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Lendo um Botão
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Resistor Pull-Up e Pull-Down

Em praticamente todo projeto, é necessário que alguma leitura

digital seja feita. E é extremamente ruim ler valores errados, e isso

pode ocorrer por causa do pino não estar conectado a nada em

determinado momento. Portanto, é necessário usar um resistor

pull-up ou pull-down para resolver o problema.
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Resistor Pull-Up e Pull-Down

O resistor pull-up ou pull-down é basicamente um resistor que fica

ligado junto ao sinal que você deseja ler. Ele serve para garantir que

um determinado sinal, ou uma determinada tensão, seja lida

enquanto o pino não recebe nenhum sinal.

Um conceito importante é o de “pino flutuando”, que é o estado

que o pino fica sem receber nada. Isso ocorre, pois o pino não está

ligado a nada e não há como saber qual sinal ele está recebendo, se

é sinal alto(2~5v) ou sinal baixo (0~1v).
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Resistor Pull-Up e Pull-Down

Observe que, enquanto a chave está aberta, não tem como sabe
qual valor está sendo lido no pino D2.
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Resistor Pull-Up e Pull-Down
• Pull-up

O resistor pull-up garante que o sinal lido seja de nível alto (5v) enquanto o botão ou a

chave não forem pressionados. Ele faz isso da seguinte forma:

Enquanto a chave está aberta, a tensão em cima do pino é a tensão de 5v menos a tensão

em cima do resistor, que é de aproximadamente 5v. Ou seja, o pino reconhece sinal de nível

alto. Porém, quando a chave se fecha, o terra (GND) fica ligado diretamente no pino, e isso

faz com que D2 leia sinal de nível baixo. E é claro, haverá uma corrente fluindo do 5v para o

terra.
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Resistor Pull-Up e Pull-Down

• Pull-down

O funcionamento é igual ao resistor pull-up, porém o que muda é a forma como a chave e o

resistor são alimentados. Assim, o resistor pull-down garante que o sinal lido seja de nível

baixo (GND) enquanto o botão ou a chave não forem pressionados.

A ideia é a mesma: enquanto a chave está aberta, a tensão em cima do pino será 0v( GND). E,

dessa forma, o pino reconhece sinal de nível baixo. Mas quando a chave se fecha, o 5v fica

ligado diretamente no pino, e isso faz com que D2 leia sinal de nível alto. E da mesma forma,

existe uma corrente fluindo do 5v para o terra.
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Resistor Pull-Up e Pull-Down

Resistor de pull-up: Assegura em uma entrada (que pode ser compartilhada) de uma porta lógica o nível

lógico 1.

Resistor de pull-down: Assegura em uma entrada (que pode ser compartilhada) de uma porta lógica o

nível lógico 0.
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Resistor Pull-Up e Pull-Down
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Leitura de Botão
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Leitura de Botão
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Leitura de Botão
1) void setup() 

2) {

3) pinMode(3, OUTPUT);

4)  pinMode(10, INPUT_PULLUP);

5)   }

5) void loop()

6) {

7)          if (!digitalRead(10)==0) //se o botão for acionado vai a 1

8)

9)  {

10)   digitalWrite(3,HIGH);

11)   delay(1000);

12)    digitalWrite(3,LOW);

13)    delay(1000);

14)                }

16) }

Comando de seleção simples 
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Comando de Seleção
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Comando de Seleção
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Comando de Seleção
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Comando de Seleção
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Encadeamento de comando if-else

Problemas em que é necessário se estabelecerem verificações de condições sucessivas( teste,

comparações ), onde uma determinada ação poderá ser executada se um conjunto anterior de

instruções ou condições for satisfeito. Isto implica em utilizar uma condição dentro de outra

condição
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Comando de Seleção
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Operadores
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Operadores
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Operadores
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Operadores
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Operadores
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Funções

analogRead ()

Lê o valor do pino analógico especificado. As placas Arduino contêm um conversor analógico-

digital de 10 bits e multicanal. Isso significa que ele mapeará as tensões de entrada entre 0 e a

tensão de operação (5V ou 3,3V) em valores inteiros entre 0 e 1023. Em uma UNO Arduino, por

exemplo, isso gera uma resolução entre leituras de: 5 volts / 1024 unidades ou 0,0049 volts (4,9

mV) por unidade.

