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um programa de comunicacao serial como o X-CTU, vocé pode acessa-lo para configura-lo via

modo de comando.

3.2) Modo de Comando

Para se configurar o XBee, utilizaremos linhas de comando enviados pelo Terminal do prépio
X-CTU, existem diversos comandos, a relagédo de todos vocé encontrar no Datasheet ou

no Manual do XBee. Para entrar em modo de comando digite no Terminal do X-CTU

"+++", sem pressionar <Enter>, seu XBee deveréa responder OK, para cada comando ap6s

entrar em modo de comando vocé devera pressionar <Enter>.

Exemplo:

About  XModem...
FC Settingsl Fiange Test Teminal ] M odem Eonfiguration]

Lire Statuz Azzert
- - Cloze | Aszzemble| Clear | Show
15 DTR v [RTS v |Break | | ComPot| Packet | Screen| Hes

+++0K -
ATID 10

0K

ATWR

0K

ATCN

0K

COMI | 9600 8-M-1 FLOW:NONE Rx 12 bytes

Imagem 2 - Terminal do X-CTU
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No exemplo, entro em modo de comando digitando "+++" e NAO clicao no <Enter>, e o XBee

responde OK. Digito cada comando com o pardmetro desejado e depois clico em <Enter>:

ATID 10 <Enter>: Configuracdo da Rede (Rede 10).
ATWR <Enter>: Grava os comandos com os parametros desejados no XBee.

ATCN <Enter>: Sai do modo de comando.

Repare que em todos os comandos, digitando-os corretamente e colocando uma parametro
aceitdvel o XBee respondeOK. Em todas as configura¢cbes do XBee, € ideal vocé utilizar os

comando ATWR e ATCN, para que o XBee guarde as configuracdes.

3.3) Demonstracdes

Nas demonstracdes de aplicacdo(Passos 4, 5 e 6), utilizaremos alguns comandos com certos
pardmetros para cada aplicagdo feita neste tutorial. Para ter acesso a todos os comandos

disponiveis, com a descricdo de cada um deles, consulte o Datasheet ou 0 Manual do XBee.

4. Line Passing

O Line Passing simplesmente reflete o estado de uma porta de entrada do XBee local a porta
de saida do XBee remoto. Por exemplo, se colocarmos o estado l6gico de uma Entrada Digital

do transmissor em nivel "1", a mesma Entrada Digital do receptor ird copiar o nivel légico "1".

4.1) As Configuracdes dos XBees
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__ATDL |1 | Enderecodo Modulo de Destino |
__ATNL_L DS NomedoModulo |

| ATD1 | 4 | Configura D1 como Saida Digital (Nivel Logico 0)
| atw | 1 | Habiltasaida
| aTwR | - | sSalvaasConfiguracdes

Tabela 1 - Configuragdes como Line Passing

4.2) As Ligagbes

AN Battery

| p— -533EE VY

Figura 2 - LigagBes como Line Passing
5. Leitura Analdgica/Sensoriamento Remoto
Nesta aplicacdo vocé poder ler valores analdgicos em um XBee transmissor, e enviar a um
XBee receptor, por exemplo, vocé pode fazer sensoriamento remoto ou controlar
servomotores, lembrando que cada XBee possui duas saidas PWM. Como demonstragéo,

utilizaremos um LM35 para ler a temperatura e transmitir o valor em mV de um XBee a outro, e

também controlaremos o a intensidade de brilho de um LED ligado a um XBee, por meio de um

potenciémetro ligado a outro.

5.1) As Configuracdes dos XBees
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ATOL
__ATNIL_[SADAL__________NomedoMddulo |

aTP1 | 2 | Configura PWM1 como Saida PWM
| ATIA | 1 | Recebe Alteragdo de Estado Somente do Enderego

Sai do Modo de Comando

Tabela 2 - ConfiguragBes como Transmissao Analogica

5.2) As Ligacdes

- 5.2.1) Receptor (XBee + XBee Explorer + Resisténcia 220Q + LED 5mm)

D
D
o
o]
=
o
=
B

Made with B Fritzing.org
Figura 3 - LigagBes do receptor analégico

- 5.2.2) Transmissor (XBee + XBee Explorer + LM35 + Resisténcia 10kQ + Potenciémetro

10kQ)
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. T EE YT Y e
=]
LI I B O O O A O
. . TR I O O O O O

Made with [} Fritzing.org
Figura 4 - Ligacdes do transmissor Analégico
6. Link Serial

Essa aplicacdo permite que vocé escreva na serial do transmissor, e 0s mesmos caracteres
sejam escritos na serial do receptor, por exemplo, se na serial do transmissor eu escrever
"Laboratorio de Garagem", na serial do receptor vai ser escrito também "Laboratério de
Garagem". Como uma demonstragéo, faremos que quando na serial do transmissor for escrito
os caracteres "L" ou "D" (Liga/Desliga), o receptor receba esses caracteres, passe eles para o
Arduino que fard o acionamento ou ndo de uma lampada com um auxilio de um maédulo relé,
ou seja, se o receptor receber "L", 0 Arduino ligara a lampada, se o receptor receber "D", 0

Arduino desligara a lampada.
6.1) As LigacOes
- 6.1.1) Receptor (XBee + XBee Shield + Arduino)

Faca a montagem conforme a figura abaixo, conecte o cabo USB do Arduino ao seu

computador, e identifique qual porta COM seu computador vai reconhecer o Receptor.
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Imagem 3 - Montagem: XBee + XBee Shield + Arduino

Faca as ligacdes do modulo relé, utilizando os 5V e o0 GND do Arduino e pino IN, conecte ao

pino digital D8.
- 6.1.2) Transmissor (XBee + XBee Explorer)

Conecter o XBee no XBee Explorer, conecte o cabo USB do XBee Explorer no seu

computador, e identifique qual porta COM seu computador vai reconhecer o Transmissor.

Imagem 4 - Montagem: XBee + XBee Explorer
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6.2) As Configuragdes dos XBees

Comando | _valor | _____Fungio ___|
__ATDL_| 1| Enderecodo M6dulo de Destino |

Comando | __ Valor _| Fungdo

__ATNI__| RECEPTOR

ATCN - Sai do Modo de Comando

Tabela 3 - Configura¢des como Link Serial

6.3) O Sketch

#define lamp 8
#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial mySerial(2, 3);
char lido;
void setup()
{
Serial.begin(9600);
mySerial.begin(9600);
pinMode(lamp,OUTPUT);
Serial.printin("Este eh o Receptor");
Serial.println("Digite na Serial do Transmissor");
}
void loop()
{
if (mySerial.available())
{

lido = mySerial.read();

if(lido =="I"|| lido =="L")

{

digitalWrite(lamp,HIGH);
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Serial.print("Lampada Acesa");

}

if(lido =='d' || lido =="D")

{

digitalWrite(lamp,LOW);
Serial.print("Lampada Apagada");

}

E isso ai Garagistas! Esperamos que tenham gostado deste Tutotial, até a proximal

Referéncias

https://sites.google.com/site/toucatronic/zigbee/comandos-at

https://www.sparkfun.com/datasheets/Wireless/Zigbee/XBee-Datasheet.pdf

http://www.rogercom.com/ZigBee/ZigBee.htm
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69. Tutorial: Utilizando o WiFiShield

Neste tutorial vocé vera como utilizar o WiFiShield em conjunto com o Arduino e a biblioteca
WiflyHQ com a fungéo de rodar uma pagina HTML, onde vocé pode fazer acionamentos (no
caso um LED ligado ao pino 12), fazer a leitura dos pinos analégicos e também enviar o campo

de texto para uma variavel (através de um POST).

Lista de Materiais

1 x Arduino Uno Rev 3

1 x WiFiShield

1 x Resistor de 330Q

1xLED

Alguns jumpers

Biblioteca

WiflyHQmaster - Atualizada dia 03/07/2013

O Médulo RN171XV

Este é o médulo RN-171XV que é fabricado pela Roving Networks que permite uma rapida
conexdo com redes 802.11 b/g (WiFi) e tem uma interface de comunicacao serial por onde
pode ser programado e trocar informacgdes entre o mddulo e o Arduino. Ele tem 8 pinos de I/O

(3,3V) e 3 pinos para entrada de sensores analdgicos (0 ~ 400mV com tolerancia para 3,3V).
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Ele suporta varios tipos de redes estruturas de rede com suporte aos protocolos DHCP, DNS,

ARP, ICMP, FTP client, HTTP client, TCP, UDP. Suporta WPS (Wi-fi Protected Setup) com

criptografias do tipo WEP, WAP e WAP2.

Ha 3 LEDs que indicam o status do médulo veja na tabela abaixo:

O WiFiShield

Para facilitar a vida dos garagistas o Lab. desenvolveu o WiFiShield que permite uma rapida

Amarelo

Piscando Piscando
Apagado .. Acesso
Devagar Rapido
; IP OK Sem|p | Conectado
via TCP
Transferindo
Dados Pelo Tx
Conectado/ | Conectado/ -
Sem Conexao -
Internet QK | 5em Internet

conexao deste modulo ao Arduino.

Vocé pode programar o médulo através do seu Arduino com as instru¢des contidas no manual

do WiFiShield (desenvolvido pelo LdG) ou ainda, ver informacfes e detalhes sobre o

modulo clicando aqui e aqui (neste vocé encontra o set de instrucées).

Arduino como Server

Abaixo vocé pode ver a imagem da pagina gerada pelo Arduino:
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€« & 192.168.0.23

Exemplo Wifi-Shield
Alterar LED no pino 12
Ver leituras Analdgncasr

Digite seu nome

Baseados no exemplo httpserver da biblioteca WiFlyHQmaster, criamos uma pagina HTTP
dentro do Arduino, por onde, podemos controlar um LED conectado ao pino 12, além de poder

visualizar os valores das entradas analégicas e também mandar um "ola"para vocé Garagista.

Para isto utilizamos as requisi¢bes GET e o POST para transferir informacdes entre o nosso

computador e a pagina dentro do Arduino.

O Sketch

O Sketch por conter trechos com cédigos HTML nao serd mostrado aqui mas vocé pode fazer

o download dele neste link.
Conclusao

Com este tutorial mostramos a vocé pode utilizar o WiFiShield junto com a biblioteca WiFIyHQ.
Esperamos que aprendam muito com este exemplo e se tiverem ddvidas ou sugestdes deixem

seus comentario logo abaixo.
\o/
Referéncias

http://www.rovingnetworks.com/products/RN171XV

http://labdegaragem.com.br/loja/wifishield.pdf

https://github.com/harlequin-tech/WiFlyHO
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http://www.rovingnetworks.com/products/RN171XV
http://labdegaragem.com.br/loja/wifishield.pdf
https://github.com/harlequin-tech/WiFlyHQ
http://api.ning.com/files/rlHZMdl1w1Y92dgoey3LndFCBiAOszc-UCseehlZYIQHuwEgFg8MGgVLR0jmSiA97ib9sLjFMNGIZEpwa4qitoiXLVxtc4S-/WEBSERVER.png

70. Tutorial: Controlando o MP3 Player Shield por comandos
via Serial

Neste tutorial veremos como utilizar o MP3 Player Shield junto com as biblioteca
SFEMP3Shield e a SdFat para ler arquivos no formato MP3 armazenados no catdo SD e
reproduzi-los em uma caixa de som conectada a saida de audio do Shield. Tudo isto sendo

controlado por comandos via Serial.

Lista de Materiais

1 x Arduino Uno Rev 3

1 x MP3 Player Shield

1 x Cartdo miniSd

1 x Caixa de som ou fones de ouvido com entrada P2

Bibliotecas

Vocé vai precisar da biblioteca SFEMP3Shield que implementa os comandos para controle

do MP3 Player Shield e da SdFat (inclusa no pacote) para fazer a leitura do cartdo de memoaria.
Abaixo vocé pode fazer o download das duas bibliotecas usadas no tutorial.

Link para download

O MP3 Player Shield
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/mp3-player-shield-1.html
https://github.com/madsci1016/Sparkfun-MP3-Player-Shield-Arduino-Library
http://api.ning.com/files/3GuCE*l8Vq89N56NBnuyZKyYpoWtxZp0XKhSAfgTr2NPkUN*FL7n9WByTrBgpu*e0j*1YT8sPJr6wZjcQda2jN5sCeoA-M*0/SparkfunMP3PlayerShieldArduinoLibrarymaster.zip
http://api.ning.com/files/anKnwVgceFT1RDCbKu4dYz8*SfnJidGIFKGw1qjfM4EgegB8nrWamxTcm8CjP2Zx79E4Wbm9ZLLIVJBkbFy2QPbCH8*mqrQY/MP3.jpg

Este Shield é baseado no chip VS1053B, fabricado pela VLSI Solution.

Com este chip vocé pode decodificar varios formatos de dudio como Ogg Vorbis, MP3, AAC,
WMA e MIDI e envia tudo para um amplificador de saida (P2) estéreo de alta qualidade que

esta conectado a um DAC de 18bits de resolugéo.
Ele também pode ser usado como encoder para o formato IMA ADPCM e Ogg Vorbhis.
OBS: O MP3 Player Shield n&o suporta as fun¢des de encoder

Veja mais informacdes sobre o chip no datasheet.

Compatibilidade com arquivos de Audio, tag ID3 e Plugins
No capitulo 8 do datasheet, é abordada a compatibilidade dele com diversos arquivos de audio.

No tutorial, utilizamos arquivos comprimidos no formato MP3 (MPEG-1/2 Audio Layer 3) e com

bit rate de 192kbps.

Ha também a compatibilidade do chip com as tag ID3 da versao 1.0 ou 1.1, com elas vocé
pode visualizar o Nome da musica, Artista e o Album apenas utilizando apenas comandos ja

implementados pela biblioteca. Para alterar a tag ID3 de suas musicas vocés podem utilizar
0 1D3 Tag Editor.
A VLSI Solutions também disponibiliza patch e plugins que séo atualizados constantemente

no neste link e vocé pode adicionar funcionalidades ao firmware do chip carregando estes

patchs no cartdo SD (A biblioteca traz eles para vocé).

O Sketch

Fizemos um Sketch baseado no exemplo que vem junto com a biblioteca SFEMP3Shield. Com
ele através de comandos enviados via serial vocé pode controlar as musicas que serédo

tocadas.

/I PLAYER MP3 LAB DE GARAGEM
/I Baseado no exemplo MP3Shield_Library_Demo de Bill Porter e Michael P. Flaga criadores d

a biblioteca SFEMP3Shield
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http://www.id3tageditor.com/
http://www.vlsi.fi/en/support/software.html

/I Coloque as musicas no SD card para com o nome trackO0x.mp3 onde x € o numero da music

a

#include <SPIl.h>
#include <SdFat.h>
#include <SFEMP3Shield.h>

SdFat sd;
SFEMP3Shield MP3player;

void setup()
{
[IVariavel usada para testar fungdes durante a programacéo

uint8_t resultado;

/I Inicializa a Serial

Serial.begin(115200);

/lInicializando Cartao SD
if(sd.begin(SD_SEL, SPI_HALF_SPEED)) sd.initErrorHalt();
if(!sd.chdir("/")) sd.errorHalt("sd.chdir");

/lInicializando MP3 Shield e checa por erros

resultado = MP3player.begin();

/ILista de codigo de Erros de inicializacao
110 OK
//1 Falha da SdFat para inicializar o contato fisico com o Cartdo SD
/I2 Falha SdFat para iniciar o volume do Cartdo SD
/I3 Falha SdFat para montar o diretério raiz Cartdo SD
//4 Valores fora do padréo no registrador SCI_MODE.
/I5 Valores divergentes no na leitura do SCI_CLOCKF.
/16 Plugins ndo foram carregado. Copie eles para o Cartdo SD isto pode causar erros na

reproducao

if(resultado != 0)

{
Serial.print(F("Codigo de erro: ");

Serial.print(resultado);
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Serial.printin(F(" ao tentar tocar a musica"));
if( resultado ==6)
{
Serial.printin(F("Atencao: Plugins ndo encontrados."));
Serial.printin(F("Use a opcéo \"d\" para verificar se eles estdo no cartao SD"));
}
}

comandos();

}

void loop()
{

if(Serial.available())

{

menu(Serial.read()); // Pega o comando da Serial e processa com a fungcdo menu();
}
delay(100);

}

/I Funcéo que processa o comando.

void menu(byte opcao)

{
uint8_t resultado; // Esta variavel vai armazenar o resultado dos funcfes que vamos usar
char titulo[30]; // Buffer para armazenas titulo da musica
char artista[30]; // Buffer para armazenas nome do Artista

char album([30]; // Buffer para armazenas nome do Album

Serial.print(F("Comando Recebido: "));
Serial.write(opcao);

Serial.printin();

/[Parar a muUsica que esta tocando
if(opcao =='s")
{
Serial.printin(F("Parar reproducao"));

MP3player.stopTrack();
}
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/[Seleciona a faixade 1 a9
else if(opcao >="1"' && opcao <='9")
{
opcao = opcao - 48; //convertendo ASCII para um numero real

resultado = MP3player.playTrack(opcao);

/ILista de codigo de Erros da funcao playTrack
/110 OK

//1 Ocupado tocando musica

/[2 Arquivo ndo encontrado

/13 Indica que o Shield MP3 esta resetando

/IVerifica esta executando
if(resultado != 0)
{
Serial.print(F("Codigo de Erro: "));
Serial.print(resultado);
Serial.printin(F(" ao tentar tocar a musica"));

}

else

//Retira a Tag ID3 da musica
MP3player.trackTitle((char*)&titulo);
MP3player.trackArtist((char*)&artista);
MP3player.trackAlbum((char*)&album);

[llmprime as informacgdes na Serial
Serial.print(F("Titulo: "));
Serial.write((byte*)&titulo, 30);
Serial.printin();
Serial.print(F("Artista: "));
Serial.write((byte*)&artista, 30);
Serial.printin();
Serial.print(F("Album: ™);
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Serial.write((byte*)&album, 30);

Serial.printin();

}
}

//Altera o Volume
else if((opcao == '-') || (opcao == '+'))
{

union twobyte mp3_vol; // Cria dois bytes um para cada lado

mp3_vol.word = MP3player.getVolume(); // Lé o valor atual do Volume

if(opcao == "-")
{
/I O saida é negativa pois é dada em decibéis
if(mp3_vol.byte[1] >= 254)
{
mp3_vol.byte[1] = 254,
}
else {
mp3_vol.byte[1] += 2;
}
}
else
{
if(mp3_vol.byte[1] <= 2)
{
mp3_vol.byte[1] = 2;
}
else {
mp3_vol.byte[1] -= 2;
}
}

MP3player.setVolume(mp3_vol.byte[1], mp3_vol.byte[1]); // Altera o valor do volume nos dois
lados (L e R)

Serial.print(F("Volume foi para -"));
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Serial.print(mp3_vol.byte[1]>>1, 1);
Serial.printin(F("[dB]™");
}

/ILista arquivos do SD card
else if(lopcao == 'd") {
if(IMP3player.isPlaying())
{
Serial.printin(F("Arquivos encontrados:"));
sd.Is(LS_R | LS_DATE | LS_SIZE);
}
else {
Serial.printin(F("Player ocupado. Aguarde..."));
}
}

/lInformacoes sobre o arquivo de audio
else if(opcao == ") {
MP3player.getAudiolnfo();
}

//Modo Pause/Play
else if(opcao == 'p)
{
if( MP3player.getState() == playback)
{
MP3player.pauseMusic();
Serial.printin(F("Pause"));
}
else if( MP3player.getState() == paused_playback)
{

MP3player.resumeMusic();

Serial.printin(F("Play"));
}

else
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Serial.printin(F("Nao esta tocando!"));

}
}

/Il Reseta 0 modulo MP3
else if(opcao == 'r") {
MP3player.stopTrack();
MP3player.vs_init();

Serial.printin(F("Resetando o chip do Player"));

}

/I Seleciona modo Mono/Stereo
else if(opcao == 'm’) {

uintl6_t monostate = MP3player.getMonoMode();

if(monostate == 0) {
MP3player.setMonoMode(1);
Serial.printin(F("Modo Mono"));

}

else {
MP3player.setMonoMode(0);
Serial.printin(F("Modo Stereo"));

}
}

//Modo baixo consumo
else if(opcao == 'a’) {
MP3player.end();
Serial.printin(F("Modo de baixo consumo: Ativado"));
}
else if(opcao == 'd') {
MP3player.begin();

Serial.printin(F("Modo de baixo consumo: Desativado"));

/IEstado do Shield MP3
}

else if(opcao =="'S") {
Serial.printin(F("Estado do Player:"));
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switch (MP3player.getState()) {

case uninitialized:
Serial.print(F("Nao inicializado"));
break;

case initialized:
Serial.print(F("Inicializado"));
break;

case deactivated:
Serial.print(F("Desativado™));
break;

case loading:
Serial.print(F("Carregando"));
break;

case ready:
Serial.print(F("Pronto"));
break;

case playback:
Serial.print(F("Reproduzindo"));
break;

case paused_playback:
Serial.print(F("Pausado"));
break;

}
Serial.printin();

}

/I Lista comandos
else if(opcao =='c")
{

comandos();

}

/I print prompt after key stroke has been processed.

Serial.println(F("Digite uma das opcoes 1-9,s,d,+,-,i,p,r,m,a,d,S,c:"));
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Serial.printin();
}

[llmprime a lista de comandos

void comandos()

{

Serial.printin(F("MP3 Player Shield:"));

Serial.printin();

Serial.printin(F("LAB DE GARAGEM "));

Serial.printin();

Serial.printin(F("Lista de comandos:"));

Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("
Serial.printin(F("

Serial.printin(F("

Serial.printin();

[1-9] para tocar o arquivo track00x"));
[s] Stop™));

[d] Lista arquivos do SD card"));

[+ ou -] Aumenta e diminui o Volume"));
[i] Informacoes sobre o arquivo de audio™));
[p] Pause/Play™));

[r] Reseta MP3 Shield"));

[m] Seleciona modo Mono/Stereo"));

[a} Ativa modo de baixo consumo"));

[d} Desativa modo de baixo consumo"));
[S] Estado do Shield MP3"));

[c] Mostra lista de comandos"));
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Conclusao

Com este tutorial vocé podera tocar suas musicas através de um Arduino em qualquer projeto
e de maneira simples, ja que a biblioteca faz boa parte do trabalho para vocé. Esperamos que

tenham gostado e se tiverem sugestdes, dlvidas ou elogios comente abaixo.

\o/

Referéncias:

http://www.vlsi.fi/en/products/vs1053.html

https://www.sparkfun.com/products/10628

http://diInmh9ip6v2uc.cloudfront.net/datasheets/Dev/Arduino/Shields/MP3%20Shield-v13.pdf

http://www.billporter.info/2012/01/28/sparkfun-mp3-shield-arduino-library/
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http://www.billporter.info/2012/01/28/sparkfun-mp3-shield-arduino-library/

71. Tutorial: Como utilizar o LCD Shield I12C

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o LCD Shield I2C. Faremos demonstracdes de
utilizacéo, onde a leitura dos bot6es do shield é feita para executar uma certa fungdo, como

nos exemplos: ajustar o brilho, ajustar o contraste, criar menus e fazer acionamento de um relé.

Material Utilizado:

1x LCD Shield I2C

1x Arduino UNO

1x Médulo Rele

Alguns Jumpers

Lampada 110V

Biblioteca utilizada:

Utilizaremos a biblioteca LiquidCrystal 12C.

1. LCD Shield I2C

Baseado no consagrado DataShield, projeto de Jiri Trnka incubado no LdG, o LCD Shield I12C é
uma excelente opcao para projetos que necessitem de baixo custo e uma eficiente interface

para o usuario. Utilizando bibliotecas prontas e toda a versatilidade do PCF8574, o LCD Shield
I2C permite que sejam utilizados poucos pinos do Arduino para oferecer um LCD com backlight

e contraste controlados por software, além de 5 bot6es configuraveis.

O LCD Shield I12C é um shield para Arduino que vocé podera utilizar para fazer diversas

aplicacfes, o shield possui:
- 1 x Display LCD 16x2: Onde vocé pode escrever em sua tela diversos tipos de mensagens.

- 1 x CI PCF8574: Responsavel por enviar os comando 12C para o Display LCD, quando
utilizado a biblioteca "LCD LiquidCrystal_I12C.h".

- 6 x Chaves Tateis: 5 configuraveis (Pino A0) e 1 para RESET.
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http://www.labdegaragem.org/loja/31-shields/lcd-shield-i2c.html
http://www.labdegaragem.org/loja/29-arduino/arduino-uno-rev-3-original.html
http://www.labdegaragem.org/loja/modulo-rele-10a.html
http://www.labdegaragem.org/loja/jumper-wires-premium-6-m-f-pacote-com-10-unidades.html
http://api.ning.com/files/LvNfiSNLziecPAb-uFqewR9O9O4IE8H1MyhXFXUNnuGpl84xhZ5kqH3zDd7DQLJyq8lOr8-lpZzY8ES2nG1jm6xBDtLOQbmb/LiquidCrystal_I2C.zip

- Headers Para Arduino: Além de poder simplesmente acoplar em seu Arduino, permite que

voceé utilize os pinos nédo utilizado do shield para outras finalidades.

O esquematico do Shield pode ser visto na imagem abaixo, vocé pode adquirir o PDF do

esquematico, clicando aqui.

f‘
-
il
|

LR

*y

L N 2
Ls

TITLE: LED_SHIELD_IZC labdeqar agem.con

Figura 1 - Esquematico LCD Shield 12C

Como pode ser visto no esquematico acima, o shield utiliza apenas os pinos A0, A4, A5 dos
pinos analdgicos e os pinos D5 e D9 dos pinos digitais, com isso todos o0s outros pinos do
Arduino ficam livres, e com eles vocé pode acoplar outros shields que utilizem esses pinos que
ficam livres, fazer acionamentos, utilizar médulos de comunicagdo como XBee ou Wifly, entre

outra diversas aplicacdes. Também na placa vocé vai encontrar uma chave tétil para RESET.

2. Sketch das Demonstracfes

Nas demonstrag@es disponivel no video, explicamos como fazer a leitura dos bot6es, como

utilizar esse botbes para fazer o ajuste do brilho do backligh, ajuste do contraste e também
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como criar menus, e com exemplo criamos um menu "Ajuste Brilho", um menu "Ajuste

Contraste" e um menu para fazer um simples acionamento de relé.

2.1) Leitura dos Botdes

Nessa demonstracéo, fazemos a leitura de cada bot&o e escrevemos no Serial Monitor o valor

analdgico lido pelo Arduino através do pino (A0).

#define pinBRILHO 5 //Define como 5 a palavra pinBRILHO
#define pinCONTRASTE 9 //Define como 9 a palavra pinCONTRASTE

#include <Wire.h> //Inclui a biblioteca Wire.h para se utilizar a comunicacao 12C

#include <LiquidCrystal_[12C.h> //Inclui a biblioteca LiquidCrystal 12C.h

/lpara se fazer comunicacao 12C com o display LCD
LiquidCrystal_12C lcd(32,16,2); //Inicia 0 LCD com os parametros (Endereco 12C, Colunas,

Linhas)

int botoes; //Variavel para a leitura dos botdes

int i; //Variavel para contagem

float pwm_brilho = 255; //Variavel para controle de pwm do brilho

float pwm_contraste = 0; //Variavel para controle de pwm do contraste

float brilho_porcent; //VVariavel para converséo do pwm do brilho em porcentagem (255 = 100%)
float contraste_porcent; //Variavel para conversdo do pwm do contraste em porcentagem (255

= 100%)

void setup()
{

Serial.begin(9600); //Inicia a Serial para se utilizar o Serial Monitor

Icd.init(); //Comando para inicializagdo do Display LCD

Icd.backlight(); //Comando para inicializacdo do Display LCD

pinMode(pinBRILHO,OUTPUT); //Configura como saida o pino 5 (pinBRILHO)
pinMode(pinCONTRASTE,OUTPUT); //Configura como saida o pino 9 (pinCONTRASTE)
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inicializacao(); /Executa a funcéo da tela de inicio

}

void loop()
{
botoes=analogRead(A0); //Faz a leitura analdgica do pino A0 e guarda na variavel botoes
Serial.printin(botoes); //Escreve no Serial Monitor o valor ligo pelo pino A0
delay(100); //Delay de 100 milissegundos
ajuste();

}

void inicializacao() //Funcao de inicializacao da tela LCD para a aplicacao

{
analogWrite(pinBRILHO,255); //Inicializa o brilho no méaximo (255 = 100%)
analogWrite(pinCONTRASTE,0); //Inicializa o contraste no minimo (0 = 0%)

Serial.printin("); //Pula uma linha

Serial.printin("LCD SHIELD I12C: INICIADO" ); //Escreve no Serial Monitor

Icd.setCursor(0,0); //Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha

lcd.print(" LCD Shield 12C"); //Escreve no LCD

for(i=0;i<=4;i++) //Laco para a o efeito de piscagem da segunda linha
{
lcd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor
led.print(" "); //lLimpa segunda linha
delay(250); //Permanece por 250 milissegundos apagada
lcd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor

Icd.print("labdegaragem.com™); //Escreve na tela do LCD a mensagem "labdegaragem.com'

delay(250); //Permanece por 250 milissegundo acesa

}
}

void ajuste()

{
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if(botoes > 100 && botoes < 200) //Se botédo da esquerda for pressionado

{
if(pwm_brilho > 0) //Se o PWM do brilho estiver maior que 0

{
pwm_brilho -= 25.5; //Subtrai 25.5(10%) no PWM do brilho
analogWrite(pinBRILHO,pwm_brilho); //Atualiza o PWM do brilho

}

brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100; //Guarda na variavel brilho_porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("BRILHO ="); //[Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha
Serial.print(brilho_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do brilho
Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha

trata_botao(); //Tratamento do botéo para variar somente 10% quando for clicado

else if(botoes > 700 && botoes < 800) //Senédo se o botao da direita for pressionado
{
if(pwm_brilho < 255) //Se o PWM do brilho estiver menor que 255
{
pwm_brilho += 25.5; //Soma 25.5(10%) no PWM do brilho
analogWrite(pinBRILHO,pwm_brilho); //Atualiza o PWM do brilho

}

brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100; /Guarda na variavel brilho_porcente

/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("BRILHO ="); //Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha
Serial.print(brilhno_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do brilho
Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha

trata_botao(); //Tratamento do botédo para variar somente 10% quando for clicado

else if(botoes > 200 && botoes < 300) /Sendo se o botado de baixo for pressionado

{

if(pwm_contraste > 0) //Se o PWM do contraste estiver maior que 0
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{
pwm_contraste -= 25.5; //Subtrai 25.5(10%) no PWM do contraste

analogWrite(pinCONTRASTE,pwm_contraste); //Atualiza o PWM do contraste
}

contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100; //Guarda na variavel contraste _porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("CONTRASTE ="); //[Escreve no Serial Monitor "CONSTRASTE =", sem pular
linha
Serial.print(contraste_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do
contraste
Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha

trata_botao(); //Tratamento do botéo para variar somente 10% quando for clicado

}

else if(botoes > 400 && botoes < 500) /Sendo se o botao de cima for pressionado

{

if(pwm_contraste < 255) //Se o PWM do contraste estiver menor que 255
{
pwm_contraste += 25.5; //Soma 25.5(10%) no PWM do contraste

analogWrite(pinCONTRASTE,pwm_contraste); //Atualiza o PWM do contraste
}

contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100; //Guarda na variavel contraste _porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("CONTRASTE ="); //Escreve no Serial Monitor "CONSTRASTE =", sem pular
linha
Serial.print(contraste_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do
contraste
Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha
trata_botao(); //Tratamento do botédo para variar somente 10% quando for clicado
}
}
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void trata_botao()

{
while(botoes != 1023)
{
botoes=analogRead(A0);
}
}

2.2) Ajuste de Brilho e Contraste

Nessa demonstragdo, mostramos como fazer o ajuste de brilho e contraste do Display LCD via

software, utilizando os botdes do shield.

