
آهَزش برًاهِ ریسی ٍراُ اًذازی برد 

Arduino -آردٍیٌَ

احساى شٌْازی: ارایِ کٌٌذُ
1هکاترًٍیک : درس
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فْرست هَضَعی

اًَاع تردّای هیکرٍکٌترلری•
آردٍیٌَ چیست؟•
unoآردٍیٌَ •

ًرم افسار فریتسیٌگ•
ًرم افسار آردٍیٌَ•
هثالْا•
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اًَاع بردّای هیکرٍکٌترلری آهادُ
• Arduino (and Wiring)

Barebone - custom solutions
BasicStamps - BasicX -
BasicAtom
Beagle Board
BUG
CUI (CREATE USB Interface)
Eobody2
Gainer
I-CubeX
LEGO Mindstorms
LittleBits
Make Controller
NADA Sketchtools
NerdKits
NETLab Toolkit
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اًَاع بردّای هیکرٍکٌترلری آهادُ

.  ٍ بسیاری بردّای دیگر، عولکرد هشابْی را ارائِ هی دٌّذ•
کلیِ ایي ابسارّا، جسئیات درّوی از برًاهِ ًَیسی هیکرٍکٌترلر را دربرداشتِ ٍ آى را در •

.جوع بٌذی ًوَدُ اًذ easy-to-useیک پکیج
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Phidgets
SeeedStudio Electronic Bricks
Snap Circuits
The Discover Electronics Kit
Vex Robotics
ZB1
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Arduinoبردّای هیکرٍکٌترلری •
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آردوینو چیست؟

آردٍیٌَ ابساری است برای تَلیذ کاهپیَترّایی کِ ًسبت بِ کاهپیَتر شخصی شوا، هقذار •
.  بیشتری از دًیای فیسیکی را احساس ٍ کٌترل هی کٌٌذ

آردٍیٌَ هی تَاًذ ٍرٍدی را از تعذاد زیادی سَییچ ٍ حسگر بگیرد  ٍ سپس کٌترل تٌَعی  •
.از لاهپ ّا، هَتَرّا، ٍ سایر خرٍجی ّای فیسیکی را در اختیار بگیرد

.برد آردٍیٌَ فرایٌذ کار با هیکرٍکٌترلرّا را تسْیل هی کٌذ•
.در هقایسِ با سایر پلت فرم ّای هیکرٍکٌترلر، بردّای آردٍیٌَ ًسبتاً ارزاى ّستٌذ•
ٍ لیٌَکس اجرا هی  OSXًرم افسار آردٍیٌَ رٍی سیستن ّای عاهل ٍیٌذٍز، هکیٌتاش•

.شَد
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UNOآردٍیٌَ

www.mecha.blog.ir7



www.mecha.blog.ir8

مشخصات برد آردیىً مذل آوً

ATmega328میکريکىترلر

يلت 5يلتاش عملیاتی

يلت   12-7)پیشىُادی)يلتاش يريدی 

استفادٌ می  PWMتای آن بٍ عىًان خريجی6عذد کٍ  14خريجی/پیه َای دیجیتال يريدی
  .شًد

6پیه َای يريدی آوالًگ

میلی آمپر 40َر پیه يريدی ي خريجی DCجریان

کیلًبایت از آن مًرد  0.5کٍ  (ATmega328)کیلًبایت  32حافظٍ فلش
.قرار می گیرد BootLoaderاستفادٌ

SRAM2  کیلًبایت(ATmega328)

EEPROM1  کیلًبایت(ATmega328)

مگاَرتس  16سرعت ساعت



ًرم افسار فریتسیٌگ•
   Fritzing
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هحیط ًرم افسار آردیٌَ•
Arduino
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اًتخاب ًَع برد آردیٌَ

 USB  ِتهاتتذا ترد آردٍیٌَ را تا کاتل  - 1•
.لة تاب یا کاهپیَتر ٍطل کٌیذ

 2 -  ٍ Tools سپس ٍاز گسیٌِ ّای رٍتر•
board را اًتخههاب کٌیههذ س لیسههتی از تههرد

 UNOّای آردٍیٌَ ظاّر هی شَد س هذل 
.را اًتخاب کٌیذ 
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اًتخاب پَرتی کِ آردٍیٌَ بِ آى هتصل شذُ است
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تعذ از اتظال آردٍیٌهَ تهِ کهاهپیَتر از    •
هسیر هشخض شهذُ در شهکل رٍتهرٍس    
پههَرتی را کههِ کههاهپیَتر تههِ آردٍیٌههَ  

