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0 Elokésziiletek

Miel6tt az €élesztést elkezdené, szerelje készre a terméket az dsszeszerelési

instrukcio alapjan.

Toltse le és telepitse az Arduino IDE szoftvert:

Arduing IDE
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Telepitse a CH340 drivert:

% Device Manager = O *

File  Action View Help
&% 7 E HEBE EX®

v & DESKTOP-LDTSD7F A
» I Audio inputs and outputs
3 Computer
- Disk drives
[Gd Display adapters
> i Firmware
i Human Interface Devices
=@ |DE ATA/ATAP| controllers
J% Imaging devices

» 2 Keyboards
@ Mice and other pointing devices
[ Monitors
[ Network adapters

v B Ports (COM & LPT)

I g USB-SERIAL CH340 (COM18) I

7 BEfEmO (com)

» = Print queues

™ Printers
1 Processors
B Security devices
> !‘t Software components
B Software devices
i Sound, video and game controllers
S Storage controllers
3 Sustem devices

Az Arduino IDE szoftverben adja hozza az Ucglib konyvtarat a konyvtarkezeld
segitségével, vagy manualisan. Lasd: “2 Programming Preparation™.
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1 Radar Code

A szenzor pozicioja:

Amikor a szervo motorra illesztjiikk a szenzort, a program szoge ¢€s a valodi

sz0g eltérhet egymastol.

A késdébbiekben a szenzort be kell allitani, hogy egyezzen a program szogével.

(DA kod a "Code and Tutorial" mappéban talalhat6:

« 3 Code and Tutorial » Simulation Radar e
EZFF EndmE =
N @ Simulation Radar.ino 2023/12/21 16:35 A
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& Simulation Radar | Arduino IDE 2.2.1 - O X
| File Edit Sketch Tools Help

Simulation_Radar.ino

; 1
| 2 #include <Servo.h> ]
| 3 include <SPI.h>
| 4
' 5 6
6 5
7 3
8 i
2] int Xmax = 168;
10 int Xcent = Xmax / 2;
13 int base = 118;
12 int scanline = 185;
13 Servo baseServo;
14  Ucglib ST7735_18x128x16@ HWSPI ucg(/*cd=*/ 9, ; 1e, “/ 8);
15
17 d setup(void)
18
19 u (UCG_FONT_MODE_SOLID);
28 ucg.setRotatedd();
21
22 pinMede(trigPin, OUTPUT);
| 23 pinkiode(echoR iy LNPUT);

Ln15,Col1 X No board selected L[]

(2)Csatlakoztassa az Arduino alaplapot USB TYPE-C kabellel:

[/

(3 Valassza ki az alaplapot: Tools > Board >>>>>Arduino UNO
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File Edit Sketch

imulation_Radar | Arduino IDE 2.2.1 = [m] X ‘

Tocls [Help |

s Gl

Archive Sketch
Simulation
Manage Libraries... Cerl+Shift+1
1
2 Serial Monitor Ctrl+Shift+M
3 Serial Plotter
£ —
c Firmware Updater
6 Upload S5L Root Certificates
i a Arduino ¥in
Board: *Arduino Uno* v =
S Boards Manager... Curl+Shift+B | + Arduino Uno
9 Port » - —
Arduino Uno Mini
18 Get Board Info | * Arduing AVR Boards >| i i :
i Arduino Duemilanove or Diccimila
Arduino Mbed OS RP2040 Boards > .
12 Programmer » Arduino Nano
13 esp32 » i
By Asatagte Arduino Mega or Mega 2560
14 espB266 > .
1 Arduino Mega ADK
16 Arduino Leonarda
17 void setup(void) Arduino Leonardo ETH
18 8 Arduino Micro
10 ucg.begin(UCG_FONT_MODE_SOLID); S i
28 ucg.setRotate9e(); thi e s it an
21 Arduino Mini
22 pinMode(trigPin, OUTPUT); Arduino Ethernet
23 a;nr_‘ode(scl:mpm, INPUT); Arduino Fio
24 Serial.begin(115200); issio ate .
25 baseServo.attach{ServoPin); AkioRTy

., |
(@Valassza ki a megfeleld portot.(A COM port szama eltérd lehet)

Ha nem latja az eszkozkezelében az Aduino alaplapot akkor telepitse a CH340 drivert.

