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ΠΕΡΙΛΗΨΗ 

Τν αληηθείκελν ηεο πηπρηαθήο εξγαζίαο είλαη ε κειέηε θαη θαηαζθεπή ζπζηήκαηνο εκθάληζεο 

κελπκάησλ ζε πηλαθίδα LED. Τν ζύζηεκα ζα απνηειείηε από έλα LED matrix 6 γξακκώλ θαη 24 

ζηειώλ ( 24Φ6) ην νπνίν ζα ειέγρεηε από ην ardruino Uno Rev.3. Τν Arduino Uno είλαη κία 

πιαηθόξκα πξνγξακκαηηζκνύ θαη ειέγρνπ θπθισκάησλ κε βάζε ηνλ κηθξνειεγθηή ATmega328 ην 

νπνίν παξέρεη όηη ρξεηάδεηαη ν κηθξνειεγθηήο θαη ac/dc κεηαζρεκαηηζηή γηα παξνρή ηξνθνδνζίαο 

ζηελ πηπρηαθή εξγαζία . Τν arduino παξέρεη ζύλδεζε κε ηνλ H/Y κέζσ USB θαη  βαζίδεηαη  ζε 

πιαηθόξκα πξνγξακκαηηζκνύ ζε C/C++ , ην πεξηβάιινλ ηεο εθαξκνγήο πξνγξακκαηηζκνύ είλαη 

γξακκέλν ζε java θαη βαζίδεηαη ζε avr-gcc αλνηθηνύ θώδηθα πξνγξάκκαηα.  Τν LED matrix νδεγείηε 

απν θύθισκα βαζηζκέλν ζε shift registers θαη έλαλ δεθαδηθό κεηξεηή , θαη ην θύθισκα ειέγρεηε από 

ηελ πιαθέηα ηνπ κηθξνειεγθηή. Έρεη ηελ δπλαηόηεηα εκθάληζεο κελπκάησλ θηλνύκελσλ, νη 

ραξαθηήξεο νξίδνληαη από ην πξόγξακκα ηνπ κηθξνειεγθηή.   

 

 

Summary 

 

The subject of the thesis is the design and manufacture of a message display system on a LED 

matrix. The system consists of a LED matrix 6 rows and 24 columns (24X6) which will be controlled 

from the ardruino Uno Rev.3. The Ardruino Uno is a programming platform and control circuits 

based on the ATmega328 microcontroller which provides all that the microcontroller needs and ac / 

dc adapter to provide power the circuits. The ardruino provides connection to the H / Y via USB and 

programming platform based on C / C ++, the application interface program is written in java and 

based on avr-gcc open source programs. The LED matrix is driven by a circuit board based on shift 

registers and a decimal counter, and checks the circuit board microcontroller. And it has the 

capability of a scrolling message display, the characters defined by the program of the 

microcontroller. 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 1: Ειςαγωγή ςτα LED matrix 

Δομή ηων Led Matrix  

Σε έλα matrix, είλαη ε κνξθή LEDs δηαηεηαγκέλα ζε ζεηξέο θαη ζηήιεο. Μπνξείηε επίζεο λα ζθεθηείηε 

ηνπο σο x θαη y ζπληεηαγκέλεο. Αο ππνζέζνπκε όηη έρνπκε 4 × 4 πίλαθα. Γξακκέο ζα πξέπεη λα 

επηζεκαίλνληαη από ην Α έσο D θαη ζηήιεο από 1 έσο 4 Τώξα κπνξνύκε λα αληηκεησπίζνπκε θάζε 

LED από ηε γξακκή θαη ζηήιε. Δπάλσ αξηζηεξά κε επηθεθαιήο ζα είλαη (Α, 1). Κάησ θάησ νδεγήζεη 

ζα είλαη (Γ, 4).  

 

Led πίλαθεο έξρνληαη ζε δύν θαηεγνξίεο. Κνηλό-ζεηξά αλόδνπ (αξηζηεξά) θαη ηεο θνηλήο γξακκήο 

θαζόδνπ (δεμηά). 

 

Παξαπάλσ ζρήκα δείρλεη ηηο δηαθνξεηηθέο δηακνξθώζεηο. Η δηαθνξά κεηαμύ απηώλ ησλ δύν 

δηακνξθώζεηο είλαη ην πώο ζα αλάβεη κηα ιπρλία. Με θνηλή-ζεηξά αλόδνπ πεγέο ξεύκαηνο (ζεηηθή 

ηάζε) είλαη ζπλδεδεκέλα κε ζεηξέο A..D θαη ε θάζνδνο (αξλεηηθή ηάζε, γείσζε) κε ζηήιεο 1..4. Με 

θνηλή-ζεηξά θαζόδνπ  πνπ ζπλδένληαη κε ζεηξέο A..D θαη ξεύκαηα πεγέο ζε ζηήιεο 1..4.  

 

Γηα παξάδεηγκα. Πξνο ην θσο θάησ  ηνπ matrix (D, 4) ηεο θνηλήο θαζόδνπ ζα ηξνθνδνηήζεη ζεηηθή 

ηάζε ζηελ ζηήιε 4 θαη ζπλδέζηε ζεηξά D ζην έδαθνο. Με ηελ ίδηα ινγηθή ιεηηνπξγνύλ κεγαιύηεξα 

matrix θαη RGB led Matrix πνπ έρνπλ 3 LEDs κε θνηλή γείσζε ή θνηλή ηάζε. 
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Κηίδονηαρ ένα Led Matrix 

Σε έλα ξάζηεξ ή πιαθέηα ηνπνζεηνύκε θαη επζπγξακκίδνπκε ηα LED κε ηνλ επηζπκεηό αξηζκό. 4Φ4 

8Φ6 θηι. Αλαιόγσο ζπλδένπκε ηηο γεηώζεηο ζε ηεο γξακκήο ή ηελ ηάζε αλ έρνπκε θνηλήο ηάζεο 

LED, θαη βάδνπκε αληηζηάζεηο γηα ηε θάζε ζηήιε LED. H ηηκή ηεο αληίζηαζήο είλαη αλάινγε κε ηη 

πξνηείλεη ν θαηαζθεπαζηήο. 

 

  

Ανάβονηαρ 1 LED  

Γίλνληαο ηάζε θαη γείσζε ζηελ αληίζηνηρε ζηήιε θαη ζεηξά κε βάζε ηηο ζπληεηαγκέλεο ηνπ matrix 

αλάβεη έλα led πνπ ζέινπκε.   

Σύλδεζε γείσζεο  κε ηε ζεηξά Α θαη ζεηηθή ηάζε ζηελ ζηήιε 1 ζα αλάςεη ην πάλσ δεμηά LED (Α, 1). 
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Σύλδεζε γείσζεο κε ηε ζεηξά D θαη ζεηηθή ηάζε ζηελ ζηήιε 4 ζα αλάςεη ηε βάζε πξνο ηα θάησ LED 

(Γ, 4). 

 

ΠΦ δηαιέγνπκε  ηνλ θσηηζκό ηνπ ηόζν (Α, 1) θαη (Γ, 4) ηελ ίδηα ζηηγκή είλαη απιά ζπλδέεη όια ηα 

ηέζζεξα θαιώδηα. Απηό δελ είλαη ε πεξίπησζε. Υπάξρνπλ ηέζζεξηο ιπρλίεο LED πνπ είλαη 

αλακκέλε Απηό ζπκβαίλεη επεηδή ην ξεύκα επίζεο ξέεη δηακέζνπ (Α, 4) θαη (Γ, 1). 
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Πολςπλεξία 

Πνιππιεμία κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ εκθάληζε απζαίξεηεο κνηίβα κε LED matrix, κεξηθέο 

θνξέο νλνκάδεηαη επίζεο ζάξσζε. Σαξώλεη ηηο ζεηξέο (ζπλήζσο από πάλσ πξνο ηα θάησ) θαη ηα 

θώηα πνπ απαηηνύληαη leds κόλν ζε κία γξακκή ζην ρξόλν ηνπ ξνινγηνύ. Καη αλαιόγσο κε ηελ 

ηαρύηεηα πνπ γίλεηε θαίλνληαη ηα ζρήκαηα, γηαηί ην αλζξώπηλν κάηη δελ έρεη ηελ ηθαλόηεηα λα 

παξαηεξήζεη ηελ πνιύ γξήγνξε ελαιιαγή από αλνηθηό ζε θιεηζηό ησλ ςεθίσλ ζε έλα LED matrix. 

  

Πωρ γίνεηε ε ζειπά-ζηήλε ζάπωζερ για ηον έλεγσο ενόρ 8x8 LED Matrix με ηον Arduino 

Οη νζόλεο LED ζπλήζσο ζπζθεπάδνληαη σο LED matrix πνπ είλαη ηνπνζεηεκέλα ζε ζεηξέο ησλ 
θνηλώλ αλόδνπο θαη ηηο ζηήιεο ησλ θνηλώλ θαζόδσλ, ή ην αληίζηξνθν. Δδώ είλαη έλα ραξαθηεξηζηηθό 
παξάδεηγκα, θαη ζρεκαηηθή ηνπ: 

Στήμα 1 
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Γηα λα ειέγμεηε έλα led matrix ζαλ ην παξαπάλσ ζπλδένπκε ηηο ζεηξέο θαη ηηο ζηήιεο ζην 
κηθξνειεγθηή (ζρεκαηηθό ζα ην δείηε παξαθάησ) . Οη ζηήιεο ζπλδένληαη κε ηηο θαζόδνπο ησλ LEDs 
(βιέπε Σρήκα 1) . Οη ζεηξέο πνπ ζπλδένληαη κε ηηο αλόδνπο ησλ LEDs. Δάλ ε γξακκή θαη ε ζηήιε 
είλαη πςειή ή είλαη πνιύ ρακειή ε ηάζε, ηα LED θαη δελ ελεξγνπνηνύληαη. Φξεηάδεηαη νη ζεηξέο λα 
έρνπλ πςειή ηάζε θαη νη ζηήιεο ρακειή γηα λα αλάςνπλ ηα LED. 

Γηα λα ειέγρεη έλα κεκνλσκέλν LED, κπνξνύκε λα νξίζνπκε ζηήιε ηεο πςειήο θαη ηεο ρακειήο 
γξακκήο. Γηα ηνλ έιεγρν πνιιαπιώλ LEDs ζε κηα ζεηξά, κπνξείηε λα νξίζεηε ηηο γξακκέο πςειήο, 
ζηε ζπλέρεηα λα ιάβεη ηε ζηήιε πςειή, ηόηε πνπ ε ζεηξά ρακειά ή πςειά αλάινγα κε ηελ 
πεξίπησζε, κηα κηθξή ζεηξά ζα γίλεη ε αληίζηνηρε ιπρλία LED θαη κηα κεγάιε ζεηξά ζα ηελ 
απελεξγνπνηήζεηε.  

