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Pokus 1: DIY Rezervni senzor vozila

Kratki opis

Napravite sustav za voznju unatrag s Raspberry Pi Pico i ultrazvuénim senzorom.

Detaljni opis

Smatrate li da je voznja automobila unatrag malo nezgodna? Brinete li se da ¢ete udariti
nesto ili nekoga dok vozite unatrag? Pa, ne brinite viSe! Uz pomo¢ Raspberry Pi Pico ploCe
i ultrazvu€nog senzora HC-SR04, mozete izgraditi vlastiti radarski sustav za voznju
unatrag, koji ¢e parkiranje vaseg automobila uciniti lakim.

* Ovaj DIY projekt savrSen je za svakoga tko se interesira za elektroniku i
inZenjerstvo i prikladan je za sve razine vjestina. Ovaj radar za vozZnju unatrag
sigurno ¢e za vas biti izazov i oduSeviti vas.

» Pored Raspberry Pi Pico i HC-SR04 senzora, ovaj projekt takoder zahtijeva
zujalicu, tri LED diode (zelena, zuta i crvena), tri otpornika od 220 oma, plo¢u za
brzu izradu prototipova i spojne zice. S ovim komponentama moci ¢ete napravite
pouzdan i precizan radar za vozZnju unatrag koji ¢e vam pomoci da s lakoéom
parkirate svoj automobil.

* Slijedeci upute korak po korak, naucit éete kako spojiti komponente, programirati
Raspberry Pi Pico ploCu i testirati sustav kako biste bili sigurni da radi ispravno.
Takoder ¢ete nauciti o fizici ultrazvucnih senzora i kako se mogu Koristiti za
mjerenje udaljenosti.

Nacela rada ultrazvuénog senzora HC-SR04?

Ultrazvuéni senzor HC-SR04 funkcionira emitirajuci visokofrekventne zvuéne valove,
necujne ljudskom uhu. Ti zvuéni valovi putuju kroz zrak i odbijaju se od objekata na tom
putu. Kada zvucni valovi udare u predmet, reflektiraju se natrag do senzora koji mjeri
vrijeme koje je potrebno valovima da se odbiju. Znajuéi brzinu zvuka i vrijeme koje je
potrebno valovima da putuju do objekta i natrag, senzor mozZe izraCunati udaljenost do
objekta..

Ovdje su glavni koraci u principima rada ultrazvuénog senzora HC-SR04:

Senzor Salje visokofrekventni zvuéni val (obi¢no oko 40 kHz) iz svog odasiljaca.
Zvucni val putuje kroz zrak i odbija se od predmeta.

Prijemnik senzora detektira reflektirani zvuéni val.

Senzor mjeri vrijeme potrebno zvuénom valu da putuje do objekta i natrag.
Senzor izraCunava udaljenost do objekta na temelju vremena potrebnog zvuénom
valu da putuje do objekta i natrag.
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Opcenito, ultrazvuéni senzor HC-SR04 je pouzdan i precizan na€in mjerenja udaljenosti,
a obic¢no se koristi u aplikacijama kao Sto su robotika, automatizacija i mjerenje
udaljenosti.

Ciljevi:

Kroz ovu aktivnost, korisnik ¢e eksperimentirati s izgradnjom radarskog sustava za voznju
unatrag koriste¢i Raspberry Pi Pico plocu i ultrazvuéni senzor HC-SR04. Korisnik ¢e steéi
Znanja o:

* Fizici ultrazvuénih valova i kako se mogu koristiti za mjerenje udaljenosti.

* Osnovama programiranja u Pythonu i kako napisati kod za kontrolu Raspberry
Pi Pico ploce.

* Nacelima dizajna strujnih krugova i kako spojiti komponente na plo€i za brzu
izradu prototipova kako bi se stvorio funkcionalni radarski sustav za voznju unazad.

ZavrSetkom ovog projekta korisnik ¢e steci dublje razumijevanje elektronike, inzenjerstva
i programiranja. Takoder ¢e imati praktiCan i koristan uredaj pomocu kojeg ¢e parkiranje
automobila uciniti sigurnijim i ugodnijim.

