YPOK 08 - KPOK 1/ 10
NMoTeHUiOMeTp i cepBONpUBIA

[loBepTaEMO PYYKY MOTEHLLiOMeTpa — 3MIHIOETLCSA MOJIOXKEHHS Basia
cepBonpuBoaa.

e Arduino Uno, USB-kabenb i MakeTHa nnaTa.

e [loTeHUiOMETp i3 TPbOMa KOHTaKTaMu, Hanpuknag B5K.

e [o3unuinHnm cepsonpusif, Hanpuknag SG9O0.

e [1'aTb APOTIB OANA NOTeHUioMeTpa Ta Tpu 3'€QHaHHSA cepBonNpuBoaa.

e [1Nns CNpaB»XXHbLOIO CepBOnpMBoaa — okpeMe cTabinizoBaHe oxepeso 5 B i3

AOCTaTHIM CTpyMoM, NiaibpaHe BYnTENEM, i CNinbHe 3’eAHaHHSA GND .

Cno4aTky 36upaemo cxemy Wokwi. OcobnmnBOCTI XXNBNEHHSA CMPaBXXHbLOIO
cepBonpuBoLa PO3rJsgaHEMO OKpPeMoO.

Mepen 3MiHOKO cxeMun Big'eaHanm XunBseHHA. Y Wokwi 3ynnHmn cumynsauito.
CnpaB)XHIO CxeMy rnepesip pa3oM 3 yyutenem nepen nigkao4eHHAaMm USB.
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LLLo 3MIiHIOE NOTEeHuioMeTp

MoTeHuioMeTp — 3MIHHUA Pe3NCTOop i3 TPpbOMa KOHTakTaMu. Y Wokwi BoHU
nignncani VCC, SIG Ta GND .

e VCC nig’'egHaemMo go 5V .
e GND — o GND Arduino.
e SIG — 00 aHanorosoro Bxoay AO .
Pyyka nepemillye BHYTPiWHIN KOHTaKT. Hanpyra Ha SIG 3MIiHIOETbLCA MiX

HanpyramMmuy ABOX KpaWHiX KOHTaKTIiB. Take 3’€eQHaHHSA Ha3MBalOTb NOAISIbBHUKOM
Hanpyru.

Y cnpaB>XHbOro MoTEHLiOMEeTpa cepefHsA HiXKKa 3a3BMYail € PyXOMUM KOHTAKTOM.
3Bip noro 6ynoBy 3 y4ymTenem; Hanucm nm opieEHTaLiss MOXXYTb BiAPI3HATUCS.

MoTeHuioMmeTp

VCC 5V
SIG AO
GND GND

EnekTpuyHi 3’egHaHHS - HE MacwTab nnaTtu
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CniNbHI WLUMHM + Ta —

1. 3’egHanm 5V Arduino 3 BEPXHbLO LWWNHOW + .

2. 3’egHan GND Arduino 3 BEPXHbLOIO LUNHOK - .

BepxHa wunHa + Mae 5 B, a BepxHA WnHa — 3’egHaHa 3 GND . [MoTeHuioMmeTp i cepBo
y Wokwi oTpMyBaTUMYTb XUBJIEHHS Big UWX LUMH OKPEMUMU OpoTaMu,
rnapanesbHo.

He 3amukanm + i — Mixx coboto. Ha cisnyHin nnaTi nepesip, 41 HEMAE PO3pUBY
nocepenvHi LWWMHW; 3a NoTpebn foganm nepemMumnyKy Mix il mosIoBUHaMM.

XXMBNEHHSA Ha MaKeTHin nnaTi

Arduino 5V BepxHsa wuHa +

Arduino GND BepxHsa wunHa —

EnekTpu4Hi 3'€AHaHHA - He MaclwTab nnaTu
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BCcTaHOBJIeHHA Ta ABa APO0TH

1. YcTaHoBM noTeHuiomeTp: VCC — 10e , SIG — 1lle, GND - 12e .Y Wokwi

nosepHM noro Ha 180°, AK y roToBin CXeMi.

2. 3'egHan BEPXHIO WNHY + 3 10c 4epBOHMM OPOTOM.

3. 3’eAHanl BEPXHIO WNHY — 3 12b Y4YOpPHUM OPOTOM.

10c Ta 10e HanexkaTb OOHIN rpyni, Ak i 12b Ta 12e . Yepes ui rpynu

I'IOTEHLI,iOMeTp OTPUMYE XUNBJTIEHHA.

Yci Tpy HiXXKKK MaloTb ByTun y pi3HUX HOMepax. Konip gpoTy fonoMarae nepesipui,

ane He 3MiHIE 3’€AHAHHA.

MoTeHUioMeTp - KoopAUHATK

VCC

SIG

GND

WnHa + -» 10c

LWvHa — = 12b

10e

1le

12e

5B po VCC

GND pno GND

ENeKTpuUYHi 3’€QHaHHA - He MacwTab nnaTu
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Curian Ha AO
| 3’'eqHan 1la 3 A0 Arduino.

