Pawet Kedzierski
Analiza danych rok 3
Programowanie mikrokontrolerow

Dojazdowy czujnik parkowania
z wyswietlaczem
Opis

Projekt miat na celu stworzenie czegos na wzor czujnika parkowania. Posiadam auto ktére
nie ma czujnika parkowania i wjazd do garazu czesto wigzat sie ze stresem, oraz pytaniem jak
duzo miejsca zostato jeszcze do regatéw? Stworzytem wiec czujnik dojazdowy ktéry
wyswietla odlegtos¢ ktérg mamy jeszcze do przeszkody. Mysle ze ten gadzet utatwi wjazd do
garazu.

Uzyte materiaty

Lp. | Nazwa Zdjecie llos¢

1 Klon Arduino UNO 1
R3 ATMega328P +
MegaléU2

2 Matryca LED 8x8 ze 3
sterownikiem na
MAX7219 SPI

3 Ultradzwiekowy
czujnik odlegtosci
HC-SR04




Mocowanie do
czujnika HC-SR04

Zasilacz sieciowy AC-
DC9V/2A

Przewody f-f, m-m,
goldpiny

Okoto 30 sztuk

Klocki typu lego

W zaleznosci od
wielkosci klockow i
pudetka okoto 500-
600 sztuk




Schemat potaczen catej elektroniki
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GND

Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci zostat podtagczony do napiecia 5V oraz GND, Trig tego
czujnika podtgczony jest do piny 7 a Echo do pinu 6. Wyswietlacze zostaty pofgczone
szeregowo, a nastepnie z arduino do zasilania 5V oraz GND i odpowiednio DIN, CLK, CS,
zostaty potaczone z pinami 12, 10 ,11. Catos$é zasila zasilacz o napieciu 9V.

Kod

Najwazniejsze czesci kodu, caty kod znajduje sie w zatgczniku.

#include <LedControl.h>

LedControl lc=LedControl(12,10,11,3);

delayTime=200;




int zakr[30];

int mini, maxi, o, cyfraSetek, cyfraDziesiatek, cyfralednostek;
byte loope=0, loopb=0;

byte c[11][8] =

{{B00LEL0V,
BO00OO0OO},
{B0000000,
BO00OO0OO},
{B0000000,
BOO0OO0OO},
{B00000O0,
BO000O00O},
{B0000000,
BO000O00O},
{B000000O,
BO00OO0OO},
{B000000O,
BO00OO0OO},
{B0000000,
BO000O00O},
{B0000000,
BO000O00O},
{B000000O,
BO00OO0OO},
{B000R0OO,
BO00O0OO }

}s

void setup()

1c.

B00000000,

Bo1111110,

B00000000,

B11000010,

BO1000010,

B00111000,

B01001111,

B01111110,

BOO00O11,

Bo1110110,

B01001110,

shutdown (0, false);

.shutdown(1,false);
.shutdown(2,false);
.setIntensity(0,5);
.setIntensity(1,5);
.setIntensity(2,5);
.clearDisplay(9);
.clearDisplay(1);
.clearDisplay(2);

Serial.begin (9600);
pinMode(trigPin, OUTPUT);

pinMode(echoPin, INPUT);

};

B00000000O,

B11111111,

B00000100,

B11100011,

B11000011,

B00111100,

B11001101,

B11111111,

BOO00O11,

B11111111,

B11011111,

B00000000,

B10000001,

B10000010,

B10110001,

B10000001,

B00100010,

B10000101,

B10001001,

B11110001,

B10001001,

B10010001,

B00000000O,

B10000001,

B11111111,

B1o011001,

B10001001,

B00100001,

B10000101,

B10001001,

Blll1i1lee1,

B10001001,

B10010001,

void displayDigit(char ktoraCyfra, char znak) {
for (int 1 = ©; i < 8; i++){

B00000000,

B11111111,

B11111111,

B10001111,

B11111111,

B11111111,

B111111e1,

B11111011,

BO00O1111,

B11111111,

B11111111,

B00000000,

Bo1111110,

B10000000,

B10000110,

B01110110,

B11111111,

Bo1111001,

B01110010,

BOOP0O111,

Bo1110110,

BO1111110,




lc.setRow(ktoraCyfra,i,c[znak][i]);
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loop()
{
{o = 0d1();
cyfraSetek = ( )(o / 100);
cyfraDziesiatek = ( Y((o % 100)/10);
cyfraJednostek = ( Y(o % 10);

{

if (0>99){displayDigit(@, cyfraSetek+1);
displayDigit(1l, cyfraDziesiatek+1);
displayDigit(2, cyfralednostek+1);}
if (o0<1e0){displayDigit(@, ©0);
displayDigit(1l, cyfraDziesiatek+1);
displayDigit(2, cyfralednostek+1);}
if (o<1@){displaybDigit(@, ©);
displayDigit(1, 9);

displayDigit(2, cyfralednostek+1);}
¥

}

delay(delayTime);

}

0d1() {
czas;
dyst;

digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW);

czas = pulseIn(echoPin, HIGH);
dyst = czas / 58;

if (dyst > 200) {

dyst = 0;

¥




zakr[loope]=dyst;
maxi=zakr[0];
mini=zakr[0];

for( i=0;i<30;i++)
{

if(zakr[i]>maxi) maxi=zakr[i];

if(zakr[i]<mini) mini=zakr[i];

}

if(maxi-mini<2){

lc.setIntensity(0,0);

lc.setIntensity(1,0);

lc.setIntensity(2,0);

delayTime=2000;

if(loopb>10){1lc.shutdown (0, );1c.shutdown(1, );1c.shutdown(2, )5}

if(loopb<30)loopb++;

}

else{
.shutdown(0, );
.shutdown(1, );
.shutdown(2, );
.setIntensity(0,5);
.setIntensity(1,5);
.setIntensity(2,5);

delayTime=200;

loopb=0;

}

delay(100);

if(loope<=30){loope++;}else{loope=0;}

return dyst;




Zdjecia

Pierwszym problemem na ktory si¢ natknagtem byty matryce led. Okazato si¢ iz bez lutowania
sie nie obedzie.
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Obudowa dla arduino oraz matryc zostata wykonana z klockéw typu LEGO. Arduino zostato
zamocowane w obudowie, z obudowy zostaty wyprowadzone 3 wyjscia. Pierwsze po lewo
wyprowadza przewody do czujnika ruchu, dwa wyjscia po prawej stronie stuza odpowiednio
do wyjscia zasilania 9V oraz do ewentualnej zmiany kodu (USB typu AB)



Sama obudowa znalazta si¢ na garazowej potce, czujnik natomiast zostat zamontowany mniej
wiegcej na wysokosci zderzaka pojazdu (ogo6lnie trzeba go zamontowa¢ na wysokos$ci ktora
pozwoli dobrze zbada¢ odlegltos¢, najbardziej wysunieta czgscig auta jest zazwyczaj zderzak,
miejsce w ktorym znajduje si¢ blacha z numerem rejestracyjnym, w przypadku gdy bedzie to
inne miejsce mozemy mie¢ problem z wiarygodnoscig pomiaréw).

Prezentacja wideo: https://youtu.be/5dsCYfPLgiM



https://youtu.be/5dsCYfPLgjM?fbclid=IwAR3gnfvxE5vOZo7-xR_wDuZc84zJNLqi_3JXjcQwif-oewrxTEKMnuKPqqs