Simulation_Radar | Arduina IDE 2.2.1 == O b4
Help
AUtO Format Ctrl &
: : Archive Sketch
Simulation o )
Manage Libraries... Ctrl+Shift+1
5|
5 Serial Monitar Ctrl + Shift+M
3 Serial Plotter
4 .
c Firmware Updater
& Upload S5L Root Certificates
B
g Board: "Arduino Ung” s of t
L Port: "COM14" 3 | *
Senal ports
1e Get Board Info
11 + COM14
12 Programmer | Coml
A Burn Bootloader
14 #9, fres=*{"18, 8);
2 1L
16
a i void setup(void)
18
19 ucg.begin(UCG_FONT_MODE_SOLID);
28 ucg.setRotate98(); If
21
22 pinMode(trigPin, OUTPUT);

Ln 25, Col 58 Arduinc Uno on COM14 Q)
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<« 2 _Programming_Preparation » 1. Installation of Arduino IDE and CH340 driver » e

F

= ) EHES =] Al

en CH340 Serial Driver 2023/12/18 17:50 prg-=
| Mac O5 Tutorial for Arduino IDE Installation...  2023/12/8 18:26 DOCK = 4,563 KB
@ | Windows Tutorial for Arduino IDE Installatio... 2023/12/18 11:16 DOCK > 932 KB

B Toltse fel a kddot az Arduino alaplapra:

(®Miutan sikeresen feltdltdtte a programot, az inditasnal a szervo kezdeti 90° irAnyba
all 1 méasodpercig, majd oda-vissza jar.

Javasoljuk, hogy az els6 masodpercben, amikor a szervo elfodult, htizza le a szevo
vezetékét, és a szenzort rogzitse a megfeleld pozicidoban, hogy egyezzen a program
szoge ¢és a szenzor valodi szoge.

Ha nem sikeriilt lehtizni idében a szervo vezetékét, a RESET gomb megnyomaésaval

ujra probalhatja.
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A szervomotor 180 fokos péasztdzasi tartomanydnak, valamint az ultrahangos érzékeld
tavolsagmérd képességének kombindlasdval az Arduino képes felismerni a
célpontokat, és kiilonbozd szinli pontokkal abrdzolni a képernyén. Az 1 méteres
hatotavolsagon beliil észlelt célpontokat piros pontok, mig az 1 méteren tali
célpontokat sarga pontok jelzik. A TFT képernyd intuitiv vizudlis visszajelzést ad,

lehetdvé téve a felhasznalok szamara a célpontok tavolsaginformacidinak megértését.

100cm

(DTavolsagmérés: Az ultrahangos szenzor méri a tavolsagot az targy és az érzékeld

kozott. Lehetdséget ad az akadalyérzékelésre.
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@Iranyérzékelés: Az érzékeld iranyanak a szervomotorral torténd vezérlésével

lehetdveé teszi a targyak hozzavetdleges iranyl helyzetének meghatarozasat a térben.
(3)Valés idejii megfigyelés: Az érzékeld folyamatos forgatasaval és tavolsagadatok
lekérésével lehetdve teszi az objektumok helyzetének és tdvolsaganak valtozasainak

kozel valos 1dejli monitorozasat.

12 /16



Part 2 Frequently Asked Questions
P: A képernyd villog, €s a kijelz6 feheérré valik

M: Mivel a képernyd energiafogyasztdsa valamivel nagyobb, eldfordulhat,
hogy az UNO tapellatasa nem elegendd. Ezt a problémat a kiilsé tapegység
novelésével lehet megoldani. Hasznalhatja a kiegészitd board kiils6 tapegyseg

csatlakozojat, vagy mas 5V 1A adaptert vagy mobil tdpegyseéget.

