Cwiczenie 30

Temat: DZzwiek i ruch — Serwomechanizmy i biblioteki

Cel éwiczenia: Nauczenie sie, jak sterowac bardziej ztozonymi komponentami, takimi jak
serwomechanizm, poprzez wykorzystanie gotowych bibliotek. Wprowadzenie do generowania dzwieku.

Potrzebne komponenty:
e Ptytka Arduino UNO i ptytka stykowa
e 1x Serwomechanizm (SG90)
e 1xBrzeczyk (Piezo Buzzer)
e 1x Potencjometr

e Przewody potagczeniowe




Czesé 1: Podstawowy obwod i kod

|

Zaprogramujemy serwomechanizm tak, aby poruszat sie
wahadtowo w zakresie od 0 do 180 stopni.

Obwod
1. Serwomechanizm: Posiada trzy przewody:

e Czerwony - podtgcz do 5V.

e Brazowy/Czarny - podtacz do GND.

e Pomaranczowy/Biaty (sygnatowy) = podtacz do
pinu cyfrowego ~9.

2. Brzeczyk (Buzzer):

e jedng ndzke (+) podtacz do pinu cyfrowego 8.
e drugg ndzke (-) podtacz do GND.

Kod

Do sterowania serwem uzyjemy biblioteki Servo.h, ktéra jest wbudowana w Arduino IDE. Dzieki niej nie
musimy sami generowac skomplikowanych sygnatéw PWM.

C++ Thinkercad Scratch
#include <Servo.h> // Dotacz biblioteke do obstugi
serwomechanizmow -
po uruchomieniu
Servo mojeSerwo; // Stworz obiekt serwa, ktorym obroc serwo nastyku 9 »  do pozygji o stopni

bedziemy sterowac
. . . . ustaw pozycja * na o
int pozycja = ©@; // Zmienna do przechowywania

aktualnej pozycji serwa

void setup() {
mojeSerwo.attach(9); // Przypisz serwo do pinu 9

} ustaw pozycia ¥ na o

void loop() { powtorz @ raz(y)
// Ruch od © do 180 stopni

obroc serwona styku 9 » do pozycji pozycja stopni
for (pozycja = ©; pozycja <= 180; pozycja += 1)

{ zaczekaj @ ms =

mojeSerwo.write(pozycja); // Ustaw serwo w

danej pozycji ustaw pozycja * na pozycja +w o
delay(15); // Poczekaj chwile, 0
aby serwo zdgzylo sie obréci¢ '
); azy ¢ powtorz @ raz(y)

obroc serwo na styku 9 »  do pozycji pozycja stopni

// Ruch od 180 do @ stopni

for (pozycja = 180; pozycja >= ©; pozycja -= 1) _Zﬂe'(aj @ L
{ ustaw pozycja v na pozyca -w o
mojeSerwo.write(pozycja);
delay(15); g
}




Czes$¢ 2: Samodzielna rozbudowa

Twoim celem jest rozbudowanie automatu o przycisk dla pieszych, ktéry zmienia cykl Swiatet.

Zadanie 30.1: Dodaj do obwodu potencjometr (jak w ¢wiczeniu 4). Napisz kod, ktéry pozwoli na
reczne sterowanie pozycja serwomechanizmu za pomoca obracania gatki.

Zadanie 30.2: Stworz prosty instrument muzyczny. Dodaj do obwodu 3..4 przyciski. Kazdy przycisk
po nacisnieciu ma odtwarzac inng nute na brzeczyku za pomoca funkcji tone() (przyciski + R=10kQ)

Zadanie 30.3: Zbuduj miniaturowy szlaban parkingowy. Po nacisnieciu przycisku, serwo ma powoli
podniesc¢ sie do pozycji 90 stopni, odczekac 5 sekund, a nastepnie powoli opasé

Zadanie 30.4: Skonstruuj wizualno-dzwigekowy radar. Serwo porusza sie wahadtowo. Dotgcz czujnik
odlegtosci (jesli jest w zestawie) lub symuluj wykrycie obiektu potencjometrem. Gdy "obiekt" jest
blisko, dioda LED ma szybko mrugac, a brzeczyk wydawa¢ wysokie, piskliwe dzwieki. Im dalej obiekt,
tym wolniejsze mruganie i nizszy dzwiek.

