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ДОДАТОК А 

Лістинг коду 

 

void loop() { 

pos_1 = myservo_1.read(); 

pos_2 = myservo_2.read(); 

 

while ( pos_1 < 180 ) { 

pos_1 = smoothMove( myservo_1, pos_1 + 10, 10 ); 

distance = getDistance(); 

printDistance( distance ); 

} 

pos_1 = smoothMove( myservo_1, 0, 10 ); 

 

if ( pos_2 < 180 ) { 

pos_2 = smoothMove( myservo_2, pos_2 + 10, 10 ); 

} else { 

pos_2 = smoothMove( myservo_2, 0, 5 ); 

} 

} 

 

int smoothMove( Servo servo, int to, int smooth ) { 

int pos = servo.read(); 

while ( pos != to ) { 

if ( pos > to ) { 

pos -= 1; 

} else { 

pos += 1; 

} 

servo.write( pos ); 

pos = servo.read(); 
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delay(smooth); 

} 

return servo.read(); 

} 

 

 

float getDistance () { 

while ( i > 1 ) { 

if ( millis() – sensTimer > 50 ) { 

i++; 

dist_3[i] = (float)sonar.ping() / 57.5; 

sensTimer = millis(); 

} 

} 

 

dist = middle_of_3( dist_3[0], dist_3[1], dist_3[2] ); 

delta = abs( dist_filtered – dist ); 

if ( delta > 1 ) k = 0.7; 

else k = 0.1; 

dist_filtered = dist * k + dist_filtered * ( 1 - k ); 

 

if ( i > 1 ) i = 0; 

return dist_filtered; 

} 

 

 

float middle_of_3( float a, float b, float c ) { 

if ( ( a <= b) && ( a <= c ) ) { 

middle = ( b <= c ) ? b : c; 

} else { 



90 

if ( ( b <= a ) && ( b <= c ) ) { 

middle = ( a <= c ) ? a : c; 

} else { 

middle = ( a <= b ) ? a : b; 

} 

} 

} 

 

void printDistance ( float distance ) { 

pos_1 = myservo_1.read(); 

pos_2 = myservo_2.read(); 

pos_1 = pos_1 – 90; 

pos_1_rad = pos_1 * 3.14 / 180; 

pos_2_rad = pos_2 * 3.14 / 180; 

 

x = dist * sin( pos_2_rad) * cos( pos_1_rad ); 

y = dist * sin( pos_2_rad ) * sin( pos_1_rad ); 

z = dist * cos( pos_2_rad ); 

 

Serial.print(x); 

Serial.print(','); 

Serial.print(y); 

Serial.print(','); 

Serial.print(z); 

Serial.println(','); 

} 

 

void loop() { 

if ( TaskFlag1 ) { 

TaskFlag1 = false; 
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measure(); 

Serial.print(Distance1); 

Serial.print(","); 

Serial.println(Distance2); 

} 

} 

ISR( TIMER2_COMPA_vect ) { 

TaskTimer1++; 

if ( TaskTimer1 > 499 ) { 

TaskTimer1 = 0; 

TaskFlag1 = true; 

} 

} 

 

 

void measure() { 

unsigned long start_time; 

unsigned long finish_time1; 

unsigned long finish_time2; 

unsigned long time_taken; 

boolean echo_flag1; 

boolean echo_flag2; 

 

digitalWrite( Trig1, HIGH ); 

digitalWrite( Trig2, HIGH ); 

delayMicroseconds( 10 ); 

digitalWrite( Trig1, LOW ); 

digitalWrite( Trig2, LOW ); 

 

while( !digitalRead( Echo1 ) ); 

while( !digitalRead( Echo2 ) ); 
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start_time = micros(); 

 

echo_flag1 = false; 

echo_flag2 = false; 

 

while( ( !echo_flag1 ) || ( !echo_flag2 ) ) { 

if ( ( !echo_flag1 ) && ( !digitalRead( Echo1 ) ) ) { 

echo_flag1 = true; 

finish_time1 = micros(); 

time_taken = finish_time1 - start_time; 

