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Ansicht Fridolin 

1. Motorregler 
2. Spannungsüberwachung Akku 
3. Anschluss Signalleitungen 
4. Anschluss Versorgungsspannung 

Sensoren 
5. Dip Schalter 
6. Arduino Nano 
7. 5Volt Netzteil 
8. LCD Display 
9. Ladebuchse 
10. Hauptschalter 
11. Anzeige Akkuspannung 
12. Ultraschall Sensor 
13. IR Abstandssensor 
14. Tastschalter 
15. IR Bodensensoren 
16. Akkupack 
17. Servomotor 
18. Antriebsmotoren 

 

Belegung Dip-Schalter 
 

1. IR-Abstandssensor (mitte) 
2. IR-Abstandssensor (links) 
3. Bodensensor 
4. Frei 
5. IR-Abstandssensor (rechts) 
6. Servomotor 
7. Ultraschallsensor 
8. LCD Display 

1 

8 

Belegung Dip-Schalter 
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1.1 Mikrocontroller: 
Ein-Chip Computersystem bestehen aus einem Prozessor und anlogen sowie digitalen  
Ein und Ausgängen. 
 

1.2 Prozessor: 
Programmierbares Rechenwerk 
Ein Prozessor kann über eigegebene Befehle Maschinen und elektronische Schaltungen 
steuern. 
 

1.3 I2C Bus: 
I2C Bus²C ist ein Master-Slave-Zeidraht Bus.  
Die Bezeichnung  steht für  Inter-Integrated Circuit. 
Es gibt mindestens ein Master und mehrere Slaves. 
Die Slaves können über eine eindeutige Adresse angesprochen werden. 
TWI (two wire interface)  ist ein vergleichbares System. 

 
 

1.4 Puls Weitenmodulation: 
Die Pulsweitenmodulation wird zur Ansteuerung der Motoren verwendet. 
Ein Rechtecksignal mit einer Festen Frequenz variiert in der Impulsdauer. 
 

       
 
   Motor ist kurz eingeschaltet            Motor ist lange eingeschaltet 
 
Beim Arduino liegt der PWM Wert zwischen 0 und 255 
0    = keine Leistung 
255= volle Leistung 
 

1.5 Flash- Speicher: 
Nichtflüchtiger digitaler Speicherbaustein für größere Datenmengen 
Informationen bleiben nach abschalten erhalten 
 

1.6 SRAM: 
Flüchtiger digitaler Speicherbaustein 
Informationen gehen nach abschalten verloren 
 

1.7 EEROM 
Nichtflüchtiger digitaler Speicherbaustein für kleine Datenmengen 
Informationen bleiben nach abschalten erhalten 
 
 
 
 

 

1. Begriffserklärung 
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Ein Arduino ist ein aus Hard und Software bestehendes interaktives, physisches System. 
Die Software ist eine Open Source („ offene Quelle“) Software deren 
Quelltext öffentlich  von Dritten benutzt werden darf. 
Die Hardware in unserem Fall der “ Arduino Nano“  (Bild1) ist ein Ein/Ausgabeboard mit einem 
Mikrocontroller (MCU).  
Die Arduino eigene integrierte Entwicklungsumgebung (IDE) (Bild2) ist eine Java Anwendung die 
für Windows, Mac und Linux kostenlos zur Verfügung steht. 
Der Arduino kann in C, C++ und Assembler programmiert werden. 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Ein und Ausgänge 

Mikrocontroller 

Mikrocontroller 

2. Was ist ein Arduino 

Abbildung 1: Arduino Nano 

Abbildung 2: Arduino IDE 
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Folgen Sie der Installationsanweisung 

 
Laden Sie sich das Windows Installer Packet auf (https://www.arduino.cc/en/main/software) 
herunter und starten Sie die Installation. 
 
