Pomiar temperatury

(] [2] [3]

BOTTOM VIEW
(Mot to Scale)

PIN 1, +Vg; PIN 2, Vgyyi PIN 3, GND

2.7-5.5V in ¢ Ground

Analog voltage out

Czujnik temperatury TMP36 przekazuje na wyjscie napiecie proporcjonalne do temperatury
otoczenia, zatem okreSlenie biezgcej temperatury wymaga tylko prostej konwersji
odczytywanej wartosci. Na przyktad temperatura 25°C jest reprezentowana przez napiecie
750 mV, a kazda zmiana temperatury o 1 stopien odpowiada zmianie napiecia o 10 mV.
Czujnik TMP36 moze stuzy¢ do mierzenia temperatur z przedziatu od -40°C do +125°C.

Funkcja analogRead() zwraca wartos$¢ z przedziatu od 0 do nieco ponizej 5000 mV (5V).
Wystarczy pomnozy¢ warto$¢ zwracang przez funkcje analogRead() przez (5000/1024), aby
uzyskaé rzeczywiste napiecie przekazywane przez czujnik. Nalezy jeszcze odjg¢ warto$é 500
(czyli zastosowane w czujniku TMP36 przesuniecie niezbedne do reprezentowania
temperatur ponizej 0 °C) i podzieli¢ otrzymang warto$é przez 10 — uzyskana w ten sposéb
liczba bedzie reprezentowata temperature w stopniach Celsjusza.
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Figure 6. Output Voltage vs. Temperature
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//Projekt - wyswietlanie temperatury w oknie monitora portu szeregowego (TMP36)

float celsius = 0;
float fahrenheit = 0;

void setup()

{
Serial.begin(9600);

}



void findTemps()
{
float voltage = 0;
float sensor = 0;
//odczytuje wartosc¢ z czujnika temperatury i konwertuje ja
//na stopnie Celsjusza i Fahrenheita
sensor = analogRead(0);
voltage = (sensor*5000)/1024; //konwertuje wartos¢ z czujnika na mV
voltage = voltage - 500; //odejmuje przesuniecie napiecia
celsius = voltage / 10; // zamiana mV na stopnie Celsjusza
fahrenheit = (1.8 * celsius) + 32; //konwertuje stopnie Celsjusza na Fahrenheita
}
void displayTemps()
{
Serial.print(" Temperatura wynosi ");
Serial.print(celsius, 0);
Serial.print("st.C/");
Serial.print(fahrenheit, 0);
Serial.printin(" st. F");

}
void loop()

{
findTemps();
displayTemps();
delay(1000);

}



Pomiar odleglosci

Vcc Trig Echo GND

UltradZwiekowy czujnik odlegto$ci HC-SR04

HC-SR04 to czujnik ultradzwiekowy dziatajgcy w zakresie od 2 do 200 cm, zasilany napieciem
5V. Mierzony za jego pomocg czas trwania sygnatu wejsciowego, jest proporcjonalny do
mierzonej odlegtosci. Typowy pobdr pradu podczas pomiaru wynosi okofo 15mA.
Posiada cztery piny, dwa zasilajgce oraz dwa do wyzwolenia i odczytania pomiaru.
Specyfikacja

Napiecie zasilania: 5V

Sredni pobdr pradu: 15 mA

Zakres pomiarowy: 2 - 200 cm

Wyijscie: sygnat czestotliwosciowy

Czestotliwos¢ pracy: 40 kHz

Kat pomiaru 15°

Wymiary: 45 x 20 x 15 mm

Aby rozpocza¢ pomiar odlegtosci nalezy podaé¢ na pin TRIG impuls napieciowy w stanie
wysokim 5V przez czas 10us, nastepnie dokonywany jest pomiar odlegtosci przy pomocy fali
ultradzwiekowej o czestotliwosci 40kHz, ktéra odbijajac sie od napotkanej przeszkody, wraca
do czujnika. Kiedy pomiar zostanie wykonany, na pin ECHO wystawiany jest sygnaf, ktorego
czas trwania zalezy od odlegtosci do przeszkody.
Pierwszg metode pomiaru opisuje prosta zaleznos¢, w ktdrej mierzony jest czas (T1)
w sekundach od momentu wyzwolenia sygnatu na wejsciu TRIG do momentu pojawienia sie
odpowiedzi na pinie ECHO:

