Instrukcja Obstugi Sonaru WB-US1

Wtasnosci:

-zasieg do 5,5m;

-brak ,,martwe;j strefy”;

-wymiary 18x25x16,5mm;

-napiecie zasilania: 5V;

-pobdr pradu: 15 mA;

-komunikacja 1%C (TWI);

-wyjscie sygnalizujgce wykrycie obiektu;

- mozliwo$¢ ustawienia zasiegu maksymalnego oraz czutosci;
-dioda LED sygnalizujgce dziatanie sonaru;

-mozliwoé¢ zaadresowania 16 sonaréw na jednej magistrali 12C;
-bardzo prosty w zastosowaniu;

-bardzo mate wymiary;

-idealny do robotéw klasy sumo oraz mini sumo;

Opis Sonaru:

Sonar WB-US1 jest ultradzwiekowym czujnikiem do wykrywania obiektow z
funkcja pomiaru odlegtosci. Dziata w niestyszalnym pasmie akustycznym na
czestotliwosci 40kHz. Dzieki zastosowaniu dwukierunkowego przetwornika
piezoelektrycznego udato sie maksymalnie zmniejszy¢ wymiary sonaru i
aktualnie jest to najmniejszy dostepny na rynku kompletny czujnik
ultradzwiekowy. Pomiar odlegtosci jest mozliwy w zakresie od 50 do 558cm
natomiast wykrywanie obiektéw mozliwe jest w zakresie od 0 do 558cm (brak
,martwej strefy”). Czujnik zostat zaprojektowany z myslg o zastosowaniu w
robotach klasy sumo oraz mini sumo, ale znajdzie zastosowanie w innych
klasach robotdw mobilnych oraz w urzadzeniach w ktérych potrzebne jest
mierzenie odlegtosci oraz wykrywanie przedmiotow w szerokim zakresie. Do
komunikacji z czujnikiem stuzy magistrala 1°C w ktérg wyposazane jest
wiekszos¢ wspotczesnych mikrokontroleréw. Na ptytce znajdujg sie cztery



zwory(Z1, Z2, 73, Z4) umozliwiajgce zaadresowanie do 16 czujnikdw na jednej
magistrali. Mozliwa jest rowniez obstuga sonaru bez uzywania magistrali [%C.
Obstuga sonaru jest banalnie prosta, a na koncu instrukcji zamieszczone s3
przyktadowe kody programéw stuzgce do obstugi sonaru.

Opis wyprowadzen:
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LED — dioda sygnalizujaca dziatanie;
Z1,72,73, 74 — Zwory stuzgce do wyboru adresu;

Wyprowadzenia 1,2,3,4,5,6,7,8 — patrz tabela;

Nr. Nazwa | Opis

1 +5V Zasilanie czujnika

2 GND Masa

3 RESET | Stuzy do resetowania czujnika. Aby zresetowaé czujnik nalezy
zewrze¢ wyprowadzenie RESET do masy na co najmniej 2
mikrosekundy

4 SCL Linia zegarowa magistrali 12C

5 SDA Linia danych magistrali 1%C

6 NC Pozostawié niepodtgczone

7 MAN Manualne wykonanie pomiaru. Aby wykona¢ pomiar nalezy
zewrze¢ wyprowadzenie MAN do masy na co najmniej 3
milisekundy

8 ouT Wyprowadzenie zmieni stan na niski gdy podczas
wykonywania pomiaru zostanie wykryty obiekt. Stan wysoki
zostanie ustawiony dopiero gdy w trakcie kolejnego pomiaru
nie zostanie wykryty zaden obiekt




Dioda LED mrugnie 5 razy po podtaczeniu sonaru do zasilania. Dioda zapali sie
gdy w trakcie wykonywania pomiaru zostat wykryty obiekt, natomiast zgasnie
gdy nie wykryto zadnego obiektu.