Ist der Download abgeschlossen starten Sie die Installationsdatei 

 
 
 

Wählen Sie die zu installierenden Komponenten aus 

3. Arduino-Software installieren 

Abbildung 3: Installation starten 

Abbildung 4: Istallation - Komponenten auswählen 
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Installationsverzeichnis auswählen ( Standardeinstellungen beibehalten) 

Software wird installiert  

Abbildung 5: Installation - Verzeichnis auswählen 

Abbildung 6: Installation - Software installieren 
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[Geben Sie ein Zitat aus dem 
Dokument oder die 
Zusammenfassung eines 
interessanten Punkts ein. Sie können 
das Textfeld an einer beliebigen 
Stelle im Dokument positionieren. 
Verwenden Sie die Registerkarte 
'Zeichentools', wenn Sie das Format 
des Textfelds 'Textzitat' ändern 
möchten.] 

Erlauben Sie die Installation der Gerätesoftware 

Bestätigen sie die Installation. 
Die Installation ist beendet und auf dem Desktop befindet sich ein Arduino Symbol 

Abbildung 7: Installation - Gerätesoftware 

Abbildung 8: Installation bestätigen 

Abbildung 9: Arduino Symbol 
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Um mit dem Roboter über den USB Anschluss zu kommunizieren, müssen Sie noch einen 
zusätzlichen USB Treiber „CH341SER“ installieren. 
Den Treiber finden Sie auf dem BSCW Server unter……… 
 
Entpacken Sie den ZIP komprimierten Ordner  
 
 
 
 

4. Treiberinstallation 

Bild 1.9 USB – Treiber Extrahieren 
 

Abbildung 10: USB - Treiberinstallation 

Abbildung 11: USB - Treiber Extrahieren 
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Öffnen Sie den Ordner CH341SER 

Installieren Sie den Treiber durch starten der Setup Funktion 

Bestätigen Sie die Installation 

Abbildung 12: USB – Treiber  

Abbildung 13: USB Treiber Setup 
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Verbinden Sie den PC mittels des USB Kabel mit dem Roboter und schalten ihn ein. 
Über die Funktion , 
„Start- Geräte und Drucker“ können Sie nun den com Port überprüfen 

5. Com Port überprüfen 

Abbildung 14: Com Port - Geräte und Drucker 

Abbildung 15: Com Port - CH340 
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Sketch speichern 
 
Sketch öffnen 
 
Neuen Sketch erstellen 
 
Programm auf Controller übertragen 
 
Programm  Kompilieren und 
überprüfen 

6. Arduino Entwicklungsumgebung 

Board  auswählen  
Werkzeuge-rechte Maustaste 
Board: 
Arduino Nano 

Abbildung 16: Arduino IDE - Erklärung 

Abbildung 17: Arduino IDE - Board auswählen 
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7. Bibliothek einbinden 

Da die meisten Bibliotheken  als Zip Datei vorliegen,  kann man folgendermaßen  vorgehen. 
 
Über den Menüpunkt  
Sketch 
Bibliothek einbinden 
Zip-Bibliothek hinzufügen 
 
Die entsprechende  Zip- Datei suchen und über den Button öffnen bestätigen 

Abbildung 18:ZIP - Datei 

Abbildung 19:Bibliothek einbinden 
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Reset Taste 

USB Anschluss 

RX, TX LED 
Leuchten bei Serieller 
Datenübertragung 

Power LED 

LED Intern mit Pin D13 
verbunden 

Microcontroller MCU 

Anschluss 
ISP Programmiergerät 

8. Arduino Nano V3.0 

8.1 Arduino Nano Komponenten 

Abbildung 20: Arduino Nano Komponenten 
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8.2 Arduino Nano V3.0 - PIN-Belegung 

5 Volt 

IR Bodensensor (mitte) 

Sharp IR Abstandssensor (links) 

Sharp IR Abstandssensor (mitte) 

Sharp IR Abstandssensor (rechts) 

IR Bodensensor (links) 

Taster 2 

Linker-Motor-Regler (BIB) 

Taster 3 

Linker-Motor-Regler (BIA) 

Rechter-Motor-Regler (AIB) 

Ultraschall Sensor (trigger) 

Ultraschall Sensor (echo) 

Rechter-Motor-Regler (AIA) 

Servo-Motor 

IR Bodensensor (rechts) 

Taster 1 

Masse / GND 

Taster 1-3 , Low aktiv 
Motor A, rechts 
Motor B, links 
PWM Signal Motorsteuerung (255= volle Ausgangsspannung) 
                                                     (127= halbe Ausgangsspannung) 
                                                     (0    = Motor aus keine Spannung) 
 
