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ДОДАТОК А 

Програмний код реалізації системи очищення СП 

 

int pumpPin1 = 6;  

int pumpPin2 = 5;   

int motorWheelPin1 = 8;  

int motorWheelPin2 = 7;   

int motorBrushPin1 = 3;  

int motorBrushPin2 = 4;  

int trigPin1 = 12; 

int echoPin1 = 13; 

int trigPin2 = 10; 

int echoPin2 = 11; 

int powerPin = 2; 

 

bool movingForward = true; 

int sonarTriggerCount = 0;  

bool systemActive = false;  

bool initialStart = false;  

bool allowRestart = false; 

 

void setup() { 

  pinMode(pumpPin1, OUTPUT); 

  pinMode(pumpPin2, OUTPUT); 

  pinMode(motorWheelPin1, OUTPUT); 

  pinMode(motorWheelPin2, OUTPUT); 

  pinMode(motorBrushPin1, OUTPUT); 

  pinMode(motorBrushPin2, OUTPUT); 

  pinMode(trigPin1, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin1, INPUT); 
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  pinMode(trigPin2, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin2, INPUT); 

  pinMode(powerPin, INPUT_PULLUP);  

} 

 

void loop() { 

  checkPowerSwitch(); 

  if (systemActive) { 

    runSystem();  

  } else { 

    stopAll();  

    if (allowRestart) { 

      checkForRestart();  

    } 

  } 

} 

 

void checkPowerSwitch() { 

  static bool lastSwitchState = digitalRead(powerPin);  

  bool currentSwitchState = digitalRead(powerPin); 

   

  if (currentSwitchState != lastSwitchState) { 

    delay(50);  

    currentSwitchState = digitalRead(powerPin); 

    if (currentSwitchState != lastSwitchState) { 

      if (!systemActive && allowRestart) { 

        systemActive = true;  

        resetSystem(); 

      } else { 

        systemActive = !systemActive;  
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      } 

      lastSwitchState = currentSwitchState; 

    } 

  } 

} 

 

void checkForRestart() { 

  if (digitalRead(powerPin) == LOW) { 

    delay(50);  

    if (digitalRead(powerPin) == LOW) {  

      systemActive = true;  

      resetSystem();  

    } 

  } 

} 

 

void resetSystem() { 

  initialStart = false; 

  movingForward = true; 

  sonarTriggerCount = 0; 

  allowRestart = false;  

} 

 

void runSystem() { 

  if (!initialStart) { 

    startBrushMotorOnly(); 

    initialStart = true; 

    delay(3000);  

  } 
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  if (sonarTriggerCount < 6) { 

    moveBrushAndWheel(); 

    pumpSequence(); 

    checkDistanceAndAdjust(trigPin1, echoPin1); 

    checkDistanceAndAdjust(trigPin2, echoPin2); 

  } else { 

    stopAll(); 

    allowRestart = true;  

  } 

} 

 

void startBrushMotorOnly() { 

  digitalWrite(motorBrushPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorBrushPin2, LOW); 

} 

 

void moveBrushAndWheel() { 

  digitalWrite(motorWheelPin1, movingForward ? HIGH : LOW); 

  digitalWrite(motorWheelPin2, movingForward ? LOW : HIGH); 

  digitalWrite(motorBrushPin1, movingForward ? HIGH : LOW); 

  digitalWrite(motorBrushPin2, movingForward ? LOW : HIGH); 

} 

 

void pumpSequence() { 

  digitalWrite(pumpPin1, LOW); 

  digitalWrite(pumpPin2, HIGH); 

  delay(650); 

  digitalWrite(pumpPin1, LOW); 

  digitalWrite(pumpPin2, LOW); 

  delay(5000); 
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} 

 

void stopAll() { 

  digitalWrite(motorWheelPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorWheelPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorBrushPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorBrushPin2, LOW); 

  digitalWrite(pumpPin1, LOW); 

  digitalWrite(pumpPin2, LOW); 

} 

 

void checkDistanceAndAdjust(int trigPin, int echoPin) { 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  long duration = pulseIn(echoPin, HIGH); 

  long distance = duration / 58.2; 

  if (distance > 50) { 

    stopAll();   

    delay(3000);  

    movingForward = !movingForward;   

    sonarTriggerCount++;   

    Serial.print("Distance: "); 

    Serial.print(distance); 

  } 

} 
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ДОДАТОК Б 

Зображення ескізу кресленика двигуна JGB37-520 

 

 
Рисунок Б.1 – Кресленик двигуна JGB37-520 [12] 

 

 

 

 

  



70 
 

ДОДАТОК В 

Схема електрична принципова розроблюваної системи 

 

 
Рисунок В.1 – Зображення ескізу електричної принципової схеми 

розроблюваної системи 
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ДОДАТОК Г 

Демонстраційний матеріал  
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