Distance1 = ( (float)time_taken ) / 59; 

} 

 

if ( ( !echo_flag2 ) && ( !digitalRead( Echo2 ) ) ) { 

echo_flag2 = true; 

finish_time2 = micros(); 

time_taken = finish_time2 - start_time; 

Distance2 = ( (float)time_taken ) / 29.5; 

} 

} 

} 

 

 

void serialEvent( Serial myPort ) { 

Input_string = myPort.readStringUntil( '\n' ); 

println( Input_string ); 

 

if ( Input_string != null ) { 

Input_string = trim( Input_string ); 
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String[] values = split( Input_string, ',' ); 

 

float a = float( values[1] ) - float( values[0] ); 

float b = float( values[0] ); 

float c = Baseline; 

float d = c*1.414; 

float d = sqrt( 150*150 + 100*100 ); 

float s = ( a + b + c ) / 2; 

 

boolean distances_valid = true; 

if ( 

( a < 0 ) || 

( b > d ) || 

( a > d ) || 

( ( s – a ) < 0 ) || 

( ( s – b ) < 0 ) || 

( ( s – c ) < 0 ) 

) { 

distances_valid = false; 

X = 1000; 

Y = 1000; 

} 

 

if ( distances_valid ) { 

float area = sqrt( s * ( s - a ) * ( s - b ) * ( s - c ) ); 

Y = area * 2 / c; 

X = sqrt( b * b - Y * Y ); 

print( "    d1: " ); 

println( b ); 

print( "    d2: " ); 
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println( a ); 

print( "  base: " );  

println( c ); 

print( "offset: " ); 

println( Offset ); 

print( "     s: " ); 

println( s ); 

print( "  area: " ); 

println( area ); 

print( "     X: " ); 

println( X ); 

print( "     Y: " ); 

println( Y ); 

println( "" ); 

} 

myPort.clear(); 

} 

} 
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ДОДАТОК Б 

ДЕМОНСТРАЦІЙНИЙ МАТЕРІАЛ 

 

Слайд 1 

 

ТИТУЛЬНИЙ ЛИСТ РОБОТИ 

 

 

 

Слайд 2 

 

ВСТУП 
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Слайд 3 

 

ПРИКЛАД СХЕМИ ТА РЕАЛІЗАЦІЇ СКАНЕРУ З ПОВОРОТНИМ 

УЛЬТРАЗВУКОВИМ МОДУЛЕМ 

 

 

 

Слайд 4 

 

ВІДНОШЕННЯ СФЕРИЧНОЇ СИСТЕМИ КООРДИНАТ ДО ДЕКАРТОВИХ 
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Слайд 5 

 

РЕЗУЛЬТАТ РОБОТИ СКАНУРУ З ПОВОРОТНИМ УЛЬТРАЗВУКОВИМ 

МОДУЛЕМ 

 

 

 

Слайд 6 

 

СХЕМА СИСТЕМИ З НЕРУХОДИМИ ДАТЧИКАМИ 
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Слайд 7 

 

ПРИКЛАД РЕАЛІЗАЦІЇ СИСТЕМИ З НЕРУХОДИМИ ДАТЧИКАМИ 

 

 

 

Слайд 8 

 

СХЕМА РУХУ СИНАЛІВ СИСТЕМИ З НЕРУХОДИМИ ДАТЧИКАМИ 
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Слайд 9 

 

ПРИКЛАД ДАНИХ У ПРОЦЕСІ РОБОТИ СИСТЕМИ З НЕРУХОДИМИ 

ДАТЧИКАМИ 

 

 

 

Слайд 10 

 

РЕЗУЛЬТАТ РОБОТИ СИСТЕМИ З НЕРУХОДИМИ ДАТЧИКАМИ 
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Слайд 11 

 

ВИСНОВКИ 
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