1lla 3’egHaHuKM i3 SIG y 1le . Arduino BUMIPIOE HANPyYry Ha LbOMY BXOA4i W
nepeTBOPIOE 1l HA YNCNO.

Ha Uno 3i cTaHOapTHMMK HanawTyBaHHAMM analogRead (AO) nosepTaE€ uine
yucno Big 0 mo 1023. [Ins uiel cxemn 0 Bignosiga€e Hanpysi 6n3bko 0 B, a 1023 —
6an3bko 5 B.

CepeaHE NONOXKEHHSA PYYKKU Aa€ npnbnnsHo 512. Oani nepeTBOpUMO Le YACJI0 Ha
KYT MOBOPOTY CepBOnNpmMBoaa.

Wnax curHany

SIGy 1lle lla

11la Arduino AO

EnekTpunyHi 3’egHaHHA - He MacwTab nnaTwu
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XuBJiIeHHA Ta KepyBaHHA

CepBOI'IpI/IBi,EII Ma€ [Ba KOHTAKTU XXUBJIEHHA N OAWUH CUTHAJIbHU.

1. CurHan PWM - D9 Arduino.
2. XKuBneHHsa V+ — BepxHs WKMHA +.
3. GND - BepxHS LWWMHa —.

Lle niokno4YeHHA ona cumMynsaTopa: WwuHa + 3'egHaHa 3 5V , a WwuHa — — i3 GND
Uno.

Yepes D9 nepenaloTbCA KepyBasibHi iMMyIbCU. XKNBNEHHSA OBUTYHA HAOX0OUTb
yepe3 V+ . bibnioteka Servo ¢dopMye iMnNynbCcu caMa; No3Havyka ~ 6ing niHa ong
Hel He 060B’A3KOBa.

Cepsonpusifg - Tinbkn cxema Wokwi

PWM Arduino D9
V+ WnHa + -» 5V
GND LnHa — -» GND

EnekTpuyHi 3’egHaHHS - HE MacwTab nnaTtu
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OKpemMe >XUBJIeHHA CepBONnpuBoAa

CepBonpuBia nig 4ac pyxy cnoxxusac€ 6inblue CTPpyMy, HiXK BXig noTeHuioMeTpa.
HecTaya XXUBJNEHHSA MOXXe CMIPUYNHUTU PUBKKU Ta nepesanyck Arduino.

1. 3anuw noTeHuiomeTp nig'egHaHnm go 5V Arduino.

2. XuBneHHsa V+ cepsonpusofa nig’enHanm 0o rnstca okpeMmoro gxepena 5 B, a
He 0o WwuHu + Big Uno.

3. 3’eaHan GND cepBonpuBoAa Ta MiHYC A)xepena 3 GND Arduino.

4. CurHanbHU OpIiT 3anmw Ha D9 .

He 3’€eHYI NAOC 30BHIWHBbOIO aXXepesa 3 5V Arduino. Y4ntesib Ma€ nepesipuTtun
Hanpyry, 4ONyCcTUMUA CTPYM Ta NMPU3HAYeHHSA OPOTIiB CaMe BaLoro cepsonpmeoaa.

CnpaBXHin MexaHi3M Mo)xe He goxoanTtu o 0° Ta 180°. AKwo BiH ynnpa€eTbcs abo
ryne, 3ynnHm poboTy 1 3BY3b Aiana3oH.

CnpaB>xHin cepsonpusifg,

O>xepeno +5 B Servo V+

MiHyC p>xepena Servo GND
Servo GND Arduino GND
Arduino D9 Servo curHan

EnekTpuyHi 3’egHaHHA - He MacwTab nnaTtwm
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bidnioTeka Ta HaNawWTyBaHHA

#include <Arduino.h> // KomaHpgu Arduino.
#include <Servo.h> // KepyBaHHA CepBOMNPMBOQOM.

const int POT PIN = AQ; // Bxip noTeHuioMmeTtpa.
const int SERVO PIN = 9; // CurHan cepBonpusofa.
Servo servo; // 06’'ekT Ons KepyBaHHS BasioM.

void setup() { // OgmH pa3 nicns 3anycky.
servo.attach(SERVO PIN); // CurnHan 4yepe3 niH 9.
Serial.begin(115200); // MNoBipOMAEHHA B MOHiTOp MNOPTY.

Y Wokwi ponan 6ibnioteky Servo 4yepes Library Manager. IHwunin cnoci6: cteopu
libraries.txt 3 ogHuM pagkom Servo . Llen cann yxxe € B ZIP ypoky.

B Arduino IDE ycTaHoBu 6ibnioTeky Servo Big Arduino 4yepes meHenxep

bibnioTek. servo — iM'q 06’eKTa; 4epe3 HbOro BUKIMKAEMO KoMaHan attach() i
write() .
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Big yMcna po rpapycise

int raw = analogRead(POT PIN); // BuMmipwBaHHsi: 0-1023.
int angle = map(raw, 0, 1023, 0, 180); // Kyt: 0-180°.
servo.write(angle); // 3apaeMo HOBEe MOJIOXEHHSA.
delay(50); // Nay3sa nepep HaCTYMHWUM BUMipHBAHHAM.