P: A képernyd folyamatosan fehér, vagy fekete

M: Figyelmesen ellendrizze a kijelz6 kabeleinek érintkezését, és a bekotést.
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Ultrasound Module

_Orange

USB Power

niwea .?'ii 5 4 -:-._ 2
Sensor  Shield V5.0

LAFVINR3 ||
CH340

S0 = = = m = = URF Gir = 5 0 m

V5 Expanding Board

P: A mérési pontossag nem megfeleld

M: Ennek egy része az elégtelen aramellatas is. Ezenkiviil a kiilonb6zo
anyagok feliilete ¢és orientacioja eltér6, ¢és az ultrahanghullamok
visszaverddése is eltérd, ami nagy hibat okoz a tavolsagmérésben. Peldaul egy
hengeres targy szélesebb lesz, és egy rendetlen asztal nagy ugrast okoz a mért

tavolsagban.

P: Az ultrahangos modul pasztazasi sebessége lassu

M: Ha nagyon lassu, €s a mért tavolsag mind 0, az altaldban azért van, mert
az ultrahangos modul vezetéke nincs megfelelden csatlakoztatva, a visszhang

nem ¢észlelhetd, és varakozasi allapotban volt.
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P: Hogyan lathatja a szenzor altal mért pontos értéket

M: A kod feltoltése utan kattintson az Arduino IDE jobb felsd sarkaban
talalhato ikonra, ¢és allitsa az adatatviteli sebességet 115200-ra, a szog €s a

tavolsag a soros monitoron jelenik meg.

£ Simulation_Radar | Arduina IDE 2.2.1 — ] x
File Edit Sketch Tools Help

.\? il -

Simulation_Radar.ino

2 #include <Servo.h>

E #include <SPI.h>

4 #include "Ucglib.h”

5 #define ir 6

6 #define 5

7 #define ServoPin 3

8 int ¥max = 128;

2] int Xmax = 168;

18 int Xcent = Xmax / 2; 2 |
11 int base = 118;

12 int scanline = 185;
12 Servo baseServo;
14  Ucglib ST7735_18x128x168_HWSPI ucg(/*cd=*/ 9, /*cs=*/ 1@, /*reset=*/ 8);

17 void setup(void)

o
=4
£\
=4
i
mp]

Sketch uses 25438 bytes (78%) of program storage space. Maximum
Global variables use 698 bytes (34X%) of dynamic memory, leaving

is 32256 bytes.
135@ bytes for local vg

Ln 29,Col 34  Arduino Uno on COM14 [not connected] 32 B

EJ simulation_Radar | Arduino IDE 2.2.1 == =] b4

File Edit Sketch Tools Help

Simulation_Radar.ino

1 C

2 <Servo.h>

3 <SPI.h>»

4 #include "Ucglib.h"

5 #define trigPin 6

6 #define echoPin 5

7 HAdnLsnm Crarrmlin =l
Serial Monitor ¥y @O =

New Line * | 115200 baud -

Degrees: 132 ,D:?.s'tanc:e: THE 2400 baud
Degrees: 130 SDistance: THO
Degree: 128 .Diztance: 28 4800 baud
Degree: 126 .Diztance: 23 9600 baud
Degrees: 124 -Distance: THo 19200 baud

Degree: 122 2Distance: 23

Degrees: 120 .Distance: THo 31250 baud

Degrees: 118 JDiztance: i3] 38400 baud
Degree: 116 2Distance: 39 57600 baud
Degree: 114 2Distance: To8 74880 baud

Degrees: 112 -Distance: 40

Degree: 110 .Diztance: 56 115200 baud i

Ln13,Col 18  Arduine UnoonCOM14 O B
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