#define pinBRILHO 5 //Define como 5 a palavra pinBRILHO
#define pinCONTRASTE 9 //Define como 9 a palavra pinCONTRASTE

#include <Wire.h> //Inclui a biblioteca Wire.h para se utilizar a comunicacao 12C

#include <LiquidCrystal_I2C.h> //Inclui a biblioteca LiquidCrystal_12C.h

/lpara se fazer comunicacao 12C com o display LCD
LiquidCrystal_I2C lcd(32,16,2); //Inicia 0 LCD com os parametros (Enderego 12C, Colunas,

Linhas)

int botoes; //Variavel para a leitura dos botdes

int i; //Variavel para contagem

float pwm_brilho = 255; //\Variavel para controle de pwm do brilho

float pwm_contraste = 0; //Variavel para controle de pwm do contraste

float brilho_porcent; //Varidvel para conversdo do pwm do brilho em porcentagem (255 = 100%)
float contraste_porcent; //Variavel para conversdo do pwm do contraste em porcentagem (255

= 100%)

void setup()
{

Serial.begin(9600); //Inicia a Serial para se utilizar o Serial Monitor
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lcd.init(); //Comando para inicializagéo do Display LCD

lcd.backlight(); /Comando para inicializacdo do Display LCD

pinMode(pinBRILHO,OUTPUT); //Configura como saida o pino 5 (pinBRILHO)
pinMode(pinCONTRASTE,OUTPUT); //Configura como saida o pino 9 (pinCONTRASTE)

inicializacao(); /Executa a fungéo da tela de inicio

}

void loop()
{
botoes=analogRead(A0); //Faz a leitura analdgica do pino AO e guarda na variavel botoes
Serial.printin(botoes); //Escreve no Serial Monitor o valor ligo pelo pino A0
delay(100); //Delay de 100 milissegundos
ajuste();

}

void inicializacao() //Funcao de inicializacéo da tela LCD para a aplicacao
{
analogWrite(pinBRILHO,255); //Inicializa o brilho no méaximo (255 = 100%)

analogWrite(pinCONTRASTE,0); //Inicializa o contraste no minimo (0 = 0%)

Serial.printin("); //Pula uma linha

Serial.printin("LCD SHIELD I12C: INICIADO" ); //Escreve no Serial Monitor

lcd.setCursor(0,0); //Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha

Icd.print(" LCD Shield 12C"); //Escreve no LCD

for(i=0;i<=4;i++) //Laco para a o efeito de piscagem da segunda linha
{
lcd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor
led.print(" "); //lLimpa segunda linha
delay(250); //Permanece por 250 milissegundos apagada
lcd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor

Icd.print("labdegaragem.com™); //Escreve na tela do LCD a mensagem "labdegaragem.com"
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delay(250); //Permanece por 250 milissegundo acesa

}
}

void ajuste()
{
if(botoes > 100 && botoes < 200) //Se botédo da esquerda for pressionado
{
if(powm_brilho > 0) //Se o PWM do brilho estiver maior que 0
{
pwm_brilho -= 25.5; //Subtrai 25.5(10%) no PWM do brilho
analogWrite(pinBRILHO,pwm_brilho); //Atualiza o PWM do brilho

}

brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100; //Guarda na variavel brilho_porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("BRILHO ="); //[Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha
Serial.print(brilho_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do brilho
Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha

trata_botao(); //Tratamento do botéo para variar somente 10% quando for clicado

else if(botoes > 700 && botoes < 800) /Senédo se o botao da direita for pressionado
{
if(pwm_brilho < 255) //Se o PWM do brilho estiver menor que 255
{
pwm_brilho += 25.5; //Soma 25.5(10%) no PWM do brilho
analogWrite(pinBRILHO,pwm_brilho); //Atualiza o PWM do brilho

}

brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100; //Guarda na variavel brilho_porcente

/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("BRILHO ="); //[Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha
Serial.print(brilho_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do brilho

Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha
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trata_botao(); //Tratamento do botéo para variar somente 10% quando for clicado

}

else if(botoes > 200 && botoes < 300) /Sendo se o botao de baixo for pressionado

{

if(pwm_contraste > 0) /Se o PWM do contraste estiver maior que 0
{
pwm_contraste -= 25.5; //Subtrai 25.5(10%) no PWM do contraste

analogWrite(pinCONTRASTE,pwm_contraste); //Atualiza o PWM do contraste
}

contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100; //Guarda na variavel contraste _porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("CONTRASTE ="); //Escreve no Serial Monitor "CONSTRASTE =", sem pular
linha
Serial.print(contraste_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do
contraste
Serial.printin("%"); //Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha

trata_botao(); //Tratamento do botéo para variar somente 10% quando for clicado

}

else if(botoes > 400 && botoes < 500) /Sendo se o botdo de cima for pressionado
{

if(powm_contraste < 255) //Se o PWM do contraste estiver menor que 255

{

pwm_contraste += 25.5; //Soma 25.5(10%) no PWM do contraste

analogWrite(pinCONTRASTE,pwm_contraste); //Atualiza o PWM do contraste
}

contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100; /Guarda na variavel contraste_porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
Serial.print("CONTRASTE ="); //[Escreve no Serial Monitor "CONSTRASTE =", sem pular
linha

Serial.print(contraste_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do
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contraste
Serial.printin("%"); //[Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha
trata_botao(); //Tratamento do botdo para variar somente 10% quando for clicado
}
}

void trata_botao()
{
while(botoes != 1023)
{
botoes=analogRead(A0);
}
}

2.3) Criagdo de Menu / Acionamento de Relé

Nessa demonstragdo, mostramos como vocé pode criar um Menu e para cada Menu fazer um
tipo de tratamento diferente, como no exemplo, ajustar o brilho do backlight, contraste e fazer

um acionamento de relé.

#define pinBRILHO 5 //Define como 5 a palavra pinBRILHO
#define pinCONTRASTE 9 //Define como 9 a palavra pinCONTRASTE

#define pinRELE 7 //Define como 7 a palavra pinRELE

#include <Wire.h> //Inclui a biblioteca Wire.h para se utilizar a comunicacao 12C
#include <LiquidCrystal_I2C.h> //Inclui a biblioteca LiquidCrystal 12C.h

llpara se fazer comunicagédo 12C com o display LCD

LiquidCrystal_12C lcd(32,16,2); //Inicia 0 LCD com os parametros (Endereco 12C, Colunas,
Linhas)

int botoes; //Variavel para a leitura dos botdes

int i; //Variavel para contagem

int menu_cont; //Variavel para contagem dos menus
int sel=0; //Variavel para verificar estado do botéo selecionar

int estadoRELE=0; //VVariavel para alteracdo do estado do Relé (Relé DESLIGADO)
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float pwm_brilho = 255; //\Variavel para controle de pwm do brilho

float pwm_contraste = 0; //\VVariavel para controle de pwm do contraste

float brilho_porcent; //VVariavel para converséo do pwm do brilho em porcentagem (255 = 100%)
float contraste_porcent; //Variavel para conversdo do pwm do contraste em porcentagem (255

= 100%)

void setup()
{

Serial.begin(9600); //Inicia a Serial para se utilizar o Serial Monitor

Icd.init(); /Comando para inicializag&o do Display LCD

Icd.backlight(); /Comando para inicializacdo do Display LCD

pinMode(pinBRILHO,OUTPUT); //Configura como saida o pino 5 (pinBRILHO)
pinMode(pinCONTRASTE,OUTPUT); //Configura como saida o pino 9 (pinCONTRASTE)

pinMode(pinRELE,OUTPUT); //Configura como saida o pino 7
digitalWrite(pinRELE,estadoRELE); //Relé = DESLIGADO (estadoRELE=0);

inicializacao(); //Executa a funcdo da tela de inicio

}

void loop()

{
botoes=analogRead(A0); //Faz a leitura anal6gica do pino A0 e guarda na variavel botoes
Serial.printin(botoes); //Escreve no Serial Monitor o valor ligo pelo pino A0
delay(100); //Delay de 100 milissegundos

atualiza_menu(); /IExecuta a funcao para atualizar o menu

void inicializacao() /Funcéo de inicializacao da tela LCD para a aplicacéo

{
analogWrite(pinBRILHO,255); //Inicializa o brilho no maximo (255 = 100%)
brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100;
analogWrite(pinCONTRASTE,0); //Inicializa o contraste no minimo (0 = 0%)

contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100;
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Serial.println("); //Pula uma linha

Serial.printin("LCD SHIELD I12C: INICIADQO" ); //Escreve no Serial Monitor

Icd.setCursor(0,0); //Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha

lcd.print(" LCD Shield 12C"); //Escreve no LCD

for(i=0;i<=4;i++) //Laco para a o efeito de piscagem da segunda linha
{
Icd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor
led.print(" "); //lLimpa segunda linha
delay(250); //Permanece por 250 milissegundos apagada

Icd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor

lcd.print("labdegaragem.com"); //[Escreve na tela do LCD a mensagem "labdegaragem.com”

delay(250); //Permanece por 250 milissegundo acesa

}
}

L

+Ht+++++

void atualiza_menu()

{
if(botoes > 100 && botoes < 200) //Se botéo da esquerda for pressionado
{
menu_cont--; //\Volta para o MENU anterior
}
else if(botoes > 700 && botoes < 800) //Sendo se o botédo da direita for pressionado
{
menu_cont++; //Vai para o proximo MENU
}
else if(botoes < 100)
{
sel = 1; //Valida que o botéo de selecao foi pressionado
}

trata_botao(); /Chama a fungéo para tratamento do bot&o para executar somente quando for
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clicado
menu_list(); //Vai para a lista de MENU
[[+++++++++++++++ b

++

void menu_list()

{

if(menu_cont == 0) /Menu 1: Tela de Inicio

{
lcd.setCursor(0,0); /Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha
lcd.print(" LCD Shield 12C "); //[Escreve no LCD
Icd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor

lcd.print("labdegaragem.com”); //[Escreve na tela do LCD a mensagem "labdegaragem.com”

}

else if(menu_cont == 1) //Menu 2: Tela de Ajuste do Brilho
{
Icd.setCursor(0,0); //Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha
lcd.print("AJUSTE BRILHO "); //[Escreve no LCD
lcd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor
led.print(" "); //[Escreve na tela do LCD a mensagem "labdegaragem.com"”
if(sel == 1) //Se botao de selecdo for pressionado

{

while(sel == 1) //Enquanto o bot&o de selecionar néo for pressionado denovo
{
botoes=analogRead(A0); /L& os botbes
ajustel(); //Vai para a funcéo de ajuste do Brilho
Icd.clear(); //Limpa LCD
lcd.print("BRILHO = "); //Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha
Icd.print(brilho_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do brilho

lcd.print("%"); //Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha
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trata_botao2(); //Chama a fun¢éo para tratamento do bot&o para executar somente
quando for clicado
if(botoes < 100) //Se o botdo de selecédo for pressionado
{
sel = 0; //Sai do MENU
trata_botao(); /Chama a funcéo para tratamento do bot@o para executar somente

quando for clicado

}

}
}

else if(menu_cont == 2)//Menu 3: Tela de Ajuste do Contraste
{
lcd.setCursor(0,0); //Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha
lcd.print("AJUSTE CONTRASTE"); //Escreve no LCD
lcd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor
led.print(" ");
if(sel == 1) //Se botéo de selecéo for pressionado

{

while(sel == 1) //Enquanto o bot&o de selecionar ndo for pressionado denovo
{
botoes=analogRead(AO0); //Lé os botdes
ajuste2(); //Vai para a fungéo de ajuste do Brilho
Icd.clear(); //Limpa LCD
lcd.print("CONTRASTE ="); //[Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha

Icd.print(contraste_porcent); //Escreve no Serial Monitor o valor em porcentagem do brilho

Icd.print("%"); //Escreve no Serial Monitor "%" e pula linha
trata_botao2(); //Chama a fungéo para tratamento do bot&o para executar somente
quando for clicado
if(botoes < 100) //Se o botéo de selecao for pressionado
{
sel = 0; //Sai do MENU

trata_botao(); /Chama a func¢éo para tratamento do botéo para executar somente
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quando for clicado

}
}
}
}

else if(menu_cont == 3)//Menu 4: Tela de Estado do Relé
{
Icd.setCursor(0,0); /Posiciona o cursor na primeira coluna da primeira linha
led.print("ESTADO DO RELE "); //[Escreve no LCD
Icd.setCursor(0,1); //Posiciona cursor
led.print(" ");
if(sel == 1) //Se botdo da esquerda for pressionado
{
while(sel == 1)
{
botoes=analogRead(AO0); //Lé os botdes
Icd.clear(); //Limpa LCD
lcd.print("ESTADO ="); //Escreve no Serial Monitor "BRILHO =", sem pular linha

if(estadoRELE == 0) //Se o relé estiver desacionado
{
Icd.setCursor(9,0); //Posiciona CURSOR
lcd.print("OFF"); //Escreve OFF no LCD

}

else if(estadoRELE == 1) //Se o relé estiver acionado
{
Icd.setCursor(9,0); //Posiciona CURSOR
lcd.print("ON"); //Escreve ON no LCD

}

trata_botao2(); //Chama a funcdo para tratamento do botdo para executar somente quando for
clicado

ajuste3();

if(botoes < 100) //Se o botédo de selecao for pressionado

{

332



sel = 0; //Sai do MENU

trata_botao(); //Chama a fun¢éo para tratamento do bot&o para executar somente

quando for clicado

}
}
}
}
else if(menu_cont == 4) //Se a contagem de menu for para 4
{
menu_cont = 0; //Volta para o primeiro menu
}
else if(menu_cont == -1) //Se a contagem de menu for para -1
{
menu_cont = 3; //Volta para o ultimo menu
}
}
I
[|============================AJUSTES DOS MENUS====================

void ajustel()
{

if(botoes > 100 && botoes < 200) //Se botédo da esquerda for pressionado

{
if(powm_brilho > 0) //Se o PWM do brilho estiver maior que 0

{
pwm_brilho -= 25.5; //Subtrai 25.5(10%) no PWM do brilho
analogWrite(pinBRILHO,pwm_brilho); //Atualiza o PWM do brilho

}

brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100; /Guarda na variavel brilho_porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem

trata_botao(); //Tratamento do botédo para variar somente 10% quando for clicado

}
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else if(botoes > 700 && botoes < 800) /Senao se o botao da direita for pressionado

{
if(pwm_brilho < 255) //Se o PWM do brilho estiver menor que 255

{
pwm_brilho += 25.5; //Soma 25.5(10%) no PWM do brilho
analogWrite(pinBRILHO,pwm_brilho); //Atualiza o PWM do brilho

}

brilho_porcent = (pwm_brilho/255) * 100; /Guarda na variavel brilho_porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem

trata_botao(); //Tratamento do botdo para variar somente 10% quando for clicado

}
}

void ajuste2()

{

if(botoes > 200 && botoes < 300) //Sendo se o botéao de baixo for pressionado

{

if(owm_contraste > 0) //Se o PWM do contraste estiver maior que 0
{
pwm_contraste -= 25.5; //Subtrai 25.5(10%) no PWM do contraste

analogWrite(pinCONTRASTE,pwm_contraste); //Atualiza o PWM do contraste
}

contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100; //Guarda na variavel contraste porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem

trata_botao(); //Tratamento do botédo para variar somente 10% quando for clicado
}

else if(botoes > 400 && botoes < 500) /Sendo se o botao de cima for pressionado

{

if(pwm_contraste < 255) //Se o PWM do contraste estiver menor que 255

{
pwm_contraste += 25.5; //Soma 25.5(10%) no PWM do contraste

analogWrite(pinCONTRASTE,pwm_contraste); //Atualiza o PWM do contraste
}
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contraste_porcent = (pwm_contraste/255) * 100; //Guarda na variavel contraste porcente
/lo valor do PWM convertido em porcentagem
trata_botao(); //Tratamento do botdo para variar somente 10% quando for clicado
}
}

void ajuste3()

{

if(botoes > 200 && botoes < 300) /Senéo se o botéao de baixo for pressionado
{

estadoRELE=0;

digitalWrite(pinRELE,estadoRELE);

trata_botao(); //Tratamento do botdo para variar somente 10% quando for clicado

}

else if(botoes > 400 && botoes < 500) /Sendo se o botao de cima for pressionado
{
estadoRELE=1;
digitalWrite(pinRELE,estadoRELE);
trata_botao(); //Tratamento do botéo para variar somente 10% quando for clicado
}
}

[[+++++++++++++ bbb

++++++++++

void trata_botao()

{
while(botoes != 1023) //Enquanto o botdo néo for solto, fica preso no laco
{
botoes=analogRead(A0);
}
}

void trata_botao2()

{
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while(botoes > 900) /Enquanto nenhum botédo for pressionado, fica preso no laco

{
botoes=analogRead(A0);

}
}

[++++++++++

e LI S

3. Montagem da Demonstragéo 2.3

3.1) Médulo Relé

Faca as ligacdes de sua lampada com o médulo relé, conforme a imagem abaixo.

Imagem 1 - Montagem do Mddulo Relé + Lampada
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3.2) Circuito

Conecte o LCD Shield 12C no Arduino e faca as ligagcdes no Mddulo Relé, conforme a figura

abaixo.

Figura 2 - Circuito da Demonstracéo 3.3

Entéo é isso Garagistas! Espero que tenham gostado desse incrivel e versatil Shield! Até a

Préximal

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/31-shields/lcd-shield-i2c.html
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72. Tutorial - Utilizando leitor e tags RFID

Neste tutorial vamos abordar de forma simples a utilizacdo do Mdédulo leitor RFID que temos

disponivel em nossa loja, junto a tags RFID e falaremos também um pouco sobre como

funciona este protocolo de comunicacao sem fio que é utilizado em diversas areas.

Lista de Materiais

1 x Garagino Rev 1 ou Arduino

1 x Protoboard

1 x Médulo RFID 13.56Mhz

Algumas tags RFID (de mesma frequéncia)

Alguns jumpers

O RFID

A identificacéo por radio frequéncia ou RFID, € uma tecnologia de comunicagéo que utiliza
ondas eletromagnéticas para poder identificar, ler e gravar informacdes de forma automatica

com o intuito de agilizar e automatizar processos.

Os leitores RFID (conhecidos como transceptores) ficam transmitindo uma requisicao de
identificacdo para as tags, e as que estdo dentro da frequéncia e ao alcance do mesmo,

responde com um cédigo de identificagéo.

As tags
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Ha uma diversidade de tags e elas podem ser classificadas em:
= Ativas: Utilizam fonte de energia proveniente de bateria e tem um longo alcance.
» Passivas: E alimentado pela energia advinda da transmiss&o do leitor RFID.

= Semi-passiva: Estas funcionam como as tags passivas, mas com baterias para melhor o

alcance da transmissao.

Onde sao Usadas

E uma tecnologia utilizada em diversos setores como por exemplo:na agropecuaria para
rastreamento de gado, na indastria para controle de pecas no fluxo de processo e estoque, nas
areas de transporte, controle de fluxo de pessoas em propagandas de marketing ou ainda na

identificacdo de malas de aeroportos.

Para quem mora em S&o Paulo, o Bilhete Unico é um dos exemplos de aplicacéo desta

tecnologia.
. BB Do
@
O Leitor RFID
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No nosso exemplo, vamos utilizar o médulo leitor RFID RDM880-T-A fornecido pela

seeedstudio que funciona na frequéncia de 13,56Mhz e segue padrao de ISO/IEC 14443 tipo a

e vocé pode obter mais informac@es sobre ele clicandoneste link.

Este € um médulo que pode ser utilizado tanto para ler como para gravar tags, veja este

manual com os comandos

O Sketch

#include <SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial mySerial(2, 3);

char lerID[] = {
OxAA , 0x00, 0x03, 0x25, 0x26, 0x00, 0x00, OxBB };

int leitura[12];
int tagValida [5] = {

Ox5E , 0x16, Ox8F, 0x52};//Altere aqui de acordo com a sua TAG
/ltagBilhete {Ox5E , 0x16, Ox8F, 0x52};

/ltagAzul {0x42 , 0xBC, 0x91, 0x5D};

/lsem TAG AA0218380BB

void setup()

{
pinMode(13, OUTPUT);

Serial.begin(57600);
Serial.println("Lab de Garagem - RFID");

Serial.printin("Exemplo de Leitura de tags: ");
mySerial.begin(9600);
}

void loop()
{

delay (500);
int IDbyte=0;
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}

intj=0;

Serial.print("Leitura do ID ");

while (mySerial.available())
{
leitura[j]= mySerial.read(); //buffer para armazenar o
/[Serial.print(leiturafj],HEX);
j+
}

for (j=5 ; j<9 ; j++)// Retira apenas os Bytes com o ID dos tag
{

Serial.print(leitura[j],HEX);

if (leitura[j]==tagValida[j-5])

IDbyte++;

}
if (IDbyte ==4)
{

Serial.printin("");

Serial.printin("ID Valido. Pisca LED!!!");

digitalWrite(13,!digitalRead(13)); //Inverte o valor do LED do pino 13

}

else

{

Serial.println(");

Serial.printin("ID Invalido");
}

for (j =0 ;j < 8, j++) //[Envia comando para leitura do tag

mySerial.write(lerlD[j]);

for (j=0;j<12;j++) //Limpa o Buffer de leitura dos tags

leituralj] = 0;

Serial.printin(™);
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Conclusao

Esta tecnologia tem ganhado muito espaco nos Ultimos anos e pode ser a revolu¢do no modo
como detectamos, identificamos e controlamos estoque, cargas e também no rastreio de

produtos. Para ver mais informac¢des sobre RFID vejam os links que estédo nas referéncias.
\o/
Referéncias

http://www.seeedstudio.com/wiki/index.php?title=13.56Mhz_RFID module -

IOS/IEC 14443 type a

http://www.seeedstudio.com/depot/datasheet/RDM880-Spec..pdf

http://neophob.com/files/rfid/PROTOCOL-821-880%20 2 .pdf

http://www.rfsense.com.br/Tecnologias/RFID-e/Aplicacoes-Tipicas.aspx

342


http://www.seeedstudio.com/wiki/index.php?title=13.56Mhz_RFID_module_-_IOS/IEC_14443_type_a
http://www.seeedstudio.com/wiki/index.php?title=13.56Mhz_RFID_module_-_IOS/IEC_14443_type_a
http://www.seeedstudio.com/depot/datasheet/RDM880-Spec..pdf
http://neophob.com/files/rfid/PROTOCOL-821-880%20_2_.pdf
http://www.rfsense.com.br/Tecnologias/RFID-e/Aplicacoes-Tipicas.aspx

73. Tutorial: Como fazer acionamentos com o Celular Shield
via SMS

Ola Garagistas! Neste tutorial mostraremos como vocé pode utilizar o Celular Shield com
SM5100B para fazer acionamentos via SMS. Como demonstragéo, faremos acionamentos de
LEDS por SMS e também utilizaremos um sensor de corrente para fazer com que o Celular

Shield nos envie uma SMS caso uma lampada for acionada.

Material Utilizado:

1x Celular Shield com SM5100B

1x Arduino

1x Sensor de Corrente ACS712

3x LEDS 5mm

3x Resistor 330Q

1x LAmpadas 110V
1x Interruptor

1x Protoboard

Alguns Jumpers
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1. Celular Shield com SM5100B

Imagem 1 - Celular Shield com SM5100B
Este Shield Contém:

- Médulo SM5100B (sem antena): E um modulo GMS quad-band, que pode ser integrado em
um grande ndmero de projetos sem fio. Vocé pode usar este modulo para realizar quase
gualquer coisa que um celular normal pode, como por exemplo: SMS, GSM, TCP/IP e muito

mais.
- Soquete para SIM card: Vocé colocar um chip GSM da operadora de sua preferéncia.
- Comunicacao serial selecionéavel por jumpers: Hardware ( DO e D1) ou Software (D2 e D3)
- Headers para conexdo de microfone ou auto-falante
- Bot&do de RESET
2. Comandos AT e Biblioteca SerialGSM.h

O Moédulo SM5100B é configurado via comandos AT, a lista de todos os comandos vocé pode

encontrar no Datasheet do Médulo.
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A SerialGSM.h, é uma biblioteca que tem como finalidade auxiliar 0 usuario somente com
mensagens SMS, ou seja, as funcbes dela séo voltadas apenas para envio, recebimento, e

tratamento de SMS.
3. Demonstracdes

Todas as demonstragdes contidas neste tutorial, podem ser acompanhadas no nosso video, no

inicio desta pagina.

- 3.1 Acionamento via SMS:

#include <SerialGSM.h> //Inclui a biblioteca Serial GSM.h
#include <SoftwareSerial.h> //Inclui a biblioteca SoftwareSerial.h

SerialGSM cel(2,3); //Configura os pinos 2 e 3 para se trabalhar como Rx e Tx via Software

String SMS; //Variavel para o armazenamento da SMS recebida
String numeroRemetente; //Variavel para o armazenamento do nimero do remetente da SMS
String numeroPermitido = "011982823030"; //Variavel que define o numero do celular que o

sistema ir4 responder
boolean sendonce=true; //Variavel boleana utilizada pela biblioteca SerialGSM.h

void setup()
{
int i; //Variavel para contagem
for(i=5;i<=7;i++) //Laco que configura os pinos D5 a D7 como saida e em nivel l6gico O(LOW)
{
pinMode(i,OUTPUT);
digitalWrite(i,LOW);
}

Serial.begin(9600); //Incializa a Serial(Hardware) com um Baud Rate de 9600
cel.begin(9600); //Incializa a Serial(Software) com um Baud Rate de 9600
cel.Verbose(true); //Funcéo de configuracao da biblioteca SerialGSM.h
cel.Boot(); //Funcéo de inicializacdo do Médulo SM5100B
cel.Delete AlISMS(); //Funcgéo para deletar todas as SMS do chip

cel.FwdSMS2Serial(); //Funcéo utilizada para enviar as SMS para a Serial
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Serial.printin(">>>>> Celular Shield Inicializado <"); //Mensagem de inicio da aplicacéo

Serial.printin(); //Pula linha
}

void loop()

{
if (cel.ReceiveSMS()) //Se o chip no Celular Shield receber uma SMS

{
Serial.printin(); /Pula linha
Serial.printin(); //Pula linha
Serial.printin(); /Pula linha
Serial.printin(); //Pula linha
Serial.printin("~~NOVA MENSAGEM RECEBIDA~~"); //Imprime na serial "NOVA
MENSAGEM RECEBIDA"

Serial.printin(); //Pula linha

Serial.print("REMETENTE: "); //Imprime na serial a palavra "REMETENTE:"

Serial.printin(cel.Sender()); //Imprime o nimero do remetente que a SMS foi enviada

numeroRemetente = cel.Sender(); //Armazena na variavel numeroRemetente o nimero do

remetente

if(numeroRemetente !'= numeroPermitido) /Se o nimero do remetente nao for o mesmo que o

namero permitido

{

Serial.printin("N&o Permitido"); //Imprime a mensagem "N&o Permitido" e ndo executa nada

}

else //Sendo, o niUmero € o permitido e executara os comandos

{
Serial.print("MENSAGEM: "); //imprime na serial a palavra "MENSAGEM:"

Serial.printin(cel.Message()); /Imprime a mensagem que foi recebida

SMS = cel.Message(); /Guarda na mensagem na variavel SMS

[I++++++++Tratamento do Primeiro Caractere++++++++

if(SMS[0] =='1") //Se o primeiro caractere da SMS for igual a 1

{
digitalWrite(5,HIGH); //Acende o LED verde
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Serial.printin();//Pula uma linha na serial
Serial.printin("LED VERDE ACESO"); //Imprime a mensagem "LED VERDE ACESO"
}

else if(SMS[0] == '0") //Sené&o, se o primeiro caractere for igual a 0
{
digitalWrite(5,LOW); //Apaga o LED verde
Serial.printin(); //Pula uma linha na serial
Serial.printin("LED VERDE APAGADQ"); //Imprime a mensagem "LED VERDE
APAGADQO"

Serial.printin(); //Pula uma linha na serial

[[++++++++Tratamento do Segundo Caractere++++++++
if(SMS[1] =='1") //Se o segundo caractere da SMS forigual a 1
{
digitalWrite(6,HIGH); //Acende o LED amarelo
Serial.printIn(); //Pula uma linha na serial
Serial.printin("LED AMARELO ACESQ"); //Imprime a mensagem "LED AMARELO ACESO"
}

else if(SMS[1] == '0") //Sen&o, se o segundo caractere for igual a 0
{
digitalWrite(6,LOW); //Apaga o LED amarelo
Serial.printin(); //Pula uma linha na serial
Serial.printin("LED AMARELO APAGADO"; //Imprime a mensagem "LED AMARELO
APAGADO"

}
//:: e ——

[[++++++++Tratamento do Terceiro Caractere++++++++

if(SMS[2] == '1") //Se o terceiro caractere da SMS for igual a 1

{
digitalWrite(7,HIGH); //Acende o LED vermelho

Serial.printin(); //Pula uma linha na serial
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Serial.printin("LED VERMELHO ACESQ"); //Imprime a mensagem "LED VERMELHO
ACESO"
}

else if(SMS[2] =="'0") //Send&o, se o terceiro caractere for igual a 0
{
digitalWrite(7,LOW); //Apaga o LED vermelho
Serial.printIn(); //Pula uma linha na serial
Serial.printin("LED VERMELHO APAGADQ"); //Imprime a mensagem "LED VERMELHO
APAGADQO"

cel.DeleteAlISMS(); //Deleta todas as SMS

}
}

- 3.2 Notificacdo de Acionamento por SMS:

#include <SerialGSM.h> //Inclui a biblioteca Serial GSM.h
#include <SoftwareSerial.h> //Incluir a biblioteca SoftwareSerial.h

SerialGSM cell(2,3); //Configura os pinos 2 e 3 para serem utilizados como RX e TX

/IVariaveis utilizadas para o célculo do valor eficaz da corrente em AC
float valorSensor_aux = 0;

float valorSensor = 0;

float valorCorrente = 0;

float voltsporUnidade = 0.0048828125;

void setup()
{

Serial.begin(9600); //Inicializa a serial(Hardware) com Baud Rate = 9600

/lnicializa o Celular Shield
cell.begin(9600);
cell.Verbose(true);

cell.Boot();
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cell. FwdsSMS2Serial();

Serial.printin(); //Pula linha na Serial
Serial.println(); //Pula linha na Serial

delay(2000); //Delay de 2 segundos
}

void loop()
{
ajusteSensor(); //Chama a funcéo para o calculo da corrente
if(valorCorrente >= 0.50) //Se lampada estiver acesa
{
Serial.printin(); /Pula linha na Serial
Serial.printIn(); //Pula linha na Serial
cell.Rcpt("982823030"); //Seleciono o nimero de envio da SMS
cell.Message("LAMPADA ACIONADA"); //Escreve a mensagem "Lampada Acionada”
cell.SendSMS(); //Envia a SMS
Serial.println(); //Pula linha na Serial
Serial.printIn(); //Pula linha na Serial
while(valorCorrente >= 0.50) /Enquanto a lampada estiver acesa
{
ajusteSensor(); /Chama a fungéo para o célculo da corrente
}
}
}

void ajusteSensor() //Fungéo para o célculo do valor eficaz da corrente aferida

{
for(int i=500; i>0; i--)
{
valorSensor_aux = (analogRead(A0) - 511); // Faz a leitura do sensor e subtrai 511 (511 =
sem corrente no circuito = 0A)
valorSensor += pow(valorSensor_aux,2); // Soma os quadradosos das leituras no laco

}

valorSensor = (sqrt(valorSensor/ 500)) * voltsporUnidade; // Tira a raiz quadrada da média da
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somatéria dos valores aferidos
valorCorrente = (valorSensor/66)*1000; // Calcula a corrente considerando a sensibilida do
sensor para 60mV/A

if(valorCorrente < 0.50) //Se a corrente lida for menor que 0.50

{

Serial.printin("Lampada Apagada"); //Imprime na serial "Lampada Apagada"

}

else

{

Serial.printin("Lampada Acesa"); //Senéo, imprime na serial "Lampada Acesa"

}
delay(1000); //Delay de 1 segundo entre as leituras

}

4. Montagem

- 4.1) Circuito da primeira demonstracdo (Acionamento via SMS):

Figura 1 - Circuito da primeira demonstracao

- 4.2) LigacGes da segunda demonstracdo (Notificagcdo de Acionamento por SMS):

4.2.1) Conecte o0 VCC(5V) e o GND do sensor ao Arduino, e para fazer a leitura do sensor

neste tutorial, conectamos o VOUT do sensor ao pino AO:
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Imagem 2 - Conexdes do sensor de corrente no Celular Shield

4.2.2) Faca as ligages em seu interruptor:
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Imagem 3 - Liga¢cdes no interruptor

4.2.3) Faga as ligagbes em sua lampada:

Imagem 4 - Ligagdo da lampada no borne

4.2.4)Faca as ligagbes em série da lampada, sensor de corrente e o interruptor:
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Imagem 5 - Circuito em série nos bornes

Entdo é isso Garagistas! Esperamos que tenham gostado deste tutorial, até a proxima!
Referéncias:

https://www.sparkfun.com/products/9607

https://www.sparkfun.com/products/8882
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74. Tutorial: Utilizando o GPS Shield como dispositivo de anti-
evasao

Ola Garagistas! No tutorial de hoje mostraremos como utilizar o GPS Shield. Faremos uma
demonstracdo de como vocé pode montar um dispositivo de anti-evasdo com ele,
determinando uma area, e que se o GPS ultrapassar o limite desta area, o Arduino pode fazer

um acionamento ou tocar uma sirene.