Γελ έρεη ζεκαζία πνηα αθίδεο ηνπ κηθξνειεγθηή λα ζπλδέζεηε ηηο γξακκέο θαη ηηο ζηήιεο, επεηδή 
κπνξνύκε λα ην δηαιέμνπκε κέζσ ηνπ πξνγξάκκαηνο ηνπ arduino.Σπλήζσο ζπλδένπκε ηηο αθίδεο κε 
ηξόπν πνπ θαζηζηά επθνιόηεξε θαισδίσζε. Μία ηππηθή δηάηαμε παξνπζηάδεηαη παξαθάησ ζρήκα 2.  

Δδώ είλαη νη ζπλδέζεηο ηνπ led matrix ζηηο αθίδεο ηνπ arduino, κε βάζε ην παξαπάλσ δηάγξακκα, 
ζρήκα 3: 

Οη 16 αθίδεο ηνπ matrix ζπλδένληαη ηα 16 pins ηνπ Arduino. Τέζζεξηο από ηηο αλαινγηθέο 
ρξεζηκνπνηνύληαη σο ςεθηαθέο είζνδνη θαη ηα pins 16 έσο 19 εθρσξνύληαη. Η ζεηξά ησλ pins 
νξίδνληαη ζε δύν ζπζηνηρίεο ηνπ θώδηθα.  

Γύν πνηελζηόκεηξα, πνπ ζπλδέεηαη κε ηελ αλαινγηθή είζνδό pins 0 θαη 1, ειέγρνπλ ηελ θίλεζε ησλ 
αλακκέλσλ LED ζην matrix. 

Στήμα 2 
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Σρήκα 3 

Matrix pin no. Row Column Arduino pin number 

1 5 - 13 

2 7 - 12 

3 - 2 11 

4 - 3 10 

5 8 - 16 (analog pin 2) 

6 - 5 17 (analog pin 3) 

7 6 - 18 (analog pin 4) 

8 3 - 19 (analog pin 5) 

9 1 - 2 

10 - 4 3 

11 - 6 4 

12 4 - 5 

13 - 1 6 

14 2 - 7 

15 - 7 8 

16 - 8 9 
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Τν ζρεκαηηθό ηεο ζύλδεζεο ηνπ controller κε ηα led. 

 

 

Ο ΚΩΔΙΚΑΣ 

 

/* Σεηξά-ζηήιε ζάξσζε ελφο 8Χ8 LED matrix κε Χ-Υ εηζφδνπο. 

  

 Απηφ ην παξάδεηγκα δείρλεη πψο ειέγρνπκε έλα led matrix ρξεζηκνπνηψληαο 

2 αλαινγηθέο εηζφδνπο. 

   

Οη ζεηξέο είλαη ε άλνδνο 

Οη ζηήιεο είλαη ε θάζνδνο   

   

 --------- 

  

 Arduino Pin numbers: 

 Matrix: 

 * Ψεθηαθά pins 2 κε 13, 

 * Αλαινγηθά pins 2 κε 5, ρξεζηκνπνηνχληαη ζαλ ςεθηαθέο 16 κε 19 

 Πνηελζηφκεηξα: 

 * Οη θεληξηθέο αθίδεο ζπλδένληαη ζηηο αλαινγηθέο εηζφδνπο pins 0 θαη 1, 

αληηζηνίρσο 

 * Οη πιατλέο αθίδεο ζπλδένληαη ζηελ +5V ηάζε θαη ζηελ γείσζε, 

αληηζηνίρσο. 

  */ 
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// 2-D δηάηαμε ησλ ζεηξψλ ζηα pin ηνπ arduino: ην [8] δειψλεη ηνλ αξηζκφ 

// ησλ pin πνπ δειψλνπκε κε ηελ εληνιή const int γηα ζεηξέο ησλ led: 

 

const int row[8] = { 

  2,7,19,5,13,18,12,16 }; 

 

// 2-D δηάηαμε ησλ ζηειψλ ζηα pin ηνπ arduino: ην [8] δειψλεη ηνλ αξηζκφ 

// ησλ pin πνπ δειψλνπκε κε ηελ εληνιή const int γηα ηηο ζηήιεο ησλ led: 

 

const int col[8] = { 

  6,11,10,3,17,4,8,9  }; 

 

// 2-D δηάηαμε ησλ πίμει: 

int pixels[8][8];            

 

// Η ζέζε ηνπ θέξζνξα:  

int x = 5; 

int y = 5; 

 

// εδώ κάνοσμε ηο setup 

 

void setup() { 

 

  // πξνεηνηκάδεη ηα I/O pins ζαλ εμφδνπο 

  // επαλαιακβάλεη πάλσ ζηα pins: 

 

  for (int thisPin = 0; thisPin < 8; thisPin++) { 

     

// πξνεηνηκάδεη ηα pins εμφδνπ: κε ηελ εληνιή pinMode, πξηλ δειψζακε 

// thisPin είλαη ην 0: 

 

    pinMode(col[thisPin], OUTPUT);  

    pinMode(row[thisPin], OUTPUT);   

 

    // πάξε ηα pins ησλ ζηειψλ (πρ. ηηο θαζφδνπο) ζην HIGH γηα λα  

    // εμαζθαιίζνπκε φηη ηα LEDs είλαη OFF, κε ηελ εληνιή digitalWrite: 

 

    digitalWrite(col[thisPin], HIGH);     

  } 

 

  // πξνεηνίκαζε ηα πίμει ηνπ matrix: 

 

  for (int x = 0; x < 8; x++) { 

    for (int y = 0; y < 8; y++) { 

      pixels[x][y] = HIGH; 

    } 

  } 

} 

// είναι ο βαζικός βρόγτος ηοσ προγράμμαηος 

 

void loop() { 
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  // δηάβαζε ηε είζνδν: 

  readSensors(); 

 

  // ζρεδίαζε ηελ νζφλε:   

  refreshScreen(); 

} 

 

void readSensors() { 

  // ζβήζε ηελ ηειεπηαία ζέζε:  

  pixels[x][y] = HIGH; 

 

  // δηάβαζε ηνπο ζελζνξέο γηα ηηκέο ησλ Χ θαη Υ:  

   

  x = 7 - map(analogRead(A0), 0, 1023, 0, 7); 

  y = map(analogRead(A1), 0, 1023, 0, 7); 

 

  // ζέζε ηελ λέα ζέζε ησλ πίμει γηα λα αλάςεη ην LED 

  // ζηελ επνκέλε αλαλέσζε ηεο νζφλεο: 

  pixels[x][y] = LOW; 

 

} 

 

void refreshScreen() { 

  // επαλαιακβάλνπκε γηα ηηο ζεηξέο (άλνδνη):  

  // δειψλνπκε ην thisRow = 0 

  for (int thisRow = 0; thisRow < 8; thisRow++) { 

 

    // πάξε ην Pin ηεο ζεηξάο (άλνδνο) ζε high: 

    digitalWrite(row[thisRow], HIGH); 

 

    // επαλαιακβάλνπκε γηα ηηο ζηήιεο (θάζνδνη): 

    // δειψλνπκε ην thisCol = 0 

    for (int thisCol = 0; thisCol < 8; thisCol++) { 

 

      // πάξε ηελ θαηάζηαζε ηνπ παξφληνο πίμει;    

  int thisPixel = pixels[thisRow][thisCol]; 

 

      // φηαλ ε ζεηξά είλαη HIGH ε ζηήιε είλαη LOW: 

      // ηα LED πνπ νη ηηκέο πιεξνχλ ηηο πξνυπνζέζεηο αλάβνπλ:    

  digitalWrite(col[thisCol], thisPixel); 

 

      // ζβήλεη ηα πίμει:  

      if (thisPixel == LOW) { 

        digitalWrite(col[thisCol], HIGH); 

      } 

    } 

 

  // πάξε ηα pin ησλ ζεηξψλ ζην LOW θαη ζβήζε φιε ηελ ζεηξά:  

  digitalWrite(row[thisRow], LOW); 

  } 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 2: ARDUINO 

Γενικά πεπί ηος arduino 

Τν Arduino είλαη κηα πιαηθόξκα πξνγξακκαηηζκνύ κηθξνειεγθηώλ, θπξίσο ηεο ATMEL AVRs, θαη 
πξνζθέξεη πνιιέο επθνιίεο γηα ηελ αλάπηπμε πξσηόηππσλ θπθισκάησλ θαη θαηαζθεπώλ. Σηελ 
πιαθέηα έρεη όια ηα απαξαίηεηα θπθιώκαηα γηα ηελ ζσζηή ιεηηνπξγία ηνπ κηθξνειεγθηή θαη ηελ 
παξνρή εμηξά ιεηηνπξγηώλ κε ηελ πξνζζήθε modules αιιά θαη επέιηθηνο πξνγξακκαηηζκόο κέζσ 
USB θαη κίαο αλνηθηνύ θώδηθα εύρξεζηεο εθαξκνγήο πξνγξακκαηηζκνύ. 

 

Τα είδε ηος Arduino 

Τα boards πνηθίινπλ ζε δπλαηόηεηεο θαη βαζηθό ζην ζρεδηαζκό ηνπο είλαη ν αξζξσηόο ηνπο 
ραξαθηήξαο.  

Βαζηθά ραξαθηεξίζηεθα είλαη ε ζύλδεζε USB θαη ν voltage regulator κε είζνδν γηα κεηαζρεκαηηζηή 
ΑC/DC γηα λα δώζεη ηελ ζσζηή ηάζε ζηνλ κηθξνειεγθηή. Τν κέγεζνο ηνπο πνηθίιεη αλαιόγσο ηη 
ρξεηάδεηαη θα μερσξηζηά γηα ξνκπνηηθέο εθαξκνγέο θαη επίζεο πνιιά εμεηδηθεπκέλα Boards. 

 Μηθξνεπεμεξγαζηέο 8bit θαη 32 bit, αλάινγα ζην κνληέιν 

 USB ή micro USB ζύξα 

 Δλζσκαησκέλε ζύξα Ethernet, Wi-Fi, micro SD 

 

Υπάξρνπλ θαη πνιιά modules πνπ πξνζηίζεληαη ζε πνιιά boards άκα ζέινπκε ή ρξεηάδεηαη.  

