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DIS SENSORLERDEN GERCEK ZAMANLI VERi OKUMA
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Program 1.)
clc;clear;close all;
a=arduino ('COM3', "uno') ;
tstart=tic;%timer baslatildxi.
for 1i=1:100
pot (i)=readVoltage(a, "A0");
zaman (i) =toc (tstart);%timer her cevrimde sonlandiriliyor.
plot (zaman, pot) ; $zamana gore grafik ciziliyor.
drawnow;
end

Program 2.)
clc;clear;close all;
a=arduino ('COM3', "uno');
tstart=tic;
for 1i=1:100
pot(l,1i)=readVoltage(a,'A0"); %1. satir pot. 'tan okunan
verilerdir.
pot (2,1i)=toc(tstart);
plot(pot(2,1i),pot(1l,1))%2. satir zaman bilgisidir.
drawnow;
end
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ARDUINO ve ULTRASONIK MESAFE SENSORU KULLANARAK VERIi OKUMA

int trigPin = 6; /* Sensorun trig pini Arduinonun 6 numarali
ayadina baglandi */
int echoPin = 7; /* Sensorun echo pini Arduinonun 7 numarali

ayadina baglandi */
long sure;
long uzaklik;
void setup () {
pinMode (trigPin, OUTPUT); /* trig pini ¢ikis olarak ayarlandi
*/
pinMode (echoPin, INPUT); /* echo pini giris olarak ayarlandi */
Serial.begin(9600); /* Seri haberlesme baslatildi */
}
void loop ()
{
digitalWrite (trigPin, LOW); /* sensdr pasif hale getirildi */
delayMicroseconds (5) ;
digitalWrite (trigPin, HIGH); /* Sensore ses dalgasinin {iretmesi
icin emir verildi */
delayMicroseconds (10) ;

digitalWrite (trigPin, LOW); /* Yeni dalgalarin iretilmemesi
i¢cin trig pini LOW konumuna getirildi */
sure = pulseln(echoPin, HIGH); /* ses dalgasinin geri doénmesi

icin gegen sure olculuyor */
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uzaklik= sure /29.1/2; /* 6lculen sure uzaklida cevriliyor */
if (uzaklik > 200)
uzaklik = 200;

Serial.print ("Uzaklik ");

Serial.print (uzaklik); /* hesaplanan uzaklik bilgisayara
aktariliyor */

Serial.println(" CM olarak olculmustur."); /* Son yazdirma
komutunun println olduduna dikkat ediniz. */

delay (500) ;

}

ARDUINO ile PWM SINYALININ ANALOG DEGERE DONUSTURULMESI

Oncelikle PWM sinyalini anlamak gereklidir. A¢ilimi Pulse Width Modulation yani Sinyal
Genislik Modiilasyonu olan bu teknik, sinyal isleme veya sinyal aktarma gibi daha ¢cok
elektronik devrelerin yani1 sira Arduino veya elektrik makineleri gibi 6zel uygulama
alanlarinda da yer alan bir tekniktir.

Pulse Width Modulation

0% Duty Cycle - analogWrite(0)
Sv

Ov

25% Duty Cycle - analogWrite(64)

T LT

Ov
50% Duty Cycle - analogWrite(127)
Sv
Ov
75% Duty Cycle - analogWrite(191)
Sv
OV b— — — — —
100% Duty Cycle - analogWrite(255)
Sv
Ov

Sekil 3: Arduino'nun PWM Teknigi ile Elde Ettigi Cesitli Sinyaller

http://www.elektrikport.com
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Duty cycle ne kadar yiiksek olursa karsidaki sisteme aktarilan giic o kadar fazla olur.
Asagidaki devrede arduino ve matlab uzerinden rahat¢a kontrol edebilecegimiz pwm
sinyalini bir diren¢ ve bir kondansator araciligiyla analog bir sinyale geviriyoruz. Pwm
sinyalini arduino D3 pininden goénderiyoruz. Ciinkii D3 pwm gonderilebilen bir pin’dir.
Analog bir degere ¢evirdigimiz pwm sinyalini ise A0 analog pininden okuyoruz.
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Matlab tizerinde kullanilacak olan kodlar:

>>a=arduino ('COM3"', "uno') ;

$Asagidaki komut ile D3 pwm pinine 3.2 voltluk pwm sinyali
sgonderildi.

>>writePWMVoltage(a,’D3’,3.2);

Q

% Asagidaki komut ile analofa cevirilen pwm sinyali okundu. Komut
ciktisi olaral 3.2V ya da cok yakin bir deder okunmasi gerekir.
>>readVoltage (a,'A0") ;



