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Arduino este o placa de dezvoltare bazata pe un microcontroller. Rolul ei este sa citeasca semnale de la senzori,
sa proceseze aceste date conform unui program scris de utilizator si sa controleze alte componente (LED-uri,
motoare, ecrane etc.) pe baza rezultatelor.

Cum functioneaza

Placa are pini digitali (folositi pentru semnale de tip HIGH/LOW, adica OV sau 5V) si pini analogici (care pot citi
valori variabile de tensiune, convertite intern intr-un numar intre 0 si 1023 printr-un convertor analog-digital).
Microcontrolerul executd codul incarcat de la calculator prin portul USB, folosind un bootloader care permite
reprogramarea placii fara echipament suplimentar.

Structura unui program (sketch)

Codul Arduino este scris in C/C++ si are intotdeauna doua functii obligatorii: setup(), care ruleaza o singura
datd la pornire (pentru initializari, ex: pinMode), si loop(), care se repeta continuu cat timp placa este
alimentata.

void setup() {
pinMode(13, OUTPUT); // configurdm pinul 13 ca iesire
Serial.begin(9600); // pornim comunicarea seriald

}

void loop() {
digitalWrite(13, HIGH); // aprindem LED-ul de pe placd



delay(1000); // asteptdm 1 secundd
digitalWrite(13, LOW); // stingem LED-ul
delay(1000);

}

2. Senzorul ultrasonic (HC-SR04)

HC-SR04 este un senzor folosit pentru masurarea distantei pana la un obstacol, pe baza timpului de propagare
a unui semnal ultrasonic (unde sonore cu frecventa peste 20 kHz, inaudibile pentru om).

Cum functioneaza

Senzorul are doi pini principali: Trig (declansare) si Echo (receptie). Placa trimite un impuls scurt pe Trig,
senzorul emite un puls ultrasonic, iar acesta se reflecta din obstacol si revine la senzor. Pinul Echo raméane in
starea HIGH exact cat dureazad dus-intors al semnalului. Din acest timp si viteza sunetului (~343 m/s) se
calculeaza distanta.

long durata;
float distanta;

digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW);

durata = pulseln(echoPin, HIGH);
distanta = durata * 0.034/2; //cm



3. Senzorul de temperatura si umiditate (DHT11)

DHT11 masoara simultan temperatura si umiditatea relativa a aerului. Este folosit frecvent in statii meteo
simple, sisteme de monitorizare a mediului sau proiecte cu alerta la depasirea unui prag de temperatura.

Cum functioneaza

Senzorul are in interior un termistor (pentru temperatura) si un senzor capacitiv de umiditate. Datele sunt
transmise pe un singur fir digital, printr-un protocol propriu, sub forma de pachete de 40 de biti. Din cauza
acestui protocol special, citirea se face de obicei cu ajutorul unei biblioteci dedicate (ex: DHT.h).

#include <DHT.h>
DHT dht(2, DHT11); // pin 2, tip DHT11

void setup() { dht.begin(); }

void loop() {
float temp = dht.readTemperature();
float umid = dht.readHumidity();
Serial.print(temp); Serial.print(" C, ");
Serial.print(umid); Serial.printin(" %");
delay(2000);

}



4. Servo motorul

Servo motorul este un motor capabil sa se pozitioneze la un unghi precis (de obicei intre 0° si 180°), spre
deosebire de un motor DC obisnuit care doar se roteste continuu. Este folosit pentru mecanisme de
directionare, brate robotice, sisteme de tip radar (rotirea unui senzor ultrasonic) etc.

Cum functioneaza

ninterior are un motor DC mic, un set de angrenaje de reductie si un potentiometru care indici pozitia curenta
a axului, folosit intr-o bucld de control internd. Pozitia doritd este transmisa printr-un semnal PWM (Pulse
Width Modulation): Iatimea impulsului (de obicei intre 1 si 2 milisecunde, repetat la fiecare 20 ms) determina
unghiul la care se pozitioneaza axul.

#include <Servo.h>
Servo myServo;

void setup() {
myServo.attach(9); // pin PWM

}

void loop() {
myServo.write(90); // pozitioneazd la 90 grade
delay(1000);
myServo.write(0);
delay(1000);
}



5. Motorul pas cu pas (stepper motor)

Motorul pas cu pas (stepper motor) este un tip special de motor care, spre deosebire de motorul DC, se roteste
n pasi mici si egali (de exemplu 5.625° per pas la modelul 28BYJ-48). Acest lucru permite pozitionarea axului
cu precizie ridicata, fara a avea nevoie de un senzor de feedback, fiind folosit in imprimante 3D, scanere,
sisteme CNC sau mecanisme de focalizare.

Cum functioneaza

n interior, motorul are mai multe bobine (infisurari) dispuse in jurul unui rotor cu magneti permanenti.
Alimentand bobinele intr-o anumita secventa, cdmpul magnetic se deplaseaza treptat, iar rotorul “urmareste”
acest camp pas cu pas. Deoarece Arduino nu poate furniza direct curentul necesar bobinelor, se foloseste o
placa driver cu circuitul ULN2003 (un array de tranzistoare Darlington), care amplificd semnalele de control de
la placa si alimenteaza cele patru bobine ale motorului in secventa corecta.

#include <Stepper.h>
#define PASI_PE_ROTATIE 2048
Stepper motor(PASI_PE_ROTATIE, 8, 10, 9, 11);

void setup() {
motor.setSpeed(10); // rotatii pe minut
}

void loop() {
motor.step(PAS|_PE_ROTATIE); // o rotatie completd
delay(1000);

}