 

 Τν Arduino GSM shield ζπλδέεη Arduino ζαο ζην δηαδίθηπν ρξεζηκνπνηώληαο ην αζύξκαην 
δίθηπν GPRS. Σπλδέζηε κηα θάξηα SIM από έλα θάιπςε GPRS επηρείξεζε δίλεη  ηελ 
δπλαηόηεηα γηα θσλεηηθέο θιήζεηο (ζα ρξεηαζηεί έλα εμσηεξηθό θύθισκα ερείν θαη 
κηθξόθσλν) θαη ηελ απνζηνιή / ιήςε κελπκάησλ SMS. 

 Τν Arduino Ethernet Shield ζπλδέεη ην Arduino ζην δηαδίθηπν ζε ιίγα ιεπηά. Σπλδέεη ην 
arduino  ζην δίθηπό κε έλα θαιώδην RJ45. 

 Τν Arduino Wi-Fi Shield δίλεη Wi-Fi δπλαηόηεηεο ζην arduino. 

 Τν Arduino USB Host Shield επηηξέπεη λα ζπλδεζεί  κηα ζπζθεπή USB ζηελ πιαθέηα Arduino 
ζαο. Τν Arduino USB Host Shield βαζίδεηαη ζηελ MAX3421E (ηερληθό θπιιάδην), ην νπνίν 
είλαη έλαο ειεγθηήο USB πεξηθεξεηαθώλ / ππνδνρήο πνπ πεξηέρεη ηελ ςεθηαθή ινγηθή θαη 
αλαινγηθό θύθισκα πνπ απαηηνύληαη γηα ηελ εθαξκνγή ελόο full-speed USB πεξηθεξεηαθώλ 
ή πιήξνπο ππνδνρήο / ρακειήο ηαρύηεηαο ζπκβαηέο κε USB πξνδηαγξαθέο rev 2.0. Η 
αζπίδα είλαη TinkerKit ζπκβαηό, ην νπνίν ζεκαίλεη όηη κπνξείηε λα δεκηνπξγήζεηε γξήγνξα 
ηα έξγα, ζπλδένληαο κνλάδεο TinkerKit πάλσ ζηελ πιαθέηα. 

Οη αθόινπζεο θαηεγνξίεο ζπζθεπώλ πνπ ππνζηεξίδνληαη από ηελ αζπίδα:  

HID ζπζθεπέο: πιεθηξνιόγηα, πνληίθηα, ρεηξηζηήξηα, θ.ιπ.  
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Διεγθηέο παηρληδηώλ: Sony PS3, Nintendo Wii, Xbox360.  

USB ζε ζεηξηαθή κεηαηξνπείο: FTDI, PL-2303, ACM, θαζώο θαη νξηζκέλα θηλεηά ηειέθσλα 
θαη δέθηεο GPS.  

ADK-ηθαλό Android ηειέθσλα θαη ηξαπέδηα.  

Χεθηαθέο θσηνγξαθηθέο κεραλέο: Canon EOS, Powershot, Nikon θσηνγξαθηθέο κεραλέο 
DSLR θαη P & S, θαζώο θαη γεληθέο PTP.  

Μαδηθήο ζπζθεπέο απνζήθεπζεο: USB sticks, ζπζθεπέο αλάγλσζεο θαξηώλ κλήκεο, 
εμσηεξηθνύο ζθιεξνύο δίζθνπο, θιπ  

Dongles Bluetooth. 

 

 Δπηπιένλ παξά πνιιά πεξηθεξεηαθά όπσο νζόλεο TFT θα. 

 

Arduino UNO Rev.3 

Γηα ηελ πηπρηαθή εξγαζία ζα ρξεζηκνπνηήζσ ην Arduino UNO Rev.3 

 

Δίλαη έλα board κε βάζε ηνλ ATmega 328 έρεη 14 ςεθηαθά Pins εηζόδνπ / εμόδνπ (εθ ησλ νπνίσλ 6 
κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ σο έμνδνη PWM), 6 αλαινγηθέο εηζόδνπο, έλα 16 MHz θεξακηθό 
θξύζηαιιν, κηα ζύλδεζε USB, κηα ππνδνρή ξεύκαηνο, κηα επηθεθαιίδα ICSP, θαη έλα θνπκπί reset. 
Πεξηέρεη όια όζα ρξεηάδνληαη γηα λα ππνζηεξίμνπλ ηελ κηθξνειεγθηή. Τν Uno Atmega16U2 πνπ έρεη 
πξνγξακκαηηζηεί σο κεηαηξνπέαο USB-to-serial. 

Σύνουη 

Μηθξνειεγθηήο: ATmega328 

Τάζε ιεηηνπξγίαο: 5V 

Τάζε εηζόδνπ (ζπληζηώκελε) 7-12V 

Τάζε εηζόδνπ (όξηα) 6-20V 

Χεθηαθά I/O Pins 14 (ηα 6 έρνπλ δπλαηόηεηα PWM έμνδό) 

Αλαινγηθέο είζνδνη Pins 6 

DC ξεύκα αλά I/O Pin 40 mA 

DC ξεύκα for 3.3V Pin 50 mA 

Flash κλήκε 32 KB (ATmega328) από ηα νπνία 0.5 KB γηα ηνλ bootloader 

SRAM 2 KB (ATmega328) 

EEPROM 1 KB (ATmega328) 

Clock Speed 16 MHz 
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Πάλσ όςε 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Πίζσ όςε 
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Είζοδοι και έξοδοι   

 

Κάζε έλα από ηα 14 ςεθηαθά pins γηα ην Uno κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί σο είζνδνο ή έμνδνο, 
ρξεζηκνπνηώληαο pinMode (), digitalWrite (), θαη digitalRead () ιεηηνπξγίεο. Λεηηνπξγνύλ ζε 5 βνιη. 
Κάζε pin κπνξεί λα παξέρεη ή λα ιάβεη έλα κέγηζην ησλ 40 mA θαη έρεη κηα εζσηεξηθή pull-up 
αληίζηαζε (απνζπλδεζεί από πξνεπηινγή) 20-50 kOhms. Δπηπιένλ, νξηζκέλνη αθίδεο έρνπλ 
εμεηδηθεπκέλεο ιεηηνπξγίεο:  

 

Serial: 0 (RX) θαη 1 (TX). Φξεζηκνπνηείηαη γηα ηε ιήςε (RX) θαη λα κεηαδίδεη ζεηξηαθά δεδνκέλα (TX) 
TTL. Απηέο νη αθίδεο ζπλδένληαη κε ηηο αληίζηνηρεο αθίδεο ηνπ ATmega8U2 USB-to-TTL Serial ηζηπ.  

Δμσηεξηθό Γηαθνπέο: 2 θαη 3 ηα Pins κπνξνύλ λα δηακνξθσζνύλ γηα λα πξνθαιέζεη κηα δηαθνπή ζε 
κηα ρακειή ηηκή, κηα άλνδν ή ηελ πηώζε άθξε, ή κηα αιιαγή ζηελ αμία.  

PWM: 3, 5, 6, 9, 10, θαη 11 Παξνρή 8-bit εμόδνπ PWM κε ηε ιεηηνπξγία analogWrite ().  

SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Απηέο νη θαξθίηζεο ππνζηεξίδνπλ ηελ επηθνηλσλία 
SPI, ρξεζηκνπνηώληαο ηε βηβιηνζήθε SPI.  

LED: 13 Υπάξρεη έλα ελζσκαησκέλν LED πνπ ζπλδένληαη κε ςεθηαθά pin 13 Όηαλ ε αθίδα είλαη 
HIGH αμία, ε ελδεηθηηθή ιπρλία είλαη αλακκέλε, όηαλ to pin είλαη LOW, είλαη καθξηά.  

Τν Uno έρεη 6 αλαινγηθέο εηζόδνπο, επηζεκαίλνληαη A0 κέζσ A5, θαζέλα από ηα νπνία παξέρεη 10 
κπηη ηνπ ςεθίζκαηνο (δειαδή 1024 δηαθνξεηηθέο ηηκέο). Από πξνεπηινγή κεηξνύλ από ην έδαθνο 
έσο 5 βνιη, αλ θαη είλαη δπλαηόλ λα αιιάμεη ην άλσ άθξν ηνπ εύξνπο ηνπο, ρξεζηκνπνηώληαο ην pin 
AREF θαη ηε ιεηηνπξγία analogReference (). Δπηπιένλ, κεξηθέο θαξθίηζεο έρνπλ εμεηδηθεπκέλεο 
ιεηηνπξγίεο:  

TWI: A4 ή SDA pin θαη Α5 ή SCL pin. Υπνζηήξημε επηθνηλσλίαο TWI ρξεζηκνπνηώληαο ηε 
βηβιηνζήθε Wire.  

Υπάξρνπλ κηα-δπν άιια pin ζηνλ πίλαθα:  

AREF. Τάζε αλαθνξάο γηα ηηο αλαινγηθέο εηζόδνπο. Φξεζηκνπνηείηαη κε analogReference ().  

Δπαλαθνξά. Φέξηε απηήλ ηελ γξακκή ΦΑΜΗΛΗ γηα λα επαλαθέξεηε ηνλ κηθξνειεγθηή. Σπλήζσο 
ρξεζηκνπνηείηαη γηα λα πξνηαζεί έλα θνπκπί reset γηα αζπίδεο πνπ κπινθάξνπλ ην board.  
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Επικοινωνία 

Τν Arduino Uno δηαζέηεη κηα ζεηξά από εγθαηαζηάζεηο γηα ηελ επηθνηλσλία κε έλαλ ππνινγηζηή, έλα 
άιιν Arduino, ή άιινπο κηθξνειεγθηέο. Η ATmega328 παξέρεη UART TTL (5V), ζεηξηαθή 
επηθνηλσλία, ε νπνία είλαη δηαζέζηκε ζε ςεθηαθά pin0 (RX) θαη 1 (TX). Μηα ATmega16U2 ζηo board 
απηό ζεηξηαθή επηθνηλσλία κέζσ USB θαη εκθαλίδεηαη σο κηα εηθνληθή ζύξα COM ζην ινγηζκηθό 
ζηνλ ππνινγηζηή. Η «firmware 16U2 ρξεζηκνπνηεί ηα ηππηθά πξνγξάκκαηα νδήγεζεο USB COM, 
θαη θακία εμσηεξηθή ρξεηάδεηαη πξόγξακκα νδήγεζεο. Ψζηόζν, ζηα Windows, απαηηείηαη .inf αξρείν. 
Τν ινγηζκηθό Arduino πεξηιακβάλεη κηα ζεηξηαθή νζόλε ε νπνία επηηξέπεη ηελ απιή δεδνκέλα 
θεηκέλνπ πνπ απνζηέιινληαη από θαη πξνο ηελ πιαθέηα Arduino. Οη RX θαη TX LEDs ζηνλ πίλαθα 
ζα αλαβνζβήλεη όηαλ γίλεηαη κεηάδνζε δεδνκέλσλ κέζσ ηνπ ηζηπ θαη USB ζύλδεζεο USB-to-serial 
ζηνλ ππνινγηζηή (όρη όκσο γηα ζεηξηαθή επηθνηλσλία ζηηο αθίδεο 0 θαη 1).  