odlegtos¢ = (T1 * predkosc rozchodzenia sie diwieku) / 2
Interesuje nas predkos¢ rozchodzenia sie dZzwieku w powietrzu, a wiec 340 m/s:

odlegtos¢ [m] = (T1 [s] *340 [m/s]) [ 2



HC-SR04 posiada jednak opcje, ktéra pozwoli nam na okreslenie odlegtosci od przeszkody na
podstawie czasu trwania sygnatu ECHO (T2) mierzong w mikrosekundach. tatwo policzy¢
wiec, ze fala dzwiekowa pokonuje jeden centymetr w czasie 29 us, a wiec utatwiajac sobie

powyzszg zaleznos¢, otrzymamy wzér i wynik w centymetrach:
odlegtos¢ [cm] =T2 [us] / 58

Jesli interesuje nas wynik w calach, powyzszy wzdr bedzie wygladat nastepujaco:

odlegtos¢ [inch] = T2 [us] /148

Doktadnos$¢ pomiaru moze osiggac¢ wartos¢ £3 mm. Zaleca sie ponawia¢ pomiar po czasie

nie krétszym niz 60 ms.

10 us
Sygnat wejsciowy
wyzwolenie czujnika
8 impulsow
Sygnat pomiarowy
40 kHz
odpowiedz - stan
Sygnat wyjsciowowy wysoki,c zas trwania
porporcjonalny do

odlegtosci mierzonej

Przyktad 1

#include <LiquidCrystal.h>

int TX = 14; //port nadajnika Ultrasonic

int RX = 15; //port odbiornika Ultrasonic

int CM; //odlegtos¢ w cm

long TIME; //dtugos¢ powrotnego impulsu w s

LiquidCrystal Icd(8, 9, 4, 5, 6, 7);

void setup()

{
lcd.begin(16,2);
pinMode(TX, OUTPUT);
pinMode(RX, INPUT);

}

void loop()
{
pomiar_odleglosci();
Icd.clear();
lcd.setCursor(0,0); //w gérnej linii LCD - czas
lcd.print(TIME);
lcd.setCursor(0,1); // w dolnej linii LCD - cm



// szerokos¢ odbitego impulsu w ps podzielone przez 58 to odlegtos¢ w cm
lcd.print(TIME / 58);

delay(1000);
}

void pomiar_odleglosci ()

{
// impuls 10 ps inicjalizujacy
digitalWrite(TX, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(TX, LOW);
TIME = pulseln(RX, HIGH);

}

Przyktfad 2

//pomiar odlegtosci za pomocy ultradzwiekow — wykorzystanie biblioteki Ultrasonic

#include <Ultrasonic.h>
#include <LiquidCrystal.h>

LiquidCrystal Icd(8, 9, 4, 5, 6, 7); //RS,EN, DO, D1, D2, D3
Ultrasonic ultrasonic(14,15); // TRIG, ECHO

void setup() {
lcd.begin(16, 2);
lcd.print("testing...");
}

void loop()

{
Icd.clear();
Icd.setCursor(0, 0);
Icd.print(ultrasonic.read());
lcd.print("cm");

delay(200);
}



Czujnik ruchu

Sensory PIR pozwalajg wykry¢ ruch, reagujg na pojawienie sie lub znikniecie cztowieka z pola
widocznosci czujnika. S mate, tanie, fatwe w uzyciu. Znajdujg zastosowanie
w gospodarstwach domowych oraz biurach. Zwykle nazywane sg czujnikami PIR, "Passive

Infrared", "Pyroelectric" lub "IR motion"
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HC-SR501

(rear view) O

Vece Out GND

Widok od strony elementéw

Modut HC-SR501 (DYP-MEOO03x1) jest to czujnik ruchu oparty na czujniku podczerwieni.
Czujka posiada:

e Regulowang czutos¢ i czas

e Zakres detekcji maks. 7 m

e Kat wykrywania: do 100 stopni

e Zakres napiecia zasilajgcego: 5V-20V (DC)

e Pobdr pradu (czuwanie): mniej niz 50uA

e Poziom wyjsciowy napiecia: wysoki 3V / nisko OV

e Temperatura pracy: -15 do +70 stopni Celsjusza

e Sposdéb wyzwalania: L niepowtarzalne / H powtarzalne
e Rozmiar ptytki PCB: 32mm x 24mm

Przyktad:
void setup()

{
pinMode(13,0UTPUT);

pinMode(15,INPUT);
}

void loop()

{
digitalWrite(13,digitalRead(15));

}
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