Pliki: [ zad30-1.INO, zad30-2.INO, zad30-3.INO, zad30-4.INO ] przesta¢ na haukeprojekt@gmail.com,
w tytule podac ,,3XY(Z)_cwiczenie30” gdzie X=klasa, Y=grupa, Z=numer_z_dziennika

30.4 - Rozszerzona instrukcja:

Zadanie 30.4: Wizualno-dzwiekowy radar sonarowy

Cel éwiczenia: Zbudowanie w petni funkcjonalnego prototypu sonaru. Urzgdzenie bedzie uzywaé
serwomechanizmu do "skanowania" otoczenia, czujnika ultradzwiekowego do pomiaru odlegtosci od
przeszkdd, a diody LED i brzeczyka do sygnalizowania, jak blisko znajduje sie wykryty obiekt. To
éwiczenie integruje cata zdobytg dotychczas wiedze.

Potrzebne komponenty:
e Ptytka Arduino UNO i ptytka stykowa
e 1xSerwomechanizm (SG90)
e IxUltradzwiekowy czujnik odlegtosci (HC-SR04)
e 1xDioda LED (dowolny kolor)
e 1xRezystor 220Q
e 1xBrzeczyk (Piezo Buzzer)

e Przewody potgczeniowe


mailto:haukeprojekt@gmail.com

Czesé 1: Obwod - montujemy nasz sonar
Zbudujemy teraz kompletny uktad. Zwréé uwage na prawidtowe podtaczenie kazdego z elementéw.
1. Serwomechanizm: Podtgcz go tak jak w ¢wiczeniu 30:
o Czerwony przewdd (zasilanie) -> pin 5V na Arduino.
o Brazowy/Czarny przewdd (masa) -> pin GND na Arduino.
o Pomaranczowy/Zétty przewdd (sygnat) -> pin cyfrowy ~9.
2. Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci (HC-SR04): Ten czujnik ma cztery piny:
o VCC (zasilanie) -> pin 5V na Arduino.
o GND (masa) -> pin GND na Arduino.
o Trig (Trigger - "spust") -> pin cyfrowy 12. Ten pin stuzy do wysytania impulsu dzwiekowego.
o Echo (Echo) -> pin cyfrowy 11. Ten pin "nastuchuje" powrotu odbitego echa.
3. Dioda LED (sygnalizator wizualny):
o Podtacz dtuzszg nézke (anode) przez rezystor 220Q do pinu cyfrowego 13.
o Krotszag ndzke (katode) podtgcz do pinu GND.
4. Brzeczyk (sygnalizator dzwiekowy):
o Dtuzsza ndzke (+) podtacz do pinu cyfrowego 8.
o Krétszg nézke (-) podtacz do GND.

Wskazowka: Dobrym pomystem jest fizyczne przymocowanie czujnika ultradZzwiekowego do orczyka (ramienia)

serwomechanizmu, np. za pomoca tasmy dwustronnej. Dzigki temu czujnik bedzie obracat sie razem z serwem,
skanujac otoczenie.




Czes¢ 2: Jak to dziata? — Koncepcja radaru

1. Skanowanie: Serwomechanizm bedzie powoli obracat sie w zakresie od 0 do 180 stopniiz
powrotem. To symuluje ruch obrotowej anteny radaru.

2. Pomiar: W kazdym punkcie obrotu (lub co kilka stopni) czujnik HC-SR04 wysle krétka,
niestyszalng dla cztowieka fale dzwiekowa. Nastepnie bedzie czekat, az fala odbije sie od
przeszkody i wréci.

3. Obliczenia: Arduino zmierzy czas, jaki uptynat od wystania fali do jej powrotu. Znajac predkosc¢
dzwieku w powietrzu (ok. 343 m/s), program bedzie w stanie precyzyjnie obliczy¢ odlegtos¢ od
przeszkody.