Material Utilizados:
1x GPS Shield

1x Arduino

1x Alto-Falante

1x Capacitor 100uF

1x Protoboard

1x Suporte para 4 pilhas

4x Pilhas AA

Alguns Jumpers

1. GPS Shield
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Imagem 1 - Arduino com GPS Shield

Todos os passos para a montagem do seu GPS Shield, podem ser encontrado neste link.

A biblioteca utilizada neste tutorial foi a TinyGPS, a verséo utilizada desta biblioteca foi a
versdo 13, e essa versao pode ser encontrada neste link. Lembre-se que é necessario retirar a
versdo no nome da pasta do TinyGPS, quando vocé fizer o download da verséo 13 por
exemplo o arquivo vira com o nome TinyGPS-13, retire 0 -13 do nome da pasta e a cole-a
dentro da pasta libraries. Essa biblioteca trata os dados recebidos pelo médulo GPS e lhe

devolve informa¢Bes como, longitude, latitude, hora, data, altitude e etc.

Também utilizamos neste tutorial a biblioteca SoftwareSerial (j& nativa do Arduino, vocé nao
precisara baixar) para se comunicar através dos pinos D2 - RX e D3 - TX com o0 médulo GPS.
Para a visualizacdo dos dados recebidos utilizamos a serial (Hardware, pinos DO - RX e D1 -

TX) para através do Serial Monitor lermos os valores recebidos pelo GPS.

Sketch Exemplo: O sketch exemplo para teste de recebimento de dados do seu GPS Shield

pode ser encontrado, neste link.
Para informacdes mais detalhadas sobre o GPS Shield, cligue aqui.
2. Demonstracéo

Na demonstragdo deste tutorial, determinamos uma area (Q.G .do Lab), conforme a figura

baixo:

Latitude Maxima

Longitude Minima Longitude Maxima

de Garagem

Latitude Minima

Caso o médulo ultrapasse um desses limites, o alto-falante no circuito comecara a apitar. Esse

tipo de aplicacdo é semelhante as tornozeleiras de infratores em prisdo domiciliar.
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Os dados da area para essa demonstracao séo:

Latitude Maxima = -23.59500;

Latitude Minima = -23.59530;

Longitude Maxima = -46.63585;

Longitude Minima = -46.63615;

3. Circuito/Montagem

Asanieg vy

{
I

Figura 1 - Circuito da demonstragéo
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Imagem 2 - Montagem do circuito da demonstragéo

4. Sketch

#include <SoftwareSerial.h> //Biblioteca para utilizacao dos pinos D2 e D3 como RX e TX
#include <TinyGPS.h> //Biblioteca que faz a leitura e tratamento dos dados recebidos pelo

GPS Shield

TinyGPS gps; //Cria a instancia gps para ser utilizada pelo programa

SoftwareSerial serialgps(2,3); //Configura os pinos 2 e 3 para serem utilizados pela

SoftwareSerial

int sats; //Variaveis para armazenamento de ano e quantidade de satélites

float latitude, longitude; //Variaveis para o armazenamento de latitude e longitude
float latmax = -23.59500; //Variavel para a latitude maxima

float latmin = -23.59530; //Variavel para a latitude minima

float longmax = -46.63585; //\Variavel para a longitude maxima

float longmin = -46.63615; //\VVariavel para a longitude minima

void setup()
{
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serialgps.begin(4800); //Inicializa a serial(software) com baud rate de 4800 para a comunicacao

com o GPS

void loop()
{

GPS(); //Executa a funcéo para a leitura dos dados do GPS

/ISe o GPS ultrapassar os limites determinados
if(sats > 3)
{

if( (latitude < latmin) || (latitude > latmax) || (longitude < longmin) || (longitude > longmax) )

{
tone(8, 440, 500); //Toca sirene

}
}

else

{

tone(8, 0, 500); //N&ao toca a sirene

}

void GPS() //Funcéo para a leitura dos dados do GPS
{

while(serialgps.available())

{

int ¢ = serialgps.read();

if(gps.encode(c))
{
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gps.f_get position(&latitude, &longitude); //Leitura da latitude e longitude
sats = gps.satellites(); //Armazena na varidvel sats a quantidade de satélites
}
}

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/kit-gps-shield-retail.html

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-como-utilizar-o-gps-shield-com-arduino

http://www.procriativo.com.br/
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75. Tutorial: Como utilizar a RelayBoard

Ola Garagistas! Neste tutorial mostraremos como utilizar a RelayBoard, uma placa muito util
que junta a praticidade com a economia, pois com apenas 3 pinos de controle vocé pode
acionar diversos relés. E como demonstracao disponibilizamos ao final deste tutorial um sketch

exemplo, utilizando uma biblioteca desenvolvida para Arduino!

Material Utilizado:
RelayBoard
Arduino

Jumper Premium F/F

Jumper Premium F/M

Fonte 12V

Resistor 10KQ

1. RelayBoard

Imagem 1 - RelayBoard

Criada pelo garagista Gustavo Suim e incubada pelo Lab de Garagem, a RelayBoard é uma
placa expansivel que com apenas 3 pinos de controle, permite acionar até 8 relés por placa.
Com mais de uma placa ligadas juntas é possivel controlar 8, 16, 24, até 80 relés, com apenas

um microcontrolador. Foi desenvolvida uma biblioteca para Arduino para facilitar o controle de
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todos os relés, podendo determinar qual a Placa a ser acionada, o Relé e seu Estado

(ON/OFF) independentemente.

Pinos de Controle da RelayBoard:
Data: Pino responsavel pelo envio dos dados responsaveis pelo controle das saidas.
Strobe: Pino responsavel por disponibilizar nas saidas as entradas carregadas.
Clock: Pino responsavel pelo clock das placas.

2. Biblioteca - RelayBoard.h

A biblioteca, e toda a documentacéo de como utiliza-la pode ser encontrada clicando aqui. A

descricdo das func¢des da biblioteca podem ser encontradas abaixo:

- #include <RelayBoard.h>

Declarag&o necessaria para utilizagédo da placa.

- RelayBoard::RelayBoard(int date, int str, int clk, int numberboard)

= Date: Pino responsavel pelo envio dos dados responsaveis pelo controle das saidas.
= Str: Pino responsavel por disponibilizar nas saidas as entradas carregadas.

= CIk: Pino responséavel pelo clock das placas.

= Numberboard: variavel que informa para todo o sistema a quantidade de placas

acopladas.
Ex.: RelayBoard relay(2,4,6,2); // cria o objeto “relay” com as devidas propriedades
Observacéo:

= TODOS os pinos desta funcdo séo configurados como OUT automaticamente.

- void RelayBoard::set(int shield, int out, boolean status)

= Shield: Informa qual a placa que devera ser utilizada

= Qut: informa qual a saida da placa informada acima devera ser acionada (ON/OFF).
= Status: Devemos informar “1” para LIGAR a saida ou “0” para DESLIGAR a saida.

Ex.: relay.set(0,3,1);
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Observacoes:
= A contagem de placas e saidas iniciam-se com o valor O (zero).

» Esta fungéo realiza o acionamento da saida sempre que for utilizada.

- void RelayBoard::load(int board, int out, boolean status)

= Board: Informa qual a placa que devera ser acionada

= Qut: informa qual a saida da placa informada acima devera ser acionada.

= Status: Devemos informar “1” para LIGAR a saida ou “0” para DESLIGAR a saida.
Ex.: relay.load(0,2,1);

Observacéo:

= Esta funcéo carrega o STATUS desejado das saidas, porém NAO faz o acionamento das

mesmas.

- void RelayBoard::go()

ApOs carregar as saidas solicitadas na fungdo LOAD, a fungdo GO faz o acionamento

simultdneo das saidas solicitadas.
Ex.: relay.go();

3. Circuito da Demonstracéo

Utilizando uma fonte 12V para alimentar a(s) RelayBoard e o Arduino, fa¢a as liga¢gbes do

circuito abaixo.
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Imagem 2 - Circuito da demonstragéo

4. Sketch da Demonstracao

#include <RelayBoard.h> //Inclui a biblioteca RelayBoard.h

#define data 6 //Define a palavra data como 6 para o pino D6 ser utilizado como o pino do
DATA

#define strobe 4 //Define a palavra strobe como 4 para o pino D4 ser utilizado como o pino do
STROBE

#define clock 2 //Define a palavra clock como 2 para o pino D2 ser utilizado como o pino do
CLOCK

#define numberboards 2 //Define a palavra numberboards como 2, onde é definido quantas

RelayBoard ha no circuito

RelayBoard relay(data, strobe, clock, numberboards); /Cria a instéancia, informando os pinos de

controle e o nimero /lde placas no circuito

int i; //Variavel para contagem

int j; //Variavel para contagem

void setup()
{

delay(1000); //Aguarda 1 segundo antes de iniciar o programa

}

void loop()
{

[Irelay.set(int board, int out, boolean status)

/[Board: Informa qual a placa que devera ser utilizada, comecando de O.
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/[Out: informa qual a saida da placa informada acima devera ser acionada (ON/OFF),
deOa7

/[Status: Devemos informar "1" para LIGAR a saida ou "0" para DESLIGAR a saida.

/Irelay.load(int board, int out, boolean status)

/[Board: Informa qual a placa que devera ser utilizada, comeg¢ando de 0.

/[Out: informa qual a saida da placa informada acima devera ser acionada (ON/OFF),
deOav

/IStatus: Devemos informar "1" para LIGAR a saida ou "0" para DESLIGAR a saida.

/Irelay.go()
/[Apés carregar as saidas solicitadas na funcdo LOAD, a funcdo GO faz o acionamento

simultaneo das /Isaidas solicitadas.

for(i=0; i<=7; i++)
{
relay.set(0,i,1);
delay(50);
relay.set(0,i,0);
delay(50);
}
for(i=7; i>=0; i--)
{
relay.set(0,i,1);
delay(50);
relay.set(0,i,0);
delay(50);
}
for(i=0,j=7;i<=3;i++,j-)
{
relay.load(0,i,1);
relay.load(0,j,1);
relay.go();
delay(50);
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for(i=3,j=4;i>=0;i--,j++)
{
relay.load(0,i,0);
relay.load(0,j,0);
relay.go();
delay(50);
}
for(i=0;i<=1;i++)
{

for(j=0;j<=1;j++)

{
relay.load(0,0,));
relay.load(0,1,));
relay.load(0,6,));
relay.load(0,7,));
relay.go();
delay(500);

}

}
for(i=0;i<=1;i++)
{

for(j=0;j<=1;j++)

{
relay.load(0,2,));
relay.load(0,3,));
relay.load(0,4,));
relay.load(0,5,));
relay.go();
delay(500);

}

}

for(i=0; i<=7; i++)

{
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relay.load(0,i,0);
}

relay.go();
delay(500);

for(i=0; i<=7; i++)
{
relay.load(0,i,1);
}

relay.go();
delay(500);

for(i=0; i<=7; i++)
{
relay.set(1,i,1);
delay(50);
relay.set(1,i,0);
delay(50);
}
for(i=7; i>=0; i--)
{
relay.set(1,i,1);
delay(50);
relay.set(1,i,0);
delay(50);
}
for(i=0,j=7;i<=3;i++,j--)
{
relay.load(1,i,1);
relay.load(1,j,1);
relay.go();
delay(50);
}
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for(i=3,j=4;i>=0;i--,j++)
{
relay.load(1,i,0);
relay.load(1,j,0);
relay.go();
delay(50);
}
for(i=0;i<=1;i++)
{

for(j=0;j<=1;j++)

{
relay.load(1,0,));
relay.load(1,1,j);
relay.load(1,6,));
relay.load(1,7,));
relay.go();
delay(500);

}

}
for(i=0;i<=1;i++)
{

for(j=0;j<=1;j++)

{
relay.load(1,2,));
relay.load(1,3,));
relay.load(1,4,));
relay.load(1,5,));
relay.go();
delay(500);

}

}

for(i=0; i<=7; i++)

{
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relay.load(1,i,0);
}
relay.go();
delay(500);
for(i=0; i<=7; i++)
{
relay.load(1,i,1);
}
relay.go();
delay(1000);
for(i=0; i<=7; i++)
{
relay.load(1,i,0);
relay.load(0,i,0);
}

relay.go();

}

[[+++++++++++++ bbb

++++++++H++H+

Entdo é isso Garagistas! Agora vocés podem comecgar a utilizar essa placa para fazer uma

automacao na sua residéncia, esperamos que tenham gostado deste tutorial, até a proximal

=D

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/relayboard.html
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76. Tutorial: Como utilizar o Dual Motor Shield

Ola Garagistas! No tutorial de hoje mostraremos como utilizar o Dual Motor Shield. E como
demonstragdo controlaremos o Zumo pelas teclas 8 (Frente), 2 (Tras), 4 (Esquerda), e 6

(Direita) do teclado, através do Serial Monitor.

Material Utilizados:
1x Arduino

1x Cabo USB A para B - 1,80 metros

1x Dual Motor Driver

1x KIT Chassi Zumo Pololu

4x Pilha AA

Alguns Jumpers

1. Dual Motor Shield

Imagem 1 - Dual Motor Shield
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O Dual Motor Shield é um Shield para Arduino muito pratico, e com a biblioteca desenvolvida
pelo Laboratério de Garagem sua utilizacéo fica bem mais simples, pois com apenas um
comando vocé define o sentido e velocidade de até 2 motores DC. Muito pratico, € uma

excelente solucdo para quem quer controlar plataformas robéticas como o Zumo, o Magician, e

a Esteira Tamiya.

2. Biblioteca DualMotor.h
A biblioteca desenvolvida para o Shield € composta por poucas fungoes:
DualMotor dualmotor; //Instancia a DualMotor

dualmotor.M1move(velocidade, sentido); //Aciona o motor 1, velocidade (0 a 255) e sentido

(0 - Horéario ou 1 - Anti-horario)

dualmotor.M2move(velocidade, sentido); //Aciona o motor 2, velocidade (0 a 255) e sentido

(0 - Horéario ou 1 - Anti-horario)
dualmotor.M1parar(); //Para o motor 1
dualmotor.M2parar(); //Para o motor 2

A biblioteca pode ser baixada clicando aqui. Basta vocé extrair a pasta e copia-la para dentro

da pasta libraries do Arduino.
3. Ligacbes no Shield

As conexdes dos motores nos bornes do Dual Motor Shield, influenciam na hora em que vocé
for desenvolver o seu Sketch, na demonstragdo foram feitas as liga¢gdes conforme a imagem

abaixo:
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Imagem 2 - Conex8es dos motor no Dual Motor Shield

Nessa montagem, quando se girar o motor no sentido 1, o respectivo motor ird mover o Zumo
para frente, e quando se girar no sentido 0, 0 mesmo ird mover o Zumo para tras. Lembrando
que, para a plataforma robética girar, virar, ou fazer curva, é necessario que se pare um motor
e rotacione o outro, ou que se gire um motor em um sentido e o outro em sentido oposto, na
tabela abaixo vocé ir4 encontrar a configuracdo de cada um dos motores e a resposta para a

movimentacdo da plataforma Zumo, para a montagem da imagem acima:

Tabela 1 - Resposta em movimenta¢cdo dos motores

M1 M2 |Movimentacdo
0 0 Trds
0 1 Esquerda
1 0 Direita
1 1 Frente

OBS: Para que a plataforma robotica fique parada, é necessario executar a

funcé@o dualmotor.Mnparar();.

4. O Sketch

Este sketch pode ser encontrado dentro da biblioteca DualMotor.h, ou se preferir copie o cole o

cédigo dentro da Arduino IDE.

OBS: E necessario que vocé tenha copiado a pasta DualMotor para dentro da pasta libraries.

// ===

// == ==

#include <DualMotor.h> //Inclui a biblioteca DualMotor.h

DualMotor dualmotor; //Instancia a DualMotor

char letra; //Cria uma variavel char para armazenamento dos caraceteres lidos
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void setup()
{
Serial.begin(9600); //Inicia a Serial com um Baud Rate de 9600bps
dualmotor.M1parar(); //Para o motorl

dualmotor.M2parar(); //Para o motor2

void loop()
{

if (Serial.available() > 0) //Se algo for recebido na serial
{
letra = Serial.read(); //Armazena o que foi recebido na variavel letra

switch(letra) //Entra no switch para a comparacao do caractere recebido

{

case '8"//[FRENTE //Caso o caracter for igual a 8, vai pra FRENTE
dualmotor.M1move(255,1);
dualmotor.M2move(255,1);

break; //Sai do switch

case '4".//[ESQUERDA //Caso o caracter for igual a 4, vira pra ESQUERDA
dualmotor.M1move(255,0);
dualmotor.M2move(255,1);

break; //Sai do switch

case '2"//TRAS //Caso o caracter for igual a 2, vai pra TRAS
dualmotor.M1move(255,0);
dualmotor.M2move(255,0);

break; //Sai do switch

case '6"//senEITA //Caso o caracter for igual a 6, vira pra senEITA

dualmotor.M1move(255,1);
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dualmotor.M2move(255,0);

break; //Sai do switch

delay(250); //Delay de 250 milissegundos
dualmotor.M1parar(); //Para o motor 1

dualmotor.M2parar(); //Para o motor 2

letra = 0;//Limpa a variavel letra

}
}

It

It

Bem, entdo é isso Garagistas! Esperamos que tenham gostado deste Tutorial, até a proxima!

=D

Referéncias:

http://labdegaragem.com/profiles/blogs/tutorial-driver-para-motores...
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77. Tutorial: Como utilizar os moédulos RF Link
(315MHz/434MHz)

Ola Garagistas! No tutorial de hoje mostraremos como vocé pode facilmente utilizar os médulos
de transmissdo RF Link (315MHz/434MHz) utilizando o Garagino. Como demonstracdo
faremos acionamentos no modulo receptor, a partir de botdes pressionador no médulo

transmissor.

Material Utilizados:

2x Kit Garagino Rev 1

1x Médulo Transmissor(315MHz)/Mdédulo Receptor(315MHz) ou Modulo

Transmissor(434MHz)/Mdédulo Receptor(434MHz)

4x Chave Tactil

3x Resistor 330Q (Acionamento do LEDs)

4x Resistor 10KQ (Pull-down das chaves tateis)

3x LEDs (Verde, Amarelo e Vermelho)

2x Protoboard

Alguns Jumpers (Circuito e Antena)

1. RF Link (315MHz/434MHz)
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RF
Transmitter

RF Receiver

Figura 1 - Pinout Médulos RF

Os Modulos RF Link s@o médulos para transmisséo por Radio Frequéncia. Normalmente
quando se pensamos em comunicagdo sem fio para ser utilizado com Garagino ou Arduino, a
primeira coisa que vem a mente séo os famosos XBee, contudo nem todos tem a possibilidade

de comprar um XBee, pois séo relativamente caros se comparado com 0s mddulos RF.

Esses modulos sdo bem simples, o transmissor enviar dados em série para o receptor fazendo
um método de transmissdo simplex e ponto, o0 transmissor envia e o receptor recebe, simples
assim. Contudo, seria necessario vocé utilizar um encoder (codificador) e um decoder
(decodificador) para facilitar o processo de transmiss&o entre seus médulos, dai a vantagem de
vocé pode utilizar um Garagino ou Arduino, porque além de vocé utilizad-lo como encoder ou
decoder, vocé ira consumir somente 1 pino de cada Garagino para a comunicac¢éao e tera todo
0s outros disponiveis para a leitura de sensores, acionamentos de carga e pode também tratar

os dados que seréo enviados e recebidos.

E qual a diferenca entre as frequéncias de 315MHz e 434MHz? Como a diferenca entre as
frequéncias desses modulos é pequena, basicamente em aplicagdes praticas os resultados vao
ser bem proximos, ja na teoria a frequéncia de 433MHz deve se comportar melhor em
ambientes fechados enquanto a de 315MHz tera o maior comprimento de onda, logo vocé tera
maior alcance ao ar livre. Lembrando que no Brasil essas frequéncia sdo permitidas para uso

livre pela Anatel.

Em nossa aplicagao teremos entdo um Garagino (encoder) para 0 moédulo transmissor e um

Garagino (decoder) para o médulo receptor. Faremos a leitura dos botSes conectados nos
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pinos digitais D6~D9 do médulo transmissor e faremos 0 acionamento desses respectivos

pinos digitais no moédulo receptor, onde estdo conectados nesses pinos:

D8 - LED Vermelho
D9 - M6dulo Relé (Lampada)
2. Biblioteca VirtualWire.h

Nessa demonstragdo utilizamos a biblioteca VirtualWire.h, ela facilita a aplicacdo e utilizacao
desses modulos. E uma biblioteca bastante (til e simples de se utilizar e ela pode ser utilizada
tanto para o médulo RF Link de 315MHz quanto para 0 modulo RF Link de 434MHz, para
informacdes mais detalhadas sobre as biblioteca, consulte o material neste link. Neste tutorial

foi utilizada a verséo 1.20 desta biblioteca, e ela pode ser baixada, clicando aqui.
3. Sketch Médulo Receptor

- Transfira o sketch abaixo para o Garagino do médulo receptor:

#include <VirtualWire.h> //Inclui a biblioteca VirtualWire.h

void setup()

{

[[++++++++++++++Inicializa 0 modulo receptor+++++++++++++++++++
vw_set_ptt_inverted(true);

vw_setup(2000);

vw_set_rx_pin(2); //Configura o pino D2 para a leitura dos dados

vw_rx_start(); //Inicia a leitura de dados do modulo receptor

/IConfigura os pinos de 6 a 9 como saida
for(int i=6;i<=9;i++)
{

pinMode(i, OUTPUT);
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}

void loop()
{

uint8_t buf[VW_MAX_MESSAGE_LEN]; //Variavel para o armazenamento do buffer dos

dados

uint8_t buflen = VW_MAX_MESSAGE_LEN; //Variavel para o armazenamento do tamanho do

buffer

if(vw_get_message(buf, &buflen)) //Se no buffer tiver algum dado (O ou 1)

{

[[++++++++++ b

++++++++++

/lincrementa a posicéo para a leitura do buffer por i (0 a 4)

/lincrementa a posicao dos pinos digitais por j (6 a 9)

int j=6;

for (inti=0; i< buflen; i++,j++)

{
buf[i] = buffi] - 48; //Pega o dado do buffer que é recebido em hexadecimal e subtrai 48
if(buf[i] == 1) //Se o dado na determinada posi¢édo do buffer for igual 1

{
digitalWrite(j,!digitalRead(j)); /Inverte o estado do respectivo pino digital
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4. Sketch Médulo Transmissor
- Transfira o sketch abaixo para o Garagino do médulo transmissor:

#include <VirtualWire.h> //Inclui a biblioteca VirtualWire.h

char *nibble = "0000"; //Cria a variavel nibble com o valor 0000

int le_pino; //Cria a variavel para a leitura dos pinos digitais

void setup()
{

[[++++++++++++++Inicializa o moédulo transmissor+++++++++++++++++++
vw_set_ptt_inverted(true);
vw_setup(2000);

vw_set_tx_pin(3); //Configura o pino D3 para a leitura dos dados

/IConfigura os pinos de 6 a 9 como entrada
for(int i=6; i<=9; i++)
{

pinMode(i, INPUT_PULLUP);

}

void loop()
{

e e e L O e

a2 S B
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/lincrementa a posicéo para o armazenamento no nibble pori (0 a 4)
/liIncrementa a posicéo dos pinos digitais por j (6 a 9)
int j=0;
for(int i=6;i<=9;i++,j++)
{
le_pino = digitalRead(i); //Lé o estado do botao
if(le_pino == 1) //Se o bot&o estiver pressionado
{
while(le_pino == 1) le_pino = digitalRead(i); //Aguarda o botéo ser despressionado
nibble[j] = '1'; //Armazena na respectiva posi¢do do no nible o caracter 1

}

else nibble[j] = '0"; //Senédo armazena na respectiva posi¢éo do no nible o caracter 1

}

vw_send((uint8_t *)nibble, strlen(nibble)); /Envia a variavel nibble

vw_wait_tx(); /Aguarda o fim de transmissao

5. Circuito do Médulo Receptor

Faca as ligac8es do circuito do médulo receptor:

Figura 2 - Circuito do Médulo Receptor
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6. Circuito do Médulo Transmissor

Faca as ligacdes do circuito do modulo transmissor:

CEE R DR .

Antena

T /A

Figura 3 - Circuito do Médulo Transmissor

Referéncias

http://www.airspayce.com/mikem/arduino/

http://lusorobotica.com/index.php?topic=772.0

http://www.univasf.edu.br/~gari/futvasf/paginas/download/Apresenta%C3%A7%C3%A30RF M

anoel%2009-04-2010.pdf
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78. Tutorial: Como utilizar o acelerémetro Breakout MMA8452Q
com Arduino

O Breakout MMA8452Q é um acelerométro de baixo custo e facil implementacao. Aqui vamos

mostrar como fazé-lo funcionar com o exemplo junto com a biblioteca disponivel.

Faca a seguinte ligacao:
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Baixe a biblioteca com exemplo no link: http://www.labdegaragem.com.br/loja/MMA8452.zip

Extraia a biblioteca na pasta “libraries” dentro da pasta do Software do Arduino.

Agora conecte o Arduino no PC e abra o software do Arduino. Va em

“File/Examples/MMA8452/MMA8452Q_Example” e mostrara o codigo abaixo:

[* MMA8452Q Example Code
by: Jim Lindblom
SparkFun Electronics
date: November 17, 2011
license: Beerware - Use this code however you'd like. If you
find it useful you can buy me a beer some time.

This code should provide example usage for most features of
the MMA8452Q 3-axis, [12C accelerometer. In the loop function
the accelerometer interrupt outputs will be polled, and either
the x/y/z accel data will be output, or single/double-taps,
portrait/landscape changes will be announced to the serial port.
Feel free to comment/uncomment out some of the Serial.print
lines so you can see the information you're most intereseted in.

The skeleton is here, feel free to cut/paste what code you need.
Play around with the settings in initMMA8452Q. Try running the
code without printing the accel values, to really appreciate

the single/double-tap and portrait landscape functions. The

P/L stuff is really neat, something not many accelerometers have.

Hardware setup:
MMAB8452 Breakout ------------ Arduino
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SDA A4

SCL A5
INT2 D3
INT1 D2
GND GND

SDA and SCL should have external pull-up resistors (to 3.3V).
10k resistors worked for me. They should be on the breakout
board.

Note: The MMA8452 is an 12C sensor, however this code does

not make use of the Arduino Wire library. Because the sensor

is not 5V tolerant, we can't use the internal pull-ups used

by the Wire library. Instead use the included i2c.h, defs.h and types.h files.
*/
#include "MMA8452Q.h" // not the wire library, can't use pull-ups

/I the SparkFun breakout board defaults to 1, set to 0 if SAO jumper on the bottom of the board i

s set
#define SA0 1
#if SAO
#define MMA8452_ADDRESS 0x1D // SAO is high, 0x1C if low
#else
#define MMA8452_ADDRESS 0x1C
#endif

[* Set the scale below either 2, 4 or 8*/

const byte SCALE = 2; // Sets full-scale range to +/-2, 4, or 8g. Used to calc real g values.
[* Set the output data rate below. Value should be between 0 and 7*/

const byte dataRate = 0; // 0=800Hz, 1=400, 2=200, 3=100, 4=50, 5=12.5, 6=6.25, 7=1.56

[* Pin definitions */
int intlPin = 2; // These can be changed, 2 and 3 are the Arduinos ext int pins
int int2Pin = 3;

int accelCount[3]; // Stores the 12-bit signed value
float accelG[3]; // Stores the real accel value in g's

void setup()
byte c;
Serial.begin(115200);

[* Set up the interrupt pins, they're set as active high, push-pull */
pinMode(int1Pin, INPUT);
digitalWrite(int1lPin, LOW);
pinMode(int2Pin, INPUT);
digitalWrite(int2Pin, LOW);

/* Read the WHO_AM _| register, this is a good test of communication */

¢ = readRegister(0x0D); // Read WHO_AM_| register

if (¢ == 0x2A) // WHO_AM _| should always be 0x2A

{
initMMAB8452(SCALE, dataRate); // init the accelerometer if communication is OK
Serial.printin("MMA8452Q is online...");

}

else

{
Serial.print("Could not connect to MMA8452Q: 0x");
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Serial.println(c, HEX);
while (1) // Loop forever if communication doesn't happen

}
}

void loop()
{

static byte source;

[* If int1 goes high, all data registers have new data */
if (digitalRead(intLPin)==1) // Interrupt pin, should probably attach to interrupt function

readAccelData(accelCount); // Read the x/y/z adc values

/* Below we'll print out the ADC values for acceleration
for (int i=0; i<3; i++)
{

Serial.print(accelCount][i]);

Serial.print("\t\t");

Serial.printin();*/

/* Now we'll calculate the accleration value into actual g's */
for (int i=0; i<3; i++)
accelG[i] = (float) accelCount[i]/((112)/(2*SCALE)); // get actual g value, this depends on
scale being set
[* print out values */
for (int i=0; i<3; i++)
{
Serial.print(accelGli], 4); // Print g values
Serial.print("\t\t"); // tabs in between axes

Serial.printin();
}

[* If int2 goes high, either p/l has changed or there's been a single/double tap */
if (digitalRead(int2Pin)==1)

source = readRegister(0x0C); // Read the interrupt source reg.

if ((source & 0x10)==0x10) // If the p/l bit is set, go check those registers
portraitLandscapeHandler();

else if ((source & 0x08)==0x08) // Otherwise, if tap register is set go check that
tapHandler();

}
delay(100); // Delay here for visibility
}

void readAccelData(int * destination)
byte rawData[6]; // x/y/z accel register data stored here
readRegisters(0x01, 6, &rawData[0]); // Read the six raw data registers into data array

/* loop to calculate 12-bit ADC and g value for each axis */
for (int i=0; i<6; i+=2)

destination[i/2] = ((rawDatal[i] 8) | rawData[i+1]) >> 4; // Turn the MSB and LSB into a 12-bit
value
if (rawDatali] > 0X7F)
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{ /I If the number is negative, we have to make it so manually (no 12-bit data type)

destination[i/2] = ~destination[i/2] + 1;
destination[i/2] *=-1; // Transform into negative 2's complement #
}
}
}

[* This function will read the status of the tap source register.
And print if there's been a single or double tap, and on what
axis. */

void tapHandler()

{

byte source = readRegister(0x22); // Reads the PULSE_SRC register
if ((source & 0x10)==0x10) // If AxX bit is set

if ((source & 0x08)==0x08) // If DPE (double puls) bit is set
Serial.print(" Double Tap (2) on X"); // tabbing here for visibility
else
Serial.print("Single (1) tap on X");

if ((source & 0x01)==0x01) // If PolX is set
Serial.printin(" +");
else
Serial.printin(" -");
}
if ((source & 0x20)==0x20) // If AxY bit is set
{
if ((source & 0x08)==0x08) // If DPE (double puls) bit is set
Serial.print(" Double Tap (2) on Y");
else
Serial.print("Single (1) tap on Y");

if ((source & 0x02)==0x02) // If PolY is set
Serial.printin(" +");
else
Serial.printin(" -");
}
if ((source & 0x40)==0x40) // If AxZ bit is set

if ((source & 0x08)==0x08) // If DPE (double puls) bit is set
Serial.print(" Double Tap (2) on Z");

else
Serial.print("Single (1) tap on Z");

if ((source & 0x04)==0x04) // If PolZ is set
Serial.printin(" +");

else
Serial.printin(" -");

}
}

[* This function will read the p/l source register and
print what direction the sensor is now facing */
void portraitLandscapeHandler()
{
byte pl = readRegister(0x10); // Reads the PL_STATUS register
switch((pl&0x06)>>1) // Check on the LAPO[1:0] bits
{

case O:
Serial.print("Portrait up, ");
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break;

case 1:
Serial.print("Portrait Down, ");
break;

case 2:
Serial.print("Landscape Right, );
break;

case 3:
Serial.print("Landscape Left, ");
break;

}

if (pl&0x01) // Check the BAFRO bit
Serial.print("Back");

else
Serial.print("Front");

if (pl&0x40) // Check the LO bit
Serial.print(", Z-tilt!");

Serial.printin();

}

[* Initialize the MMAB8452 registers
See the many application notes for more info on setting
all of these registers:
http://www.freescale.com/webapp/sps/site/prod_summary.jsp?code=MMAS...

