09.09.2016	Hochschule für Technik Rapperswil	Michael Menzi
09.09.2016	Hochschule für Technik Rapperswil	Michael Menzi
[bookmark: _Hlk94540616]29.12.2021	LOST Hochschule für Technik	Tim gehrig

	Functions, Structures, Variables in Arduino

	Funktion
	Erklärung der Variablen
	Was macht die Funktion
	Beispiel

	#include <VonSerialEinlesen.h>

	#include <PulseAusgeben.h>

	#include <Servo.h>

	analogRead (pin)
	pin:
Nummer des Pins mit dem analogen Eingangssignal
	Gibt eine Zahl zwischen 0…1023 zurück.
	Bei 5V Standardspannung und einem Ausgang von 512 beträgt die Spannung am Pin 
2.5 Volt

	abs(x)
	x = normale Zahl
	Berechnet den Betrag von x
	abs(-5);   // =5

	analogReference(type)
	Type:
DEFAULT: 
Standard 5V vom Arduino INTERNAL: 
eingebaute Referenz, 1.1V EXTERNAL: 
Spannung am Pin "AREF"
	Konfiguriert die 
Referenzspannung, welche für den analogen Eingang benutzt wird (maximale 
Eingangsspannung)
	analogReference(DEFAULT)

	analogWrite (pin, value)
	Pin: 
Der zu beschreibende Pin Value: Eine beliebige Zahl zwischen 0 und 255
	Gibt einem Pin einen analogen Wert (0 für immer ausgeschaltet, 255 für immer eingeschaltet)
	LED mit variierender Helligkeit oder ein Motor mit variierender Geschwindigkeit

	array[n]
	n:
Anzahl der Platzhalter 
	Platzhalter: Der Plätze von 
0 bis n mit Zahlen oder Buchstaben ausfüllt.
Char: für Buchstaben - ACCII
	int myInts[6];
int myPins[] = {2, 4, 8, 3, 6};
int mySensVals[6] = {2, 4, -8, 3, 2};
char message[6] = "hello"

	break;
	-
	Wird benutzt um aus einer for, while Schleife zu  springen
	while(a < 100)
{   
serial.print(a);
break;    
}

	cos(rad)
	rad: 
Winkel in Radianten (float)
	Berechnet den Cosinus eines 
Winkels
	cos(Pi/2) = 0

	constrain(x,a,b)

	x: Die zu beschränkende Zahl.:
a: Das untere Ende des Bereichs. 
b: Das obere Ende des Bereichs. 
	Beschränkt die Zahl x auf einen Bereich
	constrain(x , 10 ,150);

	continue
	-
	Bricht eine Funktion ab wenn 
Etwas nicht erfüllt ist. Sonst macht es weiter 
	for (int x = 0; x <= 255; x ++)
{   
if (x > 40 && x < 120)
   {     continue; }
digitalWrite(3, HIGH); 
}

	delay(ms)
	ms: 
Zeit in Millisekunden
	Pausiert das Programm um den Wert (ms)
	delay(1000)

	digitalRead(pin)
	Pin: 
Auszulesender Pin
	Rückgabe: HIGH oder LOW; d.h. Er tastet den 
Eingangspin ab und schaut ob ein Signal anliegt oder 
	digitalRead(1)

	digitalWrite (pin, value)
	Pin: 
Pinnummer auf dem Arduino Value: 
	HIGH: gibt ein Signal auf den 
Pin
LOW: schaltet das Signal ab
	digitalWrite(3, HIGH) digitalWrite(4, LOW)

	doubleEinlesen() intEinlesen()
	Beliebig
	Einlesen vom Serial Monitor
	int = doubleEinlesen("Radius");

	for (initialization; condition; increment)
	initialization: Startwert condition: Vergleich increment: 
Inkrement/Dekrement
	Lässt eine nachfolgende 
Funktion durchlaufen bis der 
Vergleich nicht mehr zutrifft
	Berechnung von Pi: {double sum=0.0;   for (long n=1; n<N; n++)    {double nenner=n*n;
     sum = sum + 1/nenner;
   }
return sqrt (6*sum);
}

	if
	beliebig
	Vergleicht die Variabel mit einem vorgegebenen Wert (XBeliebig) und macht dann eine Aktion
	if ( x > 10)
{
//dann mache….
}



	if…else
	beliebig
	Vergleicht die Variabel mit einem vorgegebenen Wert (XBeliebig) und macht dann eine Aktion.
Macht wenn Vergleich nicht richtig eine andere Aktion
	if ( x > 10)
{
//dann mache….
}
else   //wenn nicht
{
//dann mache…
}

	loop()
	keine
	Wiederholt das nachfolgende 
Programm
	void loop()

	map(value, fromLow, fromHigh, toLow, toHigh)
	value: 
Die zu mappende Zahl fromLow: 
untere Grenze der momentanen Ebene fromHigh: 
obere Grenze der momentanen Ebene toLow: untere Grenze der Zielebene toHigh:
	Projiziert eine Zahl von der XEbene in die Y-Ebene.
	map(512, 0, 1023, 10, 20) = 15

