
Arduino

Programación básica 



El lenguaje

• Similar a c/c++
• Sintaxis similar
• Mismos símbolos especiales 

– {} () [] ; , “ ‘ + - * / 
• Misma manera de comentar

– //comenta esta parte
– /* comenta esta parte

y esta otra                   */



Estructura básica de un programa

• void setup()
– Esta parte se repite una sola vez 
– Podemos guardar datos de configuración 

• void loop()
– Es el programa principal 
– Se repite una infinidad de veces hasta se 

indique lo contrario
– No se puede salir de este ciclo



Constantes

• Son valores predefinidos dentro del 
lenguaje, se emplean para hacer mas 
compresible la lectura de los programas

• HIGH | LOW
• INPUT | OUTPUT
• true | false



Variables

• Son localidades de memoria en las cuales 
se pueden guardar datos

• Una variable debe ser declarada y 
opcionalmente asignada a un determinado 
valor

• En la declaración de la variable se indica 
el tipo de datos que almacenará
int minumero;
float pi = 3.141516;



Variables
• Pueden ser de diversos tipos

– Boolean 0 ó 1, HIGH ó LOW, true o false
Un solo bit

– char todos los ASCII
Un byte

– byte un número de 0 a 256
un byte

– Int desde –32,768 a 32,767 
dos bytes unisgned int va de 0 a 65,535 

– long desde –2,147,483,648 a 2,147,483,647 
cuatro bytes unsinged long va de 0 a 4,294,967,295 



Variables

• Continuando con la lista
– float es un número flotante (3.141516)

consume 4 bytes
– double número flotante de doble precisión

Valor maximo de 1.7976931348623157 x 10 308

– string arreglo de chars
Dependiendo del número de letras es su tamaño

– array un arreglo de datos del mismo tipo
int miarray[] = {dato1, dato2, …, daton};
Int pines[5] = {2 , 3 , 4 , 5};





Variables

Si los androides de verdad sueñan con ovejas eléctricas, no hay que olvidar 
declara contOveja como unsigned int



Estructuras de control

• Son estructuras que manejan el flujo del 
programa
– If Si condicional

if(algunavariable ?? Algo){ funcion }

– if...else Si condicional de lo contrario
if(algunavariable ?? algo) {funcionCondicion }
else { funcionCondicionNegada }



Estructuras de control

– If else if Si condicional de lo contrario si
if(algunaVariable ?? algo) { funcion1 }
else if { funcion2 }
…
else { funcionN }



Estructuras de control

– for
for(inicializador; condición; incremento)
{ funciónIncrementada}

– while
while( algunaCondición) { 

funciónCondicionada}
– do... while similar a while

do { funcionCondicionada} while(condicion)
– switch case



Estructuras de control

– break sale de la estructura
for(i=0;i<10;i++)
{ if(i ==9) { break;}}

– continue continua en la estructura
– return usado en funciones 

Regresa el valor del resultado de alguna 
función



Operadores de comparación 

• Usados en las sentencias de control
== igual a
!= no es igual a
< menor que
> mayor que
<= menor o igual que
>= mayor o igual que



Operadores boléanos 

• Usados en las sentencias de control
&& and
|| or
! not

– Operador ternario ?
• z = (a > b)?a:b; if (a > b)

z=a;
else

z=b;



Operadores aritméticos 

• Se pueden crear funciones complejas a 
partir de ellas

+ suma
- resta
* multiplicación
/ división
% modulo



Operadores compuestos 

• Son combinación de una operación 
aritmética con una asignación 

++ incremento
-- decremento
+=  suma compuesta
-= resta compuesta
*= multiplicación compuesta
/= división compuesta 



Funciones de entrada y salida

• Los pines digitales de Arduino por default
están configurados como entradas
– Como entradas están en un estado de alta 

impedancia 

• Por otro lado el ATMEGA168 y 328 tienen 
incorporados resistencias de PullUp de 20kΩ
– Se puede acceder a ellos por software
– Como salidas están en un estado de baja 

impedancia 



Funciones de entrada y salida

• pinMode(pin, modo)
– El pin es el número de pin físico (0 a 13)
– Modo es como va a trabajar