Tem como objetivo controlar a placa Arduino e executar cálculos

int analogPin = A3; //terminal do meio do potenciometro conectado ao pino analógico 3
// terminais extremos ligados ao terra e ao +5V 

int val = 0; // variável para armazenar o valor lido

void setup() { 
Serial.begin(9600); // configuração do serial
} 

void loop() {
val = analogRead(analogPin); // lê o pino de entrada

Serial.println(val); // mostra o valor lido na tela
}

https://www.arduino.cc/reference/en/language/functions/analog-io/analogread/
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Funções

Tem como objetivo controlar a placa Arduino e executar cálculos

analogWrite ()

Grava um valor analógico ( onda PWM ) em um pino. Pode ser usado para acender um LED

com brilho variável ou acionar um motor em várias velocidades. Após uma chamada

para analogWrite(), o pino gerará uma onda retangular constante do ciclo de serviço

especificado até a próxima chamada para analogWrite()(ou uma chamada

para digitalRead()ou digitalWrite()) no mesmo pino.
int ledPin = 9; // LED conectado ao pino digital 9 
int analogPin = 3; // potenciômetro onectado ao pino analógico 3 
int val = 0; // variável a ser armazenada com o valor lido

void setup() { 
pinMode(ledPin, OUTPUT); // configura o pino 9 como saída
} 
void loop() 
{ val = analogRead(analogPin); // lê o valor do pino 3 e armazena em val
analogWrite(ledPin, val / 4); // o valor de analogRead varia entre 0 e 1023, 

//o valor de analogWrite varia 0 a 255
}

https://arduino.cc/en/Tutorial/PWM
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Estrutura de Controle Laços - Instrução For

A sentença for é utilizada para repetir um bloco de código delimitado por chaves.
Um contador com incremento normalmente é usado para controlar e finalizar o
loop. A sentença for é útil para qualquer operação repetitiva, e é frequentemente

usada com arrays ( matrizes ) para operar em conjuntos de dados ou de pinos.

for (int variavel=<valor inicial>; <condição final>; <passo>)

 Exemplo:
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Instrução map()

Realiza o mapeamento de um número de 
uma faixa para outra, conforme sintaxe 
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Instrução map()

Realiza o mapeamento de um número de 
uma faixa para outra, conforme sintaxe 

Sintaxe:  map(pos, 0, 1023, 0, 180); 
 os valores de 0 até 1023, serão mapeados entre 0 e 180. 
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Vetores e Matrizes
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Vetores e Matrizes
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Vetores e Matrizes
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Vetores e Matrizes
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Teclado de Membrana Matricial
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Teclado de Membrana Matricial

Insere a biblioteca da do teclado

Configura a Matriz que 
representará o tipo de membrana

Configura quais pinos serão 
utilizados para receber a Matriz 

da membrana

Armazena na variável “char key” 
o resultado da tecla identificada 

pelo cruzamento das linhas e 
colunas
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LCD – Liquid Crystal Display 
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LCD – Liquid Crystal Display 
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LCD – Liquid Crystal Display 
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LCD – Liquid Crystal Display 

Parametrização para configurar o LCD
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Sensor de Temperatura 

O Sensor de Temperatura TMP36 é um circuito integrado medidor de temperatura que possui

encapsulamento TO-92(aparência de um transistor).

Possui alta precisão, funcionando na faixa de 2.7V a 5.5VDC. Além disso, o sensor fornece uma

saída de tensão linearmente proporcional a temperatura em graus Celsius não necessitando de

calibração externa para fornecer uma leitura com precisão de 1º a 25ºC e ±2° para a faixa de -

40° a 125°C.

O sinal de saída (OUT) do Sensor de Temperatura TMP36 é analógico e cada 10mV de tensão

representa 1ºC.
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Sensor de Temperatura 

Ligação no 
Arduino
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Sensor de Temperatura 

Instrução para converter mV gerados pelo sensor LM36 em valor 
digital a ser mostrado em graus Celsius
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Sensor de Temperatura 
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FIM


