Tarjan Péter

Nyiregyhazi Egyetem

Szenzorok és otletek Arduinos
meresekhez



BH1750

megvilagitas

e Spektralis érzékenysege az
emberi szemhez hasonld

e Kozvetlendl luxban adja
vissza a megvilagitas ertékét

Light intensily sensor
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e Linearis valasz ]
m b=
° Eg,yslzerl Vagy fOIytonOS | L_' t il:l;:lt:‘lf:ght Sensor
MEres D A theoryCIRCUIT.com
* alacsony felbontasu mod: ,
4 |x pontossag, 16 ms mérési Cim az 12C buszon:
id6 0x23 vagy 0x5C
« magas felbontast mod: 1/0.5 Ara: $1 (ebay)

Ix pontossag, 120 ms
mereési ido



BH1750

kapcsolas és példa

/* Csatlakoztatéds Arduino Unbhoz vagy Nandhoz:
VCC <-=> 3V3

GND <-> GND
SDA <-> A4/SDA
SCL, <-> A5/SCL */

ERe . T // a sziikséges filiggvénykdnyvtar
n:lcln.ln. (F’:M—-Jg ; 7 #include <BH1750FVI.h>
‘ wxwme~ ARDUINO : ‘ 4 7 // Inicializaljuk a szenzort
: ! ; BH1750FVI FenySzenzor (BH1750FVI::k DevModeContHighRes) ;

// a setup
: void setup () {
it ! 4 L // soros porti kommunikdcidé inditédsa 115200 baud sebességgel
Thiz.98¢ ] ' Serial.begin (9600);
\ // beinditjuk a szenzort
FenySzenzor.begin () ;

}

BH1750 Sensor Arduino

void loop () {

Interfacing Arduino - BH1750 .
5V - Vee // Blolvassuk alsze@zort_ . . '
GND - GND,ADD uintl6 t Megvilagitas = FenySzenzor.GetLightIntensity();
theoryCIRCUIT.com A4 - SDA // kiirjuk a soros portra a kapott értéket
Serial.print ("Megviléagitas: ");

Serial.print (Megvilagitas);
Serial.println(" 1x");

// varunk 2 mésodpercet a szenzor uUjabb kiolvaséasa eldtt
delay (2000) ;

}



BH1750 oOtletek

e kllbnb6z0 fenyforrasok fényerossegenek
0sszehasonlitasa

* 1/r2-es tavolsagfliggés igazolasa

 |ézer fenyeloszlasanak vizsgalata

* |ézernyalab divergenciajanak meghatarozasa
* ergonomia ellendrzése

* ndvények életkdrilményeinek vizsgalata



BME280

legnyomas+homerséklet+paratartalom

e sokoldall, nagy pontossagu
kombinalt szenzor

- elédei: BMPOSO (p, T), BMP180
(b, T), BMP280 (p,T)

* |égnyomas: 30-110 kPa, 0,1 kPa
abszollut pontossag
(magassagmeres: 1 m pontossag

 homerseéklet: -40-85 °C, 1 °C
abszollut pontossag

0x76 vagy Ox77

e paratartalom: 0-100%, 3% abszol

pontossag ,
Ara: $3,80 (ebay)

« a mért értékek felbontasa, a mérés (BMP280: $1)
érzekenysege meg jobb



BME280

kapcsolas es pelda

// a szukséges filiggvénykonyvtarak
#include <Wire.h>

#include <Adafruit Sensor.h>
#include <Adafruit BME280.h>

SR el // a tengerszinti légnyomas megadasa
LA // (magassag széamitasédhoz)
s #define SEALEVELPRESSURE HPA (1013.25)

e Adafruit BME280 bme;
A AR A A A A A void setup() {
Serial.begin (9600) ;
// ha nincs a szenzor a 0x76 cimen, akkor hibauzenet...
if ('bme.begin(0x76)) {

Last Minute Serial.println("Nincs meg a BME280 szenzor, nézd at a
ENGINEERS con KapCaolAst h) s
// ... és végtelen ciklusban itt varunk
while (1);

}
}
void loop () {

. 7 Serial.print ("H6mérséklet = ");
Vlgyazat' Serial.print (bme.readTemperature()) ;

4 T A Serial.println (" *C");
TapfeSZUItsegnek Serial.print ("Légnyomas = ");

tipustél fuggéen Serial.print (bme.readPressure() / 100.0F);

Serial.println (" hPa");

Vagy 3,3V Vagy 5V Serial.print ("Tengerszint feletti magassag = ");

Serial.print (bme.readAltitude (SEALEVELPRESSURE HPA));

@ @ ke”' Serial.println (" m");
Serial.print ("Paratartalom = ");
Serial.print (bme.readHumidity());

Serial.println(" %");

Serial.println();

H delay (2000) ;

BT Pinout S ot

—




BMEZ280 otletek

* levegOhomeérseklet-monitorozas

* |égnyomas merése emeletenként

* relativ paratartalom/nomérseklet dsszefliggese
* idQjaras-allomas

e aramlasi sebesség merése

e ergonomia ellendrzése

* ndvenyek eletkorilményeinek vizsgalata

* Ujabb szenzor: BME680 levegbminoséget is
mer, $13.



