Ultraschallsensor und Servo
Aufbau der Schaltung

rRx E® Arduino




Ultraschallsensor und Servo
Code in mBlock

Arduino Programm

wiederhole fortlaufend

fi

falls lese Ultraschall-Sensor Trig-Pin @Echo-Pin @ <:: dann

setze Servo-Pin Q Winkel auf m Grad

sonst
setze Servo-Pin 9 Winkel auf @ Grad

»

warte Sek.




Feuchtigkeitssensor und Buzzer
Aufbau der Schaltung
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Feuchtigkeitssensor und Buzzer
Code in mBlock

Arduino Programm

wiederhole fortlaufend

Fi

falls lese analogen Pin (A)O ::=~ dann

setze digitalen Pin @Ausgang 1Nl HIGHY
sonst

setze digitalen Pin @) Ausgang auf




Flammensensor und Lufter
Aufbau der Schaltung
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Flammensensor und Lufter
Code in mBlock

Arduino Programm

wiederhole fortlaufend

.falls lese digitalen Pine dann

setze digitalen Pino Ausgang auf gl{cizhd
b

warte 9 Sek.
sonst
setze digitalen Pin o Ausgang auf




Lichtsensor und Servo
Aufbau der Schaltung

Arduino”
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Lichtsensor und Servo

Code in mBlock
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Dimmer
Aufbau der Schaltung
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Dimmer
Code in mBlock Arduino Program

558 knopfgedrueckt tou
38 knopfVorherGedrueckt ~ toﬂ
set XM 0 [

forever

I8 knopfgedrueckt v RCIMECEGIGITHE TN 9

|2

if knopfVorherGedrueckt =ﬂ and  knopfgedrueckt = then

-

if aktiv = i then

set X o

else

set [ECd to N

b
38 knopfVorherGedrueckt v BGIETeTe] {s[1s [(1]-Td 45
b

aktiv =i then

set PR Bd to read analog pin A /O

]

set pwm pin output as [ potiMesswert
else '
set digital pin @ output as

2
wait (XLE) secs
=



Selbstfahrender Roboter
Aufbau der Schaltung
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Selbstfahrender Roboter

Code in mBlock

Arduino Program

define fahreVorwaerts define fahreRueckwaerts

r —

if read ultrasonic sensor trig pin @) echo pin @) < m then

motorAdrehelinks motorADreheRechts

'fahreRueckwaerts
P\lm'al.it € secs

' drehe

P\m'al.lt € secs
define drehe el;e

' fahreVorwaerts

motorBDrehelinks motorBDreheRechts

motorAdrehelinks

motorBDreheRechts

define motorAdrehelinks define motorBdreheLinks

set digital pin @ output as | set digital pin @) output as define motorenStop
set digital pin €) output as ([HIM set digital pin @ output as (f[dIM

set digital pin € output as
set digital pin @) output as
define motorADreheRechts define motorBDreheRechts set digital pin ) output as ({Th9

= set digital pin output as (T
set digital pin @) output as (§[[qT set digital pin @) output as ([dzh gital pin @ outp (LOWY)

set digital pin €) output as set digital pin @) output as



Schalter und Servos (Robotertier)
Aufbau der Schaltung
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Schalter und Servos (Robotertier)
Code in mBlock

Arduino Program

forever

set servo pin @ angle as (&
4

wait @) secs

4
set servo pin @) angle as €}
r

wait @ secs

¥
set servo pin @ angle as €}
»

wait @) secs
4

set servo pin @) angle as

2

wait €) secs

4
set servo pin @) angle as (&
»

wait @) secs