4. Sygnalizacja: Tutaj dzieje sie cata magia. Zmierzona odlegtos¢ zostanie przeksztatcona na
sygnaty dla uzytkownika:

o Imblizej jest obiekt, tym szybciej bedzie mrugaé¢ dioda LED i tym wyzszy (bardziej
piskliwy) dzwiek wyda brzeczyk.

o Imdalejjest obiekt, tym wolniej bedzie mrugaé dioda i tym nizszy dzwiek ustyszymy.
Czesé 3: Logika programu - plan dziatania
Zanim zaczniesz pisa¢ kod, przemysl jego strukture. Oto plan, ktéry mozesz zrealizowa¢ krok po kroku.
1. Setup (Konfiguracja):
o Dotacz biblioteke <Servo.h>.
o Zdefiniuj state dla wszystkich pinéw (serwo, trig, echo, dioda, brzeczyk).
o Stworz obiekt serwa.
o W funkcji setup():
=  Przypisz serwo do pinu 9 (mojeSerwo.attach(9)).

= Ustaw tryby pinéw: Trig jako OUTPUT, Echo jako INPUT, a piny diody i brzeczyka jako
OUTPUT.

*= Opcjonalnie uruchom Monitor Szeregowy (Serial.begin(9600)), aby méc wyswietlaé
zmierzone odlegtosci na komputerze.

2. Loop (Gtéwna petla):
o Stworz petle for, ktéra bedzie przesuwac serwo od 0 do 180 stopni.
o Wewnatrz tej petli dla kazdego kroku (lub co 5 krokéw, zeby nie byto zbyt gesto):
= Ustaw serwo w aktualnej pozycji (mojeSerwo.write(pozycja)).
=  Wykonaj pomiar odlegtosci:

= Wyslij krétki impuls na pin Trig (ustaw go na HIGH na 10 mikrosekund, a potem na
LOW).

= Uzyj funkcji pulseln(pinEcho, HIGH), aby zmierzy¢ czas powrotu echaw
mikrosekundach.



* Przelicz ten czas na centymetry. Wzér: odleglosc = czas * 0.034 / 2; (mnozymy
przez predkos$¢ dzwieku w cm/ps i dzielimy przez 2, bo fala pokonuje droge w obie
strony).

* Przeksztaté odlegtosé na sygnaty:

= Uzyj funkcji map(), aby odwzorowaé zmierzong odlegtos$¢ (np. z zakresu 2-200 cm)
na opéznienie mrugania diody (np. z zakresu 1000-50 ms).

= Uzyj map() ponownie, aby odwzorowaé te sama odlegtos¢ na czestotliwosé
dzwieku (np. z zakresu 100-1500 Hz).

=  Wygeneruj sygnaty:
* Witacz diode, odczekaj obliczone opdznienie, wytacz diode.

= Uzyj funkcji tone(pinBuzzer, obliczonaCzestotliwosc, 100), aby brzeczyk wydat
krotki dzwiek o odpowiedniej wysokosci.

= Dodaj mate opdznienie na koncu petli (delay(50)), aby caty ruch nie byt zbyt gwattowny.

o Stworz druga petle for, ktdra bedzie robi¢ to samo, ale przesuwajac serwo z powrotem od 180 do
0 stopni.

Podpowiedz do kodu (C++):

// Fragment kodu do pomiaru odlegtosci
digitalWrite(pinTrig, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(pinTrig, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(pinTrig, LOW);

long czas = pulseln(pinEcho, HIGH);
int odleglosc = czas * 0.034 / 2;

Podpowiedz do kodu (Bloki Tinkercad): W kategorii Wejscie (Input) znajdziesz gotowy fioletowy blok
odczytaj czujnik odlegtosci ultradzwiekowej..., ktéry sam wykonuje wszystkie obliczenia i od razu
zwraca odlegtos¢ w centymetrach! To znacznie upraszcza programowanie.

odczyta) ultradzwiekowy czujnik odleglosci na styku sygnatu 12 » istykuodbicia 11 * w jednostkach cm = > w o

odtwdrz z glosnika na styku 8 =+ tonem @ przez o [

Powodzenia! Ten projekt daje ogromna satysfakcje i jest Swietnym przyktadem, jak dziatajg prawdziwe
systemy sensoryczne w robotyce.