Μηα SoftwareSerial βηβιηνζήθε επηηξέπεη ηελ ζεηξηαθή επηθνηλσλία γηα νπνηαδήπνηε ςεθηαθά Pin 
ηνπ Uno.  

Η ATmega328 ππνζηεξίδεη επίζεο I2C (TWI) θαη ηελ επηθνηλσλία SPI. Τν ινγηζκηθό Arduino 
πεξηιακβάλεη κηα βηβιηνζήθε θαισδίσλ γηα λα απινπνηήζεη ηε ρξήζε ηνπ δηαύινπ I2C? δείηε ηελ 
ηεθκεξίσζε γηα ιεπηνκέξεηεο. Γηα ηελ επηθνηλσλία SPI, ρξεζηκνπνηήζηε ηε βηβιηνζήθε SPI. 

Ππογπαμμαηιζμόρ  

Τν Arduino Uno κπνξεί λα πξνγξακκαηηζηεί κε ην ινγηζκηθό από ην Arduino foundation. Οη 
ATmega328 ζην Arduino Uno έξρεηαη preburned κε έλα bootloader πνπ ζαο επηηξέπεη γηα 
πξνγξακκαηηζκό θσδηθνύ ρσξίο ηε ρξήζε ελόο εμσηεξηθνύ πξνγξακκαηηζηή πιηθνύ. Δπηθνηλσλεί 
ρξεζηκνπνηώληαο ην αξρηθό STK500 πξσηόθνιιν (αλαθνξά, αξρεία θεθαιίδαο C).  

Μπνξείηε επίζεο λα παξαθακθζεί ν bootloader θαη λα πξνγξακκαηηζηεί ην κηθξνειεγθηή κέζσ ηνπ 
ICSP (In-Circuit Serial Programming) header? δείηε απηέο ηηο νδεγίεο γηα ηηο ιεπηνκέξεηεο.  

Η ATmega16U2 / 8U2 είλαη θνξησκέλν κε έλα bootloader DFU, ην νπνίν κπνξεί λα ελεξγνπνηεζεί 
από:  

Σε Rev1 πίλαθεο: ζπλδέεη ην jumper θνιιήζεηο ζην πίζσ κέξνο ηνπ πίλαθα (θνληά ζην ράξηε ηεο 
Ιηαιίαο) θαη ζηε ζπλέρεηα επαλαθνξά ηνπ 8U2.  

Σε Rev2 ή αξγόηεξα πίλαθεο: ππάξρεη κηα αληίζηαζε πνπ ηξαβώληαο ην 8U2 / 16U2 HWB γξακκή 
κε ηε γείσζε, πξάγκα πνπ θαζηζηά επθνιόηεξν λα ηεζεί ζε ιεηηνπξγία DFU.  

Σηε ζπλέρεηα κπνξείηε λα ρξεζηκνπνηεζεί ην ινγηζκηθό ηεο Atmel FLIP (Windows) ή ηνλ 
πξνγξακκαηηζηή DFU (Mac OS X θαη Linux) γηα λα θνξησζεί έλα λέν firmware. 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 3: Shift Registers και η χρήςη του με το arduino 

 

Γενικά 

Σηα ςεθηαθά θπθιώκαηα, έλαο θαηαρσξεηήο κεηαηόπηζεο (shift register) είλαη πνιιά flip-flops, ηα 
νπνία κνηξάδνληαη ην ίδην ξνιόη (clock), ζην νπνίν ε έμνδνο θάζε flip-flop ζπλδέεηαη κε ηα 
"δεδνκέλα" εηζόδνπ ηνπ επόκελνπ flip-flop ζηελ αιπζίδα, κε απνηέιεζκα ζε έλα θύθισκα h 
κεηαηνπίζεηο θαηά κηα ζέζε ε «ζπζηνηρία κπηη» απνζεθεύνληαη ζε απηό, κεηαηνπίδνληαο ηα 
παξνύζα δεδνκέλα ζηελ είζνδν ηνπ θαη κεηαηόπηζε ηνπ ηειεπηαίνπ bit ζηε ζπζηνηρία, ζε θάζε 
κεηάβαζε ηεο εηζόδνπ ξνινγηνύ.  

 

Γεληθόηεξα, έλαο θαηαρσξεηήο κεηαηόπηζεο κπνξεί λα είλαη πνιπδηάζηαηνο, έηζη ώζηε ηα δεδνκέλα 
ζηεο εηζόδνπο θαη εμόδνπο λα είλαη νη ίδηεο ζπζηνηρίεο bit: απηό απιά κε ηελ ιεηηνπξγία πνιιώλ 
θαηαρσξεηώλ κεηαηόπηζεο ηνπ ίδηνπ ιίγν-κήθνπο παξάιιεια.  

 

Οη shift registers κπνξεί λα έρεη παξάιιειεο θαη ζεηξηαθέο εηζόδνπο θαη εμόδνπο. Απηά είλαη 
ζπλήζσο ξπζκηζηεί σο «serial-in, parrarel-out» (SIPO) ή σο «parrarel-in, serial-out» (PISO). 
Υπάξρνπλ επίζεο είδε πνπ έρνπλ ηόζν ζεηξηαθή θαη παξάιιειε είζνδν θαη είδε κε ζεηξηαθή θαη 
παξάιιειε έμνδν. Υπάξρνπλ, επίζεο, «ακθίδξνκνη» θαηαρσξεηέο νιίζζεζεο πνπ επηηξέπνπλ ηε 
κεηαηόπηζε πξνο ηηο δύν θαηεπζύλζεηο: L → R ή R → L. Η ζεηξηαθή είζνδν θαη ηελ ηειεπηαία έμνδν 
ηνπ θαηαρσξεηή νιίζζεζεο κπνξεί επίζεο λα ζπλδέεηαη κε ηε δεκηνπξγία ελόο «θαηαρσξεηή 
θπθιηθήο νιίζζεζεο». 

SISO ζεηξηαθή είζνδό ζεηξηαθή έμνδν 

 

PISO παξαιιήιε είζνδν ζεηξηαθή εμνδό 
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SIPO ζεηξηαθή είζνδν παξάιιειε έμνδν 

 

PIPO παξάιιειε είζόδν παξάιιειε έμνδν 

 

Καηαρσξεηήο θπθιηθεο νιίζζεζεο 
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Σηελ πηπρηάθε εξγαζία ρξεζηκνπνηώ SIPO ινγηθή, ζεηξηαθή είζνδνο ( ηα δεδνκέλα ηα παηξλνπκέ 
από ην arduino) θαη παξαιιήιε έμνδνο ζηεο ζηήιεο ηνπ led matrix. Καη ζα αλαθεξζώ κνλν γηα 
απηνύ ηνπ ηύπνπ θαηαρσξεηώλ νιήζζεζεο. 

 

 

 

 

SIPO ζειπιακή είζοδόρ – παπάλληλη έξοδορ ζε καηασωπηηέρ ολήζθηζηρ 

 

Έλα serial-in/parallel-out θαηαρσξεηήο νιήζζεηεο, νιεζζέλεη ηα δεδνκέλα ζε εζσηεξηθά ζηνηρεία 
απνζήθεπζεο δεδνκέλσλ θαη κεηαηνπηδεη δεδνκέλα από ηνλ serial-out, ηα data-out, pin. Σην SIPO 
θάλεη όια ηα εζσηεξηθά ζηάδηα πνπ δηαηίζεληαη σο έμνδνη. Ψο εθ ηνύηνπ, έλα serial-in/parallel-out 
shift register κεηαηξέπεη ηα δεδνκέλα από ηε ζεηξηαθή κνξθή ζε παξάιιειε κνξθή. Αλ ηα ηέζζεξα 
bits δεδνκέλσλ κεηαηνπίδνληαη ζε ηέζζεξηο παικνύο ξνινγηνύ κέζσ ελόο κόλν θαισδίνπ ζε 
δεδνκέλα-in, παξαθάησ, είλαη δηαζέζηκν ηαπηόρξνλα ζε ηέζζεξηο εμόδνπο QA λα QD κεηά ην 
ηέηαξην παικό ξνινγηνύ ηα δεδνκέλα. 

 

Η πξαθηηθή εθαξκνγή ησλ SIPO θαηαρσξεηώλ νιίζζεζεο είλαη ην λα κεηαηξέπνπλ ηα δεδνκέλα 
από ζεηξηαθή κνξθή από έλα θαη κόλν θαιώδην ζε παξάιιειε κνξθή ζε πνιιαπιά θαιώδηα. Πνιύ 
ρξήζηκν γηα ηελ έιεγρν κεγάισλ LED matrix πνπ δελ κπνξεί λα γίλεη απ’ επζείαο από ηα Pins ηνπ 
κηθξνειεγθηή κε ηηο εμόδνπο ηνπ shift register (QA QB QC QD ). 
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Τα παξαπάλσ ζηνηρεία ηνπ SIPO είλαη αξθεηά απιή. Μνηάδεη κε έλα serial-in/ serial-out shift register 
αιιά παηξλνπκέ ηεο εμόδνπο θαζέ ζηαδίνπ ηεο νιίζζεζεο. Τα ζεηξηαθά δεδνκέλα κεηαηνπίδνηαη 
κέζα ζε SI (Serial Input). Μεηά από κηα ζεηξά από ξνιόγηα ίζν κε ηνλ αξηζκό ησλ ζηαδίσλ, ην 
πξώην bit δεδνκέλσλ ζε εκθαλίδεηαη ζην SO (QD) ζην παξαπάλσ ζρήκα. Σε γεληθέο γξακκέο, δελ 
ππάξρεη SO pin. Τν ηειεπηαίν ζηάδην (QD παξαπάλσ) ρξεζηκεύεη σο SO θαη θιηκαθώλεηαη πξνο ην 
επόκελν παθέην αλ ππάξρεη. Απηό είλαη ρξεζηκό γηα λα δνπιεύνπκε πνιιά καδη ζηε ζείξα γηα 
κεγαιύηεξα bits δεδόκέλσλ λα κεηαθξάδνληαη από ηελ ζεηξαθή κνξθή ζε παξάιιειε. 

