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PROGRAMAS BASICOS PARA APRENDER ARDUINO
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Nota: Este documento se ha creado siguiendo el mismo formato de presentación que usted encontrará en el Software Arduino al momento de realizar sus programaciones.

1. Encender una luz LED

intluzroja=5;  //en esta zona se definen los tipos de variables y los puertos a los cuales estarán asignadas.

voidsetup() {
                                                     // En esta zona, se define si el puerto será de entrada o de salida. 
                                                     // En este caso se define el puerto número 5 como puerto de salida 
pinMode (5,OUTPUT);

}

voidloop() {    // En esta zona se escribe el programa que conlleva los diferentes códigos a ejecutar

digitalWrite(luzroja,HIGH);












2. Hacer funcionar el motor

Nota: En este caso no es necesario definir variables antes de la zona “voidsetup” de programación.

voidsetup() {
// Se indica que el puerto 3 y 4 corresponden a puertos de salida
pinMode(3,OUTPUT);
pinMode(4,OUTPUT);
}

voidloop() {
digitalWrite(3,HIGH);   // Se da orden de encendido al puerto 3 para que el motor gire en un sentido
delay(5000);            // Se mantiene funcionando el motor durante 5 segundos
digitalWrite(3,LOW);    // Se da orden de detener el motor
delay(3000);            // Se da un tiempo de 3 segundos para que el motor se detenga
digitalWrite(4,HIGH);   // Se da orden de encendido al puerto número 4 para que el motor gire en el otro sentido 
delay(5000);          // Se mantiene funcionando el motor durante 5 segundos
digitalWrite(4,LOW); // Se da orden de detener el motor
delay(3000);         // Se da un tiempo de 3 segundos para que el motor se detenga

}







3. Semáforo

voidsetup(){
pinMode(5,OUTPUT); //led rojo
pinMode(6,OUTPUT); //led amarillo
pinMode(7,OUTPUT); //led verde

}
voidloop(){
digitalWrite(5, HIGH); // led rojo encendido
digitalWrite(6, LOW);  // led amarillo apagado
digitalWrite(7, LOW);   // led verde apagado
delay(5000);  // mantengo led rojo encendido durante 5 segundos
digitalWrite(7,HIGH); // led verde encendido
digitalWrite(5,LOW);  // apago led rojo
digitalWrite(6,LOW); // mantengo apagado led amarillo
delay(5000);         // mantengo led verde encendido durante 5 segundos 
digitalWrite(7,LOW); // apago led verde
digitalWrite(6,HIGH); // enciendo led amarillo
delay(2000); // mantengo led amarillo encendido durante 2 segundos
digitalWrite(5,LOW); // mantengo led rojo apagado

}






4. Haciendo funcionar el Buzzer con notas musicales
int sonido=8;  // se define la variable entera sonido y se asigna al puerto número 8
float DO=523.25; // se define variable de tipo flotante DO y se le asigna la frecuencia correspondiente a esanota musical
float RE=587.33; // ídem caso anterior
float MI=659.26; // ídem caso anterior
float FA=698.46; // ídem caso anterior
float SOL=783.99; // ídem caso anterior
float LA=880; // ídem caso anterior
float SI=987.77; // ídem caso anterior

voidsetup() {
pinMode(sonido,OUTPUT);
}
voidloop(){
tone(sonido,DO);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
tone(sonido,RE);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
tone(sonido,MI);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
tone(sonido,FA);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
tone(sonido,SOL);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
tone(sonido,LA);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
tone(sonido,SI);
delay(500);
noTone(sonido);
delay(500);
  }














5. Motor con luces y sonido

intledrojo=5;
intledverde=6;
int sonido=8;
float DO=523.25;
float LA=880.0;

voidsetup() {

pinMode(5,OUTPUT);  // puerto d5 declarado como puerto de salida, acá está conectado el led rojo.
pinMode(6,OUTPUT);  // puerto d6 declarado como puerto de salida, acá está conectado el led verde.
pinMode(3,OUTPUT); // motor conectado para funcionar como extractor;
pinMode(4,OUTPUT); // motor conectado para funcionar como ventilador;
pinMode(sonido,OUTPUT); // sonido conectado a puerto d8;
}

voidloop() {
digitalWrite(3,HIGH); // motor funcionando y conectado a puertos d3/d4; 
digitalWrite(5,HIGH);  // se enciende led rojo 
tone(sonido,DO);       // comienza a sonar el buzzer con la frecuencia almacenada en la variable DO.
delay(500);
digitalWrite(5,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(5,HIGH);
tone(sonido,DO);
delay(500);
digitalWrite(5,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(5,HIGH);
tone(sonido,DO);
delay(500);
digitalWrite(5,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(5,HIGH);
tone(sonido,DO);
delay(500);
digitalWrite(5,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(5,HIGH);
tone(sonido,DO);
delay(500);
digitalWrite(5,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);

digitalWrite(3,LOW);
delay(3000);
digitalWrite(6,HIGH);
digitalWrite(4,HIGH);
tone(sonido,LA);
delay(500);
digitalWrite(6,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(6,HIGH);
tone(sonido, LA);
delay(500);
digitalWrite(6,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(6,HIGH);
tone(sonido,LA);
delay(500);
digitalWrite(6,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(6,HIGH);
tone(sonido,LA);
delay(500);
digitalWrite(6,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(6,HIGH);
tone(sonido,LA);
delay(500);
digitalWrite(6,LOW);
noTone(sonido);
delay(500);
digitalWrite(4,LOW);
delay(3000); 
}
6. Servo Motor