Logikpegel Motorsteuerung 

IA IB  

L L Motor aus 

H L Vorwärts 

L H Rückwärts 

H H Motor aus 
Tabelle 1: Motor- Logikpegel 

 

SDA 

SCL LCD Display 
I2C Bus 

Spannungsteiler / Batterie 

frei 

Masse / GND 

Anschluss externer Reset Taster 

http://2.bp.blogspot.com/-_M5HsO7r1dM/UGqw8xi2zUI/AAAAAAAAR5c/O-
Q5qzO1mJQ/s1600/arduino+pinout.png 

Abbildung 21: Arduino Nano Pin Belegung 
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1 Mikrocontroller ATmege328 
 Betriebsspannung 5 Volt 

1 Flash Speicher 32KB 
1 SRAM 2KB 
1 EEROM 1KB 
 Taktfrequenz 16 MHz 

8 Analoge I/O Pins 8 Ein/Ausgänge,    
13 Digitale I/O Pins 13 davon 6 PWM fähig 

 Stromaufnahme 19mA 
 Digitale Ein/Ausgänge D0-D13 

6 PWM fähig D3, D5, D6, D9, D10, D11  
8 Analoge Eingänge A0-A7  
3 Abstandssensoren Infrarot Sensoren-Sharp 2Y0A41- Reichweite 3 

bis 30cm 
1 Abstandssensoren Ultraschallmodul HC-SR04 Reichweite 2 bis 

300 cm 
3 Bodensensoren Infrarot Sensoren-Fundoino Lines Tracker 

Modul TCRT 5000 
1 Servomotor Micro- Servo SG90 
2 Antriebsmotoren Gleichspannung 3 bis 12 Volt // Laststrom max 

300mA 
1 LCD Display Display Modul 1602 HD44780 // Zwei Zeilen 

16 Zeichen 
1 I2C / TWI Controller I2C Bus Modul PCF8574 
1 Motortreiber Treiber Modul L9110 //  3 bis 12 Volt 800mA 
1 Netzteil Step Down Modul LM2596 
8 Akku 9,6 Volt 8 Mignonzellen 1,2 Volt 2700mA 

8.3 Technische Daten Fridolin 

Die PWM Signale werden durch einen 8bit Timer erzeugt. 
Die analogen sowie digitale Ein/Ausgänge können mit 40mA belastet werden. 
Bei den Ein/Ausgängen handelt es sich um 10bit AD-Wandler 
An PIN D13 des Arduino Boards ist eine LED angeschlossen, die zu Testwecken programmiert 
werden kann. 
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9. Programmcode 

/* 
Jürgen Edel 
HS Pirmasens  
Das drücken der Taster lässt die LED auf dem Arduino Board unterschiedlich blinken 
Taster T1 an D2 
Taster T2 an D12 
Taster T3 an D4 
Taster 1 LED Blink schnell 
Taster 2 LED Blinkt langsam 
Taster 3 LED Leuchtet 
*/ 
// PIN zuweisen 
const int Taster2=2;    // Eingangspin für Taster Nr.2 ist D2 
const int Taster1=12;  // Eingngspin für Taster Nr.1 ist D12 
const int Taster3=4;   // Eingangspin für Taster Nr.3 ist D4 
const int LED=13;       // Ausgangspin für LED ist D13 
   
// Ein und Ausgänge deklarieren 
void setup()  
{ 
  pinMode(Taster1,INPUT);   // Taster Nr.1 als Eingang deklarieren 
  pinMode(Taster2,INPUT);   // Taster Nr.2 als Eingang deklarieren 
  pinMode(Taster3,INPUT);   // Taster Nr.3 als Eingang deklarieren 
  pinMode(LED,OUTPUT);      // Pin D13 als Ausgang definiert 
} 
// ---------------------------Hauptprogramm--------------------------------------- 
void loop()  
{ 
  if(digitalRead(Taster1)==LOW)    // Solange Taster 1 gedrückt ist führe Schleife aus 
  { 
    digitalWrite(LED,HIGH);              // LED Einschalten 
    delay(100);                                   // Pause 100 Millisekunden 
    digitalWrite(LED,LOW);              // LED Ausschalten 
    delay(100);                                   // Pause 100 Millisekunden       
  } 
  if(digitalRead(Taster2)==LOW)  // Solange Taster 2 gedrückt ist führe Schleife aus 
  { 
   digitalWrite(LED,HIGH);             // LED Einschalten 
   delay(1000);                                 // Pause 1 Sekunde 
   digitalWrite(LED,LOW);              // LED Ausschalten 
   delay(1000);                                 // Pause 1 Sekunde    
  } 
   if(digitalRead(Taster3)==LOW) // Solange Taster 3 gedrückt ist führe Schleife aus 
  { 
   digitalWrite(LED,HIGH);             // LED Einschalten 
  } 
  digitalWrite(LED,LOW);               // LED Ausschalten 
} 