Potrebni materijali:

* 1 x Raspberry Pi Pico

* 1 x Pico set za izradu ploca

* 1 x mati€na plo¢a pune veliine
* 1 x HC-SR04 ultrazvucni senzor
* 1 x Zvono

* 3 x LED (zelena, zuta i crvena)
» 3 x 220-oma otpornika

* Premosne Zice
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Upute za koristenje:

Glavni koraci za realizaciju eksperimenta s radarom za voznju unatrag s plocom
Raspberry Pi Pico i ultrazvuénim senzorom HC-SR04:

1.Spojite ultrazvuéni senzor HC-SR04 na Raspberry Pi Pico plocu pomoéu spojnih
Zica.

2.Spojite zvono i LED diode na Raspberry Pi Pico plo¢u pomocu spojnih Zica i
otpornika od 220 oma kako biste ogranicili protok struje.

3.Zapisite Python program za upravljanje Raspberry Pi Pico ploéom i koristite HC-
SR04 senzor za mjerenje udaljenosti.

4.Programirajte Raspberry Pi Pico plo¢u da ukljuci zeleni LED kada nema prepreka,
zuti LED kada je prepreka unutar odredenog dometa i crveni LED kada je prepreka
preblizu.

5.Programirajte plo€u Raspberry Pi Pico da aktivira zvono kada je prepreka preblizu.

6.Testirajte radarski sustav za voznju unatrag postavljanjem prepreka na razli€itim
udaljenostima i kutovima iza radara i osigurajte da LED diode i zvono daju
odgovarajuéu povratnu informaciju.

Za korak 4: Za proucavanje rada sustava potrebno je programirati njegovo djelovanje.
Vrijednosti udaljenosti mogu se prilagoditi prema posebnim zahtjevima. Programiranje
treba slijediti sliedeca pravila:

» Zelena LED lampica treba stalno svijetliti ako je udaljenost izmedu senzora i bilo
koje prepreke veca od 20 cm (1 metar).

» Narancasti LED bi trebao biti ukljuCen ako je udaljenost izmedu senzora i bilo koje
prepreke izmedu 20 cm i 5 cm.

» Crveni LED bi trebao biti ukljuéen ako je udaljenost izmedu senzora i bilo koje
prepreke manja od 5 cm.

Programiranje sustava da slijedi ova pravila, pruZziti ¢e jasnu vizualnu povratnu informaciju
o udaljenosti izmedu senzora i bilo koje prepreke.

Ova se pravila mogu prema potrebi prilagoditi specificnim zahtjevima ili slu¢ajevima
upotrebe.

Elektricna schema

Ovdje je elektritna shema za projekt radara za voznju unatrag s ploéom Raspberry Pi
Pico, ultrazvuénim senzorom HC-SR04, zvonom i tri LED diode:

Raspberry Pi Pico ploca:

* GP15: Okida¢ senzora HC-SR04

* GP14: Echo pin senzora HC-SR04

* GP10: Pozitivni pin zelene LED diode
* GP11: Pozitivni pin naranaste LED diode



Sufinanciran od
Europske Unije

m 2021-1-FR01-KA220-SCH-000031617

* GP12: Pozitivni pin crvene LED diode

* GP2: Pozitivni pin zvona

* GND: Pin za uzemljenje ploce

HC-SR04 senzor:

» VCC: Spojite na izvor napajanja od 5V

* GND: Spojite na GND Raspberry Pi Pico plo¢e

» Trig: Povezite se na GP15 Raspberry Pi Pico plo¢e

» Echo: Povezite se na GP14 Raspberry Pi Pico plo¢e

Zeleni LED:

* Pozitivni krak: spojite na GP10 Raspberry Pi Pico plocCe preko otpornika od 220 oma
* Negativni krak: spojite na GND Raspberry Pi Pico ploce

Narancasti LED:

* Pozitivni krak: spojite na GP11 Raspberry Pi Pico plocCe preko otpornika od 220 oma
* Negativni krak: spojite na GND Raspberry Pi Pico ploce

Crveni LED:

* Pozitivni krak: spojite na GP12 Raspberry Pi Pico plo¢e preko otpornika od 220 oma
* Negativni krak: spojite na GND Raspberry Pi Pico ploce

Zvono:

* Pozitivni krak: Spojite se na GP2 Raspberry Pi Pico ploce

* Negativni krak: spojite na GND Raspberry Pi Pico ploce

fritzing
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Kod

# Uvezite potrebne datoteke
iz strojnog uvoza Pin, time pulse us
import time
# Definirajte pinove za komponente
okida¢ pin = Pin(15, Pin.OUT)
odjek pin = Pin(14, Pin.IN)
zeleni led = Pin(10, Pin.OUT)
nerncasti led = Pin(11, Pin.OUT)
crveni led = Pin(12, Pin.OUT)
zvono = Pin (2, Pin.OUT)
# Definirajte prag udaljenosti za svaku LED diodu
green threshold = 20 # cm
orange threshold = 5 # cm
# Definirajte funkciju za izracdunavanje udaljenosti od senzora HC-SR04 sensor
def get distance():
# PoSaljite 10us puls za aktiviranje senzora
trigger pin.low()
time.sleep us(2)
trigger pin.high()
time.sleep us(10)
trigger pin.low()
# Izmjerite trajanje eho signala
duration = time pulse us(echo pin, 1, 10000)
# Izralunajte udaljenost pomocu trajanja brzine zvuka (343 m/s)
distance = duration / 2 / 1000000 * 343 * 100
return distance
# Definirajte glavnu petlju za ocitavanje udaljenosti i kontrolu LED dioda i
zvona
Ako Istinito
# Uzmite udaljenost od senzora 1 zapiSite je
distance = get distance()
print (f"Distance : {distance} cm")
# Ukljucite zeleno LED ako je udaljenost veca od praga
if distance > green threshold:
green led.on()
orange led.off ()
red led.off()
buzzer.off ()
# Ukljucite narancasti LED ako je udaljenost izmedu pragova
elif distance > orange threshold:
green led.off ()
orange led.on()
red led.off()
buzzer.off ()
# Ukljucite crveni LED i zvulni signal ako je udaljenost manja od praga
else:
green led.off ()
orange led.off ()
red led.on()
buzzer.on ()
time.sleep(0.5) # Zvoni 0.5 seconda
# Pricekajte 0,1 sekundu prije sljedeceg mjerenja
time.sleep(0.1)
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Zakljucak

Zaklju€no, ovaj je projekt ukljuCivao koristenje ploCe Raspberry Pi Pico, ultrazvuénog
senzora HC-SR04 i nekih dodatnih komponenti za izradu radara za voznju unatrag za
automobile. Naugili smo o principima rada senzora HC-SR04, kako spojiti komponente i
kako programirati ponaSanje sustava koriste¢i MicroPython. Slijedeéi korake u ovom
vodi€u, uspjeli smo stvoriti sustav koji moze otkriti prepreke i pruziti vizualnu i zvuénu
povratnu informaciju vozacu.

Sto se tige daljnjeg istrazivanja, postoji mnogo nadina za pro$irenje ovog projekta. Neki
prijedlozi ukljuéuju:

» Dodavanje vise LED dioda ili zaslona za pruzanje detaljnije povratne informacije
o udaljenosti.

» Koristenje algoritama strojnog uc€enja za poboljSanje detekcije i toCnosti
prepreka.

» Stvaranje bezZi¢nog sucelja koje omogucéuje komunikaciju sustava s mobilnim
uredajem ili drugim vanjskim uredajem.

* UkljuCivanje dodatnih senzora ili komponenti za stvaranje opseznijeg
sigurnosnog sustava vozila.

Sve u svemu, ovaj projekt pruza sjajan uvod u svijet elektronike i programiranja i sluzi
kao polaziste za daljnje istrazivanje i eksperimentiranje.