 

 

 

Ο θαηαρσξεηήο νιίζζεζεο έρεη πξόηηλνο θαζαξηζηεί από ηα δεδνκέλα από ην CLR, έλα ελεξγό low 
ζήκα, ην νπνίν θαζαξίδεη όια ην ηππνύ D flip-flops κεζά ζηνλ θαηαρσξεηή νιίζζεζεο. Σεκέησζηε 
όηη ηα ζεηξηαθά δεδνκέλα 1011 ηα νπνία είλαη παξόλ ζηε SI είζνδν. Απηά ηα δεδνκέλα 
ζπγρξνλίδνληαη κε ην ξνινη (CLOCK) CLK. Σηνλ 1ν θηύπν ην 1ν bit  πάεη ζην QA θαη ζην 2ν ην 2ν bit 
ζην QA ,ελώ ην ην 1ν πάεη ζην QB  θαη νύησ θαζεμήο κέρξη όια ηα bit νιηζζήζνπλ. Σηελ PO ινγηθή 
κπνξνύκε λα πάξνπκε ηελ έμνδν γηα θάζε ζηάδην ηεο νιίζζεζεο θαη έηζη λα δηεπζύλνπκε ζην LED 
Matrix πσο ζα αλάβνπλ ηα LED αλά ρηύπν ξνινγηνύ.  
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74HC595 shift register 

Σην θύθισκα έιεγρνπ ηνπ LED matrix ηεο πηπρηαθήο ρξεζηκνπνηώ ηνλ 74hc595 8bit serial-in 
parrarel out, γηα λα δίλσ ηα δεδνκέλα ζε θάζε ζηήιε ηνπ matrix. 

 

 

Τα παξαπάλσ δηαγξάκαηα δείρλνπλ ηελ ιεηηνπξγεία ηνπ 595 ην ιείηνπξγηθν θαη ινγηθό δηαγξακκά 
είλαη 8bit  

Τα δεδνκέλα κπαίλνπλ από ην 14 pin DS, όηαλ ην Pin 11 SHCP πάεη από HIGH ζε LOW ε ηηκή ην 
DS απνζεθεύεηε ζηνλ shift register θαη νη ππάξρνπζεο ηηκέο ηνπ θαηαρσξεηή νιίζζελνπλ γηα λα 
θάλνπλ ρώξν γηα ην λέν κπηη. Τν Pin 12 STCP παξακέλεη LOW όηαλ ηα δεδνκέλα γξάθνληαη ζηνλ 
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shift register. Όηαλ πάεη ζην HIGH νη ηηκέο ηνπ shift register αζθαιίδνληαη ζηνπο θαηαρσξεηέο 
απνζύθεπζεο ηα νπνία κεηά εμάγνληαη ζηα Pins Q0 – Q7. 

Τν παξαθάησ δηαγξακκά δείρλεη πσο παηξλνπκέ ζαλ εμνδό ζηα Qo-Q7 1100011 ππνζέηνληαο όηη νη 
αξρηθεο ηηκέο είλαη 00000000. Όηαλ ζπλδέεηε ην Pin 9 Q7S είλαη ζεηξηαθή εμνδό, θαη κε ηελ ρξεζή 
ηνπ ζηελ είζνδν DS ελόο 2 595 γηα λα ερνπκε παξαπάλσ ζηήιεο ζην matrix θαη κε θάζε shift 
register πνπ βάδνπκε, ζην 24Φ8 ζέινπκε 3 γηα κεγαιύηεξα απιά βαδνπκε παξαπάλσ θαη θάζε έλα 
πξνζζέηεη κερξί 8 εμόδνπο. 

 

 

 

Σειπιακή ζε Παπάλλελε Shifting-Out με ένα 74HC595 με ηο arduino 

 

Shifting-Out θαη ην ηζηπ 595  

Σε θάπνηα ζηηγκή ή ηελ άιιε κπνξεί λα μεκείλνπκε από εμόδνπο ζην Arduino θαη κπνξνύκε λα ην 
επεθηείλνπκε κε θαηαρσξεηέο νιίζζεζεο. Απηό ην παξάδεηγκα βαζίδεηαη ζηελ 74HC595. Μπνξεί λα 
ην ρξεζηκνπνηεζεί γηα λα ειέγρεη 8 εμόδνπο ζε έλα ρξόλν, ελώ ρξεζηκνπνηνύκε ιίγα Pins ζην  
κηθξνειεγθηή. Μπνξείηε λα ζπλδέζεηε πνιιαπινύο θαηαρσξεηέο νιίζζεζεο καδί γηα λα επεθηείλνπλ 
έμνδν ζαο αθόκα πεξηζζόηεξν.  

Απηό πνπ ρξεζηκνπνηνύληαη ζηα ζρέδηα πνπ είλαη κέζα, νλνκάδεηαη «ζύγρξνλε ζεηξηαθή 
επηθνηλσλία», δειαδή κπνξείηε λα πάιιεηαη έλα pin up θαη θάησ επηθνηλσλεί κε απηόλ ηνλ ηξόπν 
έλα byte δεδνκέλσλ ζηνλ θαηαρσξεηή ιίγν-ιίγν. Δίλαη από πάιιεηαη δεύηεξν pin, ην pin ηνπ 
ξνινγηνύ, ώζηε λα νξηνζεηεζνύλ κεηαμύ bits. Απηό είλαη ζε αληίζεζε κε ηε ρξήζε ηεο "αζύγρξνλεο 
ζεηξηαθήο επηθνηλσλίαο» ηεο ζπλάξηεζεο Serial.begin (), ε νπνία ζηεξίδεηαη επί ηνπ απνζηνιέα θαη 
ηνπ δέθηε γηα λα ξπζκηζηεί αλεμάξηεηα γηα κηα ζπκθσλεζεί θαζνξηζκέλν ξπζκό δεδνκέλσλ. Μόιηο 
ην ζύλνιν byte κεηαδίδεηαη ζηνλ θαηαρσξεηή ηα HIGH ή LOW κελύκαηα πνπ πξαγκαηνπνηήζεθαλ 
θξαηηνύληαη θαη δηακνηξάδνληαη ζε θαζέλα από ηα επηκέξνπο αθξνδέθηεο εμόδνπ. Απηό είλαη ην κέξνο 
"παξάιιειε έμνδν», κε όια ηα pins λα θάλνπλ ό, ηη ζέιεηε κε ηε κία.  

Τν κέξνο απηνύ ηνπ ζηνηρείνπ «ζεηξηαθή έμνδν» πξνέξρεηαη από επηπιένλ pin ηεο, ε νπνία κπνξεί 
λα πεξάζεη ην ζεηξηαθό πιεξνθνξίεο πνπ έιαβε από ηνλ κηθξνειεγθηή θαη πάιη ακεηάβιεηα. Απηό 
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ζεκαίλεη όηη κπνξείηε λα κεηαδίδεη 16 bits ζε κηα ζεηξά (2 bytes) θαη ην πξώην 8 ζα ξέεη κέζσ ηνπ 
πξώηνπ θαηαρσξεηή ζην δεύηεξν θαηαρσξεηή θαη λα εθθξάδνληαη εθεί.  

«3 states» αλαθέξεηαη ζην γεγνλόο όηη κπνξείηε λα νξίζεηε ηηο αθίδεο εμόδνπ είηε σο πςειή, ρακειή 
ή «πςειή αληίζηαζε." .. Σε αληίζεζε κε ηα HIGH θαη LOW θαηαζηάζεηο, κπνξείηε λα "t ζεη pins ζε 
θαηάζηαζε πςειήο αληίζηαζεο ηνπο ρσξηζηά. Μπνξνύκε λα ξπζκίζνπκε κόλν ην ζύλνιν ηζηπ καδί 
Απηό είλαη έλα πνιύ εμεηδηθεπκέλν πξάγκα πνπ πξέπεη λα θάλεηε – πρ. κηα ζπζηνηρία LED πνπ 
κπνξεί λα ρξεηαζηεί λα ειέγρνληαη από εληειώο δηαθνξεηηθέο κηθξνειεγθηέο, αλάινγα κε κηα 
ζπγθεθξηκέλε ξύζκηζε ιεηηνπξγίαο ελζσκαησκέλν ζην ζρέδην.  

Παράδειγμα με 2 shift registers και τον arduino 

Στο breadboard 
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Το κύκλφμα 

 

Τν θπθιώκα ηνπ παξαδείγκαηνο, έρνπκε 2 shift registers 74HC595 θαη ηνλ κηθξνέιεγθηε board 
arduino ζηηο εμόδνπο ησλ 595 ζπλδένπκε leds. Αξρηθά ζπλδένπκε ηνλ 1ν 595 ζην datapin (DS)  ηνπ 
arduino θαη ηα STCP,SHCP ζην latchpin θαη clockpin ηνπ arduino, ζεκεησζή ηα pins ηα νξίδνπκε ζην 
πξνγξακκά θαη δελ έρεη ζεκαζία πνηα είλαη αιιά εδώ ρξεζηκνπνηνπκε ηα 8,11 θαη 12 ηνπ arduino. 
Βάδνπκε ηεο αληηζηάζεηο ζηα LED θαη 1κF ζην latchpin θαη ηελ γείσζε γηα λα απνθύγνπκε ην 
ηξεκνζβεκά όηαλ παιεηέ ην latchpin, Τν MR ην βαδνπκε ζηελ ηάζε θαη ην ΟΔ ζηελ γέησζε γηα λα 
απελεξγνπνηεζνπκέ, θαη θπζηθά ην Pin 16 ζηελ ηαζή θαη 8 ζηελ γείσζε πνπ πξνζθέξεη ν arduino. 
Οη θαζνδνί ησλ led γεηώλνληαη. 
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Παράδειγμά  διπλός δσαδικός μετρητής 
 
//  Κώδηθαο ρξεζηκνπνηώληαο 74HC595 Shift Register            // 
//          γηα λα κεηξάεη από ην 0 έσο ην 255                             // 
 
//Pin  πνπ ζπλδέεηε ζην ST_CP ηνπ 74HC595 
int latchPin = 8; 
//Pin πνπ ζπλδέεηε ζην SH_CP ηνπ 74HC595 
int clockPin = 12; 
////Pin πνπ ζπλδέεηε ζην DS ηνπ 74HC595 
int dataPin = 11; 
 