HC-SR04 WEIDELER

tavolsag* visszateresi ido)

 altalaban tavolsagmeérésre hasznalt
olcso, j0 pontossagu ultrahangos
szenzor

3 cm - 500 cm hatétavolsag (a
minimalis hatotavolsag alatt rossz,
de sajnos hiheto értékeket ad
vissza!)

* hangkup sz6ge < 15° | N
« felbontas: 0,3 cm E | IRRARE ...

* ultrahang-frekvencia: 40 kHz

Ara: $1 (ebay)



HC-SRO04

kapcsolas es mukodés

10 ps-os impulzus a szenzor TRIG bemenetén inditja a mérést...

TRIG

GND

...a szenzor general 8 rovid, 40 kHz-es impulzust...

belso

e S L A N S N S N S SE—

... a szenzor megvarja a visszhangot, majd az ECHO kimenetét
annak megfeleld ideig magasra huzza. Ezt mérjiik!

A4 — SDA

késobb:

fritzing

16x2 karakteres i2c kijelz6 ECHO
(cim az i2c buszon: 0x27)




HC-SRO04

pelda

#define tu trig 3 // az UH szenzor TRIG bemenetére kotdtt td
#define tu echo 4 // az UH szenzor ECHO bemenetére kotott td
#include <Wire.h> // az 12c kijelzdével kommunikacidhoz
// Innen kell beszerezni az i2c LCD fluggvénykonyvtarat

// https://bitbucket.org/fmalpartida/new-liquidcrystal/downloads

#include <LiquidCrystal I2C.h>

// az LCD kijelzo cime az i2c buszon 0x27

LigquidCrystal I12C lcd(0x27, 2, 1, 0, 4, 5, 6, 7, 3, POSITIVE);
unsigned long ido = 0;

void setup ()

{

// a trig td kimenet lesz, az echo tl bemenet
pinMode (tu trig, OUTPUT); pinMode (tu echo, INPUT);

// elinditjuk a kommunikacidét az LCD kijelzdével,

// megmondjuk, hogy a mérete 16 karakter x 2 sor
lcd.begin(l6, 2);
lcd.backlight () ;// bekapcsoljuk a kijelzd hattérvilagitasat
Serial.begin (9600) ;

}

void loop ()

{

// a mérés az i1idémérés figgvény meghivasédval torténik
ido = visszhangido(tu trig, tu echo);
Serial.println (ido);
lcd.clear(); // a kijelzd torlése
lcd.setCursor (0, 0); // a kurzor pozicionalésa
lcd.print ("Eltelt ido: ");
lcd.setCursor (6, 1); // a mérési eredmény a 2. sorba keriil
lcd.print(ido); // a mérési eredmény kiiratésa
lcd.setCursor (13, 1);
led.print ("us"); // u, mint mikro-
delay (2000) ;

// mikrosec-ban (us) adja vissza az idét
// ezt a fluggvényt hivjuk meg a loopbdl a méréshez
unsigned long visszhangido (int tu t, int tu e)
{
// O0-ra huzzuk a szenzor TRIG bemenetét 10 us-ig
digitalWrite(tu_ t, LOW);
delayMicroseconds (10) ;
// majd 1l-re htzzuk a szenzor TRIG bemenetét 10 us-ig
digitalWrite(tu t, HIGH);
delayMicroseconds (10) ;
digitalWrite(tu_ t, LOW);
// megmérijiik, az ECHO td mennyi ideig volt magasan
// annyi ideig tartott, amig visszajott a visszhang
unsigned long ido = pulselIn(tu e, HIGH);
if (ido != 0)
{
return ido; //mértékegység: mikroszekundum
}
else
{
return -1;
}
}

// persze a hangsebesség ismeretében egybdl a
// téavolsagot is kiirathatnénk



HC-SRO04 oOtletek

. tavolsagok automatikus . S
HS Ultrahangszenzor altal mért jelvisszatérési ido

d t kt - a szenzor és a visszaverd feliilet tAvolsaga fliggvényében
e e a aS a. levegbben, 22,7°C-on