Wybor adresu dla sonaru:

Dla kazde sonaru podtaczonego do tej samej magistrali 12C nalezy wybraé inny
adres. Wyboru adresu dokonuje sie poprzez zlutowanie zworek (21, 22, Z3, Z4)
znajdujgcych sie na ptytce sonaru. Przyporzadkowanie adresu nastepuje wedtug

tabeli (gdzie X oznacza zwartg zwore a 0 rozwarty):

1 o/ x|j]o|XxX|]o |/ X0 | X|]O|X|O0O|X]|O0]X]|]O0]X
%‘ z2 oo | X | X]|]O|O | X | X|]O]O| X | X]|]O0]O0O]|X]|X
§ Z3 ojojojo | X | X | X|X|]O0O]O|O|O | X | X]|X]|X
Z4 | 0O 0j]O0O|O0O]JO OO0 | X | X | X|X|X]|X]|X]|X
§ DEC|16 |17 |18 |19 |20 |21 |22 |23 |24 |25 |26 |27 |28 |29 |30 |31
g HEX |10 |11 |12 |13 |14 |15 |16 |17 {18 |19 |1A| 1B | 1C | 1D | 1E | 1F

Opis komend do sterowania sonarem przez magistrale 12C:

W ponizszej tabeli znajduje sie lista wszystkich komend stuzgcych do
sterowania sonarem, natomiast w przyktadowych programach na koncu
instrukcji napisane jest jak te komendy wykorzystaé.

I bajt Il bajt Opis komendy Zakres
0x10 - Nakazuje wykonanie pomiaru -

0x20 zasieg Zmiana maksymalnego zasiegu 0-255
0x30 czutos¢ | Zmiana czutosci 0-100

Opis parametrow:

Zasieg — za pomocg parametru zasieg ustalamy odlegtos¢ po przekroczeniu
ktdrej nastgpi zakonczenie pomiaru. Gdy ustalimy zasieg na zero to sonar
bedzie wykrywat przedmioty w przedziale od 0 do 50cm. Zwiekszenie
parametru zasieg o 1 powoduje zwiekszenie zasiegu maksymalnego o 2cm. A




wiec ustawienie parametru zasieg na 255 spowoduje ustawienie zasiegu
maksymalnego na 5,58metra. Domyslnie sonar ma ustawiony zasieg na 30 a
wiec na 110cm, jest to wartos¢ odpowiednia dla czujnikdw montowanych na
robotach sumo oraz mini sumo.

Czutos¢ — za pomocy tego parametru ustalamy czutosé¢ sonaru. Maksymalna
czuto$¢ bedzie gdy ustawimy parametr czutos¢ na 100. Mozna prébowad
ustawié czutos¢ na wiecej niz 100 ale moze to spowodowac ze sonar bedzie
zwracat fatszywe wyniki. Gdy chcemy wykrywaé¢ tylko duze pfaskie
powierzchnie, a mate ignorowa¢ to mozna zmniejszy¢ wartos¢ parametru
czuto$¢. Domysle sonar ma ustawiong czuto$é na 100.

Wynik pomiaru:

Po wykonaniu pomiaru z sonaru mozna odczyta¢ wynik pomiaru wysyfajgc na
magistrale 1?C adres sonaru wraz z ustawionym bitem R/W. Wynik
przedstawiony jest w postaci jednego bajtu. Gdy wynik wynosi 0 oznacza to ze
obiekt znajduje sie w odlegtosci mniejszej niz 50cm od sonaru. Aby obliczyé
odlegtos¢ do obiektu w centymetrach nalezy wynik otrzymany z sonaru
pomnozy¢ przez 2 i dodaé do niego 50. Odebrana warto$¢ 255 bedzie oznaczac
ze sonar nic nie wykryt lub przekroczyt zasieg.

Jak odebraé¢ wynik z sonaru opisane jest w przyktadowych programach na
koncu instrukgji.

Sposob podtaczenia sonarow:

1. Z wykorzystaniem magistrali I12C
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2. Bez wykorzystania magistrali 12C
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Uwagi i Wskazowki:

e Sonar nalezy zasila¢ ze stabilnego i dobrze odfiltrowanego Zrédta
zasilania o napieciu z przedziatu 4,5 - 5,5V.