Feel free to modify any values, these are settings that work well for me.
*/
void initMMA8452(byte fsr, byte dataRate)

{
MMAB8452Standby(); // Must be in standby to change registers

[* Set up the full scale range to 2, 4, or 8g. */
if (fsr==2)||(fsr==4)||(fsr==8))
writeRegister(OxO0E, fsr >> 2);
else
writeRegister(0xO0E, 0);

[* Setup the 3 data rate bits, from 0 to 7 */
writeRegister(0x2A, readRegister(0x2A) & ~(0x38));
if (dataRate <=7)

writeRegister(0x2A, readRegister(0x2A) | (dataRate 3));

[* Set up portrait/landscap registers - 4 steps:
1. Enable P/L
2. Set the back/front angle trigger points (z-lock)
3. Set the threshold/hysteresis angle
4. Set the debouce rate
/I For more info check out this app note: http://cache.freescale.com/files/sensors/doc/app_note
/AN4068.pdf */
writeRegister(0x11, 0x40); // 1. Enable P/L
writeRegister(0x13, 0x44); // 2. 29deg z-lock (don't think this register is actually writable)
writeRegister(0x14, 0x84); // 3. 45deg thresh, 14deg hyst (don't think this register is writable
either)
writeRegister(0x12, 0x50); // 4. debounce counter at 100ms (at 800 hz)

[* Set up single and double tap - 5 steps:
1. Set up single and/or double tap detection on each axis individually.
2. Set the threshold - minimum required acceleration to cause a tap.
3. Set the time limit - the maximum time that a tap can be above the threshold
4. Set the pulse latency - the minimum required time between one pulse and the next
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5. Set the second pulse window -
maximum allowed time between end of latency and start of second pulse
for more info check out this app note: http://cache.freescale.com/files/sensors/doc/app_note/
AN4072.pdf */
writeRegister(0x21, 0x7F); // 1. enable single/double taps on all axes
/I writeRegister(0x21, 0x55); // 1. single taps only on all axes
Il writeRegister(0x21, 0x6A); // 1. double taps only on all axes
writeRegister(0x23, 0x20); // 2. x thresh at 2g, multiply the value by 0.0625¢/LSB to get the
threshold
writeRegister(0x24, 0x20); // 2.y thresh at 2g, multiply the value by 0.0625¢/LSB to get the
threshold
writeRegister(0x25, 0x08); // 2. z thresh at .5g, multiply the value by 0.0625g/LSB to get the
threshold
writeRegister(0x26, 0x30); // 3. 30ms time limit at 800Hz odr, this is very dependent on data
rate, see the app note
writeRegister(0x27, 0xAQ); // 4. 200ms (at 800Hz odr) between taps min, this also depends on
the data rate
writeRegister(0x28, OXFF); // 5. 318ms (max value) between taps max

[* Set up interrupt 1 and 2 */

writeRegister(0x2C, 0x02); // Active high, push-pull interrupts
writeRegister(0x2D, 0x19); // DRDY, P/L and tap ints enabled
writeRegister(Ox2E, 0x01); // DRDY on INT1, P/L and taps on INT2

MMAB8452Active(); // Set to active to start reading
}

[* Sets the MMAB8452 to standby mode.
It must be in standby to change most register settings */
void MMA8452Standby()
{
byte ¢ = readRegister(Ox2A);
writeRegister(0x2A, ¢ & ~(0x01));
}

[* Sets the MMAB8452 to active mode.
Needs to be in this mode to output data */

void MMA8452Active()

{
byte ¢ = readRegister(0x2A);
writeRegister(0x2A, ¢ | 0x01);

}

/* Read i registers sequentially, starting at address
into the dest byte arra */
void readRegisters(byte address, int i, byte * dest)

{
i2cSendStart();

i2cWaitForComplete();

i2cSendByte((MMA8452_ADDRESSL1)); Il write 0xB4
i2cWaitForComplete();

i2cSendByte(address); /I write register address
i2cWaitForComplete();

i2cSendsStart();

i2cSendByte((MMA8452_ADDRESS1)|0x01); Il write 0XB5
i2cWaitForComplete();

for (int j=0; j<i; j++)
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{
i2cReceiveByte(TRUE);

i2cWaitForComplete();
dest[j] = i2cGetReceivedByte(); // Get MSB result

}
i2cWaitForComplete();
i2cSendStop();

cbi(TWCR, TWEN); /I Disable TWI
sbi(TWCR, TWEN); /I Enable TWI

}

/* read a single byte from address and return it as a byte */
byte readRegister(uint8_t address)

{
byte data;

i2cSendStart();
i2cWaitForComplete();

i2cSendByte((MMA8452_ADDRESS1)); /I write 0xB4
i2cWaitForComplete();

i2cSendByte(address); /I write register address
i2cWaitForComplete();

i2cSendStart();

i2cSendByte((MMA8452_ADDRESS1)|0x01); I write OxB5
i2cWaitForComplete();

i2cReceiveByte(TRUE);

i2cWaitForComplete();

data = i2cGetReceivedByte(); /I Get MSB result
i2cWaitForComplete();
i2cSendStop();

chi(TWCR, TWEN); /I Disable TWI
shi(TWCR, TWEN); /I Enable TWI

return data;

}

[* Writes a single byte (data) into address */
void writeRegister(unsigned char address, unsigned char data)
{

i2cSendStart();

i2cWaitForComplete();

i2cSendByte((MMA8452_ADDRESS1));// write 0xB4
i2cWaitForComplete();

i2cSendByte(address); /I write register address
i2cWaitForComplete();

i2cSendByte(data);
i2cWaitForComplete();

i2cSendStop();
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Ira abrir a programacao. Agora clique em “UPLOAD” e depois abra o Serial Monitor como esta
mostrado na figura abaixo. No Serial Monitor ird mostrar os valores de X, Y e Z

respectivamente.

Jdev/ttyACMO

Referéncia:

http://arduino.cc/en/

http://www.sparkfun.com/products/10955
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79. Tutorial sobre Bluetooth e Arduino

O Bluetooth Mate Silver € um modulo bluetooth o qual pode-se acessa-lo por qualquer

dispositivo bluetooth.

Assim que tirado da embalagem, ele vem com 6 conexdes: RTS-0, RX-I, TX-0,VCC,CTS-I,

GND. E vem com a seguinte configuracé@o de fébrica:

Baud Rate:115200, 8Bits, no parity(sem paridade), Stopbits:1, FlowControl:Xon/Xoff. Comando
de configurac@o: $$$. Senha Padrao(PIN):1234.

Antes de mais nada, leia a documentacéo fornecida: Comandos de configuracéo.

1° Passo:

Na documentacao fala que é possivel conecta-lo remotamente durante 60 segundos iniciais,
mas aqui no LdG néo conseguimos acessa-lo remotamente para configura-lo. Para configura-lo

foi preciso utilizar o préprio Arduino ou um breakout FTDI como mostra as figuras abaixo:

OBS: Para utilizar o Arduino para configurar o Bluetooth, é necessério tirar o ATMEGA328P-PU

da placa Arduino.
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Agora, para acessar o bluetooth pelo Arduino ou FTDI, pode-se utilizar o Serial Monitor do
préprio programa Arduino ou um programa de terminal como o

PUTTY (http://www.chiark.greenend.org.uk/~sgtatham/putty/ Embutir em PUTTY) para

configurar o Bluetooth Mate Silver.

A figura abaixo mostra o PUTTY. Com o PUTTY aberto, selecione SERIAL, depois coloque a
porta em que o Bluetooth estd conectado. No Windows verifique em qual porta estd em Painel
de Controle/Sistemas/Gerenciador de Dispositivos. No Linux e Mac deve ser as portas

/dev/ttyUSBX ou ttyACMX, sendo “X” o numero da porta.
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€ PuTTY Configuration

Category:

¥ Session
Logging

¥ Terminal
Keyboard
Bell
Features

¥ window
Appearance
Behaviour
Translation
Selection
Colours
Fonks

¥ Connection
Data
Proxy
Telnet
Rlogin

> SSH

About

Basic options for your PUuTTY session
Specify the destination you want to connect to
Serial lipe Speed

/dev/rfcomm0 [115200] ‘

Connection type:
Raw Telnet Rlogin SSH @ serial

Load, save or delete a stored session
Saved Sessions

Default Settings Load

Save

Delete

Close window on exit:
@® Always Never Only on clean exit

Open ‘ Cancel

Depois disso, clique em “OPEN” e mostrara uma janela como a figura abaixo:

Jdev/rfcommO - PUTTY
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Nessa janela digite “$$$” e ele respondera “CMD”, agora pode configura-lo. Para sair da

configuracao digite “---".

Depois de digitado “$$$”, caso queira saber o que esta sendo digitado digite “+”. Para ficar
mais facil, mude o nome do bluetooth com o comando “SN, nome” e assim sabera qual sera
seu bluetooth. Agora digite “ST,255” para poder configurar tanto por serial a cabo ou pela

conexao bluetooth. Digite “R,1” para reiniciar o bluetooth.
Agora, pode-se conectar diretamente pelo bluetooth e configura-lo sem precisar de cabo.

Para configurar o bluetooth pela conexdo por bluetooth. Conecte pelo bluetooth digitando o
PIN: 1234(Padrao). Agora, verifique em qual porta o bluetooth esta conectado. No Ubuntu, a
porta se chama rfcommX, sendo 'X' o0 nimero referente a porta do bluetooth. No Windows, v&

em painel de controle/sistema/dispositivos de hardware/ e a porta sera 'COMX'

Arduino Pro Mini com Bluetooth

O Arduino Pro Mini esta configurado com a velocidade de 57600, para mudar a velocidade do
bluetooth digite “SU,57”, reinicie o bluetooth e conecte novamente. Abra a IDE do Arduino e

cole a seguinte programacao:

Fonte: http://www.sparkfun.com/tutorial/BluetoothMate-Quickstart/Bluetooth...

/* Bluetooth Mate Echo

by: Jim Lindblom - jim at sparkfun.com

date: 3/15/11

license: CC-SA v3.0 - Use this code however you'd like, for any
purpose. If you happen to find it useful, or make it better, let us know!
Conexao necessaria:

Bluetooth Mate----------------- Arduino
CTS-I (Nao Conectado)
VCC-mmmmmmmmmmm e 5V ou 3.3V
GND------m-m e GND
TX-O-m-mmmmmmm e D2
RX-|--mmemmmmemnemnen e D3
RTS-O (Nao Conectado)

*/

#include <NewSoftSerial.h> // Conexao Serial para bluetooth mate

int bluetoothTx = 2; // Pino TX-O of bluetooth mate para Arduino D2

int bluetoothRx = 3; // Pino RX-I of bluetooth mate para Arduino D3

NewSoftSerial bluetooth(bluetoothTx, bluetoothRx); Cria as duas portas D2 e D3 em Serial
para conectar o bluetooth

int counter = 0;

int incomingByte;

void setup()

Serial.begin(57600); //Inicializa a Serial do Arduino com 57600

bluetooth.begin(57600); // Inicializa a comunicacao com o Bluetooth Mate com 57600
delay(100); // atraso de 100 milisegundos
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}
void loop()

if (Serial.available() > 0) { //Se a Serial estiver disponivel
incomingByte = Serial.read(); //Le o comando vindo da serial
if (incomingByte =='0") {//Se o comando for '0' (zero)
Serial.printin("RESET");
bluetooth.printin("RESET");
counter=0; // Reseta contador

}

Serial.printin(counter); // Mostra o contador na serial do Arduino
bluetooth.printin(counter); //Mostra o contador pela conexao bluetooth
counter++;

delay(250);

}

Agora conecte o bluetooth pelo conexao bluetooth e utilize o Putty e configure-o para a porta

da conexao bluetooth para ver suas saidas. A figura abaixo mostra o resultado:

o Meviieyusso

Na figura mostra o terminal da porta rfcommO referente da conexao do bluetooth e o Serial
Monitor do arduino conectado pelo USBO. As duas portas mostram o mesmo contador. Se
digitar '0' pelo Serial monitor do arduino, o contador reseta e mostrara tanto na Serial Monitor

quanto na conexao bluetooth.

Passando uma programacé&o para o Arduino Pro Mini via bluetooth

Conecte o RX-1 do Arduino no TX-O do Bluetooth Mate Silver e o TX-O do Arduino no RX-I do

Bluetooth Mate Silver. Alimente o Bluetooth Mate Silver de 3,3V a 6V.
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OBSL1: Caso seu sistema operacional seja linux, a IDE do Arduino mostra apenas as portas tty*
disponiveis, portanto digite o seguinte comando como superusuario ou root no terminal; In -sf
/dev/rfcommX /dev/ttyUSBY. Este comando reflete a porta rfcommX para ttyUSBY. Sendo 'X' o
numero da porta referente a conexao do bluetooth e "Y' um ndmero qualquer a escolha do

usuario.

0OBS2: Esse comando: In -sf /dev/irfcommX /dev/ttyUSBY, tem que ser digitado no terminal toda

vez que o computador for reiniciado.

Feito isso, abra a IDE do Arduino, em Tools/Boards/ selecione a placa Arduino Pro or Pro Mini.
Depois em Tools/Ports/ selecione a porta da conexao bluetooth. Se quiser testar a conexao do

bluetooth com o arduino passe a seguinte programagao:

void setup()

{
Serial.begin(57600); //Inicializa a porta serial com 57600

}
void loop()

{
if (Serial.available()>0)

{

Serial.read();
if(Serial.read()!='"NULL") //Se a entrada serial for diferente de nulo

{
Serial.printin("OK"); // Retorne 'OK'

delay(500); //atraso de 500 milisegundos

No Arduino Pro Mini é necessério ficar apertado o 'RESET" até que apareca: 'Binary Sketch
Size...." na IDE do Arduino. Quando aparecer esta frase, solte o botdo 'RESET' do Arduino. No
final ird aparecer 'Done Uploading'. Agora abra o Serial Monitor da IDE do Arduino e selecione:
"No ending line" e "57600". Agora digite qualquer caractere no Serial Monitor e aperte o botdo

'Enter' do teclado, o Serial Monitor devera retornar 'OK'.
Referéncias:

http://arduino.cc/playground/

http://loja.labdegaragem.com.br/bluetooth-mate-prata.html

http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?title=Tutorial Blueto...

http://www.sparkfun.com/products/10393
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80. Tutorial de como utilizar Ultrasom com Arduino

O Ultrasom é um sensor que pode ser utilizado como medidor de distancia, deteccéo de

objetos e entre outros.

Neste tutorial, mostraremos como utilizar o Ultrasom da Maxbotix com Arduino.

Este Ultrasom pode ser usado por comunicacado Serial (RS-232, portanto ndo conecte
diretamente no Arduino sendo ira queima-lo), por tensédo analdgica e por comprimento de pulso
(PWM). Aqui mostraremos apenas o uso por tensdo analégica e por comprimento de
pulso(PWM). A menor distancia que o ultrasom consegue detectar € de 20cm e a maior

distancia é de 6,5m.

O Ultrasom da Maxbotix tem seis furos, um GND, um 5V, um TX, um RX, um AN, um PW e um

BW. Aqui s6 usaremos o0 GND, 5V, AN e PW.

Para utiliza-lo por tensdo analdgica, conecte o GND no GND do Arduino, o 5V no 5V do

Arduino e o AN no pino A0 do Arduino.

A programacédo esta demonstrada abaixo:

//Feel free to use this code.

/IPlease be respectful by acknowledging the author in the code if you use or modify it.
/[Author: Bruce Allen

/[Date: 23/07/09

/IAnalog pin O for reading in the analog voltage from the MaxSonar device.

/[This variable is a constant because the pin will not change throughout execution of this code.
const int anPin = 0;

/Ivariables needed to store values

long anVolt, inches, cm;

int sum=0;//Create sum variable so it can be averaged

int avgrange=60;//Quantity of values to average (sample size)

void setup() {

/IThis opens up a serial connection to shoot the results back to the PC console
Serial.begin(9600);

}
void loop() {
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pinMode(anPin, INPUT);

[IMaxSonar Analog reads are known to be very sensitive. See the Arduino forum for more infor
mation.

/IA simple fix is to average out a sample of n readings to get a more consistant reading.\\
/[Even with averaging I still find it to be less accurate than the pw method.\\

/[This loop gets 60 reads and averages them

for(inti =0; i <avgrange ; i++) {

//Used to read in the analog voltage output that is being sent by the MaxSonar device. //Scale fa
ctor is (Vcce/512) per inch. A 5V supply yields ~9.8mV/in

anVolt = analogRead(anPin);

sum += anVolt;

delay(10);

inches = sum/avgrange; cm = inches * 2.54;
Serial.print(inches);

Serial.print("in, "

Serial.print(cm);

Serial.print("cm");

Serial.printin();

/Ireset sample total

sum = 0;
delay(500);
}

Agora, abra o Serial Monitor e mostrara os valores em polegadas (in) e em centimétros(cm).
Agora, demonstraremos o funcionamento por PWM. A vantagem de utilizar por PWM é que
este é mais preciso do que por tensao analdgica.

conecte o GND no GND do Arduino, o 5V no 5V do Arduino e o PW no pino 7 do Arduino.

A programacao esta demonstrada abaixo:

/IFeel free to use this code.

/IPlease be respectful by acknowledging the author in the code if you use or modify it.
/[Author: Bruce Allen

/[Date: 23/07/09

/[Digital pin 7 for reading in the pulse width from the MaxSonar device.

/[This variable is a constant because the pin will not change throughout execution of this code.
const int pwPin = 7;

[Ivariables needed to store values

long pulse, inches, cm;

void setup() {

/[This opens up a serial connection to shoot the results back to the PC console
Serial.begin(9600);

}

void loop() {

pinMode(pwPin, INPUT);

//Used to read in the pulse that is being sent by the MaxSonar device.
/[Pulse Width representation with a scale factor of 147 uS per Inch.
pulse = pulseln(pwPin, HIGH); //147uS per inch

inches = pulse/147; //change inches to centimetres

cm = inches * 2.54;

Serial.print(inches);

Serial.print("in, "

Serial.print(cm);

Serial.print("cm");

Serial.printin();

delay(500);
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Agora, abra a Serial Monitor e mostrara os valores em polegadas(in) e em centimétros (cm).

E pronto! Agora conseguimos medir distancia com um arduino e um ultrasom! Até a proximal

Referéncias:

http://www.arduino.cc/playground/Main/MaxSonar

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/arduino-original/arduino-uno....

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/sensores/sensor-de-distancia-...
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81. Tutorial testando o transceptor RFM12B-S2 Wireless
Transceiver com Arduino

Para a utilizacao do transceptor, é ncessario dois ou mais transceptores para se comunicarem!

E é necessario um Arduino para cada transceptor!

Antes de comecar, € necessario baixar uma biblioteca para Arduino. A biblioteca utilizada aqui

foi a do JeelLabs, clique aqui para baixar. OBS: Esta biblioteca funciona apenas com a versao

1.0 da IDE do Arduino.

Baixado a biblioteca, extraia para a pasta "libraries" dentro da pasta da IDE do Arduino-1.0.

Agora localize a pasta extraida e mude o nome para RFM12 para ficar mais facil localizar.

Agora tem que conectar o transceptor no arduino. Aqui no LdG fizemos uma placa para poder
conectar na protoboard. Os arquivos da placa para eagle sédo

esses: BreakoutRFM12.brd, BreakoutRFM12.sch.

Depois de soldado na placa, temos que ver a pinagem do transceptor no datasheet.

Abaixo mostra 0 esquematico para conectar o transceptor ao Arduino:
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Onde D2 é a porta digital 2 do Arduino, o D10 é a porta digital 10 do Arduino e assim por
diante. Agora faca uma antena de EXATAMENTE 173mm, descasque apenas um pedaco bem
pequeno(nio desencape totalmente o cabo) e solde direto no transceptor. (E preferivel que a

antena seja de cabo de rede, por exemplo)
Lembre-se que a alimentacao do transceptor é de 3.3V, portanto nao erre!

Lembrando também que é necessario utiizar um arduino para cada transceptor. Portanto €

necessario de dois ou mais para se comunicarem!

Depois de feito as conexdes, abra a IDE do Arduino-1.0 e abra o exemplo localizado em

File/Examples/RFM12/RF12/RF12Demo. Ira abrir a programacao abaixo:

/I Configure some values in EEPROM for easy config of the RF12 later on.

// 2009-05-06 <jc@wippler.nl> http://opensource.org/licenses/mit-license.php
/I this version adds flash memory support, 2009-11-19

#include <JeeLib.h>

#include <util/crc16.h>

#include <util/parity.h>

#include <avr/eeprom.h>

#include <avr/pgmspace.h>

#define DATAFLASH 1 // check for presence of DataFlash memory on JeeLink
#define FLASH_MBIT 16 // support for various dataflash sizes: 4/8/16 Mbit
#define LED_PIN 9 // activity LED, comment out to disable

#define COLLECT 0x20 // collect mode, i.e. pass incoming without sending acks
static unsigned long now () {

/I FIXME 49-day overflow

return millis() / 1000;

}

static void activityLed (byte on) {

#ifdef LED_PIN

pinMode(LED_PIN, OUTPUT);

digitalWrite(LED_PIN, 'on);

#endif
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/I RF12 configuration setup code

typedef struct {

byte nodeld;

byte group;

char msg[RF12_EEPROM_SIZE-4];

word crc;

} RF12Config;

static RF12Config config;

static char cmd;

static byte value, stack[RF12_MAXDATA], top, sendLen, dest, quiet;
static byte testbuf[RF12_MAXDATA], testCounter;
static void addCh (char* msg, char c) {

byte n = strlen(msg);

msg[n] = c;

static void addInt (char* msg, word v) {

if (v>=10)

addInt(msg, v/ 10);

addCh(msg, '0' + v % 10);

}

static void saveConfig () {

/I set up a nice config string to be shown on startup
memset(config.msg, 0, sizeof config.msg);
strepy(config.msg, " ");

byte id = config.nodeld & Ox1F;
addCh(config.msg, '@" + id);
strcat(config.msg, " i");
addInt(config.msg, id);

if (config.nodeld & COLLECT)
addCh(config.msg, "*");

strcat(config.msg, " g");
addInt(config.msg, config.group);

strcat(config.msg, " @ ");

static word bands[4] = { 315, 433, 868, 915 };
word band = config.nodeld >> 6;
addInt(config.msg, bands[band]);
strcat(config.msg, " MHz ");

config.crc = ~0;

for (byte i = 0; i < sizeof config - 2; ++i)

config.crc = _crcl6_update(config.cre, ((byte*) &config)li]);
/I save to EEPROM

for (byte i = 0; i < sizeof config; ++i) {

byte b = ((byte*) &config)[il;
eeprom_write_byte(RF12_EEPROM_ADDR + i, b);

}

if (Irf12_config())
Serial.println("config save failed");

/[ OOK transmit code

/I Turn transmitter on or off, but also apply asymmetric correction and account
Il for 25 us SPI overhead to end up with the proper on-the-air pulse widths.

/I With thanks to JGJ Veken for his help in getting these values right.

401



static void ookPulse(int on, int off) {
rf12_onOff(1);
delayMicroseconds(on + 150);
rf12_onOff(0);
delayMicroseconds(off - 200);

static void fs20sendBits(word data, byte bits) {

if (bits == 8) {

++Dbits;

data = (data 1) | parity_even_bit(data);
}

for (word mask = bit(bits-1); mask != 0; mask >>= 1) {
int width = data & mask ? 600 : 400;
ookPulse(width, width);

}

}
static void fs20cmd(word house, byte addr, byte cmd) {

byte sum = 6 + (house >> 8) + house + addr + cmd;
for (byte i = 0; i< 3; ++i) {

fs20sendBits(1, 13);

fs20sendBits(house >> 8, 8);

fs20sendBits(house, 8);

fs20sendBits(addr, 8);

fs20sendBits(cmd, 8);

fs20sendBits(sum, 8);

fs20sendBits(0, 1);

delay(10);

}

}
static void kakuSend(char addr, byte device, byte on) {

int cmd = 0x600 | ((device - 1) 4) | ((addr - 1) & OxF);
if (on)

cmd |= 0x800;

for (byte i = 0; i< 4; ++i) {

for (byte bit = 0; bit < 12; ++bit) {

00kPulse(375, 1125);

int on = bitRead(cmd, bit) ? 1125 : 375;
ookPulse(on, 1500 - on);

}
ookPulse(375, 375);
delay(11); // approximate

/I DataFlash code

#if DATAFLASH

#define DF_ENABLE_PIN 8 // PBO

#if FLASH_MBIT ==

/I settings for 0.5 Mbyte flash in JLv2

#define DF_BLOCK_SIZE 16 // number of pages erased at same time
#define DF_LOG_BEGIN 32 // first 2 blocks reserved for future use
#define DF_LOG_LIMIT 0x0700 // last 64k is not used for logging
#define DF_MEM_TOTAL 0x0800 // 2048 pages, i.e. 0.5 Mbyte
#define DF_DEVICE_ID Ox1F44 // see AT25DF041A datasheet
#define DF_PAGE_ERASE 0x20 // erase one block of flash memory
#endif

#if FLASH_MBIT ==

/I settings for 1 Mbyte flash in JLv2

#define DF_BLOCK_SIZE 16 // number of pages erased at same time
#define DF_LOG_BEGIN 32 // first 2 blocks reserved for future use
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#define DF_LOG_LIMIT Ox0FQO0 // last 64k is not used for logging
#define DF_MEM_TOTAL 0x1000 // 4096 pages, i.e. 1 Mbyte
#define DF_DEVICE_ID 0x1F45 // see AT26DF081A datasheet
#define DF_PAGE_ERASE 0x20 // erase one block of flash memory
#endif

#if FLASH_MBIT == 16

/I settings for 2 Mbyte flash in JLv3

#define DF_BLOCK_SIZE 256 // number of pages erased at same time
#define DF_LOG_BEGIN 512 // first 2 blocks reserved for future use
#define DF_LOG_LIMIT Ox1F00 // last 64k is not used for logging
#define DF_MEM_TOTAL 0x2000 // 8192 pages, i.e. 2 Mbyte
#define DF_DEVICE_ID 0x2020 // see M25P16 datasheet

#define DF_PAGE_ERASE 0xD8 // erase one block of flash memory
#endif

/I structure of each page in the log buffer, size must be exactly 256 bytes
typedef struct {

byte data [248];

word segnum;

long timestamp;

word crc;

} FlashPage;

/I structure of consecutive entries in the data area of each FlashPage
typedef struct {

byte length;

byte offset;

byte header;

byte data[RF12_MAXDATA];

} FlashEntry;

static FlashPage dfBuf; // for data not yet written to flash

static word dfLastPage; // page number last written

static byte dfFill; // next byte available in buffer to store entries

static byte df_present () {

return dfLastPage !=0;

static void df_enable () {
/I digitalWrite(ENABLE_PIN, 0);
bitClear(PORTB, 0);

static void df_disable () {
/I digitalWrite(ENABLE_PIN, 1);
bitSet(PORTB, 0);

}

static byte df_xfer (byte cmd) {
SPDR = cmd;

while ('bitRead(SPSR, SPIF))

return SPDR;

void df_command (byte cmd) {

for ) {

cliQ);

df_enable();

df xfer(0Ox05); // Read Status Register
byte status = df_xfer(0);

df_disable();

sei();

/I don't wait for ready bit if there is clearly no dataflash connected
if (status == OXFF || (status & 1) == 0)
break;

}
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cli);
df_enable();
df _xfer(cmd);

static void df_deselect () {
df_disable();
sei();

static void df_writeCmd (byte cmd) {
df_command(0x06); // Write Enable
df_deselect();

df_command(cmd);

void df_read (word block, word off, void* buf, word len) {
df _command(0x03); // Read Array (Low Frequency)
df_xfer(block >> 8);

df_xfer(block);

df_xfer(off);

for (word i = 0; i < len; ++i)

((byte*) buf)[(byte) i] = df_xfer(0);

df_deselect();

void df_write (word block, const void* buf) {
df_writeCmd(0x02); // Byte/Page Program
df xfer(block >> 8);

df_xfer(block);

df_xfer(0);

for (word i = 0; i < 256; ++i)
df_xfer(((const byte*) buf)[(byte) i]);
df_deselect();

}

/[ wait for current command to complete
void df_flush () {

df read(0, 0, 0, 0);

static void df_wipe () {
Serial.printin("DF W");

df_writeCmd(0xC7); // Chip Erase
df_deselect();
df_flush();

static void df_erase (word block) {
Serial.print("DF E ");
Serial.println(block);

df_writeCmd(DF_PAGE_ERASE); // Block Erase
df_xfer(block >> 8);

df_xfer(block);

df_xfer(0);

df_deselect();

df_flush();

static word df_wrap (word page) {
return page < DF_LOG_LIMIT ? page : DF_LOG_BEGIN;

}

static void df_saveBuf () {
if (dfFill == 0)

return;

dfLastPage = df _wrap(dfLastPage + 1);
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if (dfLastPage == DF_LOG_BEGIN)
++dfBuf.seqnum; // bump to next segnum when wrapping

/I set remainder of buffer data to OXxFF and calculate crc over entire buffer
dfBuf.crc = ~0;

for (byte i = 0; i < sizeof dfBuf - 2; ++i) {

if (dfFill <=i && i < sizeof dfBuf.data)

dfBuf.data[i] = OxFF;

dfBuf.crc = _crc16_update(dfBuf.crc, dfBuf.data]i]);

}
df write(dfLastPage, &dfBuf);
dfFill = 0;

/I wait for write to finish before reporting page, segnum, and time stamp
df_flush();

Serial.print("DF S ");

Serial.print(dfLastPage);

Serial.print(" 9;

Serial.print(dfBuf.segnum);

Serial.print(" 9;

Serial.printin(dfBuf.timestamp);

/I erase next block if we just saved data into a fresh block

/I at this point in time dfBuf is empty, so a lengthy erase cycle is ok
if (dfLastPage % DF_BLOCK_SIZE == 0)
df_erase(df_wrap(dfLastPage + DF_BLOCK_SIZE));

static void df_append (const void* buf, byte len) {

/IFIXME the current logic can't append incoming packets during a save!
/I fill in page time stamp when appending to a fresh page

if (dfFill == 0)

dfBuf.timestamp = now();

long offset = now() - dfBuf.timestamp;

if (offset >= 255 || dfFill + 1 + len > sizeof dfBuf.data) {
df_saveBuf();

dfBuf.timestamp = now();

offset = 0;

}

/I append new entry to flash buffer

dfBuf.data[dfFill++] = offset;

memcpy(dfBuf.data + dfFill, buf, len);

dfFill += len;

}

/I go through entire log buffer to figure out which page was last saved
static void scanForLastSave () {

dfBuf.seqnum = 0;

dfLastPage = DF_LOG_LIMIT - 1;

/I'look for last page before an empty page

for (word page = DF_LOG_BEGIN; page < DF_LOG_LIMIT; ++page) {
word currseq;

df _read(page, sizeof dfBuf.data, &currseq, sizeof currseq);
if (currseq !'= OXFFFF) {

dfLastPage = page;

dfBuf.seqnum = currseq + 1;