.اختظاص دادُ را هشخض هی کٌین

تِ ایي ترتیة ترد آردٍیٌَ از طریك ایهي  
.پَرت ترًاهِ ریسی هی شَد

   



یافتي پَرت اختصاص دادُ شذُ بِ آردٍیٌَ
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اگر ًتَاًستین تِ درستی پَرتی را کهِ تهِ   
آردٍیٌَ هتظهل شهذُ اسهت را تشهخیض     

دّین هی تَاًین؛
از هسیر

Start / Device and Printers
پَرتی را کِ تِ آردٍیٌهَ اختظهاص دادُ   

.شذُ است را تثیٌین



را باز کنید blinkمثال
.را باز کٌیذ LED blinkًوًَِ برًاهِ•
•File / Examples  /  Basics / Blink.
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برنامه را آپلود کنید
در هحیط  Uploadاکٌَىس خیلی سادُس رٍی دکوِ•

تایهذ   -چٌذ ثاًیهِ طهثر کٌیهذ   . آردٍیٌَ کلیک کٌیذ
رٍی تهرد را تهِ حالهت     RX ٍTXچهرا  ّهای  

.چشوک زى تثیٌیذ

اگر عولیات آپلَد تا هَفمیهت اًاهام شهَدس پی هام      •
Done uploading    در ًَار ٍضعیت ظهاّر ههی

.شَد
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راه اندازی مدار

س تایذ تِ حالت چشوک زى (L)ترد هتظل است 13کِ تِ پیي  LEDچٌذ ثاًیِ پس از ایٌکِ آپلَد توام شذس •
.درآیذ

  !اگر ایي اتفاق افتادس تِ شوا تثریک هی گَیین•
.شوا آپلَد ٍ اجرای ترًاهِ آردٍیٌَ را یاد گرفتِ ایذ•
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خاهَش ٍ رٍشي کردى ال ای دی تَسط شستی
Example / Digital / Button
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کٌترل سرعت چشوک زدى ال ای دی
Example / Analog / AnalogInput
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چراغ راٌّوایی ٍ راًٌذگی
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برًاهِ چراغ راٌّوایی ٍ راًٌذگی

/* LED Trafic*/

void setup() {

pinMode(0, OUTPUT);

pinMode(2, OUTPUT);

pinMode(4, OUTPUT);

}
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// the loop function runs over and over again forever

void loop() {

digitalWrite(0, HIGH);   // turn the LED on (HIGH is the 

voltage level)

delay(1000);              // wait for a second

digitalWrite(0, LOW);    // turn the LED off by making 

the voltage LOW

digitalWrite(2, HIGH);   // turn the LED on (HIGH is the 

voltage level)

delay(1000);              // wait for a second

digitalWrite(2, LOW);    // turn the LED off by making 

the voltage LOW            

digitalWrite(4, HIGH);   // turn the LED on (HIGH is the 

voltage level)

delay(1000);              // wait for a second

digitalWrite(4, LOW);    // turn the LED off by making 

the voltage LOW

}



کٌترل سرٍٍ از طریق برًاهِ
Example / Servo / Sweep
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کٌترل سرٍٍ هَتَر با ٍلَم
Example / Servo / Knob
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کٌترل دٍ عذد سرٍ هَتَر
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/*Drive 2 servo motor*/ 

#include <Servo.h> 

Servo servo1;  // create servo object to control a servo 

// twelve servo objects can be created on most 
boards

Servo servo2;

int pos = 0;    // variable to store the servo1 position 

int pos2 = 0;  // variable to store the servo2 position 

void setup() 

{ 

servo1.attach(9);  // attaches the servo on pin 9 to the 
servo object 

servo2.attach(10);  // attaches the servo on pin 10 to 
the servo object

} 
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void loop() 

{ 

for(pos = 0; pos <= 180; pos += 50) // goes from 0 degrees to 180 degrees 

{                                  // in steps of 1 degree 

servo1.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

delay(15);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

} 

for(pos = 180; pos>=0; pos-=1)     // goes from 180 degrees to 0 degrees 

{                                

servo1.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

delay(15);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

}

for(pos2 = 0; pos2 <= 180; pos2 += 1) // goes from 0 degrees to 180 degrees 

{                                  // in steps of 1 degree 

servo2.write(pos2);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

} 

for(pos2 = 180; pos2>=0; pos2-=1)     // goes from 180 degrees to 0 degrees 

{                                

servo2.write(pos2);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

} 

} 

برًاهِ کٌترل دٍ عذد سرٍ هَتَر



پایاى•
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