 
 
void setup() { 
  //Start Serial for debugging purposes  
  Serial.begin(9600); 
  //ζέηεη ηα pins ζηελ έμνδν γηαηί απεπζύλνληαη θαη βαζηθό βξόγρν 
  pinMode(latchPin, OUTPUT); 
 
} 
 
void loop() { 
  //ξνπηίλα κεηξεηή πξνο ηα πάλσ 
  for (int j = 0; j < 256; j++) { 
    
 //γεηώλεη ην latchPin θαη ην θξαηάεη LOW όζν κεηαδίδνπκε 
    digitalWrite(latchPin, 0); 
    
 //κεηξεηήο πξνο ηα πάλσ ζηα πξάζηλα LEDs 
    shiftOut(dataPin, clockPin, j);  
    //κεηξεηήο πξνο ηα θάησ ζηα θόθθηλα LEDs 
    shiftOut(dataPin, clockPin, 255-j); 
 
    //επέζηξεςε ην latch pin ζε high γηα λα δώζνπκε ζήκα ζην ηζηπ γηα κελ δηαβάδεη ηελ πιεξνθνξία    
    digitalWrite(latchPin, 1); 
    delay(1000); 
  } 
} 
 
void shiftOut(int myDataPin, int myClockPin, byte myDataOut) { 
  // Απηό νιηζζύλεη 8 bits out MSB first,  
  // ζρεηηθά κε ηελ αλεξρόκελε αθκή ηνπ ξνινγηνύ, 
  // ξνιόη idles low 
 
..//εζσηεξηθή ιεηηνπξγία setup 
  int i=0; 
  int pinState; 
  pinMode(myClockPin, OUTPUT); 
  pinMode(myDataPin, OUTPUT); 
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. //θαζάξηζε ηα πάληα 

. //πξνεηνίκαζε ηνλ shift register γηα bit shifting 
  digitalWrite(myDataPin, 0); 
  digitalWrite(myClockPin, 0); 
 
  //γηα θάζε κπηη ζην byte myDataOut 
  //Μεηξάκε πξνο ηα θάησ ζηνλ βξόγρν 
  //απηό ζεκαίλεη όηη %00000001 or "1" will go through such 
  //απηό ζα είλαη ην pin Q0 ην όπνην αλάβεη.  
  for (i=7; i>=0; i--)  { 
    digitalWrite(myClockPin, 0); 
 
    // αλ ε ηηκή πεξάζεη ην myDataOut θαη έλα απνηέιεζκα δπαδηθήο κάζθαο 
    // αιεζηλό ηόηε... νπόηε αλ είκαζηε ζε i=6 θαη ε ηηκή καο είλαη 
    // %11010100 ζα ήηαλ ν θσδηθόο ζπγθξίλεηαη κε %01000000  
    // θαη  πξνρσξεί γηα λα ξπζκίζεηε pinState to 1. 
    if ( myDataOut & (1<<i) ) { 
      pinState= 1; 
    } 
    else {  
      pinState= 0; 
    } 
 
    //Θέηεη ηνPin ζε HIGH ή LOW εμαξηώκελν ζην pinState 
    digitalWrite(myDataPin, pinState); 
    //register shifts bits on upstroke of clock pin   
    digitalWrite(myClockPin, 1); 
    //κεδέληζε ηα δεδνκέλα ζην data pin κεηά ηελ νιίζζεζε γηα λα πξνιακβάλεη ην bleed through 
    digitalWrite(myDataPin, 0); 
  } 
 
  //ζηακαηάεη ηελ νιίζζεζε 
  digitalWrite(myClockPin, 0); 
} 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 4: Decade counter  

Γενικα 

Έλαο δεθαδηθόο κεηξεηεο είλαη έλα δπαδηθόο κεηξεηόο ν νπνηόο είλαη ζρεδηαζκέλνο λα κεηξάεη κέρξη 
1010.  Έλαο ζπλεζεζκέλνο 4-stage κεηξεηήο κπνξεί επθόια λα γίλεη ελάο κεηξεηήο πξνζζεηνληαο 
κηα NAND πύιε νπώο θαίλεηε ζην ζρήκα 1. Πξνζεμηέ όηη ηα FF2 θαη FF4 δίλνπλ ηηο εηζόδνπο γηα 
ηελ NAND πύιε. Η έμνδνο ηεο NAND πύιεο ζπλδεεηε κε ηελ CLR εηζνδν θάζε έλα από ηα  flip-
flops. 

 

Σρήκα 1. - Decade counter. 

 

 

Ο κεηξεηήο ιεηηνπξγεί ζαλ θαλνληθόο κεηξεηήο κερξη λα θηάζεη ζην 10 δειαδή 1010 ζην δπαδηθό. 
Σε απηό ην ζεκείν, θαη νη δύν είζνδνη ηεο NAND πύιεο είλαη  HIGH, θαη ε έμνδνο παεί LOW. Απηό ην 
LOW εθαξκόδεηε ζηα CLR ησλ FFs  θαη ηα αλαγθάδεη λα παλε ζην 0. Όηαλ ηα FFs επαλεθηλήζνπλ ην 
κέηξεκα κπνξεί λα μαλαμεθηλήζεη .  

Ο παξαθάησ πίλαθαο δέηρλεί ηελ δπαδηθή κέηξεζε  θαη ηεο είζνδνπο θαη εμόδν ηεο NAND: 

BINARY COUNT NAND GATE INPUTS NAND GATE OUTPUT 

******* A B ******* 

0000 0 0 1 

0001 0 0 1 

0010 1 0 1 

0011 1 0 1 

0100 0 0 1 

0101 0 0 1 

0110 1 0 1 

0111 1 0 1 

1000 0 1 1 

1001 0 1 1 
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Ο 4017 δεκαδικόρ μεηπηηήρ  

 

Τν IC 4017 είλαη έλα επέιηθην IC ηεο νηθνγέλεηαο CMOS ην νπνίν έρεη έλα επξύ θάζκα εθαξκνγώλ. 
Δζσηεξηθά απνηειείηαη από έλα 10 stages δεθαδηθνύ κεηξεηή / δηαηξέηε. Όηαλ έλαο παικόο ηνπ 
ξνινγηνύ εθαξκόδεηαη εμσηεξηθά, ηα απνηειέζκαηα ηεο λα γίλεη ε ινγηθή «hi» θαη δηαδνρηθά «lo» (ην 
έλα κεηά ην άιιν).  

Το λειτοσργικό διαγραμμά 

 

To λογίκο διάγραμμα 
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Οπώο θαίλεηαη θαη ζηα δηαγξάκκαηα o 4017 δηαζέηεη έλα 5-stage Johnson Counter θαη θπθιώκα 
απνθσδηθνπνηεζήο ζε 10 εμόδνπο  Q0 εσο Q9. Έρεη 2 είζνδνπο clock  νη νπνίνη είλαη ζπλεδεκέλε 
ζε κηα AND πύιε, ην CP1 έρεη θαη κηα Not πξηλ ηε πύιε θαη έλα ΜR master reset. Καη κε ηελ έμνδν 
ηνπ πην ζεκαληηθνπ FFs.  

Johnson counter 

Έλαο κεηξεηήο Johnson είλαη έλαο ηύπνο walking ring counter ρξεζηκνπνηώληαο έλα θύθισκα 
θαηαρσξεηή κεηαηόπηζεο ζηελ νπνία ην ΝΟΤ-Q, ή αληίζηξνθνο παξαγσγή ηνπ ηειηθνύ ζηαδίνπ 
ζπλδέεηαη κε ηε ζεηξηαθή είζνδν ηνπ πξώηνπ ζηαδίνπ. Φξεηάδεηαη έλα δηάγξακκα γηα λα ζαο 
βνεζήζεη λα θαηαιάβεηε απηό 

 

 

 

Decoder Stage 

Έλα ζηάδην απνθσδηθνπνηεηήο είλαη επίζεο αλαγθαία. Απηό ρξεζηκνπνηεί 2-input NOR πύιεο γηα λα 
πξνζδηνξίζεη κνλαδηθά ην θαζέλα από ηα 6 θξάηε ζηελ αθνινπζία απαξίζκεζεο.  

Θπκεζείηε ηνλ πίλαθα αιήζεηαο ηεο κηα πύιε NOR: 

input B input A output 

0 0 1 

0 1 0 

1 0 0 

1 1 0 

 

Όπσο θαίλεηαη εμνδό έρσ κνλό όηαλ θαη νη 2 εηζνδνί είλαη 0 
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3-stage counter sequence: 

clock pulses D input output A output B output C 

0 1 0 0 0 

1 1 1 0 0 

2 1 1 1 0 

3 0 1 1 1 

4 0 0 1 1 

5 0 0 0 1 

6 1 0 0 0 

sequence repeats.. 

 

Η πξώηε γξακκή ηνπ πίλαθα κπνξεί λα απνθσδηθνπνηεζεί κε κνλαδηθό ηξόπν από ηε ζύλδεζε Α 
θαη C κε ηηο εηζόδνπο κηαο πύιεο NOR. Απηό είλαη ε κόλε θαηάζηαζε ζηελ αθνινπζία γηα ηνπο 
νπνίνπο A = 0 θαη C = 0.  

 

Καζώο ν κεηξεηήο ρξνλίδεηαη, ε ινγηθή θαηάζηαζε ζηελ είζνδν D κεηαθέξεηαη θαηά κήθνο από έλα 
flip-flop ζην επόκελν. Η δεύηεξε γξακκή δείρλεη ηελ θαηάζηαζε κόλν ζηελ αιιεινπρία γηα ηελ νπνία 
Α = 1 θαη Β = 0, όπσο ππνδεηθλύεηαη από ηε ζθίαζε. Απηή ε γξακκή κπνξεί λα απνθσδηθνπνηεζεί 
κνλαδηθά ζπλδένληαο ΝΟΤ-A θαη B κε ηηο εηζόδνπο κηαο πύιεο NOR.  

 

Η ηξίηε γξακκή είλαη ε κόλε θαηάζηαζε ζηελ αιιεινπρία γηα ηελ νπνία Β = 1 θαη C = 0, όπσο 
ππνδεηθλύεηαη από ηε ζθίαζε. Απηή ε γξακκή κπνξεί λα απνθσδηθνπνηεζεί κε κνλαδηθό ηξόπν από 
ηε ζύλδεζε ΝΟΤ-B θαη C κε ηηο εηζόδνπο κηαο πύιεο NOR.  