} else if (dfLastPage == page - 1)

break; // careful with empty-filled-empty case, i.e. after wrap
}

}
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static void df_initialize () {

/l assumes SPI has already been initialized for the RFM12B
df_disable();

pinMode(DF_ENABLE_PIN, OUTPUT);
df_command(0x9F); // Read Manufacturer and Device ID
word info = df_xfer(0) 8;

info |= df_xfer(0);

df_deselect();

if (info == DF_DEVICE_ID) {

df_writeCmd(0x01); // Write Status Register ...
df_xfer(0); // ... Global Unprotect

df _deselect();

scanForLastSave();

Serial.print("DF 1 );
Serial.print(dfLastPage);
Serial.print(" ";
Serial.printin(dfBuf.segnum);

Il df_wipe();
df_saveBuf(); //XXX
}

}

static void discardinput () {
while (Serial.read() >=0)

3

}
static void df_dump () {

struct { word segnum; long timestamp; word crc; } curr;
discardinput();

for (word page = DF_LOG_BEGIN; page < DF_LOG_LIMIT; ++page) {
if (Serial.read() >= 0)

break;

/I read marker from page in flash

df_read(page, sizeof dfBuf.data, &curr, sizeof curr);

if (curr.segnum == OXFFFF)

continue; // page never written to

Serial.print(" df# ");

Serial.print(page);

Serial.print(" : ");

Serial.print(curr.seqnum);

Serial.print(" ");

Serial.print(curr.timestamp);

Serial.print(" ");

Serial.println(curr.crc);

}

}

static word scanForMarker (word segnum, long asof) {

word lastPage = 0;

struct { word segnum; long timestamp; } last, curr;
last.seqnum = OxFFFF;

/I go through all the pages in log area of flash

for (word page = DF_LOG_BEGIN; page < DF_LOG_LIMIT; ++page) {
/I read segnum and timestamp from page in flash

df _read(page, sizeof dfBuf.data, &curr, sizeof curr);

if (curr.segnum == OXFFFF)

continue; // page never written to

if (curr.segnum >= segnum && curr.segnum < last.seqnum) {
last = curr;

lastPage = page;
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}

if (curr.segnum == last.seqnum && curr.timestamp <= asof)
lastPage = page;
}

return lastPage;

static void df_replay (word segnum, long asof) {
word page = scanForMarker(seqnum, asof);
Serial.print("r: page ");

Serial.print(page);

Serial.print(* *);

Serial.printin(dfLastPage);

discardinput();

word savedSegnum = dfBuf.segnum;

while (page != dfLastPage) {

if (Serial.read() >=0)

break;

page = df_wrap(page + 1);

df _read(page, 0, &dfBuf, sizeof dfBuf); // overwrites ram buffer!
if (dfBuf.seqnum == OxFFFF)

continue; // page never written to

Il skip and report bad pages

word crc = ~0;

for (word i = 0; i < sizeof dfBuf; ++i)

crc = _crcl6_update(crc, dfBuf.datali]);

if (crc 1=0) {

Serial.print("DF C? ");

Serial.print(page);

Serial.print(* *);

Serial.printin(crc);

continue;

}

Il report each entry as "R segnum time <data...>"
byte i = 0;

while (i < sizeof dfBuf.data && dfBuf.data[i] < 255) {
if (Serial.available())

break;

Serial.print("R ");

Serial.print(dfBuf.segnum);

Serial.print(* *);

Serial.print(dfBuf.timestamp + dfBuf.data[i++]);
Serial.print(" ");

Serial.print((int) dfBuf.data[i++]);

byte n = dfBuf.data[i++];

while (n-- > 0) {

Serial.print(' ");

Serial.print((int) dfBuf.data[i++]);

Serial.printin();

}

/I at end of each page, report a "DF R" marker, to allow re-starting
Serial.print("DF R ");

Serial.print(page);

Serial.print(' ");

Serial.print(dfBuf.segnum);

Serial.print(' ");

Serial.printin(dfBuf.timestamp);

dfFill = 0; // ram buffer is no longer valid
dfBuf.segnum = savedSeqnum + 1; // so next replay will start at a new value
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Serial.print("DF E ");
Serial.print(dfLastPage);
Serial.print(" ";
Serial.print(dfBuf.segnum);
Serial.print(" ");
Serial.printin(millis());

}

#else /| DATAFLASH
#define df_present() O
#define df _initialize()
#define df_dump()
#define df_replay(x,y)
#define df_erase(x)
#endif

char helpTextl[] PROGMEM =

Il\nll

"Available commands:" "\n"

"<nn>i - set node ID (standard node ids are 1..26)" "\n"
" (or enter an uppercase 'A'..'Z' to set id)" "\n"

"<n>b - set MHz band (4 = 433, 8 = 868, 9 = 915)" "\n"

" <nnn> g - set network group (RFM12 only allows 212, 0 = any)" "\n"

" <n> ¢ - set collect mode (advanced, normally 0)" "\n"
"t - broadcast max-size test packet, with ack” "\n"

" ...,<nn> a - send data packet to node <nn>, with ack
" ...,<nn> s - send data packet to node <nn>, no ack" "
" <n> | - turn activity LED on PB1 on or off" "\n"

"<n> q - set quiet mode (1 = don't report bad packets)" "\n"
"Remote control commands:" "\n"

" <hchi>,<hclo>,<addr>,<cmd> f - FS20 command (868 MHz)" "\n"
" <addr>,<dev>,<on> k - KAKU command (433 MHz)" "\n"

\n"
\n"

char helpText2[] PROGMEM =

"Flash storage (JeeLink only):" "\n"

"d - dump all log markers" "\n"

" <sh>,<sl>,<t3>,<t2>,<t1>,<t0> r - replay from specified marker" "\n"
" 123,<bhi>,<blo> e - erase 4K block" "\n"

"12,34 w - wipe entire flash memory" "\n"

static void showsString (PGM_P s) {
for (;3) {

char ¢ = pgm_read_byte(s++);

if (c==0)

break;

if (c=="n")

Serial.print(\r');

Serial.print(c);

}

}
static void showHelp () {

showString(helpTextl);

if (df_present())
showsString(helpText2);
Serial.println("Current configuration:");
rf12_config();

static void handlelnput (char ¢) {
if (0'<=c&&c<="9)

value = 10 * value + ¢ - '0';

else if (c =="){
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if (top < sizeof stack)

stack[top++] = value;

value = 0;

}elseif (a'<=c && c<='7){
Serial.print(">");

Serial.print((int) value);

Serial.println(c);

switch (c) {

default:

showHelp();

break;

case 'i': // set node id

config.nodeld = (config.nodeld & OxEQ) + (value & 0x1F);
saveConfig();

break;

case 'b": // set band: 4 = 433, 8 =868, 9 =915
value = value == 8 ? RF12_868MHZ :

value == 9 ? RF12 915MHZ : RF12_433MHZ;
config.nodeld = (value 6) + (config.nodeld & Ox3F);
saveConfig();

break;

case 'g": // set network group

config.group = value;

saveConfig();

break;

case 'c"; // set collect mode (off =0, on = 1)

if (value)

config.nodeld |= COLLECT;

else

config.nodeld &= ~COLLECT;

saveConfig();

break;

case 't // broadcast a maximum size test packet, request an ack

cmd ='a’;

sendLen = RF12_MAXDATA;

dest =0;

for (byte i = 0; i < RF12_MAXDATA; ++i)

testbuf[i] = i + testCounter;

Serial.print("test ");

Serial.printin((int) testCounter); // first byte in test buffer
++testCounter;

break;

case 'a". // send packet to node ID N, request an ack
case 's": // send packet to node ID N, no ack

cmd =c¢;

sendLen = top;

dest = value;

memcpy(testbuf, stack, top);

break;

case 'I': // turn activity LED on or off

activityLed(value);

break;

case 'f': // send FS20 command: <hchi>,<hclo>,<addr>,<cmd>f
rf12_initialize(0, RF12_868MHZ);

activityLed(1);

fs20cmd(256 * stack[0] + stack[1], stack[2], value);
activityLed(0);

rf12_config(); // restore normal packet listening mode
break;

case 'k": /I send KAKU command: <addr>,<dev>,<on>k
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rf12_initialize(0, RF12_433MHZ);

activityLed(1);

kakuSend(stack|[0], stack[1], value);

activityLed(0);

rf12_config(); // restore normal packet listening mode
break;

case 'd": // dump all log markers

if (df_present())

df_dump();

break;

case 'r": /l replay from specified seqnum/time marker
if (df_present()) {

word seqgnum = (stack[0] 8) || stack[1];

long asof = (stack[2] 8) || stack[3];

asof = (asof 16) | ((stack[4] 8) || value);
df_replay(segnum, asof);

}

break;

case 'e": // erase specified 4Kb block

if (df_present() && stack[0] == 123) {

word block = (stack[1] 8) | value;

df_erase(block);

}

break;

case 'w': // wipe entire flash memory

if (df_present() && stack[0] == 12 && value == 34) {
df_wipe();

Serial.printin("erased");

}

break;

case 'g": // turn quiet mode on or off (don't report bad packets)
quiet = value;

break;

}

value =top = 0;

memset(stack, 0, sizeof stack);

}telseif (A'<=c && c<="Z"){

config.nodeld = (config.nodeld & OXEQ) + (¢ & Ox1F);
saveConfig();

}elseif(c>""

showHelp();

}

void setup() {

Serial.begin(57600);

Serial.print("\n[RF12demo.8]");

if (rf12_config()) {

config.nodeld = eeprom_read_byte(RF12_EEPROM_ADDR);
config.group = eeprom_read_byte(RF12_EEPROM_ADDR + 1);
}else {

config.nodeld = 0x41; // node A1 @ 433 MHz

config.group = 0xD4;

saveConfig();

df_initialize();
showHelp():
}

void loop() {

if (Serial.available())
handlelnput(Serial.read());

410



if (rf12_recvDone()) {

byte n =rfl2_len;

if (rfl2_crc==0){
Serial.print("OK");

}else {

if (quiet)

return;

Serial.print(" ?");

if (n > 20) // print at most 20 bytes if crc is wrong
n = 20;

}

if (config.group == 0) {
Serial.print("G ");
Serial.print((int) rf12_grp);

}

Serial.print(" %;
Serial.print((int) rf12_hdr);
for (byte i =0; i< n; ++i) {
Serial.print(" 9;
Serial.print((int) rf12_datali]);

Serial.printin();

if (rf12_crc ==0){
activityLed(1);

if (df_present())
df_append((const char*) rf12_data - 2, rf12_len + 2);

if (RF12_WANTS_ACK && (config.nodeld & COLLECT) == 0) {

Serial.printin(" -> ack");
rf12_sendStart(RF12_ACK_REPLY, 0, 0);

}

activityLed(0);
}

}

if (cmd && rf12_canSend()) {
activityLed(1);

Serial.print(" ->");

Serial.print((int) sendLen);

Serial.printin(" b");

byte header = cmd =="a' ? RF12_HDR_ACK : 0;
if (dest)

header |= RF12_HDR_DST | dest;
rf12_sendStart(header, testbuf, sendLen);
cmd = 0;

activityLed(0);

}

}
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Faca o UPLOAD para o Arduino. Assim que terminar, abra o Serial monitor e configure para

57600. E ird aparecer o seguinte:

X Jdev/ttyUsBo

|| | Send
=nn= 1 - set node ID (standard rode ids are 1..26) &
(or enter an uppercase 'A',,'Z" to set id)
=n= h - set MHz band (4 = 433, 8 = 863, 9 = 915)
=nnn= g - set network group [RFMLZ only allows 212, @ = any]
=n= - set collect mode (adwanced. normally @)
t broadcast max-size test packet, with ack
coee=nn= @ - send data packet to node =nn=, with ack
coee=nn= s - send data packet to node =nn=, no ack
=n= 1 - turn activity LED on PBlL onm or off
=n= q - set quiet mode (1 = don't report bad packets
Femote control commands:
<hchi=, <hclo>, <addr>, <cnd= f FS20 comnand {868 MHz)
<addr=, <devs, <on= k - KAKL conmand (433 MHz)
Current configuration
A il gl @ 433 MHz
B Autoscroll Both ML & CR v | |57600baud | =

No Serial Monitor, irA mostrar a configuracdo atual do transceptor. Cada transceptor precisa ter
uma ID diferente, para mudar a ID digite <N>i, sendo <N> o nimero desejado para este
transceptor. Outra configuracdo necesséria € o grupo e a frequéncia de operacgdo. O grupo e a
frequéncia de operacdo devem ser os mesmo para todos os transceptores. No caso da imagem

do Serial Monitor, ele esta configurado com a ID 1, grupo 1 e frequéncia 433Mhz.
Para cada transceptor, defina a ID, o grupo e a frequencia!

Esta programacéo é apenas um teste para mostrar que 0s transceptores est&o se

comunicando.

Como teste digite: "123,<N>a" ou "123,<N>s" sendo <N> a ID do transceptor que deseja
mandar. Por exemplo, se vocé esta conectado com o transceptor ID 1 e quer mandar para o ID

2, digite: "123,2a" e vice-versa.

E é isso ai! Fique ligado que iremos soltar mais tutoriais sobre 0 RFM12B-S2! Boa sorte e boa

diversao!
Referéncias:

http://labdegaragl.lojatemporaria.com/comunicacao/transceptor-sem-f...

http://www.sparkfun.com/products/9582

http://jeelabs.org/2009/02/10/rfm12b-library-for-arduino/

https://github.com/jcw/jeelib
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http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/transceptor-sem-fio-rfm12b-s2.html
http://www.sparkfun.com/products/9582
http://jeelabs.org/2009/02/10/rfm12b-library-for-arduino/
https://github.com/jcw/jeelib
http://api.ning.com/files/cyIHTruSIAJ-ZICaKnGWeHSwIJPsrKEx5bjDVH*ZGpN6TO2jutLr-to6rJRWZ0G8YUDT3ezeSXV4MpXfPJLIlvAwZHj-70PO/transceptorSerialMonitor.png

82. Tutorial transmissor e receptor RF Link com Arduino

No mercado existe varios tipos e meios de comunicagéo para usar com Arduino. Neste tutorial
usaremos os RF Link Receiver - 4800bps(315Mhz) e RF Link Transmitter - 315Mhz e
testaremos a comunicgéo entre eles utilizando a biblioteca Virtual Wire e a documentacao
disponivel aqui.

Neste tutorial vamos mostrar como mandar uma mensagem utilizando o RF Link Transmitter -
315Mhz com um Arduino e recebendo a mensagem utilizando o RF Link Receiver -
4800bps(315Mhz) com outro Arduino.

Antes de mais nada, baixe a biblioteca Virtual Wire e extraia para a pasta "libraries" localizada
dentro da pasta da IDE do Arduino. Nesta biblioteca € bem facil de usar, pois ja existe um
tratamento de erros para filtrar os erros que chegam no receptor.

Agora para montar o emissor RF Link Transmitter - 315Mhz com Arduino, faca a seguinte
ligagéo:

Onde:
= O Fio vermelho vai para o VCC ou 5V
= O Fio preto vai para o GND

413


http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-receiver-4800bps-315mhz.html
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-transmitter-315mhz.html
http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire-1.9.zip
http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire.pdf
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-transmitter-315mhz.html
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-transmitter-315mhz.html
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-receiver-4800bps-315mhz.html
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-receiver-4800bps-315mhz.html
http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire-1.9.zip
http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-transmitter-315mhz.html
http://api.ning.com/files/eAfdG0TxBqS5e*5NbwkM5F7wOwy4aKX6V9xuwJff7gDLHDO578qGOKlQjg5iGkEyyvhh9eLTxnA7br40BpEQCnXcqTg-AYCT/rf_link_transmitter_receiver__4800bps_315mhz_.jpg
http://api.ning.com/files/YypqcaXM4P9hVtBf0HjBibTipux7U164JFnGVaLM-0QrRbDRqZBFK1Hn14hYMVXjLBbY4qp3e5LTVvTRgKQkbg__/Emissor.jpeg

= O Flo verde vai para o pino digital 12 do Arduino

» Por opgdo, pode-se colocar uma antena para melhor captacéo de dados. O comprimento
da antena é de cerca de 25cm

Agora, abra a IDE do Arduino e va em File/Examples/VirtualWire e selecione
"transmitter”,conecte o Arduino, selecione a verséo do Arduino(UNO, Duemilanove,etc) e clique
em UPLOAD. Abaixo mostra a programacao:

[l transmitter.pde

1

/I Simple example of how to use VirtualWire to transmit messages
/I Implements a simplex (one-way) transmitter with an TX-C1 module
1

/I See VirtualWire.h for detailed API docs

/I Author: Mike McCauley (mikem@open.com.au)

/I Copyright (C) 2008 Mike McCauley

/I $1d: transmitter.pde,v 1.3 2009/03/30 00:07:24 mikem Exp $
#include <VirtualWire.h>

void setup()

{

Serial.begin(9600); /I Debugging only
Serial.printin("setup");

[/ Initialise the 10 and ISR

vw_set_ptt_inverted(true); /I Required for DR3100
vw_setup(2000); /I Bits per sec

}

void loop()

const char *msg = "hello";

digitalwrite(13, true); /I Flash a light to show transmitting
vw_send((uint8_t *)msg, strlen(msg));  //Send the message

vw_wait_tx(); /I Wait until the whole message is gone
digitalWrite(13, false);

delay(200);

A programagcéo "transmitter" € um exemplo basico onde manda a palavra "hello" para o
receptor.

Pronto, agora vamos montar o RF Link Receiver - 4800bps(315Mhz):
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http://labdegarag1.lojatemporaria.com/comunicacao/rf-link-receiver-4800bps-315mhz.html

Onde:

» O fio vermelho vai para o VCC ou 5V
= O fio preto vai para GND
= O fio verde vai para o pino digital 11 do Arduino

= Por opg¢édo, pode-se colocar uma antena para melhor captacdo de dados. O comprimento
da antena é de cerca de 25cm

Agora, com outro Arduino e com a IDE do Arduino aberto, va em File/Examples/ e clique em
"receiver" e faga o mesmo procedimento que o do emissor. Abaixo mostra a programacao do
"receiver":

Il receiver.pde

1

/I Simple example of how to use VirtualWire to receive messages
/I Implements a simplex (one-way) receiver with an Rx-B1 module
1

/I See VirtualWire.h for detailed API docs

/I Author: Mike McCauley (mikem@open.com.au)

/I Copyright (C) 2008 Mike McCauley

/I $1d: receiver.pde,v 1.3 2009/03/30 00:07:24 mikem Exp $
#include <VirtualWire.h>

void setup()

{

Serial.begin(9600); // Debugging only

Serial.printin("setup");

[/ Initialise the 10 and ISR

vw_set_ptt_inverted(true); / Required for DR3100
vw_setup(2000); // Bits per sec

vw_rx_start(); / Start the receiver PLL running

}

void loop()

{

uint8_t buf[VW_MAX_MESSAGE_LEN];

uint8_t buflen = VW_MAX_MESSAGE_LEN;

if (vw_get_message(buf, &buflen)) // Non-blocking
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r

nt,

digitalWrite(13, true); // Flash a light to show received good message
I/l Message with a good checksum received, dump it.
Serial.print("Got: ");

for (i = 0; i < buflen; i++)

{
Serial.print(buffi], HEX);
Serial.print(" ");

Serial.printin("™);
digitalWrite(13, false);}
}

Este exemplo mostra o receiver recebendo a informacéo do emissor, que nesse caso é 0
"hello". Ao abrir o Serial monitor do Arduino-1.0, vocé vera que os dados que chegam séo
ndmeros, estes nimeros sdo numeros da tabela ASCII. Vocé pode ver que o nimero
hexadecimal "68" equivale a letra "h".

E ¢ isso!!l Esperamos que tenham gostado!!! Caso tenham duvida sobre este tutorial, postem
agui mesmo neste blog. Vocés podem ver outros tutoriais, clicando aqui. Temos a se¢éo de
projetos também que vocés podem ver e postar seus projetos! Até a préxima!!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/38-comunicacao/rf-link-r...

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/38-comunicacao/rf-link-t...

http://arduino.cc/playground/Main/InterfacingWithHardware#Communica...

http://www.sparkfun.com/products/10533

http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire.pdf

http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire-1.9.zip

http://www.sparkfun.com/datasheets/RF/KLP_Walkthrough.pdf

http://winavr.scienceprog.com/example-avr-projects/running-tx433-an...
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http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?title=Tabela_ASCII
http://labdegaragem.com/page/tutoriais
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/38-comunicacao/rf-link-receiver-4800bps-315mhz.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/38-comunicacao/rf-link-transmitter-315mhz.html
http://arduino.cc/playground/Main/InterfacingWithHardware#Communication
http://www.sparkfun.com/products/10533
http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire.pdf
http://www.open.com.au/mikem/arduino/VirtualWire-1.9.zip
http://www.sparkfun.com/datasheets/RF/KLP_Walkthrough.pdf
http://winavr.scienceprog.com/example-avr-projects/running-tx433-and-rx433-rf-modules-with-avr-microcontrollers.html

83. Tutorial: como utilizar o Color LCD Shield com Arduino

O Color LCD Shield é um shield com Nokia 6100 LCD a qual vocé conecta no arduino e assim
vocé pode gerar imagens com arduino. Neste tutorial vamos mostrar como o shield funciona e

como utiliza-lo com Arduino.

O Color LCD Shield pode suportar imagens de 132x132 pixels. Caso sua imagem seja maior,
reduza-a até esse tamanho. Como as imagens precisam estar em hexadecimal, entdo fizemos
um programa em PYTHON (é necessario instala-lo no sistema operacional) para converter

imagens .bmp em hexadecimal. O codigo esta demonstrado abaixo:

import Image

import ImageColor

image='/home/ldg/Documentos/Python/logopbmp.bmp’ #Coloque aqui 0 nome do arquivo que
deseja converter

texto='/home/ldg/Documentos/Python/Imagem.txt' #Crie um arquivo texto em branco em um
diretdrio a sua escolha e coloque aqui 0 nome do arquivo texto para guardar a matriz da
imagem em hexadecimal

f=open(texto,'w") #Ira abrir o arquivo texto

imopen=Image.open(image) #Abrira a imagem

x=y=0

h=0

while y<52: #Coloque aqui a altura da imagem. A imagem do Ldg tem 125x51 pixels

#print "y"

x=0

while x<125: # Coloque aqui o comprimento da imagem.
#print "x"

z=imopen.getpixel((x,y))

h=0

h = h+((z[0]/16))

h = h+((z[1]/16))*16
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http://www.labdegaragem.org/loja/media/catalog/product/cache/1/thumbnail/600x600/9df78eab33525d08d6e5fb8d27136e95/i/m/image_289.jpg

h = h+((z[2]/16))*16*16
h=hex(h)

#print h

f.write(str(h))

fawrite(’,")

X=x+1

y=y+1

f.write('\n")

f.close()

Copie e cole em um editor de texto (gedit, bloco de notas, notepad, etc) e salve o0 arquivo com
a extenséo .py. Agora, abra o prompt de comando ou terminal e digite: python nomedocodigo.p

y e ird converter a imagem .bmp em .txt.
Gerado o0 arquivo .txt abra-o e copie o contetdo. Aqui fizemos com um logo do LdG.

Neste tutorial foi utilizado a biblioteca Color LCD Shield. Extraia a biblioteca na pasta "libraries"

localizada dentro da pasta da IDE do Arduino. Depois disso,abra a IDE do arduino, cole o
contelido que vocé copiou do arquivo txt no cddigo abaixo:

#include <ColorLCDShield.h> //Inclui a biblioteca do Color LCD Shield

#include <avr/pgmspace.h> //Inclui a biblioteca do avr para gravar a matriz da imagem na
mem©ria flash

LCDShield lcd; //Define o lcd

byte cont = 40; // Contraste

void setup()

{

/[Cuidado, se néo funcionar, troque PHILLIPS por EPSON (tudo maiusculo)
lcd.init(PHILLIPS); // Inicializa o LCD

Icd.contrast(cont); // Contraste

Icd.clear(WHITE); // Fundo branco

printldg(); // Coloca a imagem do logo LdG

testPattern(); / Coloca varios retangulos de varias cores

}
void loop()

void testPattern()

{

Icd.setRect(80, 2, 131, 19, 1, WHITE); //Coloca retangulo branco
Icd.setRect(80, 19, 131, 35, 1, YELLOW); //Coloca retangulo amarelo
Icd.setRect(80, 35, 131, 51, 1, CYAN); //Coloca retangulo ciano
Icd.setRect(80, 51, 131, 67, 1, GREEN); //Coloca retangulo verde
Icd.setRect(80, 67, 131, 83, 1, MAGENTA); //Coloca retangulo magenta
Icd.setRect(80, 83, 131, 99, 1, RED); //Coloca retangulo vermelho
Icd.setRect(80, 99, 131, 115, 1, BLUE); //Coloca retangulo azul
Icd.setRect(80, 115, 131, 131, 1, BLACK); //Coloca retangulo preto

PROGMEM static unsigned int logoldg[6550] = { /A matriz da imagem contendo elementos
hexadecimais no formato correto para o LCD

Oxfff, 0xfff,Oxfff, Oxfff, 0xfff,0xeee,0x666,0x333,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x333,0x777,0xefe, Oxfff,
Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfee,0x666,0x322,0x0,0x0,0x0,
0x0,0x0,0x222,0x566,0xcdd,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OXfff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0xccc,0x555,0x333,0x0,0x0,0x0,0x0,0x222,0x444,0xa9a,
Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, OxFff, Oxfff, OxFff, Oxfff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OXFfF,
Oxfff,0xfff,0xfff,0xfff,0x999,0x0,0x0,0x13,0x35,0x34,0x35,0x35,0x35,0x12,0x0,0x0,0xaaa,
Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, 0xfff,0xa99,0x0,0x0,0x13,0x36,0x36,0x36,
0x36,0x35,0x23,0x0,0x0,0x788,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff,

Oxfff, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0xfff,0x555,0x0,0x0,0x23,0x24,0x24,0x24,0x24,0x24,0x1,0x0,
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0x222,0xeee, 0xfff,0xfff,0xfff,0x888,0x767,0x999,0x9a9,0xbbb,0xfff, 0xfff, 0xfff, Oxfff, OXfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0xfff,0xccc,0x999,0x899,0x889,0x999,0xbbb,0xeee, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,
Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0xaaa,0x0,0x12,0x8d,0x1af,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0xaf,0x8d,0x1,0x0,
O0xbbb,0xfff,0xfff,0xfff,0xfff, 0xfff, Oxfff,Oxfff,0xbbb,0x0,0x1,0x18d,0xaf,0x19f,0x 19f, Ox9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9e,0x23,0x0,0x999, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, OXfT,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x555,0x0,0x36,0x19f,0x9f,0x19f, 0xaf,0x19f,0x9f,0x9f,0x 1 9f,
0x59,0x0,0x111,0xede,0x767,0x0,0x0,0x0,0x1,0x0,0x0,0x112,0xddd,0xfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,
0x999,0x10,0x0,0x0,0x0,0x0,0x110,0x0,0x0,0x655,0xfff, 0xfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, O fff,
Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OXfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0x0,0x11,0xaf,0x19f,0x19f,0x 19f,0x 19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x1,0x100,
Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x0,0x1,0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x 19f,0x9f,0x 1 9f , 0x 9f,
0x9f,0x9f,0x19f,0x12,0x0,0xddd,0xfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,Oxfff,0xeee,0xccc,0xbbb,0xbbb,0xbbb,0xddd, 0xddd, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff,
Oxbbb,0x0,0x46,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x17b,0x0,0x0,0x0,0x12,0x

7b,

0x19f,0x9f,0x9f,0x69,0x0,0x0,0xddd, 0xfff,0xeee,0xbbb,0x555,0x0,0x12,0x16a,0x18d,0x8e,0x9%e
,0x18d,
0x17¢,0x136,0x0,0x0,0xbbb,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xccc,0xddd,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x
fff, OXFff, OXfff, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0xaaa,0x0,0x17b,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x 19f, 0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x6a,0x0,0
X988,
Oxeee,Oxeee,0xeee,0xeee,0xeee,0x99a,0x0,0x69,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x19f,0x19f,0x9f,0x
19f,0x9f,
0x9f,0x7d,0x0,0x0,0x100,0x455,0xdcd,0xfff,0xeee,0xeee,0xdee,0xdee,Oxeee,0xeee,0xeee, 0xfff
,0xccece,0x555,
0x111,0x100,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x666,0xddd,0xede,0xeee,0x433,0x0,0xaf,0x9f,0x9f
,0x9f,0x9f,0x9f,
0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x19f,0x24,0x12,0x7b,0xaf,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9e,0x0,0x0,0
x100,0x0,

0x0,0x0,0x36,0x9f,0x8e,0x18e,0x8e,0x9f,0x8d,0x18e,0x9f,0x7b,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0
x0,0x0,0x333,

Oxaaa, 0xfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0x666,0x0,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x18f,0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x0,0xO0,
0x0,0x0,

0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x8f,0x9f,0x8f,0x9f,0x9f,0x 19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x64a,0
x48,0x124,
0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x111,0x145,0x59,0x16a,0x6a,0x6a,0x6a,0
X6a,0x58,0x23,0x0,
0x0,0x0,0x0,0x0,0x35,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x 19f, 0x8e,0x 1 9f,
0x9f,0x19f,
0x9f,0x9f,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x6a,0x12,0x46,0x16a,0x6a,0x6b,0x9f,0x9f,0x9f,0x8e,0x19e,0x
19f,0x17d,0x8d,
0x18e,0x9f,0x8d,0x17b,0x7b,0x7b,0x7b,0x7b,0x16b,0x6a,0x146,0x11,0x0,0x111,0xcdd,0xfff,0x
fff, OXfff, OXfff,
Oxfff,0xfff,0x344,0x11,0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x 7 cf, 0xfff, Oxfff, Oxfff,0x2af,0x9f, 0x9f,0x9f,0x19f,0x0
,0x24,
0x48,0x48,0x48,0x48,0x48,0x48,0x58,0x9f,0x18f,0x9f,0x8f,0x5af, 0xfff, Oxfff, 0xfff,0x4bf,0x9f, 0xOf
,0x9f,0x9f,
0x18f,0x8f,0x9f,0x9f,0x36,0x36,0x47,0x58,0x48,0x48,0x58,0x48,0x47,0x24,0x47,0x8f,0x18e,0x
18e,0x8f,0x9f,0x9f,
0x19f,0x8f,0x9f,0x19f,0x17h,0x48,0x48,0x48,0x48,0x7b,0x9f,0x9f,0x9f,0x8f, 0xcef, 0xfff, 0xfff,Oxe
ff,0x9f,0x9f,

0x9f,0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x 19f, 0x9f, 0x9f,0x9f,0x 1 9f,0x9f,0x 19f,0x 18f,0x8e,0x18d,0x8e,0
x9f,0x9f,0x9f,
0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8e,0x9f,0x9f,0x9f,0x 1 9f, 0x9f, 0x9f,0x9f,0x 1 9f, 0x9f, 0x8f,0x8e,0x9f,0x19f,0
x6a,0x0,0x0,0xddd,0xfff,0xfff, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0x344,0x2,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x8cf, 0xfff, Oxfff,0xfff,0x2af,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x 9f,0
Xx9f,0x9f,
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0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x 19f, Ox5af, Oxfff,0xfff, 0xfff,0x4bf,0x9f,0x19f,0x9f,0
Xx9f,0x8e,
0x8e,0x8f,0x9f,0x9f,0x19f,0x8e,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8e,0x9f,0x9f,0x9f,0x7d,0x8d,0x8e,0
Xx9f,0x9f,0x9f,
0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x9f, 0x9f,0x19f,0x9f,0x8f,0xdef, 0xfff, Oxfff, 0xeff, 0x9f,0x
19f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x3af,0x5bf,0x9f,0x 1 9f,0x9f,0x9f,0x8f,0x7d,0x7d,0x8f,0x19f,0x9f,0
x19f,0x9f,

