Ultrasonik Sensor ile Park Sensorii Yapimi

Gerekli malzemeler:

- ArduinoUno

- Breadboard

- 8 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-Buzzer

-3300hm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)

-HC-SR04 Ultrasonik Sensor

Ultrasonik sensér uygulamamizda yeni bir kullanim 6rnegi goérecegiz. HC-SR04 ultrasonik
sensori Gzerinde bir tane ses gonderebilen, bir tane de ses algilayabilen metal kisimlar
bulunuyor. Sensorden ses gonderildikten sonra eger 6nlinde cisim veya engelden yansiyarak

tekrar sensore geliyor. Alicikisim yansiyan sinyali algilayarak 6lciim yapabiliyor.

Mesafeyi 6lgmek icin sinyal gdnderdikten itibaren geri gelene kadarki siireyi 6lctiyoruz. Sesin
havadaki hizini bildigimiz icin stre ve hizdan toplam mesafeyi hesaplayabiliyoruz. Hemen

devremizi kurarak devam edelim.
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensori Yapimi

<&

E3 [3 Arduino

2]

1 #dafine echoPin 4

tine trigPin 7

1 #define buzzerPin B

int maximumBange = 50;
int minimumBanga =

4 wvold sstupdh |

pinMede (trigPln, CUTPUT)H:
i= {echoPin, T):
pinHode (buzzerPin, OUTPUT) ;

qvoid loop()

lnt oloum = meaale (maximunBange, mi nimumBange) ;
melodl (olewm*10) ;5

17}

int measafe{int maxrange, int minranga)

ong duration, distance:

ligltalWrite (CrigPin, LOW) ;

lelayvMicroseconds [2]);
1ic IWrite (trigPin, HIGH);
lalayMicroseconds (10} ;

ligitalWrite (trigPin, LOW]:

duration = pulseln(echoPin, HIGH):
distance = duration S 58.2;
lelay {50] 7 F#50 ms bekliyoruz.

if{distance >= maxrange || distance <= minrangsa]
return {;
return dlatance;

int melodi{int dly)

tone (buzzerFin, 4407
lelay (dlyh:

noTons (buzzerPin) §
feLay fdly};

Yazilim kisminda“#define” komutlari ile kullanacagimiz pinlere isimler veriyoruz.

“maximumRange” ve “minimumRange” isminde “integer”(tamsayi) tipinde degiskenler

tanimliyoruz.”

"setup” kisminda giris ve ¢ikis olacak pinleri ayarliyoruz.
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensorii Yapimi

Ana program donglmiiz cok kisa gortindyor. Bu kisimda ilk olarak mesafe fonksiyonuna
gidiyoruz."long” tiriinde “duration” ve “distance” degiskenleri tanimlaniyor.’long” Onceden
kullandigimiz “integer” gibi bir degisken. icerisinde “integer” degiskenine gére cok daha biiyiik
sayilar tutabilir. +2,147,483,647'den, -2,147,483,647'ye kadar icerisine atanabilmektedir.
tutabilmektedir. Tutabildigi sayl hacminden dolayi tanimlandiginda “integer” degiskenine gore 2
kat fazla hafiza kullanir. Degisken tanimladiktan sonra sensoériin “trig” pinini yiksek ve alcak
yaparak sensorln fiziksel ortama ses dalgasi yollamasini saglyoruz. Ses dalgasi yollandiktan
sonra “pulseln(echoPin,HIGH)" komutu ile yolladigimiz ses dalgasinin cisimden yansiyip geri
gelmesini bekliyoruz. Bu bekledigimiz zamanida “pulseln” komutu ile 8lcebiliyoruz. Olctiigiimiiz
bu deger “duration” degiskenine yazdiriyoruz. Sire 6lcildigine gore simdi mesafeyi
hesaplamaya geldi. Olctiigimiz siireyi sesin hizina gére mesafeye cevirmek icin “58.2"ye
boliyoruz. Mesafe degerine ulasinca, bu deger sensoriin 6lgebildigi minimum (2 cm) ve
maksimum (400 cm) arasinda degilse O(sifir) degeri ile don(is yap diyoruz. istedigimiz araralikta

ise tekrar ana fonksiyona donerek “olcum” degiskeniicerisine veri yazilyor.

Ana fonksiyonumuzda “melodi” fonksiyonuna olcum degiskeninin icindeki deger 10 ile carpilip
gonderiliyor. Bu deger “melodi” icerisindeki bekleme strelerinde kullanilarak 2 dit sesi arasindaki
sireyi belirleyecek. Eger sensor az mesafe dlcliyor ise kisa araliklar ile, eger sensér uzun mesafe

algihyorise uzun araliklarile 6tecek.
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