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Zadani

Vytvorte program a zrealizujte zapojeni pro Arduino, které pomoci ultrazvukového senzoru
meéri vzdalenost objektu a posila tuto hodnotu v centimetrech na sériovy port. Dale rozsvéci
LEDky a méni zvuk pieza v zavislosti na zmérené vzdalenosti.

Popis reseni

Nadefinoval jsem si Cisla vSech pinl jako konstanty, Cisla pind LEDek jsem si ulozZil do pole,
abych mohl snadno LEDky nastavovat cyklem. Pro méreni vzdalenosti jsem pouZil algoritmus
z tutorialu uvedeného ve zdrojich. Limity vzdalenost, od kterych se rozsvécuji jednotlivé
LEDky jsem si uloZil do pole, abych nemusel psat pod sebou nékolik if-else, ale mohl vie
nastavit jednim cyklem.

Pouzité soucastky

e Arduino UNO

e Ultrazvukovy senzor HC-SR04

e Piezo

e LEDky (2xCervena, 2x zluta, 2x zelena)
e Rezistory 330Q

e Nepdjivé pole



Schéma zapojeni
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Kéd programu

// Definice pinl pro

const int pin_echo

const

const

const
const
const
const
const
const

const

int

int

int
int
int
int
int
int

int

pin_trig

buzzer_ pin

led_greenl
led green2
led yellow
led_yellow
led _redl =
led red2 =

ledPins[]

ultrazvukovy senzor

13;

12;
11;
10;

1
2

9;
8;

= { led_greenl, led_green2, led_yellowl,

led yellow2, led redl, led red2 }; // Pole s piny pro LED diody
const int vzdalenosti[] = { 30, 25, 20, 15, 10, 5 };

// Hodnoty vzdalenosti pro kazdou LED

const int tony[] = { 250, 260, 270, 280, 290, 300 };

vzdalenost

// Odpovidajici hodnoty zvuku pro kazdou

// Proménna pro ukladani zmérené vzdalenosti
unsigned long vzdalenost;

// Proménna pro ukladani toénu
int ton = 0;

void setup() {
// nastaveni pin0 pro ultrazvukové cidlo
pinMode(pin_trig,
pinMode(pin_echo,

// Nastaveni pin(
for (int i =0; 1
pinMode(ledPins[i], OUTPUT);

}

OUTPUT);
INPUT);

pro ledky
< 6; i++) {

// inicializace sériového portu
Serial.begin(9600);



void loop() {
// Volani funkce pro vypocet vzdalenosti
vzdalenost = zmer_vzdalenost(pin_trig, pin_echo);

// Vypis vzdalenosti na sériovy monitor
Serial.print("Vzdalenost: ");
Serial.print(vzdalenost);
Serial.println("™ cm");

// Rozsviceni LEDek a nastaveni tonu podle vzdalenosti
for (int 1 = 0; i < 6; i++) {
if (vzdalenost <= vzdalenosti[i]) {
digitalWrite(ledPins[i], HIGH);
ton = tony[i];
} else {
digitalWrite(ledPins[i], LOW);
}
}

if (vzdalenost > 30 || vzdalenost <= @) {
noTone(buzzer_pin);

} else {
tone(buzzer_pin, ton);

¥
delay(100);

// Funkce pro vypocet vzddlenosti

unsigned long zmer _vzdalenost(int trig, int echo) {
unsigned long vzdalenost cidlo, cas_cidlo;
// VySle ultrazvukové vlny pomoci TRIG pinu
digitalWrite(trig, HIGH);
delay(1);
digitalWrite(trig, LOW);
cas_cidlo = pulseIn(echo, HIGH);
// Prevedeni casu na vzdalenost
vzdalenost_cidlo = (cas_cidlo / 2) / 29.1;
return vzdalenost cidlo;



Zaver

Povedlo se mi implementovat vSechny funkce pozadované zadanim. Nejpracnéjsi bylo vyladit
cyklus, ktery podle vzdalenosti nastavuje jednotlivé LEDky. Dale jsem feSil problém, Ze kazdé
druhé méreni ukazovalo nulovou vzddlenost. Pomohlo doporuceni v datasheetu
ultrazvukového senzoru, Ze mezi jednotlivymi mérenimi by mélo byt alespon 60ms pauza. Po
pridani 100ms zpozdéni uz méreni fungovalo spravné.

Pouzité zdroje a knihovny

Knihovna New Ping: https://bitbucket.org/teckel12/arduino-new-ping/wiki/Home

HC-SR04 tutorial - https://howtomechatronics.com/tutorials/arduino/ultrasonic-sensor-hc-

sr04/

HC-SR04 datasheet -
https://www.smartprototyping.com/image/data/2020/09/102042%20HC-
SR04%20Ultrasonic%20Distance%20Sensor/HCSR04%20Datasheet.pdf