0x29f,0x8cf,0x7cf,0x5bf,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x19f,0x19f,0x19f, 0x9f,0x9f,0x8f,0x18e,0x18f,0x9
e,0x8f,0x18e,0x1,0x0,0xfff,Oxfff, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0x1af,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf,0xfff, Oxfff, 0xfff,0x2af, 0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x 1 9f,
0x9f,
0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x5bf,0xfff,0xfff, 0xfff,0x4bf,0x9f, 0x9f,0x9
f,0x9f,
0x8e,0x8f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x8e,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8f,0x9f,0x19f, 0x9f,0x9f,0x9f,0x7d,0
x18d,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f, 0x9f,0x9f,0x9f, 0x8f, 0xdef, 0xfff, Oxfff, Oxeff
,0x8f,

0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x2af,0xdef,0xfff,0xcef,0x8f, 0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x8f,0x7d,0x8f
,0x9f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x7bf,0xfff,Oxfff,0xeff,0x8f,0x9f,0x 1 9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x 1 9f,0x8f,0x8e,0x8e,
0x8f,0x8f,0x18f,0x7d,

0x0,0x666,0xfff, 0xfff,

Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf,0xfff, Oxfff,0xfff,0x2af,0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x9f,Ox
of,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x 1 9f, 0x5af, 0xfff, Oxfff, Oxfff,0x6bf,0x2af,0x2af,0x29f,
Ox2af,
0x29f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x 9f, 0x 1 9f,0x 1 9f,0x8f,0x19f,0
x29f,0x2af,
Ox2af,0x2af,0x29f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x9f, 0x9f, 0x9f, 0x8f, Oxdef, 0xfff, Oxfff,0
xeff,0x2af,
Ox2af,0x2af,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf,0xeff,0x5bf,0x8f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x19f,0x9f,0x29f,0x
2af,0x2af,0x2af,
Ox2af,0x19f,0x5bf,0xeff,0xeff,0xcef,0x8f,0x9f,0x9f,0x29f,0x2af,0x2af,0x2af,0x29f,0x2af,0x2af,0x
18e,0x8e,0x8e,

0x18f,0x8f,0x9f,0x35,0x0,0xfff, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf, Oxfff, 0xfff, Oxfff,0x2af,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x
19f,0x9f,
0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f, Ox5af, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0
xfff,Oxfff,
Oxfff,0xfff,0x3af,0x9f,0x9f,0x8f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x 1 9f,0x 1 9f, 0x 1 9f,0x9f,0x8f,0x8f,0x6bf,0
xfff, Oxfff,

Oxfff,Oxfff,0xfff,0xadf,0x9f,0x19f,0x19f,0x19f,0x 19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x9f, 0x9f, 0x9f , Oxdef,
Oxfff,0xfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,Oxdff,0x8f,0x19f,0x9f,0x19f,0x 1 9f, 0x8f,0x19f,0x 19f,0x19f, 0x9f,0x 9f,0x 19f,0x9f,0x
cef,0xfff,

Oxfff,0xfff,Oxfff, Oxfff,0x4bf,0x8f,0x9f,0x8f,0x8f,0x9f, 0x39f, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxTff, Oxfff, OXfff,
0Oxfff,0x8cf,0x7e,0x8e,0x18e,0x8f,0x17b,0x0,0xbbb, Oxfff,
Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf, Oxfff, 0xfff, Oxfff,0x2af,0x9f, 0x9f,0x9f,0x9f,0x8f,0x
9f,0x29f,

Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxbef,0x9f , 0x4af, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OXfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0xcef,0x8f,0x 1 9f, Oxeff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x8df,0x9f,0x29f, 0xfff,0
xfff,
Oxfff,0xfff,Oxfff,Oxfff,0xadf,0x8f,0xcef,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,0x3af,0x8f,0xdef,0x
fff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0xfff,0xcef,0x8f, 0x6 bf, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0xfff,0x4af,0x9f,0x8cf,0xf
ff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, 0xfff,0x3af,0x 7bf, Oxfff, Oxfff,Oxfff,0x8f,0xdef, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxff
fl

Oxfff,0xfff,0xfff,0x29e,0x8d,0x8e,0x18e,0x18f,0x0,0x888, Oxfff,
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Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf,0xfff, 0xfff,Oxfff,0x2af,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0
Xx9f,0x29f,0xfff,

Oxfff, Oxfff,0xfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x 7 cf,0x5af, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OXfff,
Oxfff,0xeff,0x8f,0xcdf,0xfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x4af, 0x6bf, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxff
f!
Oxfff,0xfff,0xadf,0x8f,0xcef,0xfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x8f,0xdef,0xfff,0xfff, Oxfff

bxfff,Oxfff,Oxdff,Oxle,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxfff,Oxeff,0x8f,0xdef,0xfff,0xfff,0xff
f,
Oxfff,0xfff,0xfff,0x3af,0x6bf,0xfff, 0xfff, Oxeff, Ox8f, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, OxFff

bxfff,Ox4bf,0x86,0x8e,Ox18e,0x19f,0x1,0x888,0xfﬁ,
Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf, Oxfff, 0xfff,Oxfff,0x2af,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0
Xx9f,0x39f,0xfff,

Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x9df, Ox5af, Oxfff, 0xfff, Oxfff,0xadf,0x8cf,0x8cf,0x9cf, Oxfff,
Oxfff,

Oxfff,0xfff,0x8f,0xdef, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x5bf,0x6 bf, Oxfff, 0xfff,0xfff,0xb
ef,0x8cf,

0x8cf,0x5bf,0x8f,0xdef, Oxfff, 0xfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x8f, Oxdef, Oxfff,Oxfff, Oxfff,0x
7cf,0x8cf,

0x6cf,0x29f,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x8f, Oxdef, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x9df,0x
8cf,0x9cf,
0x19f,0x7bf,0xfff,Oxfff,0xeff,0x8f, 0xfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x8cf,0x8cf,0x8cf,0xdef, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x4b
f,0x19f,

0x9f,0x9f,0x19f,0x1,0x444,0xfff,
Oxfff,0xfff,0x434,0x11,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x8cf, Oxfff, 0xfff, Oxfff,0x2af,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x
9f,0x19f,0x9f,0x9f,
0x8f,0x8f,0x9f,0x8f,0xdef,0xfff,0xfff,0x9df, 0x4af, 0xfff, Oxfff, Oxfff,0x5bf,0x9f,0x9f,0x8f,0xcdf,0xfff,0
xfff,0xfff,0x8f,
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0x9f,0x9f,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x 1 9f,0x Of, 0x9f,0x9f,0x9f,0x 1 9f, 0x9f,0x8f,0x9f,0x
of,0x9f,0x19f,0x8e,0x18e,
0x19f,0x9f,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x5a,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x
57,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x19f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x 1 9f, 0x9f,0x
9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,

0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x0,0x444,0xfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0x223,0x0,0x7c,0x19f,0x9e,0x18e,0x8e,0x18e,0x9f,0x19f,0x 1 9f,0x 1 9f,0x 1 9f, 0 Of
,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,
0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x35,0x8e,0x18f,0x18f,0x18e,0x18e,0
x8e,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f, 0x9f,0x 9f, 0x9f, 0x 9f, 0x 9f, 0x9f,0x 9f,0x 9f,0x 9f,0x9f,0x 18
f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x18e,
0x8e,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x5a,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0
X7¢,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,
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0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x19f,0x9f,0x9f, 0x9f,0x 1 9f , 0x 9f,0x 1 9f,0x
19f,0x19f,0x19f,0x9f,0x9f,

0x9f,0x9f,0x19f,0x58,0x0,0xaaa, 0xfff,
Oxfff,0xfff,0xfff,0xeee,0x0,0x0,0x6a,0x9f,0x18f,0x18f,0x8e,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f,0x9f,0x
9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0xaf,0x59,0x0,0x0,0x17b,0x9f,0x18f,0x18f,0x8e,0x9f,0
Xx9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x8f,0x8e,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8e,0x9f,0x9f,0x9f, 0x9f,0x9f, 0x9f,0x8f,0x9f,0x9f,0
x19f,0x9f,0x8e,0x8e,0x19f,
0x9f,0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x59,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x57,0x9f,0x1
of,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f, 0x9f, 0x9f,0x9f,0x
9f,0x19f,0x19f,0x19f,

0x19f,0x7¢,0x0,0x222,0xfff, 0xfff,

Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff,0xfff,0x666,0x0,0x13,0x58,0x18d,0x8f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x 1 9f,0x 1 9f,
0x19f,0x9f,0x8f,0x6b,
0x18d,0x8e,0x9f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x9f,0x19f,0x7b,0x24,0x0,0x333,0x666,0x0,0x23,0x1
69,0x8d,0x8e,0x19f,0x19f,0x19f,
0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x19f,0x9e,0x7¢c,0x7d,0x8e,0x19f,0x19f,0x19f, 0x19f,0x8e,0x18d,0x6b,
0x19e,0x19f,0x9f,0x9f,0x 18f,
0x8e,0x47,0x0,0x35,0x6b,0x18e,0x9f,0x19f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8f,0x8e,0x18d,0x8d,0x
8d,0x8d,0x8d,0x8d,0x8d,0x8d,
0x19f,0x9f,0x8e,0x8f,0x19f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x19f,0x19f,0x 19f, 0x9f, 0x8f,0x1 9f,0x 1 9f,0x 1. 9f,
0x9f,0x18d,0x7d,0x9f,0x9f,
0x19f,0x9f,0x8f,0x7c,0x19e,0x19f,0x9f,0x9f,0x9e,0x8c,0x35,0x0,0x211,0xfff, Oxfff, Oxfff,
Oxfff,Oxfff,0xfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,0xddd,0x555,0x111,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x
0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,

0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x999, 0xfff,0xfff,0xccc,0x343,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0
x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,
0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x444,0x111,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0
x1,0x1af,0x19f,0x19f,0x9f,0xOf,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x9e,0x8e,0x18e,0x8e,0x18e,0x8e,0x19f,0x24,0x0,0x0,0x0,
0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,
0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x666, 0xfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff,
Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0xddd,0xeee,0xaba,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xa
aa,0xaaa,0xbbb,0xbbb,

0xddd,0xccc,0xded,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa, 0xaaa,0xcbb,0xbbb, Oxfff, 0xfff, 0xfff, Oxfff,0
xfff,0xfff,0xfef,0xccd,0xded,
Oxaaa,0Oxaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xbch,0xccc,0xcece,0xeee,0xaaa,0xaaa,0
xaaa,0xaaa,0xeed,0xbcc,0xccc,0xbbb,
Oxccc,0xaaa,0xaaa,0xccc,0xaaa, 0xfff, 0xfff,0xfff,0xeef,0xddd,0xccc,0xaaa,0x766,0x0,0x18d,0x9
f,0x9f,0x9f,0x19f,0x9f,0x 1 9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x18e,0x8e,0x8e,0x8e,0x8f,0x8f,0x6a,0x0,0x767,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0
xaaa,0xaab,0xaaa,0xaaa,0xaaa,
Oxaaa,0xaaa,0xabb,0xaab,0xaaa,0xaaa,0xaaa,0xbab,0xbbb,0xabb,0xaaa,0xaa9,0xaaa,0xaa9,
Oxaaa,0xbbb,0xfee,0xfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,

Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, OxFff, Oxfff,Oxf
ff,

Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x0,0x13,0xaf,0x9f,0x9f,0x9f,0x
19f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x19f,0x18e,0x8e,0x8f,0x19e,0x9f,0x17b,0x0,0x544, 0xfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxff
f,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, Oxfff,Oxf
ff,Oxfff, OXfff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,
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Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxf
ff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0xfff,0xaaa,0x0,0x24,0x19f,0x9f, 0xOf
,0x9f,0x9f,0x9f,
0x9f,0x9f,0x9f,0x9f,0x8f,0x19f,0x19f,0x8e,0x35,0x0,0x888, 0xfff, 0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,0x
fff, Oxfff, Oxfff, OXffT,

Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff, Oxfff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff, Oxfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,0xaaa,0x0,0x0,0x24,0x46,
0x36,0x36,0x36,
0x36,0x36,0x36,0x36,0x146,0x35,0x12,0x0,0x322,0xddd,Oxfff,0xfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxff
f,0xfff,Oxfff, Oxfff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxTff, OxFff, Oxfff,Oxf
ff, Oxfff, OXfff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxf
ff,

Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,Oxf
ff,

Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff,Oxfff,0x888,0x444,0x2
22,0x111,

0x111,0x111,0x111,0x111,0x111,0x111,0x332,0x555,0x888,0xddd,0xfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff,0xfff,Oxff
f,0xfff,Oxfff, Oxfff, OXfff,

Oxfff,0xfff,0xfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, Oxfff, OxFf, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxFff, OxTff, Oxfff,Oxf
ff,

Oxfff,Oxfff,Oxfff, Oxfff, Offf,

void printldg(void) //Funcéo para ordenar os pixels da matriz logoldg e montar a imagem

int x=0; int y=0; unsigned int z=0;

for(y=10;y<62;y=y+1) //Localizacdo de onde deve comecar a imagem e onde termina.
Comecgando no ponto y=10 do LCD

{ /I e terminando no ponto y=62(52+10), onde 52 é a altura da imagem e 10 o come¢o do
primeiro ponto do LCD

for(x=5;x<130;x=x+1) //Localiza¢&o do ponto x=5 do LCD terminando no ponto x=130(125+5),
onde 125 é o comprimento da imagem

{/le 5 é o comeco do LCD

Icd.setPixel(pgm_read_word_near(logoldg+z),y,x); //Coloca o pixel da matriz logoldg no ponto
[X,y] do LCD

z=z+1; //Vai para o proximo elemento da matriz logoldg

}
}
}

Por fim, conecte o Shield no Arduino e depois o Arduino no PC. Selecione a versao da sua
placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e selecione a porta a qual seu Arduino esta conectado

(COMXx, ttyUSBX, ttyACMX, etc). Clique em UPLOAD e assim que terminar ira aparecer a
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imagem. Aqui fizemos com o logo e mais barras coloridas para demonstrar. Abaixo tem umas

imagens mostrando o LCD em funcionamento.
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http://www.labdegaragem.com.br/wiki/images/0/0b/LCDCOLORLDG2.JPG
http://www.labdegaragem.com.br/wiki/images/4/49/LCDCOLORLDG.JPG

Tivemos que colar a imagem em hexadecimal dentro da memoaria Flash, pois sendo nao

funciona por causa da memaria RAM limitada.

E é isso! Esperamos que tenham gostado! Caso tenham duvidas, postem aqui mesmo no blog!
Caso tenham sugestfes de tutoriais, postem aqui! E se quiserem ver outros tutoriais e projetos

abertos, cliquem aqui eaqui respectivamente! Até a proxima galera!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/Icd-shield-co...

http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?title=Color Shield LCD

http://www.sparkfun.com/products/9363

http://www.sparkfun.com/tutorials/286

https://github.com/downloads/jimblom/ColorLCDShield/ColorLCDShield-...

http://tronixstuff.wordpress.com/2011/02/07/tutorial-arduino-and-co...

http://peterdavenport.posterous.com/pages/prodjects

http://www.sparkfun.com/tutorial/Nokia%206100%20LCD%20Display%20Dri...
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http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegaragem.com/page/tutoriais
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/lcd-shield-color.html
http://www.labdegaragem.com.br/wiki/index.php?title=Color_Shield_LCD
http://www.sparkfun.com/products/9363
http://www.sparkfun.com/tutorials/286
https://github.com/downloads/jimblom/ColorLCDShield/ColorLCDShield-11-3-11.zip
http://tronixstuff.wordpress.com/2011/02/07/tutorial-arduino-and-colour-lcd/
http://peterdavenport.posterous.com/pages/prodjects
http://www.sparkfun.com/tutorial/Nokia%206100%20LCD%20Display%20Driver.pdf

84. Tutorial: como utilizar o Data Shield com Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o Data Shield com Arduino. O Data Shield consiste
em um display de LCD, um suporte para cartdo MicroSD, um suporte para bateria do "Real

Time Clock" e botdes.

O Data Shield pode ser usado como central de monitoramento de horarios, de pessoas e de
entrada e saida (data logger). Pode ser usado também para armazenamento, organizagdo de

dados e mostrar os dados no display LCD.

Incubadora Lab de Garagem

Primeiramente coloque a bateria de 3V que vem junto com o Data Shield, depois coloque um
cartdo micro-SD (sem o cartdo o Data Shield ndo funciona). Agora conecte o Data Shield no

Arduino.
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http://www.labdegaragem.com.br/incubadora
http://www.labdegaragem.org/loja/media/catalog/product/cache/1/thumbnail/600x600/9df78eab33525d08d6e5fb8d27136e95/d/a/data_shield_1.png

Agora, baixe as bibliotecas disponiveis na Loja LdG: Se caso estiver utilizando a versdao 002x
da IDE do Arduino, baixe deste link. Se estiver utilizando a versao 1.0 da IDE do Arduino, baixe

deste link.
Baixe o cédigo exemplo disponivel na Loja LdG, clicando aqui.

OBS: Para a versao 1.0 da IDE comente a linha em vermelho.

/*

Exemplo de programa escrito para o DATA SHILED do Laboratério de garagem http://labdegar
agem.com

Verséo 1.0 - 01 Mar 2012

Verséo 1.1 - 08 Mar 2012 -

correcdo do bug do fadeout do Display, assim como no tempo do fadeout.

Escrito por Jiri Trnka

Compilar com Arduino IDE 0019 a 0023

Cddigo sob licenca de codigo aberto "open source" GPL.

Cépia autorizada desde que mantida a referéncia aos autores

OBS: Para utilizar o LCD adicione DS1307RTC.h e LiquidCrystal_l2c.h

*/

[| FHRFFFERrkrrrrxxrk INCLUDES of the necessary libraries ** ek

#include <LiquidCrystal_I2C.h>

#include <EEPROM.h>

[l#include <WProgram.h>

#include <avr/pgmspace.h>

#include <Wire.h>

#include <Time.h>

#include <TimeAlarms.h>

#include <DS1307RTC.h> //Necessary to LCD

#include <SD.h>

// *khkkkhkkkhhkkkhkhkik CONSTANTS *khkkkhkkkkhkkhkkhkkhkk

const int ERROR_WINDOW = 50; // tolerance +/- this value for the button's analog input
const int BUTTONDELAY = 50; // button's debounce delay

const int BUTTONREPEAT = 200; // repeat delay of the pressed buttons

const int TIMEOUT = 30000; // timout value to exit to default display in miliseconds (remember
that INT type max allowed value is 32767)

const int LEDPIN = 5; // output pin for the PWM of the LCD backlight

const int CONTRASTPIN = 9; // output pin for the PWM of the LCD contrast

constint SD_CS = 8; // Pin 8 is the CS chip select of the SD memory card on this Shield
const int BUTTONPIN = AO; // input pin for the buttons

[[ Frxxxkkixx BUTTONS position and analog values
/I [UP (2)] 460

/I [SEL (5)] O [LFT ()] 133 [RGT (4)] 715 [RST]
/I [DWN (3)] 273

const int SELBTN = 0O; // Analog value for the SELECT button

const int LFTBTN = 133; // Analog value for the LEFT button

const int DWNBTN = 273; // Analog value for the DOWN button

const int UPBTN = 460; // Analog value for the UP button

const int RGTBTN = 715; // Analog value for the RIGHT button

[l Uncomment the following line to send DEBUG messages to the serial port at 9600 bauds
/I #define DEBUG_ON

/I Flash memory stored string table. Necessary because otherwise the strings will take up too m
uch of our very limited RAM.

/I Use either PrintLCDAt_P or PrintLCD_P to print these strings to the LCD.

prog_char string_0[] PROGMEM = "1. Contraste "; /0

prog_char string_1[] PROGMEM = "2. Backlight "; /1

prog_char string_2[] PROGMEM = "3. Data "; /2

prog_char string_3[] PROGMEM = "4. Hora "; //3
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http://labdegaragem.com.br/loja/Libraries_002x.zip
http://api.ning.com/files/BZVbc20jWUnbZueQ0kzKI5wU11xIu*LQyTWW6aGAPNz*kc4A2MBfzhCwz5E*Oym6C-EMBq*8cOyw6AGEz6mDJJ-uEVLB-sC7/BibliotecasDataShield_1_0.zip
http://labdegaragem.com.br/loja/Example_DATASHIELD.pde

prog_char string_4[] PROGMEM =" Menu Principal "; //4

prog_char string_5[] PROGMEM =" Contraste "; //5

prog_char string_6[] PROGMEM = " Backlight "; //6

prog_char string_7[] PROGMEM =" Data "; //7

prog_char string_8[] PROGMEM = " Hora "; //8

/larray of pointers to the flash based string table

PROGMEM const char *string_table[] = {

string_0, string_1, string_2, string_3, string_4, string_5, string_6, string_7, string_8

3’/’ *kkkkkkkkk GLOBAL VAR'ABLES *kkkkkkkkk

/I LCD

LiquidCrystal_12C lcd(0x20,16,2); // set the i2c LCD address to 0x20 and define a 16 rows and 2
lines display

byte backlight; / values from 0 to 255 LCD backlight

byte contrast; // values from 0 to 255 LCD contraste

long previousMillis; // will store last time of timout

unsigned long currentMillis; // will store the current time counter

boolean BacklightON = true; // used for the control of the backlight timout

boolean SDCARD = true; // used for disabling the logging in case of SD CARD failure

File myFile;

char DATAFILE[] = "data.log"; // Name of the Data file that will be created on the SD memomry
card, this name must be in the 8.3 DOS format

// Buttons

unsigned long buttonLastChecked = 0; // variable to limit the button getting checked every cycle
short previousval = 0; // initialization of the variable to 0

short pushedbutton = 0; // initialization of the variable to 0

short previousbutton = 0; // initialization of the variable to 0

unsigned long lastbtnpress = 0; // initialization of the variable to 0

// *khkkkkhkkhkk ARDU'NO SETUP *khkkkkhkkhkk

void setup()

pinMode(LEDPIN, OUTPUT); // sets the LCD LED backlight pin as output
pinMode(CONTRASTPIN, OUTPUT); // sets the LCD Contrast pin as output
pinMode(A1, INPUT); // sets the Analog pin 1 as input

pinMode(A2, INPUT); // sets the Analog pin 2 as input

pinMode(A3, INPUT); // sets the Analog pin 3 as input

/I Up to 6 timers can be defined, see documentation of the TimeAlarms Library for details

/I Alarm.timerRepeat(15, RepeatTask); // timer that calls the "RepeatTask function every 15 sec
onds

Alarm.timerRepeat(1,0,0, RepeatTask); // timer that calls the "RepeatTask function every hour
(up to 6 different timers can be set)

lcd.begin(16, 2); // set up the LCD's number of columns and rows:

lcd.print("DATA SHIELD v1.1"); // Print a message to the LCD.

lcd.setCursor(0, 1); // set the cursor to column 0O, line 1 (note: line 1 is the second line, since
counting starts with 0):

lcd.print("labdegaragem.com™); // Print a message to the LCD.

backlight=EEPROM.read(1); // Read from the EEPROM the backlight value set by the interface.
It is stored in the EEPROM address 1

analogWrite(LEDPIN, backlight); // Turn On the LCD Backlight to the value stored in the
EEPROM

contrast=EEPROM.read(0); // Read from the EEPROM the contrast value set by the interface. It
is stored in the EEPROM address 0

if (contrast > 81) contrast=0; // A formatted or new chip has all it's EEPROM bytes set to 255,
and contrast at 255 is the minimum contrast, so in order to have something on the display we
test new chips here.

analogWrite(CONTRASTPIN, contrast); // Set the LCD contrast to the value stored in the
EEPROM

#ifdef DEBUG_ON
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Serial.begin(9600); // Serial port initialize

Serial.printin("Data logger BOOT");

#endif

/I On the labdegaragem DATA SHILED, CS is pin 8. It's set as an output by default.

/I Note that even if it's not used as the CS pin, the hardware SS pin

/I (10 on most Arduino boards, 53 on the Mega) must be left as an output

I/ or the SD library functions will not work.

pinMode(10, OUTPUT);

if (1SD.begin(SD_CS)) {

Icd.clear();

Icd.print("Cartao SD falhou");

lcd.setCursor(0, 1); // set the cursor to column 0, line 1 (note: line 1 is the second line, since
counting starts with 0):

lcd.print(" Log desativado "); // Print a message to the LCD.

SDCARD = false;

#ifdef DEBUG_ON

Serial.printin("INIT SD Falhou!");

#endif

Alarm.delay(2000); // For the library TimeAlarms, it is necessary to use the Alarm.delay function
instead of the standard Delay function.

}

setSyncProvider(RTC.get); // Sync the Arduino clock from the time of the RTC, resync every 5
minutes (default value)

Alarm.delay(5000); // Wait for splash screen

previousMillis = millis(); // Reset timout counter

if (SDCARD) {

myFile = SD.open(DATAFILE, FILE_WRITE); // if SD card present, open the data.log file, note
that only one file can be open at a time, so you have to close this one before opening another.
digitalClockWrite();

myFile.printin(";Boot");

myFile.close(); // close the file

Icd.clear(); // pretty self explaining, isn’t it?

3’/ *khkkkkhkkhkk ARDU'NO MAIN LOOP *khkkkkhkkhkk
void loop()

{

digitalClockDisplay(); //call function

Alarm.delay(50); // refresh of the alarm trigger, with i2c displays do not choose values under 50
ms in order to avoid ugly flickering.

if( buttonLastChecked == 0) // see if this is the first time checking the buttons
buttonLastChecked = millis()+BUTTONDELAY:; // force a check this cycle because we do not
need to check every cycle

if( millis() - buttonLastChecked > BUTTONDELAY ) { // make sure a reasonable delay passed
if( int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN) ) {

previousbutton=buttNum;

mainMenu();

}

buttonLastChecked = millis(); // reset the lastChecked value

}

/I check to see if it's time to timeout the backlight; that is, if the
/I difference between the current time and last time of some button event
I is bigger than the interval.

currentMillis = millis();

if(currentMillis - previousMillis > TIMEOUT) {

if (BacklightON != false) {

fadeBacklight();

}

}

}
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1l FUNCTIONS
// *kkkkkhkkkhkkkx Read Buttons *kkkkkkkkkkkk

int buttonPushed(int BUTTONPIN) {

int val = ERROR_WINDOW,; // variable to store the read value

val = analogRead(BUTTONPIN); // read the input pin

#ifdef DEBUG_ON

Serial.println(val); // Output to serial port the analog value of the pressed button

#endif

if (val < (previousval-ERROR_WINDOW) or val > (previousval+ERROR_WINDOW)) { // Avoid
duplicate button presses

/' we don't use the upper 1023 position because that is the same as the

/I all-open switch value when the internal 20K ohm pullup is enabled.

if( val >= (RGTBTN-ERROR_WINDOW) and val <= (RGTBTN+ERROR_WINDOW) ) {// 716
previousval = val;

pushedbutton = 4; // RIGHT

previousMillis = currentMillis; // reset of timout

BacklightON = true;

lastbtnpress = millis(); // reset the lastChecked value

return pushedbutton;

}

else if (val >= (UPBTN-ERROR_WINDOW) and val <= (UPBTN+ERROR_WINDOW) ) { // 469
previousval = val;

pushedbutton = 2; // UP

previousMillis = currentMillis; // reset of timout

BacklightON = true;

lastbtnpress = millis(); // reset the lastChecked value

return pushedbutton;

}

else if (val >= (DWNBTN-ERROR_WINDOW) and val <= (DWNBTN+ERROR_WINDOW) ) { //
293

previousMillis = currentMillis; // reset of timout

previousval = val;

pushedbutton = 3; / DOWN

BacklightON = true;

lastbtnpress = millis(); // reset the lastChecked value

return pushedbutton;

}

else if (val >= (LFTBTN-ERROR_WINDOW) and val <= (LFTBTN+ERROR_WINDOW) ) { //
132

previousMillis = currentMillis; // reset of timout

previousval = val;

pushedbutton =1; // LEFT

BacklightON = true;

lastbtnpress = millis(); // reset the lastChecked value

return pushedbutton;

}

else if( val >= SELBTN and val <= (SELBTN+ERROR_WINDOW) ) {
previousMillis = currentMillis; // reset of timout
previousval = val;

pushedbutton =5; // SELECT

BacklightON = true;

lastbtnpress = millis() ; // reset the lastChecked value
return pushedbutton;

}

else {

previousval = ((ERROR_WINDOW-1);

return 0; // no button found to have been pushed

}

}
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else if (pushedbutton < 5) {

if( millis() - lastbtnpress > BUTTONREPEAT ) { // repeat key presses at BUTTONREPEAT
interval when buttons are keep pressed

lastbtnpress = millis(); // reset the time of the last key press

previousMillis = currentMillis; // reset of timout

return pushedbutton;

}
}

// kkkkkhkkkkkkkk Maln Menu *kkkkkkkhkhhhkk

void mainMenu() {

byte offset=0;

int buttNum;
analogWrite(LEDPIN, backlight);
Icd.clear();

lcd.noBlink();

PrintLCD_P(4); //" Main Menu "
do {

PrintLCDAt_P(offset, 0, 1);
buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
previousbutton = buttNum;
Alarm.delay(BUTTONDELAY);
currentMillis = millis();
switch(buttNum) {

case 1:

loop();

break;

case 2:

if (offset > 0) offset--;

break;

case 3:

if (offset < 3) offset++;

break;

case 5:

switch (offset) {

case 0O: //Contrast
ContrastMenu();

break;

case 1: //Backlight
BacklightMenu();

break;

case 2: //Date

DateMenu();

break;

case 3: /[Hour

HourMenu();

break;

}

break;

}

}

while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT));
}

// *kkkkkkkkkkkk Contrast Menu *kkkkkkkkkhkkk
void ContrastMenu() {

int bar=(contrast/16);

byte prevcontr = contrast;

int prevBar = bar;

Icd.clear();

PrintLCD_P(5); /" Contrast "

436



do {

bar=(15-(contrast/5));

lcd.setCursor(prevBar,1);

led.print(" ");

lcd.setCursor(bar, 1);

lcd.print(char(255));

analogWrite(CONTRASTPIN, contrast);

int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
Alarm.delay(BUTTONDELAY);

prevBar = bar;

currentMillis = millis();

switch(buttNum) {

case 1:// esc

contrast = prevcontr;

analogWrite(CONTRASTPIN, contrast);

mainMenu();

break;

case 2:

if (contrast >=5) contrast=contrast-5; // 0 = contrast MAX
break;

case 3:

if (contrast < 81) contrast=contrast+5; // does not make sense to go upper than aprox. 90, the
contrast is already at MIN arround this value

break;

case 5: // save

EEPROM.write(0, contrast); // write the new contrast value to EEPROM at address 0
mainMenu();

break;

}

}

while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT);
}

// *kkkkkkkkhkkkk BaCk“ght Menu *kkkkkkkkkkkk
void BacklightMenu() {

int bar = (backlight/16);

byte prevback = backlight;

int prevBar = bar;

Icd.clear();

PrintLCD_P(6); /" Backlight "

do {

bar=(backlight/16);
lcd.setCursor(prevBar,1);

led.print(" ");

Icd.setCursor(bar, 1);
lcd.print(char(255));
analogWrite(LEDPIN, backlight);

int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
Alarm.delay(BUTTONDELAY);

prevBar = bar;

currentMillis = millis();

switch(buttNum) {

case 1: // ESC

backlight = prevback;
analogWrite(LEDPIN, backlight);
mainMenu();

break;

case 2:

if (backlight < 240) backlight=backlight+16; // 255 = backlight MAX
break;

case 3:

437



if (backlight >=16) backlight=backlight-16; // 0 = backlight OFF

break;

case 5: // SAVE

EEPROM.write(1, backlight); // write the new backlight value to EEPROM at address 1
mainMenu();

break;

}

}
while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT);

// kkkkkhkkkkkkkk Date Menu *kkkkkhkkkkkkk

void DateMenu() {

Icd.clear();

PrintLCD_P(7); //" Date "

lcd.setCursor(1, 1); //line=1 (O is the first line), x=3
printDayOfWeek(weekday());

lcd.print(" ");

Icd.print(zerolead(day()));

led.print("/");

Icd.print(zerolead(month()));

led.print("/");

Icd.print(year());

do {

int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
Alarm.delay(BUTTONDELAY);
currentMillis = millis();

switch(buttNum) {

case 1: // ESC

mainMenu();

break;

case 5: // Call setup menu

DateSetMenu(); // Back to menu

break;