	max(x,y)
	x: Erste Zahl
Y: Zweite Zahl
	Berechnet das Maximum von zwei Zahlen und gibt die grössere zurück
	max(4, 9); 	//=9

	micros()
	keine
	Gibt die Zeit, die seit dem Programmstart vergangen ist, in Mikrosekunden wieder
	

	millis()
	keine
	Gibt die Zeit, die seit dem Programmstart vergangen ist, in Millisekunden wieder
	

	min(x,y)
	x: Erste Zahl
Y: Zweite Zahl
	Berechnet das Minimum von zwei Zahlen und gibt die kleinere zurück.
	min(4,9); 	// = 4

	noTone(pin)
	Pin: Nummer des Pins
	Stoppt den Ton sofort
	noTone(1)

	pinMode (pin, mode)
	Pin: Pinnummer auf dem Arduino Mode: 
INPUT / OUTPUT
	Definiert den Pin als Eingang oder Ausgang
	pinMode(3,OUTPUT) pinMode(5,INPUT)

	pow(base, exponent)
	base: die Basis des Exponenten
exponent: Der Exponenten
	Berechnetet eine Exponentialfunktion.
	
pow(2,5);          // 25


	random(min, max)
	max: Obere Grenze des Bereichs
min: Untere Grenze des Bereichs (nicht zwingend notwendig)
	gibt eine zufällige Zahl zwischen min und max-1 zurück
	

	return return value
	value: irgendeine Variabel (z.Bsp: a) oder eine Konstante 
(z.Bsp: 1)
	gibt einen Wert zurück
	if ( x > 10)
{
  return 1
}
else   //wenn nicht
{
  return 'zu klein'
}

	Serial.begin(speed)
	Speed: 
Geschwindigkeit in Bits pro 
Sekunde (baud)
	Ruft den Serial Monitor auf
	Serial.begin(9600)



	Serial.print(Value)
	Value: 
Zu wiedergebende Variable auf dem Serial Monitor
	Gibt die Variable auf dem 
Serial Monitor wieder
	Serial.print("Flaeche:") = 
Flaeche

	Serial.println(Value)
	Value: 
Zu wiedergebende Variable auf dem Serial Monitor
	Gibt die Variable auf dem 
Serial Monitor wieder
	Serial.print(Flaeche) z.Bsp. = 
320

	setup()
	keine
	Gebraucht um Variablen, PinModes, Bibliotheken zu 
initialisieren
	void setup()

	sin(rad)
	rad: 
Winkel in Radianten (float)
	Berechnet den Sinus eines 
Winkels
	sin(Pi/2) = 1

	sqrt(value)
	value: 
Wert aus dem die Wurzel gezogen werden soll
	Gibt die Wurzel eines Wertes zurück
	sqrt(25) =5

	switch(a) …. case x:

	a = Wert der momentan ist
x = Wert der case Struktur
	Sprint zum case nummer welche switch(a) ist.
switch(5) → case 5:
	switch (var) {   
case 1:     // Wenn Var = 2 
 serial.println(" Teil 1");
break;   
case 2:     // Wenn Var = 2 
  serial.println(" Teil falsch ");
break;

	string [n]
char name [n] = "arduino";

	n:
Anzahl der Platzhalter
	
	char Str4[ ] = "arduino";

	tan(rad)
	rad: 
Winkel in Radianten (float)
	Berechnet den Tangens eines 
Winkels
	tan(Pi/4) = 1

	tone(pin, frequency) tone(pin, frequency, duration)
	Pin: 
Nummer des Ausgabepins frequency: 
Frequenz des Tons in Hertz duration: 
Länge des Tons in 
Millisekunden
	Wenn am Pin ein 
Lautsprecher installiert ist, gibt dieser Befehl einen Ton mit der gewünschten Frequenz über die gew. 
Länge aus.
	tone(1,440,2000) = Ton A, 2s

	void
	keine
	Zeigt, dass die folgende Funktion keine Information zurückgeben soll
	void setup void loop

	while
	beliebig
	Vergleicht einen Anfangswert mit einem Sollwert; wiederholt die nachfolgende Funktion bis Vergleich erfüllt
	a = 0
while(a < 100) {   //dann mache… a++
}



	Servo Befehle

	Servo myServo;
	Keine Ahnung aber ganz oben machen
	
	

	myServo.attach(servoPin);
	servoPin = Pinnnummer
	Verbindet den Pin mit dem Servo Motor
	myServo.attach(12);

	myServo.write(winkel);
	Max. Winkel 10 -170° 
	Fährt zum Winkel 100
	myServo.write(100);

	pulseOut

	pulseOut(freq, duty,outputMotorPin,outputLEDPin);
	Gibt den Pulse an beiden Pins aus:
sqrt(25) =5

	pulseOut(freq, duty,13 ,12);

int freqCode= analogRead(A0);
int dutyCode=analogRead(A1);
int duty=map(dutyCode,0,1023,1,100);
int freq=map(freqCode,0,1023,1,maxFreq);