9.1 Taster Programmieren 
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9.2 Ultraschallsensor Programmieren 

 
/* Ultraschall Testprogramm 
 * Jürgen Edel hs-kl 
 * trigger an D7 
 * echo an D8 
  */ 
   
// Pin zuweisen 
const int trigger=7;            // trigger an pin D7 
const int echo=8;               // echo an pin D8 
 
// Variable zuweisen 
int dauer=0;                        // Zeitdauer des US impulses 
 
// Ein und Ausgänge deklarieren 
void setup() 
{ 
  pinMode(trigger, OUTPUT);     // Pin D7 als Ausgang delarieren 
  pinMode(echo, INPUT);            // Pin D8 als Eingang deklarieren 
} 
 
// Hautprogramm 
void loop() 
{ 
  digitalWrite(trigger, LOW);       // Trigger auf Low setzen 
  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(trigger, HIGH);       // für 5 Microsekunden signal senden 
  delayMicroseconds(5); 
  digitalWrite(trigger, LOW);       // trigger abschalten 
  dauer = pulseIn(echo, HIGH);   // dauer des Echosignals messen 
  delay(1000);                                // Pause von einer sekunde bis zur nächsten messung 
 
} 
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9.3 Abstandssensoren Programmieren 

 
/* Entfernungsmessung mit Sharp IR Sensor 2Y0A41 
 * Spannung über analogPort einlesen 
 * Sensor links an A2 
 * Sensor rechts an A0 
 * Sensor mitte an A1 
 * Jürgen Edel HS-KL 
 */ 
 
// Anschlusspin zuweisen 
const int SL=A2;         // Anschluss linker Sensor an Pin A2 
const int SR=A0;        // Anschluss rechter Sensor an Pin A0 
const int SM=A1;       // Mittlerer Sensor Pin A1 
// Variable zuweisen 
int WSL=0;              // Wert Sensor links 
int WSR=0;              // Wert Sensor rechts 
int WSM=0;             // Wert Sensor mitte 
 
void setup()    
{ 
  Serial.begin (9600); 
} 
 
void loop() 
{ 
    WSL=analogRead(SL);     // spannung linker sensor einlesen  
    WSR=analogRead(SR);    // spannung rechter sensor einlesen 
    WSM=analogRead(SM); // spannung mittlerer sensor einlesen 
    delay(1000);                     // 1 sek. Pause bis zur nächten Messung 
 
} 
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9.4 Bodensensoren Programmieren 

/* 
 * Testprogramm Bodensensoren 
 * Sensor rechts an D11 
 * Sensor links an D13 
 * Sensor mitte an A3 
 * Sensoren rechts und links erkennen nur 1(High) oder 0(LOW) 
 * Schwarzer untergrung ist 0(LOW) 
 * Sensor mitte liefert einen Zahlenwert von 0-1023 
 * Schwarzer Untergrung hoher Zahlenwert, heller Untergrund kleiner Zahlenwert 
 * HS-KL / Jürgen Edel 
 */ 
 
// PIN zuweisung Bodensensor 
const int BSR=11;        // Bodensensor rechts D11 
const int BSM=A3;      // Bodensensor mitte A3 
const int BSL=13;        // Bodensensor links D13 
 
// Variable zuweisen 
int BL;             // Variable Bodensensor links 
int BM;           // Variable Bodensensor mitte 
int BR;            // Variable Bodensensor rechts 
 