}

}

while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT);
}

// kkkkkkkkkkkkk Date Set Menu *kkkkkkkkkkkk
void DateSetMenu() {

byte offset=0;

int Day,Month,Year;

Day = day();

Month = month();

Year = year();

Icd.clear();

PrintLCD_P(7); /" Date "

Icd.setCursor(3, 1); //line=1 (0 is the first line), x=3
Icd.print(zerolead(day()));

led.print("/");

Icd.print(zerolead(month()));

led.print("/");

lcd.print(year());

lcd.blink();

do {

Icd.setCursor(4+(offset*3), 1);

if (offset == 2) Icd.setCursor(12, 1);

int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
Alarm.delay(BUTTONDELAY);
currentMillis = millis();

switch(buttNum) {
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case 1:

if (offset > 0) offset--;

break;

case 2:

switch(offset) {

case O:

if (Day < 31) Day++;

Icd.setCursor(3, 1); //line=2 (1 is the second line), x=5
Icd.print(zerolead(Day));

break;

case 1:

if (Month < 12) Month++;

lcd.setCursor(6, 1); //line=2 (1 is the second line), x=8
Icd.print(zerolead(Month));

break;

case 2:

if (Year < 2099) Year++;

lcd.setCursor(9, 1); //line=2 (1 is the second line), x=11
lcd.print(Year);

break;

}

break;

case 3:

switch(offset) {

case 0:

if (Day > 1) Day--;

lcd.setCursor(3, 1); //line=2 (1 is the second line), x=5
Icd.print(zerolead(Day));

break;

case 1:

if (Month > 1) Month--;

Icd.setCursor(6, 1); //line=2 (1 is the second line), x=8
Icd.print(zerolead(Month));

break;

case 2:

if (Year > 2010) Year--;

lcd.setCursor(9, 1); //line=2 (1 is the second line), x=11
lcd.print(Year);

break;

}

break;

case 4.

if (offset < 2) offset++;

break;

case 5: // SAVE
setTime(hour(),minute(),second(),Day,Month,Year); // set Arduino system time
time_t t = now(); / convert to UNIX type time_t
RTC.set(t); // set the time of the RTC chip
Icd.noBlink();

DateMenu(); // Back to menu

break;

}

}
while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT);

lcd.noBlink();
}

// *kkkkhhkhkhkhkx H our M enu *kkkkkkkhhhkk

void HourMenu() {
Icd.clear();
PrintLCD_P(8); /" Hour "
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do {

lcd.setCursor(4, 1); //line=2 (1 is the second line), x=4
Icd.print(zerolead(hour()));

led.print(™:");

Icd.print(zerolead(minute()));

led.print(™:");

Icd.print(zerolead(second()));

int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
Alarm.delay(BUTTONDELAY);
currentMillis = millis();

switch(buttNum) {

case 1: // ESC

mainMenu();

break;

case 5: // call setup menu

HourSetMenu(); / Back to menu

break;

}

}

while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT);
}

// *kkkkkkkkkhkkk Hour Set Menu *kkkkkkkkkhkkk
void HourSetMenu() {

byte offset=0;

int Hour,Minute,Second;

Hour = hour();

Minute = minute();

Second = 0;

Icd.clear();

PrintLCD_P(8); /" Hour "

Icd.setCursor(4, 1); //line=2 (1 is the second line), x=4
Icd.print(zerolead(Hour));

led.print(™:");

Icd.print(zerolead(Minute));

lcd.print(™:");

Icd.print(zerolead(Second));

lcd.blink();

do {

Icd.setCursor(5+(offset*3), 1);

int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN);
Alarm.delay(BUTTONDELAY);
currentMillis = millis();

switch(buttNum) {

case 1.

if (offset > 0) offset--;
break;

case 2:

if (offset==0) {

if (Hour < 23) Hour++;

Icd.setCursor(4, 1); //line=2 (1 is the second line), x=4
Icd.print(zerolead(Hour));

}

else

{

if (Minute < 59) Minute++;

lcd.setCursor(7, 1); //line=2 (1 is the second line), x=4
Icd.print(zerolead(Minute));

}

break;

case 3:
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if (offset==0)

{

if (Hour > 0) Hour--;

lcd.setCursor(4, 1); //line=2 (1 is the second line), x=4
Icd.print(zerolead(Hour));

}

else

{

if (Minute > 0) Minute--;

Icd.setCursor(7, 1); //line=2 (1 is the second line), x=4
Icd.print(zerolead(Minute));

break;

case 4:

if (offset < 1) offset++;

break;

case 5: // SAVE
setTime(Hour,Minute,Second,day(),month(),year()); / Set arduino system time
time_t t = now(); // convert to UNIX type time_t
RTC.set(t); // set the time of the RTC chip
Icd.noBlink();

HourMenu();

break;

}

}
while (currentMillis - previousMillis < TIMEOUT);

lcd.noBlink();

}

// *kkkkkkkkhkkkk Pl’lnt PROGMEM Stl’lng *kkkkkkkkkhkkk

/I This is the gatekeeper function. The only one to really touch the strings in program memory. T
his keeps the need

/I for a buffer string to only one. So, basically we're only using 17 bytes of RAM to store strings.
void PrintLCD_P(int which) {

char buffer[17];

strcpy_P(buffer, (char*)pgm_read_word(&(string_table[which])));

Icd.print(buffer);

[| FFFFFERRRRxxx Pring PROGMEM string at LCD location **xxtikik

/I Print a string found in program memory to the LCD at a certain location

/I Basically this just sets the location and then calls PrintLCD_P to do the work
void PrintLCDAt_P(int which, char x, char y) {

lcd.setCursor(x, y);

PrintLCD_P(which);

[[ TRk Digplay date / time on LCD display ***xx#kixtkix
void digitalClockDisplay()

/I digital clock display of the date and time
Icd.setCursor(1, 0); //line=1 is the LCD’s second line (0 is the first line)
printDayOfWeek(weekday());

led.print(" ");

Icd.print(zerolead(day()));

led.print("/");

Icd.print(zerolead(month()));

led.print("/");

lcd.print(year());

lcd.setCursor(4, 1); //line=2 (1 is the second line), x=3
Icd.print(zerolead(hour()));

led.print(™:");

Icd.print(zerolead(minute()));
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led.print(™:");
Icd.print(zerolead(second()));

[ FrFFERxRRRRRR \Nrite date / time into a file on the SD card ******xkkkkix
void digitalClockWrite()

/I digital clock display of the date and time
myFile.print(zerolead(day()));
myFile.print("/");
myFile.print(zerolead(month()));
myFile.print("/");

myFile.print(year());

myFile.print(";");
myFile.print(zerolead(hour()));
myFile.print(":");
myFile.print(zerolead(minute()));
myFile.print(":");
myFile.print(zerolead(second()));

}

[ Frxxxekkkxrkk The day name corresponding to the day number given by the RTC *rrtkkkckik
void printDayOfWeek(int dayOfweek)

{
switch(dayOfWeek){
case 1:
lcd.print("Dom");
break;

case 2:
lcd.print("Seg");
break;

case 3:
lcd.print("Ter");
break;

case 4:
led.print("Qua");
break;

case 5:
led.print("Qui");
break;

case 6:
lcd.print("Sex");
break;

case 7.
lcd.print("Sab");
break;

}

[ Fexrxrkxkk | tility function for digital clock/date display: prints leading 0 for single digit number
S kkkkkkkkkkkkk

String zerolead(int digits)
{

String lead;

if(digits < 10) {

lead ='0'+String(digits);

}

else {

lead = String(digits);

}

return lead;

}

[ FrHxrxirkirk Tasks to be executed at the interval defined in the Timer HrARK
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void RepeatTask (){

if (SDCARD) {

myFile = SD.open(DATAFILE, FILE_WRITE); // if SD card present, open the data.log file, note
that only one file can be open at a time, so you have to close this one before opening another.
digitalClockWrite();

myFile.print(";");

myFile.print(analogRead(Al));

myFile.print(";");

myFile.print(analogRead(A2));

myFile.print(";");

myFile.printin(analogRead(A3));

myFile.close(); // close the file

}

}

[ ¥Rkt Eade backlight after inactivity timout and reset to date/time default display **x**xx+*

void fadeBacklight()

{

BacklightON = false;

/l fade out from max to min in increments of 1 point:

Icd.clear();

for(int fadeValue = backlight; fadeValue >= 0; fadeValue -=1) {

/I Dims the backlight from the current value to 0 (OFF)
analogWrite(LEDPIN, fadeValue);

Alarm.delay(10); // wait for 10 milliseconds to see the dimming effect.

it (millis()-currentMillis > 50) { // To avoid nasty flickering of the display, do not refresh it on every
cycle, keep at least 50 mS between each display refresh

digitalClockDisplay();

currentMillis = millis();

/I Check if some button was pressed during the dimming progress
if( int buttNum = buttonPushed(BUTTONPIN) ) {
analogWrite(LEDPIN, backlight);

currentMillis = millis(); // reset of timout

BacklightON = true;

mainMenu();

break;

}
}
}

A programacao exemplo aplica todas as fun¢des de uma vez s@. O Data Shield mostrara a data
e hora e armazenara estes dados no cartdo Micro-SD periodicamente. Portanto se nao tiver
cartdo Micro-SD no suporte do Shield, este ndo funcionara. Vocé pode também mudar a data,

hora, o contraste e a iluminacg&o do LCD pelos bot6es do Shield.

Por fim, conecte o Arduino no PC, selecione a versdo da sua placa Arduino (UNO,

Duemilanove, etc), depois selecione a porta (COMx, ttyUSBX, ttyACMXx) e clique em UPLOAD.

Vocé vera o LCD acender e escrever "Data Shield v1.1 labdegaragem.com" e depois a data e a

hora. Para configurar a data, clique qualquer botdo para entrar no Menu Principal (exceto os
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botdes "sel" e "rst"). No Menu Principal, ira aparecer 1.Contraste, ao apertar o botao para
baixo, vocé vera 2.Backlight, 3.Data e 4.Hora. Selecione 4.Data e cligue em "sel" para
configura-lo. Ao terminar, cligue no botdo em que esté escrito "<" abaixo dele e voltara para o
menu principal. Agora é sé repetir 0 processo para cada item do Menu Principal para mudar o

que desejar.

E é isso! Esperamos que tenham gostado! Caso tenham duvidas, postem aqui mesmo neste
blog! Se tiverem sugestdes para tutoriais, clique aqui! Para ver outros tutoriais e projetos

desenvolvidos pela equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respecitvamente!

Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/datashield.html

Biblioteca para Arduino versao 002x: Libraries _002x.zip

Biblioteca para Arduino 1.x:Libraries 1 0.zip

http://labdegaragem.com.br/loja/Example DATASHIELD.pde
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http://labdegaragem.com/forum/topics/sugest-es-para-tutoriais
http://labdegaragem.com/page/tutoriais
http://labdegaragem.com/page/projetos-1
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/datashield.html
http://labdegaragem.com.br/loja/Libraries_002x.zip
http://api.ning.com/files/TpH3GRQjXIOQegg8*9si3tuKbjd6oPXOTUkdZxImwdlA8BObRYJVMF4qLFfcYTWN5V*C-LGCxoHjEEbU2XA-ndduY75YmCFi/Libraries_1_0.zip
http://labdegaragem.com.br/loja/Example_DATASHIELD.pde

85. Tutorial: Reconhecimento de voz com Arduino

Neste tutorial, vamos mostrar como utilizar o EasyVR Shield com Arduino com um exemplo ja
disponivel na biblioteca do EasyVR Shield. Com o EasyVR Shield vocé podera conversar com
seu Arduino, dando comandos por voz e programando o que ele fara ao receber os comandos.

Este Shield é de facil aplicacdo e bastante robusto.

Primeiramente, baixe e abra o arquivo EasyVR User Manual 3.3.pdf. Este arquivo é a

documentacdo. Na documentacdo tem toda a explicagéo e utilizagdo do Shield com Arduino,

mas neste tutorial vamos mostrar de forma mais resumida.

Agora baixe o arquivo EasyVR Commander. Abra o arquivo e extraia em uma pasta de sua

escolha. Agora va para pasta e abra o arquivo .exe (este software é somente para windows) e
instale o programa. Assim que acabar de instalar, abra-o. Com o programa aberto, pegue o
Shield, conecte o microfone e depois conecte o Shield no Arduino. Certifigue que o JUMPER

esta na posicdo PC como na figura abaixo:
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http://api.ning.com/files/g3sZFdca7acqlT-4hPK48xI2YZWsnm3AsztCY1kbq5aC-sT5ANR8MWA4aGga-hbAiAoL4lEEXBK7UFVNOIsc5qn1y9*gJUsE/EasyVR_User_Manual_3.3.pdf
http://download.tigal.com/veear/EasyVR-Commander-3.3.7-QS-5.2.1.zip
http://api.ning.com/files/vFZKCMwDiSrk*OxDCnul*Vq0f3KM3iBdGosCXiIrpEGofIBD97mLihFe*K3l060x7M*FDuXkV-prixeEvPgAnaULUpneqmGu/EasyVRShield.JPG
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Abra o programa EasyVR Commander, va em File/Port e selecione a porta em que o Arduino

esta conectado. Agora clique no botéo "Connect" localizado no canto superior esquerdo do

programa.

O programa

p

esta demonstrado abaixo:

i EasyVR Commander - v2.2.1
File Edit Jools Help

a2 || com YRS R R R R R T
Group Lst ‘Wordsel 1| Command List

index  Label
0 Action
1 Move
2 Tum
3 Fun
4 Lock
5
&
7

i
%

Agack
Saop
Halo

O e b R = B
E

FEEEREEE

]
E e
[ —DL?CJL?CJDC’DDDDDDMQA%

2 Wordssl
3 Wordsst
— SoudTable 14

-

gl 4 %

[o = e

Ready

Na tabela esquerda, podemos ver varios grupos os quais vocé pode criar gravando a prépria

voz utilizando QuickSyntetizer e assim ter um reconhecimento de voz préprio. O Wordset sdo

palavras prontas como exemplo e qualquer pessoa que disser a palavra, o Shield reconhecera

a palavra.
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Agora vamos testar o EasyVR Shield. Selecione um Wordset, clique em "test the group", ira
aparecer uma nova janela escrito "Speaking now". Diga uma das palavras dentro do Wordset
gue vocé escolheu no microfone. Se ele reconhecer ele vai piscar a palavra que vocé falou no
programa. Se ndo ira aparecer uma nova janela dizendo que néo foi reconhecido ou nao foi

claro o suficiente para o EasyVR entender.

Agora feche o EasyVR Commander e mude o JUMPER para a posicdo SW. Baixe a
biblioteca aqui. Abra-o e se estiver utilizando a a verséo 1.0 da IDE do Arduino, escolha a pasta
"arduinol.0" e extraia em uma pasta de sua escolha. Copie a pasta "EasyVR" e cole na pasta

"libraries" localizada dentro da pasta da IDE do Arduino. Por fim abra a IDE do Arduino.

Vé em File/Examples/EasyVR e selecione TestEasyVR. Ao abrir, mude a lingua para

ENGLISH, como esta destacado em vermelho:

/**

EasyVR Tester

Dump contents of attached EasyVR module
and exercise it with playback and recognition.

Serial monitor can be used to send a few basic commands:
'c' - cycles through available command groups

'b' - cycles through built-in word sets

's123." - play back sound 123 if available (or beep)

With EasyVR Shield, the green LED is ON while the module

is listening (using pin 101 of EasyVR).

Successful recognition is acknowledged with a beep.

Details are displayed on the serial monitor window.

*%

Example code for the EasyVR library v1.0

Written in 2011 by RoboTech srl for VeeaR <http:://www.veear.eu>

To the extent possible under law, the author(s) have dedicated all
copyright and related and neighboring rights to this software to the
public domain worldwide. This software is distributed without any warranty.
You should have received a copy of the CCO Public Domain Dedication
along with this software.

If not, see a href="http://creativecommons.org/publicdomain/zero/1.0/%3E">http://creativecomm
ons.org/publicdomain/zero/1.0/>;.

*/

#if defined(ARDUINO) && ARDUINO >=100

#include "Arduino.h"

#include "SoftwareSerial.h"

SoftwareSerial port(12,13);

#else // Arduino 0022 - use modified NewSoftSerial

#include "WProgram.h"

#include "NewSoftSerial.h"

NewSoftSerial port(12,13);

#endif

#include "EasyVR.h"

EasyVR easyvr(port);
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int8_t set=0;

int8_t group = 0;

uint32_t mask = 0;
uint8_ttrain = 0;

char name[32];

bool useCommands = true;
EasyVRBridge bridge;

void setup()

{

// bridge mode?
if (bridge.check())
{

cli();

bridge.loop(O0, 1, 12, 13);

}

/I run normally

Serial.begin(9600);

port.begin(9600);

if (leasyvr.detect())

{

Serial.printin("EasyVR not detected!");
for (3;);

}

easyvr.setPinOutput(EasyVR::101, LOW);
Serial.printin("EasyVR detected!");
easyvr.setTimeout(5);
easyvr.setLanguage(EasyVR::ENGLISH);

intl6_t count = 0;

Serial.print("Sound table: ");

if (easyvr.dumpSoundTable(name, count))
{

Serial.printin(name);

Serial.print("Sound entries: ");
Serial.println(count);

}

else

Serial.printin("n/a");

if (easyvr.getGroupMask(mask))

uint32_t msk = mask;
for (group = 0; group <= EasyVR::PASSWORD; ++group, msk >>= 1)

if ({(msk & 1)) continue;

if (group == EasyVR: TRIGGER)
Serial.print("Trigger: ");

else if (group == EasyVR::PASSWORD)
Serial.print("Password: ");

else

{

Serial.print("Group ");

Serial.print(group);

Serial.print(": ");

}

count = easyvr.getCommandCount(group);
Serial.println(count);

for (int8_t idx = 0; idx < count; ++idx)

{
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if (easyvr.dumpCommand(group, idx, name, train))

{

Serial.print(idx);
Serial.print(" =");
Serial.print(hname);
Serial.print(", Trained ");
Serial.print(train, DEC);

if (leasyvr.isConflict())
Serial.println(" times, OK");
else

int8_t confl = easyvr.getWord();

if (confl >=0)

Serial.print(" times, Similar to Word ");
else

confl = easyvr.getCommand();
Serial.print(" times, Similar to Command ");

Serial.println(confl);

e e e

group = 0;
mask |=1; // force to use trigger
useCommands = (mask = 1);

const char* wsO[] =

{
"ROBOT",

I3

const char* wsl[] =

{
"ACTION",
"MOVE",
"TURN",
"RUN",
"LOOK",
"ATTACK",
"STOP",
"HELLO",
h

const char* ws2[] =

{

"LEFT",
"RIGHT",
"UP",
"DOWN?,
"FORWARD",
"BACKWARD",
h

const char* ws3J[] =
{

"ZERQO",

"ONE",

"TWQ",

"THREE",

"FOUR",
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"FIVE",
"SIX",
"SEVEN",
"EIGHT",
"NINE",
"TEN",

h
const char** ws[] = { ws0, ws1, ws2, ws3 };
bool checkMonitorinput()

if (Serial.available() <= 0)
return false;

/I check console commands
intl6_t rx = Serial.read();

if (rx =="h")

{

useCommands = false;

set++;

if (set > 3)

set=0;

}

if (rx=="c")

{

useCommands = true;

do

{

group++;

if (group > EasyVR::PASSWORD)
group = 0;

} while (!((mask >> group) & 1));
}

if (rx=="s"

{

intl6_t num = 0;

delay(b);

while ((rx = Serial.read()) >= 0)

{

if (isdigit(rx))

num =num * 10 + (rx - '0Y);
else

break;

delay(5);

}

if (rx=="")

{

easyvr.stop();
easyvr.playSound(num, EasyVR::VOL_DOUBLE);
}

}

if (rx >=0)

{

easyvr.stop();
Serial.flush();

return true;

}

return false;

}
void loop()

450



checkMonitorinput();

easyvr.setPinOutput(EasyVR::101, HIGH); // LED on (listening)
if (useCommands)

{

Serial.print("Say a command in Group ");

Serial.printin(group);

easyvr.recognizeCommand(group);

}

else

Serial.print("Say a word in Wordset ");
Serial.printin(set);
easyvr.recognizeWord(set);

}
do

{
if (checkMonitorinput())
return;

while (‘easyvr.hasFinished());

easyvr.setPinOutput(EasyVR::101, LOW); // LED off
intl6_t idx = easyvr.getWord();

if (idx >=0)

{

Serial.print("Word: ");
Serial.print(easyvr.getWord());
Serial.print(" =");

if (useCommands)
Serial.printin(ws[group][idx]);

else

Serial.printin(ws[set][idX]);

/I ok, let's try another set

set++;

if (set > 3)

set = 0;

easyvr.playSound(0, EasyVR::VOL_FULL);

else

{

idx = easyvr.getCommand();

if (idx >=0)

{

Serial.print("Command: ");
Serial.print(easyvr.getCommand());

if (easyvr.dumpCommand(group, idx, name, train))

Serial.print(" = ");
Serial.println(name);

}

else

Serial.printin();

I ok, let's try another group

do

{

group++;

if (group > EasyVR::PASSWORD)
group = 0;

} while (!((mask >> group) & 1));
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easyvr.playSound(0, EasyVR::VOL_FULL);

else // errors or timeout

{

if (easyvr.isTimeout())
Serial.println("Timed out, try again...");
intl6_t err = easyvr.getError();

if (err >=0)

{

Serial.print("Error ");
Serial.println(err, HEX);
}

}
}
}

Na IDE do Arduino, selecione a versao da sua placa Arduino (UNO, Duemilanove, etc) e a
porta (COMx, ttyUSBO, ttyACMXx) e clique UPLOAD. Abra o Serial Monitor e selecione "9600"
de baud. digite a letra "b" e aperte ENTER.

A figura abaixo mostra o Serial Monitor rodando a programacao exemplo:

JdevfttyACMO

| Send

EasyVR detected!

Sound table: n/a

Say a word in Wordset O
Timed out, try again.
Say a word 1n Wordset O
Timed out, try again.
Say a word in Wordset O

& Autoscroll Molineending = | 9600 baud v

O Wordset 0 é o Trigger, isto €, diga a palavra "ROBOT", ao acertar a palavra, ele mostrara a

palavra e ira para o Wordsetl e assim por diante.
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E é isso! Esperamos que gostado! Caso tenha davidas, poste aqui mesmo no blog! Se tiver
sugestdes para tutoriais, poste aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos pela

equipe LdG ou por outros garagistas, clique aqui e aqui! Até a proxima!
Referéncias:

http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/31-shields/easyvr-shield...

http://www.sparkfun.com/products/10963

http://www.tigal.com/product/2333

http://download.tigal.com/veear/EasyVR-Commander-3.3.7-QS-5.2.1.zip

http://download.tigal.com/veear/EasyVR-Arduino-library-1.1.zip

http://download.tigal.com/veear/EasyVR User Manual 3.3.pdf
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86. Utilizando o WiFiShield do LdG e Arduino
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O WifiShield é um Shield desenvolvido pelo LdG para acoplar o mdédulo Wifly da empresa
Roving Netwoks. Este Shield funciona como o Ethernet Shield, mas a vantagem é que ndo tem
cabo e é muito facil implementéa-lo e utilizalo! E apenas acoplar o médulo Wifly no WifiShield,

depois no Arduino, configura-lo e pronto!

O modulo Wifly é baseado no robusto RN-171 que incorpora IEEE 802.11b/g, processador de
32 bits, pilha TCP/IP, real time, unidade de gerenciamento de alimentacdo e entradas para
sensores analégicos, carrega um firmware desenvolvido pelo fabricante que facilita a
integracdo e minimiza o tempo de desenvolvimento. Neste modelo utilizado, 0 médulo

necessita de apenas quatro conexdes (PWR, TX, RX e GND) para criar uma conexao de dados

sem fio.

Para este tutorial sera preciso instalar as bibliotecas clicando nos links abaixo,:
WiFlyHQmaster

Streaming3

Pstring5

Time
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Primeiros passos.
Neste tutorial mostraremos como fazer uma conexdo como Client em uma pagina HTML.

Primeiramente baixar as bibliotecas citadas acima. Depois abra o exemplo “ httpclient.ino”

fornecido na biblioteca WiflyHQ e mude alguns pardmetros no Sketch, conforme abaixo:

12 Trocar os pinos da serial SoftwareSerial wifiSerial(8,9); para SoftwareSerial wifiSerial(4,5);
Sao os pinos serial que o arduino se comunica com WiFly.

22 Preencher os dados de sua rede como Nome e Senha.

const char mySSID[] = "nome da rede WiFi";

const char myPassword[] = "senha da rede WiFi";

3° Clique em Upload para passar a programacao para o Arduino;
4° Abra o SerialMonitor e configure a serial para 115200 baud,;

No terminal vocé devera ter este resultado como mostrado abaixo.

& com7

I e S — —

Starting

| Free memory: 37&

Joining network

o |Jotned wifi network

MAC: 00:06:66:72:03:72
IP: 192.168.42.106
Netmask: 255.255.2585.0
€8.42.1
1y-WekClient

|Gateway:

DeviceID: Wif
cper hust.net.az 30
Connected to hunt.net.nz

ATTP/1.1 200 OK _
Dace: Non, 14 May 2012 20:37:16 GMT

Server: Apache/2.2.20 (Unix) mod_ss1/2.2.20 OpenSSL/0.9.0rc
Lasc-Modified: Mom, 21 Mar 2011 09:34:59 GMT

ETeg: "e04%7-8bb-4%efad?bc3écO™

Accept-Ranges: bytes

Content-length: 223%

Cache-Control: max-agewsd

Expires: Mom, 14 May 201Z 20:28:16 GMT

MS-Author-Via: DAV

X-Frame-Options: SameOrigin

Connection: close

Content-Type: text/html

<!DOCTYPE heml PUBLIC "-//WSC//DID XHIML 1.1//EN" "huep://www.wil.org/TR/xhemlil/DID/xhemlll ded">

<heml xmlnss"htep://www. w3 0rg/1999/xhtml” xml:langs"en">
<hbwad>

<title>Hunt</title>

<meta http-equiv="Content-Type® content="text/html; charsec=UTF-@" />

<style type="text/css">

body {

background-color: $fff;
coloxr: $000; b

Noineendng v 115200baud »

Fig 3 Serial Terminal
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Funcionamento deste programa:

Este software configura o modulo WiFly para se conectar a rede Wi-Fi indicada pelo programa,

apos esta conexao estabelecida ele enviara um comando “GET” para as paginas determinadas

pelo cédigo abaixo.

Cddigo:

/I carrega as bibliotecas
#include <WiFlyHQ.h>

#include <SoftwareSerial.h>

/ldefine os pinos utilizados pela serial

SoftwareSerial wifiSerial(4,5);

/lcria uma instancia chamada wifly

WiFly wifly;

[* trocar os dados com os de sua Rede WiFi*/
const char mySSID[] = "teste"; //Troque o teste pelo nome da sua rede wifi

const char myPassword[] = "teste"; //Troque o teste pela senha da sua rede wifi

[*Pagina a ser carregada*/

const char site[] = "www.labdegaragem.com”;
/[const char site[] = "arduino.cc”;

/lconst char site[] = "www.google.co.nz";

/[const char site[] = "hunt.net.nz";

void setup()

{

char buf[32];//define o tipo e tamanho da variavel buf
/ldefine a velocidade da porta serial do Monitor
Serial.begin(115200);

Serial.println("Starting");

Serial.print("Free memory: ");
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Serial.printin(wifly.getFreeMemory(),DEC);
//define a velocidade da porta serial do WiFly
wifiSerial.begin(9600);

[lInicializa o0 modulo WiFly

if (wifly.begin(&wifiSerial, &Serial)) {
Serial.printin("Failed to start wifly");

terminal();

}

[*associa-se a uma rede WiFi se ndo associado*/

if ('wifly.isAssociated()) {

[*carrega os parametros da rede WiFi, informados anteriormente*/
Serial.println("Joining network™");
wifly.setSSID(mySSID);
wifly.setPassphrase(myPassword);
wifly.enableDHCP();

/Ise conecta na rede WiFi

if (wifly.join()) {

Serial.printin("Joined wifi network");

}

else {

Serial.printin("Failed to join wifi network");

terminal();

B

else {

Serial.printin("Already joined network");

}

[Iterminal();

Serial.print("MAC: "); //mostra o endereco MAC do Modulo
Serial.println(wifly.getMAC(buf, sizeof(buf)));
Serial.print("IP: ");//mostra o endereco IP
Serial.printin(wifly.getlP(buf, sizeof(buf)));
Serial.print("Netmask: ");//mostra a Mascara de Rede

Serial.println(wifly.getNetmask(buf, sizeof(buf)));

457



Serial.print("Gateway: ");//mostra o enderego do Gateway

Serial.printin(wifly.getGateway(buf, sizeof(buf)));

wifly.setDevicelD("Wifly-WebClient");
Serial.print("DevicelD: ");

Serial.printin(wifly.getDevicelD(buf, sizeof(buf)));

if (wifly.isConnected()) { /fechar conexéao anterior caso esteja aberta
Serial.println("Old connection active. Closing");

wifly.close();

}

[*manda uma requisicdo para pagina caso esteja conectado*/

if (wifly.open(site, 80)) {

Serial.print("Connected to ");

Serial.printin(site);

wifly.printin("GET / HTTP/1.0");
wifly. printin();

}

else {

Serial.printin("Failed to connect");
}

}

void loop()

{ //lé a porta serial do WiFi e imprime o resultado no terminal
if (wifly.available()) {

char ch = wifly.read();
Serial.write(ch);

if (ch=="\n") {

[*adiciona uma nova linha*/
Serial.write(\r');

1}

if (Serial.available() > 0) {
wifly.write(Serial.read());

B

[* Conecta o modulo WiFly, com o serial monitor. */
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void terminal()

{

while (1) {

if (wifly.available() > 0) {
Serial.write(wifly.read());
}

if (Serial.available() > 0) {

wifly.write(Serial.read());

i

E é isso ai!! Boa diversao!!! Caso tenham dividas, poste aqui no blog! Para sugest@es, clique

aqui! Para ver outros tutoriais, cligue agui e projetos abertos, clicando aqui!

Referencias:

http://www.sparkfun.com/products/10822

https://github.com/harlequin-tech

http://rovingnetworks.com/products/RN XV

WiflyHQ - https://github.com/harlequin-tech/WiFIyHQ

Streaming3 - http://arduiniana.org/libraries/streaming/

Pstring5 - http://arduiniana.org/libraries/pstring/

Time - http://arduino.cc/playground/Code/Time
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http://arduiniana.org/libraries/pstring/
http://arduino.cc/playground/Code/Time

87. Tutorial: como utilizar TLC5940 com Arduino para controlar
varios servos

Neste tutorial vamos mostrar como controlar varios servos utilizando a breakout TLC5940 com

Arduino.

Esta breakout TLC5940 pode controlar até 16 servos, mas pode juntar varias breakout
TLC5940 em série e controlar mais servos. Para conectar em série é s6 fazer a ligacéo da

figura abaixo:

Para conectar a breakout TLC5940 no Arduino faca a seguinte ligacao:
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E aconselhavel utilizar uma fonte externa de 5V para alimentar os servos.

Agora, baixe a biblioteca disponivel agui e extraia na pasta "libraries" localizada dentro da

pasta da IDE do Arduino. Depois abra a IDE do Arduino e passe a seguinte programacao:

/[From the bildr article: http://bildr.org/2012/03/servos-tlc5940-arduino

/IRequires the TIc5940 library. http://code.google.com/p/tlc5940arduino/downloads/list
#include "Tlc5940.h"

#include "tlc_servos.h"

int numberOfServos = 9; //how many servos on the chain?

void setup(®

tlc_initServos(); // Note: this will drop the PWM freqency down to 50Hz.