 

Οη ππόινηπεο γξακκέο κπνξνύλ λα απνθσδηθνπνηεζνύλ κε παξόκνην ηξόπν κε αλίρλεπζε ησλ 
δεύγε ηηκώλ ζθίαζε ζηνλ πίλαθα. Σεκεηώζηε όηη ε είζνδνο D είλαη ε ίδηα όπσο ΝΟΤ-C.  

 

Τν δηάγξακκα δείρλεη πώο νη εμνδνί ηνπ Johnson Counter κπνξεί λα απνθσδηθνπνηεζεί γηα λα 
δώζεη 1 από 6 εμόδνπ: 
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Ο 5-Stage Johnson Counter  ρξεζηκνπνίεηηε από ηνλ 4017, έρεη 5 FFs θαη κεηξάεη κέρξη ην 10 θαη 
παξαθάησ ζα δείηε ην timing δηαγξακκά: 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 4: Το LED Matrix ηηρ πηςσιακήρ και ηο control board 

Το LED Matrix ηερ πηςσιακήρ επγαζίαρ είναι βαζιζμένο ζε RGB LEDs κοινήρ ανόδος, (ζηε 

επομένε ζελίδα). 

Δίλαη κεγέζνπο 24Φ6 θαη αθνινπζεί ηελ εμήο ζπλδεζκνινγία ζηελ επόκελε ζειίδα, ζεηξέο είλαη 6 

όπσο θαίλεηε ζην ζρήκα θαη ελώλνληαη νη θνηλέο άλνδνη από ην θάζε RGB LED ηεο ζεηξάο θαη νη 

ζηήιεο είλαη θάζεηα ζην ζρήκα θαη ελώλνληαη νη θάζνδνη γηα ην θάζε ρξώκα μερσξηζηά. 

Καη κε θνλέθηνξεο ζπλδένληαη ζην θύθισκα ηνπ ειεγθηή ηνπ LED MATRIX. Γηα ηηο ζεηξέο είλαη έλαο 

πνπ ζπλδένληαη 1-6. Αιιά γηα ηηο ζηήιεο θαη ιόγν όηη είλαη πνιιά ρξώκαηα ε ζπλδεζκνινγία είλαη 

ρσξηζκέλε ζε 2 δσδεθάδεο, 1 έσο 12 γηα ην θάζε ρξώκα ηνπ RGB LED θαη κεηά ην ίδην γηα ηηο 

ζηήιεο 13-24. 

 

Το control board 

To control board ζπλδέεηε κε ην arduino board, ηα pins πνπ ρξεζηκνπνηνύληαη είλαη 

8 θαη 9 γηα ηνλ δεθαδηθό κεηξεηή 4017 πνπ ζαξώλεη ηηο ζεηξέο θαη 10, 11, 13 πνπ ζπλδένληαη κε 

ηνπο θαηαρσξεηέο νιίζζεζεο πνπ θάλνπλ ηελ ζάξσζε ησλ ζηειώλ. 

Τν 10 Pin ζπλδέεηε κε ηo 12 pin όισλ ησλ shift register, STCP  

To 13 Pin ζπλδέεηε κε ην 11 pin όισλ ησλ shift register, SHCP 

To 11 Pin ζπλδέεηε κε ην πνδαξάθη 14 ηνπ 1ν shift register γηα ηα ζεηξηαθά δεδνκέλα 

Τν 9 Pin ζπλδέεηε κε ην ξνιόη ηνπ 4017 

Τν 8 Pin ζπλδέεηε κε ην πνδαξάθη 15 ηνπ 4017, master reset  

 

Από ηνπο shift register έρσ ζπλνιηθά 24 εμόδνπο πνπ γηα λα κπνξνύλ λα γεηώζνπλ ηα RBG LED 

ρξεζηκνπνηώ Quad single-pole single-throw analog switch 74HC4066. Τελ έμνδν ησλ shift register 

ηελ ζπλδέσ κε ην enable ησλ 4066 θαη ζηνλ δηαθόπηεο πνπ βξίζθνληαη εζσηεξηθά ζηνλ 4066 

ζπλδέσ κηα άθξε ζηε γείσζε θαη ε άιιε βγαίλεη ζαλ ηελ ηειηθή έμνδν γηα λα νδεγήζεη ηα LEDs.  

Γηα λα έρσ ηελ επηινγή ηνπ ρξώκαηνο πνπ ζα δνπιεύεη ην LED matric ρξεζηκνπνηώ dip switches θαη 

κεηά απηά ζπλδένληαη κε ην αλάινγό connector, ζπλνιηθά είλαη 6 dip switches ησλ 12 θαη ζπλδένπλ 

ηηο ζηήιεο 1 έσο 24 θαη έρσ ηνλ έιεγρν γηα θάζε ζηήιε. 

Σηηο εμόδνπο ηνπ 4017 πάιη ρξεζηκνπνηώ ηνλ 4066 γηα λα κπνξώ λα ρξεζηκνπνηήζσ PNP 

transistor ζαλ δηαθόπηε γηα λα νδεγήζνπλ ηελ θνηλή ηάζε ησλ RGB led.  Σηα enable ησλ 4066 

ζπλδέσ ηηο εμόδνπο ηνπ 4017, θαη ζηνλ δηαθόπηε ηελ κία άθξε ζηελ γείσζε θαη ηελ άιιε ζηελ βάζε 

ησλ PNP ηξαλδίζηνξ, ζηα νπνία ν εθπνκπόο όισλ ησλ ηξαλδίζηνξ ζπλδέεηε ζηελ ηάζε θαη ν 

ζπιιέθηεο ζπλδέεηε κε ηα rows ηνπ led matrix. 
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                                               Το κύκλωμα ηος control board                                                  
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 6: Το πρόγραμμα τησ πτυχιακήσ 

Τν πξόγξακκα πνπ ρξεζηκνπνηώ ζηνλ arduino γηα λα ζηέιλεη ηα δεδνκέλα ζην control board/ 

Με ην #define δειώλνπκε ηνλ δπαδηθό mapping γηα ηνπο ραξαθηήξεο ησλ κλεκάησλ πνπ ζα 

αλαγξάθνληαη ζην LED matrix, ζε πνην εύρξεζηεο κεηαβιεηέο. Τν mapping είλαη 6 ζεηξέο θαη 5 

ζηήιεο θαη κε ηελ ίδηα ινγηθή κπνξνύκε λα θάλνπκε όηη ραξαθηήξα ζέινπκε. Σε απηό ην πξόγξακκα 

είλαη δεισκέλα όιν ην ιαηηληθό αιθάβεην, (L)πεδά θαη (B)θεθαιαία επίζεο ζεκεία ζηίμεο θαη 

αξηζκεηηθνύο ραξαθηήξεο. 

 

#define BA {B01110000,B10001000,B10001000,B11111000,B10001000,B10001000} 

#define BB {B11110000,B10001000,B10001000,B11110000,B10001000,B11111000} 

#define BC {B11111000,B10000000,B10000000,B10000000,B10000000,B11111000} 

#define BD {B11110000,B10001000,B10001000,B10001000,B10001000,B11110000} 

#define BE {B11111000,B10000000,B10000000,B11110000,B10000000,B11111000} 

#define BF {B11111000,B10000000,B10000000,B11110000,B10000000,B10000000} 

#define BG {B01110000,B10001000,B10000000,B10011000,B10001000,B01110000} 

#define BH {B10001000,B10001000,B11111000,B10001000,B10001000,B10001000} 

#define BI {B11111000,B00100000,B00100000,B00100000,B00100000,B11111000} 

#define BJ {B00111000,B00010000,B00010000,B00010000,B10010000,B01100000} 

#define BM {B10001000,B11011000,B10101000,B10101000,B10001000,B10001000} 

#define BN {B10001000,B11001000,B10101000,B10101000,B10011000,B10001000} 

#define BL {B10000000,B10000000,B10000000,B10000000,B10000000,B11111000} 

#define BO {B01110000,B10001000,B10001000,B10001000,B10001000,B01110000} 

#define BP {B11110000,B10001000,B10001000,B11110000,B10000000,B10000000} 

#define BQ {B01110000,B10001000,B10101000,B10011000,B01111000,B00001000} 

#define BR {B11110000,B10001000,B10001000,B11110000,B10001000,B10001000} 

#define BS {B01110000,B10001000,B01100000,B00010000,B10001000,B01110000} 

#define BK {B10001000,B10010000,B11100000,B11100000,B10010000,B10001000} 

#define BT {B11111000,B00100000,B00100000,B00100000,B00100000,B00100000} 

#define BU {B10001000,B10001000,B10001000,B10001000,B10001000,B01110000} 
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#define BV {B10001000,B10001000,B10001000,B10001000,B01010000,B00100000} 

#define BW {B10001000,B10001000,B10101000,B10101000,B10101000,B01010000} 

#define BX {B10001000,B01010000,B00100000,B00100000,B01010000,B10001000} 

#define BY {B10001000,B01010000,B00100000,B00100000,B00100000,B00100000} 

#define BZ {B11111000,B00001000,B00110000,B01100000,B10000000,B11111000} 

#define LA{B00000000,B01110000,B00001000,B01111000,B10001000,B01111000} 

#define LB{B10000000,B10000000,B10110000,B11001000,B10001000,B11110000} 

#define LC{B00000000,B01110000,B10000000,B10000000,B10001000,B01110000} 

#define LD{B00001000,B00001000,B01111000,B10001000,B10001000,B01111000} 

#define LE{B00000000,B01110000,B10001000,B11111000,B10000000,B01110000} 

#define LF{B00110000,B01001000,B01000000,B11100000,B01000000,B01000000} 

#define LG{B00000000,B01111000,B10001000,B01111000,B00001000,B01110000} 

#define LH{B10000000,B10000000,B10110000,B11001000,B10001000,B10001000} 

#define LI{B00100000,B00000000,B01100000,B00100000,B00100000,B01111000} 

#define LJ{B00010000,B00000000,B00111000,B00010000,B10010000,B01100000} 

#define LK{B10000000,B10010000,B10100000,B11000000,B10100000,B10010000} 

#define LL{B01100000,B00100000,B00100000,B00100000,B00100000,B01111000} 

#define LM{B00000000,B00000000,B11010000,B10101000,B10101000,B10001000} 

#define LN{B00000000,B00000000,B10110000,B11001000,B10001000,B10001000} 

#define LO{B00000000,B01110000,B10001000,B10001000,B10001000,B01110000} 

#define LP{B00000000,B11110000,B10001000,B11110000,B10000000,B10000000} 

#define LQ{B00000000,B01101000,B10011000,B01111000,B00001000,B00001000} 

#define LR{B00000000,B00000000,B10110000,B11001000,B10000000,B10000000} 

#define LS{B00000000,B01110000,B10000000,B01110000,B00001000,B11110000} 

#define LT{B01000000,B01000000,B11100000,B01000000,B01001000,B00110000} 

#define LU{B00000000,B00000000,B10001000,B10001000,B10011000,B01101000} 

#define LV{B00000000,B00000000,B10001000,B10001000,B01010000,B00100000} 

#define LW{B00000000,B00000000,B10001000,B10101000,B10101000,B01010000} 
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#define LX{B00000000,B10001000,B01010000,B00100000,B01010000,B10001000} 