// Ein und Ausgänge deklarieren 
void setup()  
{ 
  Serial.begin (9600); 
  pinMode(BSR,INPUT);     // Bodensensor rechts Pin D11 Eingang 
  pinMode(BSM,INPUT);    // Bodensensor mitte  Pin A3 Eingang 
  pinMode(BSL,INPUT);      // Bodensensor links  Pin D13 Eingang 
} 
 
 
//-------------------------Hauptprogramm---------------------------------- 
void loop()  
{ 
  BR=digitalRead(BSR);        // Einlesen der Informartion vom rechten Bodensensor 
  BM=analogRead(BSM);    // Einlesen der Information vom mittleren Bodensensor 
  BL=digitalRead(BSL);         // Einlesen der Information vom linken Bodensensor 
 
 
  delay(500);                         // Eine halbe Sekunde Pause bis zur nächten Messung 
   
} 
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9.5 Motoren Programmieren 

/* 
Jürgen Edel 
HS Pirmasens  
Testprogramm geradeausfahrt 
*/ 
 
// A=rechter Motor 
const int AIA=9;      // Zuweisung Digital Pin D9 PWM 
const int AIB=6;      // Zuweisung Digital Pin D6 PWM 
 
// B=linker Motor 
const int BIA=5;      // Zuweisung Digital Pin D5 PWM 
const int BIB=3;      // Zuweisung Digital Pin D3 PWM 
 
/* Variable zuweisen 
 *  PWM Impuls von 255 entspricht volle Ausgangsspannung des Motortreibers 
 *  ist 100% Motorleistung 
 */ 
int speedR=255;     // Geschwindigkeit Motor Rechts 
int speedL=255;     // Geschwindigkeit Motor Links 
 
 
// Ein und Ausgänge deklarieren 
void setup()  
{ 
  pinMode(AIA,OUTPUT); // PWM  
  pinMode(AIB,OUTPUT); // PWM 
  pinMode(BIA,OUTPUT); // PWM 
  pinMode(BIB,OUTPUT); // PWM 
} 
 
// -------------------------Hauptprogramm--------------------------------- 
void loop()  
{ 
  // vorwärts fahren 
    analogWrite(AIA,speedR);  // Geschwindigkeit für rechten Motor 
    analogWrite(AIB,0);             // Drehrichtung vorwärts 
    analogWrite(BIA,speedL);  // Geschwindigkeit für linken Motor  
    analogWrite(BIB,0);            // Drehrichtung vorwärts 
    
     
} 
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9.6 LCD Anzeige Programmieren 

 
/* 
LCD Test TWI Controller  
Jürgen Edel HS-KL 
*/ 
 
// Bibliothek einbinden  
#include <Wire.h> 
#include <LCD.h> 
#include <LiquidCrystal_I2C.h> 
 
/* 
 Definieren der Pins am TWI bzw. I2C Bus-Controller 
 Adresse des Displays mit PCF8574 AT. Bei PCF8574A muss die Adresse auf 0x27 geändert werden 
*/ 
define I2C_ADDR    0x3F    // Adresse I2C Bus (TWI) 
#define Hintergrund 3 
#define En_pin  2  
#define Rw_pin  1 
#define Rs_pin  0 
#define D4_pin  4 
#define D5_pin  5 
#define D6_pin  6 
#define D7_pin  7 
 
LiquidCrystal_I2C  lcd(I2C_ADDR,En_pin,Rw_pin,Rs_pin,D4_pin,D5_pin,D6_pin,D7_pin); 
 
void setup() 
{ 
 lcd.begin (16,2);    // 16 Zeichen, 2 Zeilen 
} 
 
// Hauptprogramm 
void loop() 
{ 
  // Beleuchtung Anschalten 
 lcd.setBacklightPin(Hintergrund,POSITIVE); 
 lcd.setBacklight(HIGH); 
  
 // Ausgabe auf Dislpay 
 lcd.setCursor (0,0);                           // Cursor auf erste Zeile 
 lcd.print("8888888888888888");   // Text ausgeben 
 lcd.setCursor (0,1);                           // Cursor auf zweite Zeile 
 lcd.print("8888888888888888");   // Text ausgeben 
 delay(1000); 
} 