}

void loop(){

/Nloop through all the servos and move one at a time to 180°
for(int i = 0; iknumberOfServos; i++){

for (int angle = 0; angle < 180; angle+= 10) {

tlic_setServo(i, angle);

Tlc.update();

delay(20);

}
delay(200);

/Nloop through all the servos and move one at a time to 0°
for(inti = 0; iknumberOfServos; i++){
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for (int angle = 180; angle >= 0; angle-= 10) {
tlc_setServo(i, angle);

Tlc.update();

delay(20);

}
delay(200);

}
}

Na IDE do Arduino, va em "Tools/board" e selecione a verséo da placa Arduino (UNO,
Duemilanove, etc) e a porta em "Tools/Serial port" (COMx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) e clique em

"UPLOAD".

Ao terminar o UPLOAD, vocé vera cada servo indo para 180° e depois cada servo voltando

para 0°.

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de dividas, poste aqui mesmo neste blog!
Se tiver sugestfes para tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos

pela equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a préxima!

Referéncias:

http://bildr.org/2012/03/servos-tlc5940-arduino/
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88. Tutorial: Utilizando o Releshield com Ethernet Shield e
Arduino

Neste tutorial vamos mostrar como utilizar o Arduino com Releshield e Ethernet Shield para

acender uma lampada através da internet.
Primeiramente, conecte o Releshield em cima do Ethernet Shield e depois conecte no Arduino.

Agora conecte a lampada no Releshield como mostrado na figura abaixo:

Conecte seu Arduino no PC, abra a IDE do Arduino e cole a seguinte programacao:

/*Mude o mac[] para o mac da sua placa Ethernet Shield (nimeros localizados embaixo da
placa) e o IP de acordo com sua rede local. Por exemplo, se o seu roteador tiver o IP
192.168.1.1. Digite um IP 192.168.1.xxx. Sendo xxx de sua escolha. Cuidado para néo colocar

um IP igual de um PC de sua rede local. Aqui foi escolhido o final 177.

Cuidado também com a alimentacdo do Arduino. Utilize conectado ao USB do PC ou a uma

fonte externa de 0 a 12V com 1A de corrente.*/
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#include <SPI.h>

#include <Ethernet.h>
boolean incoming = 0;
intrelel = 0;

int rele2 = 0;

byte macl] = { OxDE, 0xAD, OxBE, OxEF, OxFE, OXED };
IPAddress ip(192,168,1, 177);
EthernetServer server(80);
void setup()

{

Ethernet.begin(mac, ip);
server.begin();
Serial.begin(9600);
pinMode(8, OUTPUT);
digitalWrite(8, LOW);
pinMode(7, OUTPUT);
digitalWrite(7, LOW);

}

void loop()

{

/I listen for incoming clients
EthernetClient client = server.available();
if (client) {

/[ an http request ends with a blank line
boolean currentLinelsBlank = true;
String str;

while (client.connected()) {

if (client.available()) {

char ¢ = client.read();

str.concat(c);

if(str.endsWith("/1on")) relel =1,

else if(str.endsWith("/1off")) relel =0;
if(str.endsWith("/2on")) rele2 =1,

else if(str.endsWith("/20ff")) rele2 =0;

if (c =="\n" && currentLinelsBlank) {
client.printin("HTTP/1.1 200 OK");
client.printin("Content-Type: text/html");
client.printin();

if(relel == 1)

{

client.printin("ligadol1" );

digitalWrite(7, HIGH);

else if (relel ==0)

{

client.printin("desligadol1" );
digitalwWrite(7, LOW);

}

if(rele2 == 1)

{

client.printin("ligado2" );
digitalWrite(8, HIGH);

else if (rele2 ==0)

{
client.printin("desligado2" );

digitalWrite(8, LOW);
}
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break;

}
if (c=="\n"){
currentLinelsBlank = true;

else if (c 1="\r){
currentLinelsBlank = false;

}
}
}

/I give the web browser time to receive the data
delay(1);

Il close the connection:

client.stop();

}
}

Depois disso, selecione a sua verséo do Arduino (UNO, Duemilanove, etc) em Tools/board e a

porta (COMXx, ttyUSBX, ttyACMX, etc) em Tools/Serial Port. E cligue em UPLOAD.

Agora abra seu navegador de internet (Mozilla Firefox, Google Chrome, Internet Explorer,
Safari, etc) e digite o ip que vocé determinou adicionando o "/1on" no final. O Led do relé 1 ir4
ligar. Ao digitar novamente o ip com "/10ff" no final, o LED do relé 1 ira desligar. Com o relé 2
faca a mesma coisa. Pronto agora vocé consegue ligar e desligar o lampadas como Releshield

e Ethernet!

E é isso! Esperamos que tenha gostado! Em caso de duvidas, poste aqui neste blog! Caso
tenha sugestfes para tutoriais, cligue aqui! Para ver outros tutoriais e projetos desenvolvidos

pela equipe LdG e por outros garagistas, cligue aqui e aqui, respectivamente! Até a préxima!

Referéncias:

http://arduino.cc/en/

http://arduino.cc/en/Tutorial/\MWebServer

http://labdegaragem.com/forum/topics/rele-shield-ethernet-shield
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89. Tutorial: Acionamento de Lampada via Internet com
Android Mini PC e Arduino

Ola Garagistas! Dando sequéncia aos tutoriais com o Android Mini PC, hoje faremos um

projeto de automacéao via web com o Android Mini PC e o Arduino. Iremos controlar o

acionamento de uma lampada utilizando um aplicativo Android que ira ler um arquivo .txt que

foi gerado por um servidor PHP, onde o mesmo recebe a¢des de botées de uma pagina e

altera o arquivo .txt, com isso a lampada € acionada, via comando serial enviado pelo Android

Mini PC ao Arduino.

FLUXOGRAMA DA COMUNICACAO

- Pagina PHP:

P
- e
/

( Pégina PHP )

Botdo da " S
> Pagina Foi ——|  170C3 d&
: Clicado? i Pagina

_ [

Altera
Arquivo

- -

- Aplicativo ANDROID:
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Inicio do Aplicativo
ANDROID

Arquivo
Alterado?

Envia Dado
Pela Serial

Atualiza Dado

A

- Arduino UNO:

- Lista de Materiais:

1x Android Mini PC

1x Arduino Uno

1x Médulo Relé

R Aecebido ds

Leitura de Dada

Serinl

s , - -
.,

., &
/"
Dads recalids = T 7 ‘:/&h \L'u:: racabida & ' 7 N
™, ~ ~, d

Ligas Desligas
LAmpeds Lampeds

1x Lampada 127V com bocal e tomada

1x Protoboard
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Alguns Jumpers

CUIDADO: Evite manusear o Médulo Rele enquanto o mesmo estiver conectado a rede
elétrica e remova qualquer tipo de objeto condutivo ou inflaméavel de perto. Vocé pode causar

um acidente.

- Aplicativos Android:

phpandroid.apk

PAW Server

- Paginas HTML.:

Idg.zip

- Lista de Softwares:

Projeto do aplicativo Android

Eclipse + Ferramentas Para Desenvolvimento Android

Java JDK

OBS: -Para a instalacdo e configuracdo do Servidor PHP (PAW Server) acesse este Tutorial.

-Para a montagem do circuito, siga os passos de montagem deste Tutorial.

1. O PAW Server
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00
OCﬁ»PAW Server

Press button to stog

Open the following URL in yo

http://10.0.0.7:8080

Apbs a configuragdo do PAW Server e a instalacdo do Plugin como foi feito neste Tutorial.

Copie e cole a pasta Idg para seu Android Mini PC e coloque-a dentro do diretério paw/html/:

Exemplo: paw/html/ldg/"arquivos da pagina"

2. O Aplicativo

O aplicativo foi desenvolvido usando o Eclipse ADT, que é um Eclipse com o plugin Android

Development Tools (Ferramentas de Desenvolvimento Android).
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Abaixo, esta o codigo do aplicativo onde vocé pode ver uma breve explicacdo de seu

funcionamento. Ele foi feito em linguagem java, lembrando que esse nao é todo o projeto (o

ANDROID

DEVELOPER
TOOLS

projeto pode ser baixado no inicio do tutorial):

package com.example.phpandroid;

[*Aplicativo criado pelo LDG
para controlar seu Arduino via

Android Mini PC*/

/ll+++Bibliotecas+++
import java.io.BufferedReader;
import java.io.File;

import java.io.FileReader;
import android.hardware.usb.UsbManager;

import android.os.Bundle;

import android.os.Environment;
import android.app.Activity;
import android.app.Pendingintent;

import android.content.Context;

470


http://api.ning.com/files/e86-46o09AwIKOLQbWjplQsEFFRC6EdaKWHfxm33rPemJmTqut2MmtVCwJ6Yr01YkYzBH7OPzGfxfNxINEAmDnQvGV411b1z/adt.png

import android.content.Intent;
import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.widget. TextView;
import android.widget.Toast;

import android.widget.ToggleButton;

import jp.ksksue.driver.serial.FTDriver;

public class MainActivity extends Activity

{

/[+++DECLARACAO DE VARIAVEIS UTILIZADAS NO PROGRAMA+++
public TextView txtDir;

public TextView txtLer;

public TextView txtArq;

public String lerlinha;

public String wbuf;

public String nomeArq ="ldg.txt"; /Informa o arquivo que sera lido

public Boolean serial,

/[+++PERMISSAO PARA ACESSAR SERIAL+++
FTDriver mSerial;

public static final String ACTION_USB_PERMISSION = "jp.ksksue.tutoria. USB_PERMISSION";

/l[+++CRIADO AUTOMATICAMENTE PELO ADT+++

public void onCreate(Bundle savedinstanceState)

{

super.onCreate(savedinstanceState);

setContentView(R.layout.activity _main);
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/l[+++CHAMA FUNCAO PARA CICLO DE LEITURA DO ARQUIVO+++

cicloleitura();

/l[+++DIRETORIO, ARQUIVO QUE ESTA SENDO LIDO E O QUE LEU NO ARQUIVO+++
txtDir = (TextView) findViewByld(R.id.dir);
txtLer = (TextView) findViewByld(R.id.edtLer);

txtArq = (TextView) findViewByld(R.id.textView1l);

/l[++++RECEBE AS STRING PARA ESCREVER NA TELA++++
txtArg.append(nomeArq);
txtDir.append(GetRoot());

[II+++INICIANDO SERIAL+++

mSerial = new FTDriver((UsbManager) getSystemService(Context.USB_SERVICE));
Pendingintent permissionintent = Pendinglintent.getBroadcast(this, 0, new
Intent(ACTION_USB_PERMISSION), 0);

mSerial.setPermissionintent(permissionintent);

/ll+++BOTAO LIGADO/DESLIGADO+++

final ToggleButton bToggle = (ToggleButton) findViewByld(R.id.toggleButtonl); // Cria uma
variavel para controle do botéo

bToggle.setOnClickListener(new View.OnClickListener() // Monitora o botéo
Ligado/Desligado

{

public void onClick(View v)

{

boolean botao; // Cria uma variavel boleana
botao = bToggle.isChecked(); // Quando o botéo for clicado guarda o estado dele na

variavel botao
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if(botao == true) // Se o botéo estiver no estado "Ligado"

{

serial = mSerial.begin(FTDriver.BAUD9600); //Tenta iniciar e guarda resultado na variavel
serial

if(serial !=false) //Se o arduino nao tiver conectado, retornara falso

{

Toast.makeText(MainActivity.this, "Arduino Ndo Conectado”,
Toast.LENGTH_SHORT).show(); //Exibe mensagem "Arduino Nao Conectado"
bToggle.setChecked(false);

}

else //Caso o arduino esteja conectado, retornara verdadeiro

{

Toast.makeText(MainActivity.this, "Serial Ativada", Toast. LENGTH_SHORT).show(); /Exibe
mensagem " Serial Inicializada"

}

}

else // Se o botao estiver no estado "Desligado”

{

mSerial.end(); /Encerra serial

Toast.makeText(MainActivity.this, "Serial Desativada”,
Toast.LENGTH_SHORT).show(); /Exibe mensagem "Serial Finalizada"
}

}

/l[+++CICLO PARA LEITURA DO ARQUIVO+++

public void cicloleitura()

{

runOnUiThread(new Runnable()

{
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public void run()

{

LerArquivo(); /Quando a Thread é Executada chama a funcéo
Thread timer = new Thread()
{

public void run()

{

try

{

sleep(500);

}

catch (InterruptedException €)

{
e.printStackTrace();

}
finally

{

cicloleitura();
}
}
2
timer.start();

}

/l[+++FUNCAO PARA LEITURA ARQUIVO+++

public void LerArquivo()
{

File arq;
try
{

txtLer.setText("™);
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arq = new File(Environment.getExternalStorageDirectory(), nomeArq);
BufferedReader br = new BufferedReader(new FileReader(arq));

lerlinha = br.readLine(); //Lé a primeira linha do arquivo

wbuf = lerlinha; /Armazena o que foi lido ("I" ou "d")

txtLer.append(lerlinha); //Mostra na tela do aplicativo o que foi lido no arquivo
mSerial.write(wbuf.getBytes()); /Envia o valor de whuf para a serial

}

catch (Exception e)

{

/ll+++EXIBE DIRETORIO DO ARQUIVO DA APLICACAO+++
public String GetRoot()
{

File root = android.os.Environment.getExternalStorageDirectory();

return root.toString();

[l[+++CRIADO AUTOMATICAMENTE PELO ADT+++
public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu)

{

getMenulnflater().inflate(R.menu.main, menu);

return true;

[I[+++INICIA SERIAL QUANDO O APP EH EXECUTADO+++
public void onStart(){
super.onStart();

serial = mSerial.begin(FTDriver.BAUD9600);
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1= == —==

[ll+++PERMITE QUE O APLICATIVO CONTINUE EXECUTANDO MESMO QUANDO
MINIMIZADO++++

public void onPause()

{

super.onPause();

LerArquivo();
}

/= == === ===

[ll+++ ENCERRA SERIAL QUANDO O APP EH FECHADO+++

public void onDestroy()

{

String wbuf = "d"; // Armazena d(Desliga) na variavel wbhuf de escrita
mSerial.write(wbuf.getBytes()); / Envia o valor de wbuf para a serial
mSerial.end(); //Encerra serial

super.onDestroy();

}
/1= == === —=——=—====

3. O Sketch do Arduino

[* Sketch para programar o arduino e
ler a serial, onde os comandos sdo enviados
pelo aplicativo android lablampada.apk

*/
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char leitura; /I Cria um variavel char "leitura"

#define rele 8 // Define o valor 8 a variavel rele

void setup()

{

Serial.begin(9600); //Inicializa comunicacao Serial

pinMode(rele, OUTPUT); //Seta o pino pelo valor no "#define rele" como saida
digitalWrite(rele, LOW); //Mantém rele desligado assim que iniciar o programa

}

void loop()

{

while (Serial.available() > 0) //Verifica se ha conexdo com a serial

{

leitura = Serial.read(); /Lé o dado vindo da Serial e armazena na variavel leitura
if (leitura =="I') //Se a variavel leitura for igual a 'l'(Bot&o "Ligado" no App)

{

digitalWrite(rele, HIGH);

}

else if (leitura == 'd") //Sendo verifica se é igual a 'd' (Botao "Desligado” no App)
{

digitalWrite(rele, LOW);

}

}

}

4. A Montagem

A montagem € a mesma que foi utilizada neste Tutorial.
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5. A Execucgéo do Aplicativo

5.1) Execute e Inicie o Servidor com o PAW Server, conforme a figura abaixo.

PAW Server

O

http://192.168.0.107:8080

5.2)Execute o aplicativo no seu Android Mini PC e clique no bot&o "Ativar Serial" para iniciar a

comunicacao serial do seu Android Mini PC com o Arduino, conforme a figura abaixo:

5.3) Abra seu browser e acesse a pagina php que foi colocada na sua pasta dentro do servidor
php:

Seu.ip.gerado.pelo.paw:server/nome_do_arquivo.php

No nosso exemplo: 192.168.0.107:8080/Idg/lampada.php

5.4) A pagina conforme a figura abaixo sera aberta, e ao acessar a pagina lampada.php, ela ira
criar um arquivo .txt na memdria interna do seu Android Mini PC, no nosso exemplo o arquivo é

0 Idg.txt que sera atualizado a cada acdo dos botdes no nosso WebSever:
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Pigina Exemplo para o Acionamento de Liampada

Lebaratinio de Ganges

Law
Dk

5.5) Ao clicar no botéo "Ligar", a pagina l.php(figura abaixo) ira abrir e escrever no arquivo

Idg.txt a letra "|"

- c 192 1680102 s
= L e T & o T e R S P P

Pigina Exemplo para o Acionamento de Lampada

Lebarativio de Ganges

5.6) Como o nosso aplicativo Android ficara lendo esse arquivo constantemente, ele enviara "I"

pela serial.
5.7) O Arduino ira receber a letra "I", e com isso ligara a lampada

5.8) Quando o botao "Desligar” for clicado, a pagina d.php(figura abaixo) ira abrir e escrever no

arquivo Idg.txt a letra "d"
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Pigina Exemplo para o Acionamento de Limpada

5.6) Como o nosso aplicativo Android ficara lendo esse arquivo constantemente, ele enviara "d"

pela serial.
5.7) O Arduino ird receber a letra "d", e com isso desligara a lampada
Para Alterar o arquivo a ser lido:

1) Sera necessério o nome do arquivo na linha "public String nomeArq = "ldg.txt";" que esta

contida dentro do projeto do nosso aplicativo.

2) Sera necessario trocar os arquivos .php nos arquivo do seu servidor PHP alterando o nome

do arquivo "ldg.txt" para outro de sua preferéncia.

Entéo é isso pessoal, esperamos que tenham gostado desse tutorial, até a préxima!
Referéncias:

http://pt.wikibooks.org/wiki/Aplicativos em PHP/Trabalhando em PHP ...

http://escoladeandroid.blogspot.com.br/2012/02/android-trabalhando-...

http://imasters.com.br/artigo/20205/java/how-to-implementando-threa...

http://www.devmedia.com.br/blocos-try-catch/7339

http://desenhosmaiquel.blogspot.com.br/2009/11/desenhos-antigos.html
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90. Tutorial - UnoJoy utilize seu Arduino Uno como um
Joystick

Ola Garagistas!!!

Neste tutorial iremos fazer um passo a passo de como transformar seu Arduino UNO R3 em
um Joystick com o UnoJoy. Ele é totalmente compativel com as plataformas Windows, OSX e

PS3, além de ser é capaz de simular todas as teclas do controle de PS3.
Iremos fazer todo o procedimento no Windows 7 x64
Lista de Materiais

1 x Arduino Uno Rev 3

1 x Joystick Shield
1 x Jumper

Softwares
No Windows vocé deve instalar o software Flip da Atmel (neste pacote ja vem com JRE)

Baixe a pasta do projeto UnoJoy e descompacte onde preferir. Utilizamos os arquivos deste

link:

UnoJoyWin-21Feb2013.zip

Para outros sistemas operacionais veja a pagina do projeto.
Hardware

Neste tutorial a Unica montagem com Hardware necessaria € colocar o Joystick Shield no

Arduino Uno R3
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/joystick-shield-para-arduino.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html
http://www.atmel.com/Images/JRE%20-%20Flip%20Installer%20-%203.4.7.112.exe
https://code.google.com/p/unojoy/downloads/detail?name=UnoJoyWin-21Feb2013.zip&can=2&q=

Testando as teclas

Depois de instalar os softwares descritos acima e descompactar a pasta do UnoJoy, baixe este

Sketch feito para o Joystick Shield e grave no seu Arduino.

Neste Sketch, fizemos algumas modificagdes no exemplo do UnoJoy para que funciona-se com

o Joystick Shield.
Mantenha o Arduino Conectado na USB.

Agora execute 0 programa que esta na pasta que vocé descompactou o UnoJoy no caminho

abaixo:
UnoJoyWin > UnoJoyProcessingVisualizer > UnoJoyProcessingVisualizer.exe

Ao fazer isto aparecera esta tela.
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http://api.ning.com/files/uvilscSDxx*RRyxH7pYP9L*VzoUKP6Lrd5xWt5CddjUfkvB8wmlNFPTE-8dizfs5TkeaFJ8Y6InUkMFBCdqbd2aU5kTJ-T1u/JoystickShield_Unojoy.zip
http://api.ning.com/files/uvilscSDxx*RRyxH7pYP9L*VzoUKP6Lrd5xWt5CddjUfkvB8wmlNFPTE-8dizfs5TkeaFJ8Y6InUkMFBCdqbd2aU5kTJ-T1u/JoystickShield_Unojoy.zip
http://api.ning.com/files/uvilscSDxx8GFQDwIAMjHJHAHCB1BdORhj4XDjPdVw9gxisha-ZcAwRtHQ0HWMGeDMmPRfqoix1QsZbfGSySt98YGwDZmVXE/DSCN3643Small.JPG

=

O botéo Start pode ser acionado com um Jumper entre o pino D7 e o GND (deixamos ele no

pino Aref pois ndo queremos o start sempre acionado).
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http://api.ning.com/files/uvilscSDxx-xa*VUUdc4lU7klgNs5sIXxzGmL4gzneRMBdUy6iFLbfmc-qdDUoIM609mbn29u0fl9hTP9cXHLKaFpUw9h*co/processing_acionado.jpg
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Com a teclas testadas, retiramos o Arduino da USB e tiramos o Joystick Shield.
Transformando Uno em Joystick
Cuidados:

= Ao fazer o procedimento abaixo vocé vai modificar o firmware do conversor USB/Serial que
esta na placa do Arduino. Isto vai mudar a forma como ele é reconhecido pelo

computador. Faca por sua conta em risco.
= Todo o processo pode ser desfeito (leia como no fim to tutorial).

= Evite manusear o Arduino com anel e qualquer outra coisa metalica.

Reconecte o Arduino no PC e dé um curto nos pinos que sdo mostrados na imagem abaixo:
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Tire o jumper de perto do Arduino para evitar curto-circuito (mas mantenha ele conectado ao
PC).
Isto serve para poder ser reprogramado o chip de comunicac¢do USB/Serial (ATmega8u2 ou

ATmegal6u?2) e deixa-lo em modo DFU (Device Firmware Update).

No gerenciador de dispositivos o Arduino seré reconhecido como mostra a figura abaixo:

(=] & ]

=% Gerenciador de Dispasitivos

Arguive  Acdp  Exbir  Ajuda

“o|m Hm

+ - i Controladores USE (bamamento serial universal)
% Dispesitivas de mmagem I

{5 Dispositives de Interface Humana
. 48 Dispositivos de sistema

& lungo

K Monitores
s E Mouse e gutros dispositives apontadores
5 Outros dispositivas

Ui ATmegalu2 DFU

3 n Processadores

ﬂ Radios Blustooth
I = Teclados I

» a Unidades de disco
o Unidades de DVD/CO-ROM

[

Clique em:
UnoJoyWin > UnoJoyDriverinstaller.bat

E se o driver ainda néo for instalado, mande procurar nesta pasta:
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http://api.ning.com/files/uvilscSDxx*CNE30WqGklxzNcOKEu*Ftxw2OMn4SVIRmgcAZCKuSgRpJApn*uQlzJNxUxO0zqq3vwgarKaNSsFU-ow5TlTBA/DSCN3653Small.JPG
http://api.ning.com/files/uvilscSDxx8uSuLxxxlBf5-OEQIyk*p0uV61huDk2WsuBRWkBuIPHI*hrxSkIGHQIEjUH9LEs80DosH4din7gdU45hAWIQxv/printDFU.png

UnoJoyWin > Drivers
Instalado o dispositivo, certifique-se se vocé instalou o FLIP e execute o arquivo:

UnoJoyWin > TurnintoAJoystick.bat

Uma tela como esta ira aparecer:

r s
: - ’ p— | ool
BN ATMEL FLIP Command Line Interpreter 4 , ._______u__‘h

2 —harduare ush —-operation raze £ menory flach blankcheck loadbuffer “"UnoJjB
' program verify start re 1
Running batchisp 1.2.5 on Tue «

THEGA16U2 USB USB/DFU

1.2.9

checking. .. . { BxPPRRN BxP2ffFF
HEX file - § Unodoy.hex
ramming ne 8¢ BxBBBBY BxBBad9
3 ying nenory. . PASS BxP00B8 BxBBady
Starting Applicat . PASS RESET 1624

Sunmary: Total 11 Passed 11 Failed 8
. you need to unplug the Arduino and plug it back in.
but it will show up as a joystick! Press any key to exit....

Desconecte o Arduino da USB e reconecte.
Clique no icone do Windows e em Dispositivos e Impressoras.

Vocé vera que o Joystick esta instalado.

]t';: « Hardware e Sons » Dispositivos e Impressoras »

Adicionar um dispositivo Adicionar uma impressora

4 Dispositivos (3)

MAURICIO_LDG- UnoJoy Joystick USB OPTICAL
PC MOUSE

4 Impressoras e Faxes (8)

ATENCAO: Para reverter o processo, vocé deve repetir os passo do item
"Transformando Uno em Joystick" e ao chegar no ponto de executar o arquivo
"TurnintoAJoystick.bat" execute "TurnintoAnArduino.bat" que esta dentro da pasta do

UnoJoyWin.
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http://api.ning.com/files/uvilscSDxx9cwSKveqkaphDgQLkQnNpNPaSku0V0yjxXIP7SFk-39paEdI6unRJx-7**U93epvoq*Wq4uqlm0K9GlVMPBA3k/unojoy.jpg
http://api.ning.com/files/uvilscSDxx8zulbgsjDg97ddZdE-acaAPNLNRb3Id7Ael2DrLcOviPmQnnVfF0irBsLT3Bg4LAaNgvHja7NzRSlGks2QSpdz/unojoy_instalado.jpg

E isto pessoal!ll Agora configure seu UnoJoy em seu emulador preferido ou ainda em seu PS3
e ponha os dedos para trabalhar. Se gostaram do tutorial, ficaram com davidas ou tem algum

comentario a fazer, deixe ele abaixo.
\o/
Referéncias

https://code.google.com/p/unojoy/

http://arduino.cc/en/Hacking/DFUProgramming8U2
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91. Tutorial: Controlando Pan/Tilt com servos, moédulo de
Ethernet e Garagino

Ola Garagistas!!! Neste tutorial baseado no exemplo do WebServer disponivel na IDE do
Arduino, criamos um server com Garagino e modulo Ethernet Wiznet, e com isto uma pagina
HTML que mostra os botdes que controlam o0s servos conectados no Pan/Tilt. Vocé também

pode fazer a montagem com o Arduino Uno e o Ethernet Shield.
Lista de Materiais

1 x Garagino Rev 1 ou Arduino Uno Rev 3

1 x Médulo Ethernet Wiznet ou Ethernet Shield

2 x Servomotores Pequenos

1 x Suporte Pan/Tilt

1 x Protoboard
Alguns jumpers
Softwares
WebcamXP 5

Biblioteca para médulo Ethernet Wiznet

Médulos Ethernet

Médulo de rede Wiznet(esq.) e Ethernet Shield(dir.)
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http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/garagino.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/29-arduino/arduino-uno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/38-comunicacao/modulo-de-ethernet-wiznet.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/arduino-ethernet-shield.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/servo-motor-pequeno.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/suporte-pan-tilt.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/protoboard-1890-pinos.html
http://www.labdegaragem.org/loja/index.php/jumpers-pacote-com-15-unidades.html
http://www.webcamxp.com/download.aspx
http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC8nHWiqFeTVLXMOlDZRk8MKSs4toG1uKFqGAOhbn6ksLATuSOMuu0BXN9t5EEgwVf2nj3ggS6fMa-7qweGrIg7G/library_Arduino_v1_0.zip
http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC8nHWiqFeTVLXMOlDZRk8MKSs4toG1uKFqGAOhbn6ksLATuSOMuu0BXN9t5EEgwVf2nj3ggS6fMa-7qweGrIg7G/library_Arduino_v1_0.zip
http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC-itCnS3P9Ih76Jbk2it7Ls8SrrwJ-5yCgO37Wpp48VkR2FfK65mJGG2LiCQ0pH69zO0Uye27oKfJqqueIdUHY-/images2.png

Vocé pode utilizar os dois médulo de rede, tanto o o0 mdédulo da Wiznet quanto o Ethernet
Shield. Ambos funcionam via interface SPI (Serial Peripheral Interface) e sao baseados em

respectivamente nos chips W5200 e W5100.

O médulo Wiznet tem a vantagem de ter um tamanho reduzido e também pode ser conectado
na protoboard. Ja o Ethernet Shield pode ser conectado diretamente no Arduino sem a

necessidade de criar um ligagbes com jumper.

Para utilizar o médulo de rede Wiznet na IDE do Arduino é necessario baixar este

arquivo e substituir os dois que estdo na pasta Libraries>Ethernet>Utility. Serdo substituidos
dois arquivos nesta pasta o w5100.ccp e o0 w5100.h. Nao esqueca de fazer o backup dos
arquivos que existiam antes nesta pasta.Para o Ethernet Shield este procedimento ndo é

necessario.

Video da camera para HTML

Para gerar o codigo HTML que mostra a imagem da camera utilizamos o software WebcamXP
5. Ele tem uma versao Free que da suporte a monitorar uma camera. Para gerar o cédigo
vamos no menu Tools> Generate HTML code selecionamos o cédigo como Flash JPEG e

colamos o codigo no Arduino.

r o™
Q) wobcamp - Seme « . B ]
[ Fe Language [Tooks| Help

{___Options ¥ t.w e
| Generate HTML code
[ Source selection
-
-
o EE
o "1 Video source : - -
\: (’ Raseen: ARG -
Source Neme © 3
v Q
x 7 Enabled
e HITP Online @ hitp://MAURICIO LDG-PC:8080 [0]
;' HTTP cPu2
o

Imagem do Software WebcamXP 5
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http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC8nHWiqFeTVLXMOlDZRk8MKSs4toG1uKFqGAOhbn6ksLATuSOMuu0BXN9t5EEgwVf2nj3ggS6fMa-7qweGrIg7G/library_Arduino_v1_0.zip
http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC8nHWiqFeTVLXMOlDZRk8MKSs4toG1uKFqGAOhbn6ksLATuSOMuu0BXN9t5EEgwVf2nj3ggS6fMa-7qweGrIg7G/library_Arduino_v1_0.zip
http://www.webcamxp.com/download.aspx
http://www.webcamxp.com/download.aspx
http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC-KXH31vMLg1gDjt6BLhi1uQw*A36dwMquMjK3MuHDd8nd6Ly4VvANebozitRsaKUGaSBUtclKHLQFa6AzEMIU2/asdasd.png

Com este software e um servico de DDNS (como o No-Ip) podemos criar uma espécie de
"camera IP" com acesso remoto, mas claro que para isto vocé devemos fazer as devidas

configuragcdes em nossa rede.
O Circuito

Na imagem a abaixo podemos ver as ligagBes que devem ser feitas entre o Garagino e o

moédulo Wiznet.

T
— DWiantﬂ —J
Wl 4 12 |3 33
el 2 11 |
B 10 |2
) 4 g |O
G 8 (&
o T3
3 RESET
L M2
o4 Garagino GND
1o

Ligacdo entre o Garagino e Ethernet Wiznet
Os pinos de controle dos servo-motores devem ser ligados nos pinos D5 e D6.

A alimentacao dos servos nao deve ser feita pela porta USB, pois o consumo deles € elevado

podendo danificar sua porta USB. Alimente eles com uma fonte separada.

A tenséo de alimentac@o do mdédulo Ethernet Wiznet é de 3,3V. Os pinos de controle podem

ser ligados diretamente sem o uso de acoplamentos.
O Sketch

Vocé pode baixar o programa completo que utilizamos neste tutorial clicando neste link. No

video vocé pode ver a explicagéo do cédigo.

E pessoal espero que vocés automatizem suas cameras e quem sabe ndo surge um sistema
de seguranga mais complexo a partir deste tutorial. Em caso de davidas ou sugestdes

comentem abaixo.

\o/
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http://api.ning.com/files/XlKvC0fcpC8PirBTx3iYjMIwiNmPrneeek0N6Fti2D8e7IrVYosYa1HM5UGwOtAUiQ9d3c5mG4W0c1JxY4dHwOI7a4oVBVlt/pantilt.zip
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Referéncias

http://arduino.cc/en/Tutorial/WebServer

http://www.webcamxp.com/download.aspx

http://blog.wiznet.co.kr/intro-to-the-wiz820io-module-by-ben-roberts/#.UaTLeUCsiSo
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