#include<Servo.h> // cargando la librería del servomotor

Servo servoMotor; // definiendo la variable servoMotor


voidsetup() {

Serial.begin (9600);  // iniciando puerto serial


servoMotor.attach(9); // conectando el servo al puerto digital numero 9


}

voidloop() {
servoMotor.write(0);    // hacemos que el servo se mueva a la posición 0 grados
delay(1000);
servoMotor.write(30);    // hacemos que el servo se mueva a la posición 30 grados
delay(1000);
servoMotor.write(60);    // hacemos que el servo se mueva a la posición 60 grados
delay(1000);
servoMotor.write(90);  // hacemos que el servo se mueva a la posición 90 grados
delay(1000);
servoMotor.write(120);    // hacemos que el servo se mueva a la posición 120 grados
delay(1000);
servoMotor.write(150);    // hacemos que el servo se mueva a la posición 150 grados
delay(1000);
servoMotor.write(180);  // hacemos que el servo se mueva a la posición 180 grados
delay(1000);


}









7. Detector de llama

constintpinBuzzer = 8;  //pin del buzzer
constint llama = 2;  //pin del sensor


voidsetup(){
pinMode(llama, INPUT);  //definimos la entrada
pinMode(pinBuzzer, OUTPUT);  //definimos la salida
}
voidloop(){

bool val = digitalRead (llama) ; // Leemos la señal actual en el sensor 
if (val == HIGH) // si valor alto
  {
tone(pinBuzzer, 440); //tonos del buzzer
delay(1000);  //tiempo
noTone(pinBuzzer);  //no tono del buzzer
delay(500);  //tiempo
tone(pinBuzzer, 523,300); //tono del buzzer
delay(500);
  } 

    }




8. Encender LED con potenciómetro y rango de trabajo

intpot;
int led=9;
voidsetup() {
Serial.begin(9600);    // putyoursetupcodehere, to run once:
pinMode(led,OUTPUT);
}

voidloop() {
pot=analogRead(A3);
Serial.print("lectura análoga: ");
Serial.println(pot);
delay(300);

if(pot>=530 &pot<=600){                    // putyourmaincodehere, to run repeatedly:
digitalWrite(led,HIGH);
  }
else{
digitalWrite(led,LOW);
}
}




9. Sensor de Humedad

int sensor = A0;
int humedad;
intledrojo = 5;
intbuzzer = 6;
intledverde = 7;

voidsetup() {
Serial.begin (9600);
pinMode (ledrojo,OUTPUT);
pinMode (buzzer, OUTPUT);
pinMode (ledverde,OUTPUT);
}
voidloop() {
int humedad = analogRead(sensor);
Serial.print(  "La Humedad alcanza un valor de:"    ); 
Serial.println (humedad);
if (humedad>=0 & humedad<=50)
{
digitalWrite (ledverde, LOW);
digitalWrite (ledrojo, HIGH);
tone (buzzer,440);
delay (500);
digitalWrite (ledrojo, LOW);
noTone (buzzer);
delay(500);
}
else {
digitalWrite (ledverde, HIGH);
delay(5000);
}
}



10. Servo con Sensor de movimiento
#include<Servo.h>
bytesensormovimiento=3;
byteindicadorverde=6;
bytestate;
intbuzzer=5;
Servo servoMotor; // definiendo la variable servoMotor

voidsetup() {
pinMode (sensormovimiento, INPUT);
pinMode (indicadorverde, OUTPUT);
pinMode (buzzer, OUTPUT);
Serial.begin (9600);  // iniciando puerto serial
servoMotor.attach(9); // conectando el servo al puerto digital numero 9
}
voidloop() {
state= digitalRead (sensormovimiento);
if (state==1){
Serial.print("     alerta, alguien está en el área     ");
servoMotor.write(0);    // hacemos que el servo se mueva a la posición 0 grados
delay(1000);
tone (buzzer, 660);
digitalWrite(indicadorverde,HIGH);
delay(500); 
digitalWrite(indicadorverde,LOW);
noTone(buzzer);
delay(500);
tone (buzzer, 660);
digitalWrite(indicadorverde,HIGH);
delay(500); 
digitalWrite(indicadorverde,LOW);
noTone(buzzer);
delay(500);
tone (buzzer, 660);
digitalWrite(indicadorverde,HIGH);
delay(500); 
digitalWrite(indicadorverde,LOW);
noTone(buzzer);
delay(500);
tone (buzzer, 660);
digitalWrite(indicadorverde,HIGH);
delay(500); 
digitalWrite(indicadorverde,LOW);
noTone(buzzer);
delay(500);
servoMotor.write(90);  // hacemos que el servo se mueva a la posición 90 grados
delay(1000);
servoMotor.write(180);  // hacemos que el servo se mueva a la posición 180 grados
delay(1000);
}
elseif(state==0)  {Serial.print("     nadie en el área     ");
delay(500);
}
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