#define LY{B00000000,B10001000,B10001000,B01111000,B00001000,B01110000} 

#define LZ{B00000000,B11111000,B00010000,B00100000,B01000000,B11111000} 

#define SPACE{B00000000,B00000000,B00000000,B00000000,B00000000,B00000000} 

#define NUM0{B01110000,B10011000,B10101000,B10101000,B11001000,B01110000} 

#define NUM1{B00100000,B01100000,B10100000,B00100000,B00100000,B01110000} 

#define NUM2{B01110000,B10001000,B00001000,B01110000,B10000000,B11111000} 

#define NUM3{B11110000,B00001000,B00001000,B01111000,B00001000,B11110000} 

#define NUM4{B10001000,B10001000,B10001000,B11111000,B00001000,B00001000} 

#define NUM5{B11111000,B10000000,B11110000,B00001000,B10001000,B01110000} 

#define NUM6{B11111000,B10000000,B11111000,B10001000,B10001000,B11111000} 

#define NUM7{B11111000,B00001000,B00001000,B01111000,B00001000,B00001000} 

#define NUM8{B11111000,B10001000,B11111000,B10001000,B10001000,B11111000} 

#define NUM9{B11111000,B10001000,B11111000,B00001000,B00001000,B11111000} 

#define DEVIDE{B00001000,B00010000,B00100000,B00100000,B01000000,B10000000} 

#define TWODOTS{B01100000,B01100000,B00000000,B00000000,B01100000,B01100000} 

#define DOT{B00000000,B00000000,B00000000,B00000000,B01100000,B01100000} 

#define COMA{B00000000,B00000000,B00000000,B00110000,B00110000,B01100000} 

#define LINE{B00000000,B00000000,B11111000,B11111000,B00000000,B00000000} 

#define QUASTION{B01110000,B10001000,B00010000,B00100000,B00000000,B00100000} 

#define MARK{B00100000,B01110000,B01110000,B00100000,B00000000,B00100000} 

// Δδώ δειώλνπκε ηα pins ηνπ κηθξνειεγθηή 

int latchPin = 10; 

int clockPin = 13; 

int dataPin = 11; 

int clock = 9; 

int Reset = 8; 

int latchPinPORTB = latchPin - 8; 
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int clockPinPORTB = clockPin - 8; 

int dataPinPORTB = dataPin - 8; 

int i = 0; 

long scrolling_word[6]; // εδώ δειώλνπκε ησλ αξηζκό ησλ ζεηξώλ  

int array_turn=0; 

byte your_text[8][6]={BH,BI,SPACE,BW,BO,BR,BL,BD}; // εδώ δειώλνπκε ηνπο ραξαθηήξεο, πνπ 

//έρνπκε δειώζεη πξηλ κε ηα #define ηα [8][6] είλαη ν αξηζκόο ησλ ραξαθηήξσλ θαη ν αξηζκόο ησλ 

//ζεηξώλ ηνπ κπλπκαηνο 

 

//Ο βαζηθόο βξόγρνο ηνπ setup, δειώλεη ηα pins ζαλ εμόδνπο κε ηηο αληίζηνηρεο εληνιέο 

// Pinmode, θαη κε ηελ εληνιή digitalWrite θάλεη reset ζηνλ δεθαδηθό κεηξεηή. 

void setup(){ 

  Serial.begin(9600); 

  pinMode(dataPin,OUTPUT); 

  pinMode(clockPin,OUTPUT); 

  pinMode(latchPin,OUTPUT); 

  pinMode(clock,OUTPUT); 

  pinMode(Reset,OUTPUT); 

  digitalWrite(Reset,HIGH); 

  digitalWrite(Reset,LOW); 

  setupSPI(); 

} 

//ν βξόγρνο ηνπ βαζηθνύ πξνγξάκκαηνο 

void display_word(int loops,byte word_print[][6],int num_patterns,int delay_langth){//απηή ε εληνιή 

//απεηθνλίδεη ηα ζύκβνια καο  

 i = 0;// resets ηνλ κεηξεηή γηα ην 4017 

  for(int g=0;g<6;g++)//resets the the long int where your word goes 

    scrolling_word[g] = 0; 

  for(int x=0;x<num_patterns;x++){//ν βαζηθόο βξόγρνο πεγαίλεη πέξα από ηα ζύκβνια καο 
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   for(int r=0;r<6;r++)// βάδεη ηα buildes ζην πξώην ζύκβνιν 

      scrolling_word[r] |= word_print[x][r];  

    for (int z=0;z<6;z++){//η δξάζε ηεο θύιηζεο 

        for(int p=0;p<6;p++) 

          scrolling_word[p] = scrolling_word[p] << 1; 

// end of the scrolling funcion 

      for(int t=0;t<delay_langth;t++){// ιεηηνπξγία θαζπζηέξεζεο, λα επαλαιακβάλεηαη αθξηβώο πάλσ 

//ζηελ ίδηα νζόλε 

        for(int y=0;y<6;y++){// scaning ηελ νζόλε 

          if(i == 6){// κεηξώληαο έσο 6 κε ην 4017 

            digitalWrite(Reset,HIGH); 

            digitalWrite(Reset,LOW); 

            i = 0; 

          } 

          latchOff(); 

          spi_transfer(make_word(0x01000000,y));// ζηέιλεη ηα δεδνκέλα 

          spi_transfer(make_word(0x00010000,y)); 

          spi_transfer(make_word(0x00000100,y)); 

          latchOn(); 

          delayMicroseconds(800);//θαζπζηέξεζε  

          latchOff(); 

          spi_transfer(0);// θαζαξίδεη ηα δεδνκέλα 

          spi_transfer(0); 

          spi_transfer(0); 

          latchOn(); 

          digitalWrite(clock,HIGH);// κεηξώληαο πάλσ κεη ην 4017 

          digitalWrite(clock,LOW); 
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          i++; 

        } 

      } 

    } 

  } 

  finish_scroll(delay_langth); 

} 

void finish_scroll(int delay_scroll){// Απηή ε ιεηηνπξγία είλαη ε ίδηα όπσο ε ιεηηνπξγία αλσηέξσ,  

//απιώο ηειεηώλεη ηελ θύιηζε  

 for (int n=0;n<24;n++){ 

        for(int h=0;h<6;h++) 

          scrolling_word[h] = scrolling_word[h] << 1; 

      for(int w=0;w<delay_scroll;w++){ 

        for(int k=0;k<6;k++){ 

          if(i == 6){ 

            digitalWrite(Reset,HIGH); 

            digitalWrite(Reset,LOW); 

            i = 0; 

          } 

          latchOff(); 

          spi_transfer(make_word(0x01000000,k)); 

          spi_transfer(make_word(0x00010000,k)); 

          spi_transfer(make_word(0x00000100,k)); 

          latchOn(); 

          delayMicroseconds(800); 

          latchOff(); 

          spi_transfer(0); 

          spi_transfer(0); 
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          spi_transfer(0); 

          latchOn(); 

          digitalWrite(clock,HIGH); 

          digitalWrite(clock,LOW); 

          i++; 

        } 

      } 

    } 

} 

 

byte make_word (long posistion,byte turn){ 

  byte dummy_word = 0; 

  for(int q=0;q<8;q++){ 

    if(scrolling_word[turn] & (posistion<<q)) 

      dummy_word |= 0x01<<q; 

  } 

  return dummy_word; 

}    

 

 void loop() { 

 

        display_word(1,your_text,8,15);// δεηεί ηελ display_pattern ιεηηνπξγία θαη ιέεη όηη βξόρν int = 15 

(αλ ην θάλεηε πην βξόρν ην πξόηππν whould scrole πην αξγή). 

    

       } 
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void latchOn(){ 

  bitSet(PORTB,latchPinPORTB); 

} 

 

void latchOff(){ 

  bitClear(PORTB,latchPinPORTB); 

} 

 

void setupSPI(){ 

  byte clr; 

  SPCR |= ( (1<<SPE) | (1<<MSTR) ); // ελεξγνπνηεί ηνλ SPI ζαλ master 

  //SPCR |= ( (1<<SPR1) | (1<<SPR0) ); // θάλεη ζεη ηα  prescaler bits 

  SPCR &= ~( (1<<SPR1) | (1<<SPR0) ); // θαζαξίδεη ηα prescaler bits 

  clr=SPSR; // clear SPI status reg 

  clr=SPDR; // clear SPI data reg 

  SPSR |= (1<<SPI2X); // θάλεη ζεη ηα prescaler bits 

  //SPSR &= ~(1<<SPI2X); // θαζαξίδεη prescaler bits 

 

  delay(10); 

} 

byte spi_transfer(byte data) 

{ 

  SPDR = data;     // αξρίδεη ηελ κεηάδνζε 

  while (!(SPSR & (1<<SPIF)))     // Πεξίκελε κέρξη ην ηέινο ηεο κεηάδνζεο  

  { 

  }; 

  return SPDR;     // επηζηξέθεη ην ιακβαλόκελν byte 

} 
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Επιλόγοσ 

 

Με ηελ ρξήζε ηνπ arduino θαη ην  LED MATRIX απεηθνλίδεη 24Φ6 ςεθία γηα ηελ εκθάληζε 

κελπκάησλ ζε πηλαθίδα LED, θαη κε ηελ ηθαλόηεηα λα δίλεη ξεύκα κέρξη 1 Ampere ( γηα ην UNO 

rev3) ην θύθισκα ηνπ control board αιιά θαη ην RGB LED MATRIX κπνξεί λα δνπιέςεη θαη κε κηα 

κπαηαξία 9V, (γηα 1 ρξώκα όρη παξαπάλσ, αιιηώο ζα ρξεηαζηεί εμσηεξηθή ηξνθνδνζία 2Amprete 

9V) 
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