Die LCD Anzeige wird über einen I2C-Bus angesteuert. 
Um die Anzeige bzw. den Bus anzusprechen erfolgt die Programmierung über eine eindeutige 
Adresse die am Slave (I2C-Bus) eingestellt ist. 
Siehe Tabelle TWI/I2C Bus 
Berechnung Adresse 

Achtung 
In den Bibliotheken Ordner müssen noch zwei 
zusätzliche  Bibliotheken  aufgenommen werden. 
LiquidCrystal_I2C 
NewliquidCrystal_1-3-4 
Siehe Seite 14 



Jürgen Edel 
Hochschule Kaiserslautern 

24 

  
9.7 Servo Programmieren 

 
/* 
Servotest 0-180 grad 
von rechts nach links und zurück 
HS-KL / Jürgen Edel 
 
*/ 
 
// Pinbelegung festlegen 
const int servo=10;    // Anschlusspin für Servomotor ist Pin D10 
 
// Variable Servo 
int servowert;         // Servowert in Microsekunden 
 
void setup() 
{ 
 pinMode(servo,OUTPUT);   // Pin D10 als Ausgang deklarieren 
} 
 
// -----------------------------------------------------------------------Hauptprogramm--------------------------------- 
 
void loop() 
{ 
  for(int winkel=180; winkel>0; winkel--)                   // Zählschleife 
  { 
  servowert=winkel; 
  digitalWrite(servo,HIGH);                                           // Ausgangspin für Servo D10 auf High setzen 
  servowert=map(servowert,0,180,800,2500);        // Winkel in Zeit Umrechnen 
  delayMicroseconds(servowert);                               // Pause berechnete Zeit 
  digitalWrite(servo,LOW);                                           // Ausgangspin für Servo D10 auf Low setzen 
  delay(20);                                                                     // 20 millisekunden Pause 
  } 
   
} // ende Loop 
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9.8 Akkuspannung  berechnen 

Da der Controller nur eine 
maximale Eingangsspannung von 
5 Volt verträgt, der Akku aber 
eine Spannung von 9,6 -11 Volt 
abgibt muss die Spannung über 
einen Spannungsteiler 
heruntergeteilt werden.  

100k Ohm 

47k Ohm 

Vom Akku 
9,6-11 Volt 

Zum Controller Pin A6 
maximal 5 Volt 

9.9 Akkuspannung  über LCD Anzeigen 

/*  
 * HS-KL / Jürgen Edel 
 * Akkuspannung Messen 
 * Akku (Spannungsteiler an A6) 
 * Spannungsteiler 100k zu 47k 
 * analogwert wird an 47k Widerstand gemessen 
 *  
 */ 
 
// Anschlusspin Spannungsteiler zuweisen "Spannungsteiler 100k zu 47k" 
const int Batterie=A6;          // Anschlusspin für Spannungsteiler Pin6 (A6) 
 
// Variable zuweisen 
float Messen=0;                     // Variable Wert am Spannungsteiler (Spannung über 47 kOhm )               
float Batt=0;                           // Umrechnung des Analogwertes in Volt 
 
void setup() 
 
{ 
 pinMode(Batterie,INPUT);  // Eingangspin für Spannungsteiler A6 als Eingang definieren 
} 
 
// -----------------------------------------------Hauptprogramm------------------- 
void loop() 
{ 
  Messen=analogRead(Batterie);      // Messen der Spannung am Spanungsteiler 
  Batt=(Messen*147)/47*5/1023;    // Berechnung der Batteriespannung in Volt 
} 

Der Controller verfügt über einen 10bit analog Digital Wandler mit dem die Spannung am  
47k Ohm Widerstand gemessen wird. 
Folglich muss der gemessene Analogwert in einen Spannungswert umgerechnet werden. 

Abbildung 22: Spannungsteiler 
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Fridolin Laden 

Ladegerät 
H-Tronic: APC 300 
4-8 Zellen NiCd 
9,6 Volt 
70mA 
 

Schalter in Position 
Laden 
 
Akkuspannung zu 
gering 
Kontroll-LED leuchtet 

Ladeanzeige 
LED Leuchtet 

Ladevorgang 
Der Akku-Pack wird solange geladen, solange der Akku am Ladegerät 
angesteckt ist. 
Um eine Beschädigung und Überladung des Akku-Packs zu 
vermeiden, ist der Ladevorgang nach maximal 24 Std. zu beenden. 
 