Lli koMaHOn BUKOHYOTbCA BCcepeaunHi Loop() . map() nepeHOCUTb YUCI0 3 O4HOro
Aiana3oHy B iHWKn: 0 » 0°, 6am3bko 512 -» 6am3bko 90°, 1023 —» 180°.

write() 3apae 6baxaHunm KyT, ane Bany noTpibeH Yac, wob nosepHyTUCS. Mig Yac
delay(50) 6ibnioTeka NpoAoOBXYE HAACKUNATN KepyBasibHi iMAYNbCU.

Y NOBHOMY KO Mi>K MOBOPOTOM i May30to cToATb KoMaHan Serial.print() Ta
Serial.println() : BOHW NMOKa3ylTb BUMIpSHE YMUCO i 3aaHUN KYT.
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NMoBOPOT Ta NOKa3u MOHITOpA

3anyck y Wokwi

Biokpun HoBuin NnpoekT Arduino Uno. Ckoniton moBHUN KopA i3 651oka «Koa i dannn»
y sketch.ino, a BMIiCT 3aBaHTa)xeHol cxeMn — y diagram.json . HaTUCHN KHOMKY
3anycky.

ALpeca HOBOro nNpoekTy: https://wokwi.com/projects/new/arduino-uno. Cxemy
MO>XHa 3ibpaTn Bpy4HY 3a KpoKaMu ypoKy. NMoBHUIN KOO — Ha OCTaHHIN CTOpPIHLU.

MNepen 3anyckoMm gopan b6ibnioteky Servo, K y Kpoui 8. Biakpuin MOHITOp NOPTY Ha
wemakocTi 115200.

1. MoBepHN py4Ky B OAUH Kpan: ovikyemo pot=0 i angle=0 .
2. Y cepeiHbOMY MNOJIOXKEHHI — NpnbnnsHo pot=512 i angle=90 .

3. B iHWOMY KpanHbOMY nosioxXeHHi — pot=1023 i angle=180 .

Moka3u 3MiHIOIOTLCA, @ BaJ1 CTOITh

MNMepeBip cMrHan D9 , TPU KOHTAKTWU cepBoOnpuBoa Ta Servo y cnncky 6ibniotek. Ha
CrpaBXXHin nNaaTi 4O4ATKOBO Nepesip XMBJEHHSA WU CNiNIbHUA  GND .

CaMocCTiMHe 3aBOaHHA

Obmexx nosopoT AianasoHoMm 30-150°. 3MiHM TiNbKKM ABa Yncaa B map() , nepesip
obupBa Kpai Ta cepegunHy.

MoscHeHHA nicna cnpobum

map(raw, 0, 1023, 30, 150) . Kpai Ttenep 30°i 150°, cepeanHa — 6amn3bko 90°.
BxigHun giana3oH 0-1023 3aauLIaEMo.
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NMoTeHUiOMeTp i cepBONpUBIA

MonoXXeHHsA pyyKkun 3afa€ KyT cepsonpusoaa Big 0° oo 180°.

#include <Arduino.h> // KoMaHgu BXOZiB, BMXOQiB 1 MOHiTOopa nopTy.
#include <Servo.h> // bibnioTeka KepyBaHHSi CEPBOMPUBOLAOM.

const int POT _PIN = A@; // AHanmoroBun BXip moTeHuioMeTpa.
const int SERVO PIN = 9; // CurHanbHuUi NiH cepsBonpuBopa.
Servo servo; // 06’eKT, 4yepe3 SKMA 3aOa€EMO MOJSIOKEHHA Bana.

void setup() { // BMKOHYETbCS OOMH pa3 nicng 3anycky.
servo.attach(SERVO PIN); // lMoyMHaeMo kepyBaTu CepBONPUBOLOM Yepe3 niH 9.

Serial.begin(115200); // BipkpuBaemMo MoHiTOp nopTy 31 weBmakicTti 115200.
}

void loop() { // MOBTOPWEMO 34YMTyYBaHHA Ta 3MiHy KyTa.
int raw = analogRead(POT_PIN); // YuTaeMo 3HayeHHs Bip O po 1023.
int angle = map(raw, 0, 1023, 0, 180); // lMepeTBOPIEMO MOro Ha KyT 0-180°.
servo.write(angle); // 3apaeMo noTpibHe MOMOXEHHA Bana.
Serial.print("pot="); // NignucyeMo nokas3 noTeHuiomeTpa.
Serial.print(raw); // BuBOAMMO MpOYMTaHe 4MCIO.
Serial.print(" angle="); // NignuCcyeMo 3apaHun KyT.
Serial.println(angle); // BuBoaMMO KyT i mepexomuMo Ha HOBWW PAQOK.
delay(50); // YekaeMo 50 MC nepen HaCTYMHUM 34YUTYBaAHHAM.



