Montage und Programmierung
eines Roboters fuir
ROBOCUP JUNIOR RESCUE

mit Arduino Nano
Teil 2.1: Blink LED



Warum benutzen wir nicht
delay(Zeit in ms)?
Stattdessen benutzen wir
_delay ms(Zeit in ms).

Die, von der Arduino 1DE, bereit geste”te Funktion
delay(), ist abhéngig von einem internen Timer. Spiter
werden wir ihn anders einstellen, so dass bei
delay(1000) NICHT eine Pause von einer Skunde
entsteht, sondern nurvon

ca. 16,8 ms. (ms = Millisekunden)

Daher sollten wir jetzt schon _de[ay_ms() benutzen.

Das Programm kennen wir schon aus
Hello World (o1 Start).

Wir ﬁ'tgen zwei Pausen ein und schalten
die LED wieder aus. Das ﬁ)thvt Zu einer
,,Schwingungsdauer“ von einer Sekunde.

Alternativ zur Arduino 1DE kénnen wir
statt digitalWrite(LED, HIGH); , auch direkte Port Anweisungen

mac hen:

PORTB |= (1 << PORTBs);

PORTB |= ... ist die Kurzform von PORTB = PORTB|(1 << PORTB5);

wobei zu erkennen ist, dass ,=“ eine Zuweisung

und KEINE G [eichsetzung ist. ]
PORTB5 hat den Wert 5, '

<< ist ein Schiebe- Operator, g

mit (1 << PORTB5) wird die ZAHL 1 um 5 PosUaov

nach links geschoben, so dass OLBY bingre

Wert oboo1ooooo entsteht.

Odern wir nun PORTB mit dtesem Wert, wird

das 5. Bit von POR:FB auf eins (=5V) gesetzt.

HEEEMEEE FEFFEE FEERH

An PORTB Pin 5 ist aber die LED angeschlossen: "

Die LED eht an.

Wir manipu[ieren also direkt den entsprechenden Pin am
Mikrocontroller. Das g[eiche macht die digi‘ca[WVite Anweisung.

il 42# Ry 18



Wahrheitstabelle: Wahrheitstabelle:

Oder (Or | ) Und (And & )
A B A|B A B A&B
0O O 0 0O O 0
0O 1 1 0O 1 0
1 O 1 1 O 0
1 1 1 1 1 1
‘o ololo]o ‘o olol1]o0
oder und
‘0001oooo‘=16 BEROE
ergibt gleich
lofo]of1]|ofofo]of =1 lofo|ofofo
oder
lofo|ofo]ofof1]1]| =3
. ~ ist der NOT-Operator, der macht aus einer
ergibt 0 eine 1 und umgekehrt.
lofo]ofz]ofof2|z| =19
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