Das Fahrzeug bitte erst Laden wenn die Kontroll- LED leuchtet 
 

10. Akku Laden 

Abbildung 23: Akku Laden 
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11. Platine Bestückungsseite 
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12. Anhang 
 
Bezugsquellen 

Bücher: 
Die elektronische Welt mit Arduino entdecken 
Erik Bartmann 
 
Arduino Kochbuch 
Michael Margolis 
 
Arduino für Einsteiger 
Massimo Banzi 
 
Internet: 
Arduino Forum 
https://www.arduinoforum.de/ 
 
Arduino Tutorial 
www.arduino-tutorial.de/ 
 
Arduino Spielwiese 
www.arduinospielwiese.de/ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

https://www.arduinoforum.de/
http://www.arduino-tutorial.de/
http://www.arduinospielwiese.de/
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 TWI / I2C-Bus TWI / I2C-Bus 

 Adresse Adresse 

Fahrzeug Nr. 0x3F 0x27 

1  X 

2  X 

3 X  

4 X  

5 X  

6 X  

7 X  

8 X  

9 X  

10  X 

11 X  

12  X 

13 X  

14 X  

15 X  

16 X  

17 X  

18 X  

19 X  

20 x  
      Tabelle 2: TWI/I2C-Bus 

 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

12.1 Tabelle TWI/I2C-Bus 

Zum Ansteuern des LCD Displays muss die entsprechende Bus-Adresse im Programmcode 
eingegeben werden. 
Programmcode: 
LCD Anzeige programmieren Seite 23 
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12.2 Datenblatt Ultraschallmodul 
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12.3 Datenblatt Motortreiber 
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REchter 
  

BIA BIB  

L L Motor aus 

H L Vorwärts 

L H Rückwärts 

H H Motor aus 

AIA AIB  

L L Motor aus 

H L Vorwärts 

L H Rückwärts 

H H Motor aus 

Logiktabelle 
Rechter Motor 
 

Logiktabelle 
Linker Motor 
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12.4 Datenblatt Servomotor 
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12.5 Datenblatt Sharp Abstandssensor 
Sharp 2Y0A41 
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An dem Bodensensor wurde  an den Ausgang des mittleren Sensors eine zusätzliche Leitung 
angelötet, sodass je nach Untergrund und Reflektionsgrad  ein analoger Wert abgenommen 
werden kann. 
Da der Arduino Nano einen 10bit AD Wandler benutzt, liegt der Wert des Sensors 
 zwischen 0 und 1023. 
Die Kabelfarbe ist violett. 
An dem rechten und linken Bodensensor kann über den Schmitt Trigger ein High oder ein Low 
Signal abgenommen werden. 
Kabelfarbe Bodensensor links=orange 
Kabelfarbe Bodensensor rechts=weis 
 

12.6 Datenblatt Bodensensor 
 
Line Tracker 

Abbildung 24: Schaltbild Line Tracker 
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12.7 Anschluss LCD Display 
 

12.8 Berechnung der TWI/I2C Adresse 
 
Kommunikation – IC PCF8574 

Auszug aus Datenblatt PCF8574 
Hersteller Philips 

Schaltbild LCD –I2C- Bus 

Abbildung 25: Schaltbild LCD / I2C Bus 



Jürgen Edel 
Hochschule Kaiserslautern 

48 

 
Umrechnung   
Binär in  Dezimal und Hexadezimal 

 

S 0 1 0 0 A2 A1 A0 0 A  S 0 1 1 1 A2 A1 A0 0 A 

 0 1 0 0 1 1 1 0    0 1 1 1 1 1 1 0  

PCF8574A 
Slave Adresse 

PCF8574AT 
Slave Adresse 

Binär                              0100111  
Dezimal                                    39 
Hexadezimal                            27 
Adressierungscode    
„define I2C_ADDR  0x27“    

Binär                              0111111  
Dezimal                                    63 
Hexadezimal                            3F 
Adressierungscode    
„define I2C_ADDR  0x3F“     

Je nach IC Typ wird das LCD Display mit einer anderen Adresse angesprochen 
 
Siehe Seite 23 
9.6 LCD Anzeige Programmieren 
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