• INPUT
• OUTPUT 



Funciones de entrada y salida

• digitalRead(pin)
– Lee el estado del pin
– Si es alto regresa un HIGH
– Si es bajo regresa un LOW

• digitalWrite(pin, valor)
– Escribe en el pin el valor establecido

• LOW
• HIGH 



Funciones de entrada y salida

• Para activar las resistencias de pullup se 
indica de la siguiente manera
pinMode(pin,INPUT);
digitalWrite(pin,HIGH);

Ya que esta definido como una entrada al darle 
la instrucción digitalWrite un alto activa la 
resistencia en ese pin



Funciones de entrada y salida

• analogRead(pin)
– Lee en el puerto analógico valores con el 

ADC
– Regresa un valor de 0 a 1024

• analogWrite(pin, valor)
– Escribe un valor de PWM en el pin indicado

• Valor es el ciclo de trabajo de 0 a 255



Funciones de entrada y salida

• analogRead(pin)
– Lee en el puerto analógico valores con el 

ADC
– Regresa un valor de 0 a 1024

• analogWrite(pin, valor)
– Escribe un valor de PWM en el pin indicado

• Valor es el ciclo de trabajo de 0 a 255



Funciones de entrada y salida

• shiftOut(dataPin, clockPin, bitOrder, value)
– Envia datos a un registro serial usa dos pines 

• dataPin es por donde se envía los datos
• clockPin aquí se manda una señal de refrescamiento
• bitOrder es el tipo de ordenamiento

– MSBFIRST o LSBFIRST
• Value es un byte que se va a mandar 

• unsigned long pulseIn(pin, value)  
– Mide un pulso en un pin

• Value es el tipo de pulso HIGH o LOW



Funciones de tiempo

• unsigned long millis()
– Mide el tiempo desde que se inicia el sketch o 

hasta cuando se resetea millis
• delay(ms) 

– Es un atraso se mide en milisegundos
• Mientras esta activo esta en un NOP

• delayMicroseconds(us) 
– Es un atraso se mide en microsegundos

• Mientras esta activo esta en un NOP



Funciones matemáticas 

• min(x, y) 
– Selecciona el valor mínimo entre X ó Y

• max(x, y) 
– Selecciona el valor máximo entre X ó Y

• abs(x) 
– Regresa el valor absoluto de x

• constrain(x, a, b) 
– Rechaza el valor de x si no esta en el rango 

comprendido entre a y b



Funciones matemáticas

• map(value, fromLow, fromHigh, toLow, toHigh) 
– Mapea a Value de un rango comprendido desde 

fromLow a fromHigh al rango toLow a toHigh
• double pow(base, exponent) 

– Regresa baseexponent

• double sqrt(x) 
• double sin(rad) 
• double cos(rad) 
• double tan(rad) 



Números aleatorios 

• randomSeed(seed) 
– Asegura una distribución aleatoria de 

números asignando una semilla nueva
– Puede usarse con analogRead leyendo ruido 

electromagnético
• long random(max) long random(min, max) 

– Genera un número aleatorio comprendido 
desde 0 a max de definirse min el rango va 
desde min a max



Comunicación Serial 
• Serial.begin(speed) 

– Inicializa la comunicación serial
– El parámetro speed indica la velocidad de 

transmision
• Serial.print(data) Serial.print(data, encoding) 

– Imprime un dato en una misma línea
• Serial.println(data) Serial.println(data, encoding) 

– Imprime un dato en una linea nueva al final retorna el 
valor “/n”

• En ambos casos encoding es como va a ir codificado
– DEC HEX OCT BIN BYTE 



Comunicación Serial

• int Serial.available() 
– Indica si ya se ha establecido la 

comunicación serial 
• int Serial.read() 

– Lee byte por byte los datos enviados desde 
un dispositivo serial

• Serial.flush() 
– Limpia el buffer de comunicación serial 



Operaciones con bits

• & and
• | or
• ^ xor
• ~ not
• << corrimiento a la izquierda
• >> corrimiento a la derecha



Funciones de bajo nivel

• sei () ; 
– Habilita las interrupciones

• cei () ;
– Deshabilita las interrupciones

• sbi ( REGISTER, BIT ) ; 
– Escibre en el registro indicado un bit

• cbi ( REGISTER, BIT ) ; 
– Limpia del registro un bit