* Nastawy parametrow nie sg zapamietywane i nalezy je ustawiac¢ po
kazdym uruchomieniu sonaru lub zresetowaniu przy pomocy
wyprowadzenia Reset.

e Podfaczenie sonaru bez wykorzystania magistrali 12C spowoduje ze nie
bedzie mozina mierzy¢ odlegtosci, sonar bedzie tylko reagowat gdy
wykryje obiekt

* Gdy sonar zwraca zbyt mate wartosci moze to oznaczaé, ze nalezy
zmniejszy¢ czutosé.

e Pomiaréw mozna dokonywac najszybciej co 40ms, jest to czas potrzebny
na wygasniecie odbic fali akustycznej.
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Przyktadowe programy:
Program pierwszy:

Obstuga sonaru z wykorzystaniem magistrali 12C:

//Tester sonaru ultradzwiekowego

//Autor Wojciech Btauciak

//F_CPU = 8MHz //Program powinien dziata¢ dla dowolnej czestotliwosci taktowania
#include <inttypes.h>

#include <avr/io.h>

#include <stdlib.h>

#include <compat/twi.h>

#include "i2cmaster.h"

#include <util/delay.h>

#include "i2cmaster.c"

//1////] Zmienne globalne
unsigned char dystans; //przechowuje bajt wyniku pobrany z sonaru
unsigned int L; //przechowuje wynik w centymetrach

unsigned char czulosc = 100; //Nowa wartos¢ czutosci (0-100) 100->maksymalna czutosé
unsigned char zasieg = 30; //Nowy zasieg maksymalny (0-255) 30->110cm
unsigned char adr = 16; //Adres sonaru

int main(void){

[T [iniciacia TWV///1111111111111111111

cbi(PORTC,0); // linia SDA i SCL bez podciggania
cbi(PORTC,1);
i2c_init(); //wtasciwa inicjacja TWI

_delay_ms(4000); //opéinienie potrzebne na inicjalizacje sonaru

/1//111///Ustawienie parametréw sonaru (opcjonalnie)//////
i2c_start(adr+12C_WRITE); //Zaadresowanie sonaru
i2c_write(0x20+12C_WRITE);  //Wydanie polecenia zmiany zasiegu
i2c_write(zasieg+l2C_WRITE); //Wpisanie nowej czutosci
i2c_stop();

i2c_start(adr+12C_WRITE); //Zaadresowanie sonaru
i2c_write(0x30+12C_WRITE);  //Wydanie polecenia zmiany czutosci
i2c_write(czulosc+l2C_WRITE); //Wpisanie nowej czutosci
i2c_stop();
///11////Petla wykonujgca pomiar | pobierajgca wynik co ok 40ms////////
while(1){
i2c_start(adr+l2C_WRITE); //Wydanie polecenia wykonania pomiaru
i2c_write(0x10+12C_WRITE);
i2c_stop();
_delay_ms(35); //opéinienie na czas wykonywania pomiaru
i2c_start(adr+12C_READ); //Zadanie wyniku pomiaru
dystans = i2c_readNak(); //od teraz w dystans zapisany jest bajt wyniku

i2c_stop();
L =dystans; //Przelicznacm
L=L*2;
L = L+50; //Zmienna L przechowuje wynik w centymetrach
}
return 0;

}



Powyzszy program realizuje w petli pomiary przy uzyciu sonaru i komunikuje sie
z sonarem za pomoca magistrali 12C. Pliki i2cmaster.h oraz i2cmaster.c mozna
otrzymaé wraz z instrukcjg przy zakupie sonaru lub piszac na adres:
nes.na.legalu@gmail.com.

Oczywiscie nic nie stoi na przeszkodzie aby program obstugi sonaru napisa¢ w
innym jezyku np. Basic (BASCOM).

Jedli wykorzystujemy tylko jeden sonar na magistrali 12C, to mozna w ogdle nie
zlutowywac¢ zworek do wyboru adresu. Sonar bedzie miat wtedy adres 16
(0x10).

Przyktad wyboru adresu 30 (Ox1E):
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W razie pytan prosze pisac¢ na adres: nes.na.legalu@gmail.com.