5000 -
A linearis illesztés paraméterei:

7 s 7 - a=-30,7 us
* hangsebesség mérése

Ebbdl a hangsebességre 352,5 m/s adodi
| Irodalmi érték szaraz levegore: 3448 m/s

 folyadékszint mérése

* robot tdjékozodas

* fix reflektortavolsaggal:
homérsékletmeres

e szelerosségmerés? ()



VLS3LOX

tavolsag

* jelenleg a legkisebb lezeres
tavolsagmero szenzor

* akar 200 cm hatotavolsag

* 940 nm hullamhosszu infravoros
|ézer

e visszatéresi idoét mér, nem
visszavert intenzitast

e 3-9% pontossag (merési maod,

zavar6 tényezo6k figgvénye) Cim az I12C buszon:

0x29
* meéreési ido: 20-200 ms (tipikusan:
30 ms) Ara: $5 (ebay)



VLS3LOX

kapcsolas es pelda

// a szlukséges fuggvénykonyvtar

e e e 0 0 e o e 0 @ e e o o @ e o o o @ e o e o @ #include "Adafruit VL53LOX.h"
P 9% %W PP PP PP PW YYrL Y, PP Adafruit VL53LOX lox = Adafruit VL53LOX();
void setup() {

o @ @ @ @ @ @ ° ° ¢ 0 " O OGP O OO OGO O EYT O OO B OO O OO OO Serial.begin(llS%OO); . ) ) ) o
P PO PP PPPODP TIPS // ngm megyunk.tovabb, amig nincs soros kommunikacid
® & & & & & & & 8 " " 8 e & & & 0 Whlle (! Serlal) {

©0000000000000 EEEE delay(1);
b2 pLl D10 B Da ] I ] ) RET }
e & & & 9

Serial.println ("VL53L0X teszt");

5 558 if (!lox.begin()) {

— asZ // ha nincs kapcsolat a szenzorral, megdllunk

— Serial.println(F("Nincs kapcsolat a szenzorral!"));
.- . 0C . 00 while (1) ;

LA EX }

Serial.println(F ("VL53L0X tavolsagmérés példa\n\n"));

}

void loop () |
VL53L0X RangingMeasurementData t measure;
Serial.print ("Mérés inditésa... ");
lox.rangingTest (&measure, false);

// ha nem hibds a mért adat...

if (measure.RangeStatus != 4) {
A4 — SDA fr'itzl‘ing // ...akkor kiiratjuk.
Serial.print ("Tavolsag (mm): ");
A5 — SCL Serial.println (measure.RangeMilliMeter) ;
} else {
Serial.println (" hatdétavolséagon tul! ");

}

// 1 mésodperc sziinet két mérés kozott
delay (1000) ;
}



VL53LOX oOtletek

 tavolsagok automatikus detektalasa

.

* robot tajekozodas

 folyadekszint mérese
e tbresmutatd meghatarozasa?



Merlegcella

suly, ero

* pontos erOmérest tesz
lehetove

* sok verzioban kaphato,
kilonbdzb méréshatarok

* deformaciot erzeékel,
nyulasméro bélyegekkel

e a nyulasméro bélyegek
ellenallasvaltozasat egy
Wheatstone-hid konvertalja
feszlltségge

* a kis fesziltségjelet egy 24
bites felbontasu analog-
digitalis atalakitd dolgozza fel




Merlegcella

kapcsolas

GND — GND

DT — 2 (vagy mas)
SCK — 3 (vagy mas)
VCC — 5V

ONINAYY ! :
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Merlegcella pelda

#include <HX711 ADC.h>
#include <EEPROM.h>

//HX711 konstruktor (DO/DT/SIG/DATA td, SCK tu):
HX711 ADC LoadCell(Z, 3);

const int eepromAdress = 0;

long t;

void setup () {
float calValue; // kalibracids konstans
// calValue = 1; // bedllithatdé itt
// vagy ha korédbban a kalibracids programot futtattuk, akkor
// kiolvassa EEPROM-bdol
EEPROM.get (eepromAdress, calValue);
// lzenetek a soros portra
Serial.begin(9600); delay(10); Serial.println();
Serial.println ("Kezdés");
// az erémérd inicializdlésa & tarazéasa
LoadCell.begin () ;
// javitja a téarapontossagot, ha adunk neki idét
long stabilisingtime = 3000;
LoadCell.start (stabilisingtime);
if (LoadCell.getTareTimeoutFlag()) {
Serial.println ("Idé6ttllépés, biztos J6 a vezetékezés?");
}

else {

LoadCell.setCalFactor (calvValue); // kalibracid alkalmazéasa

Serial.println("Taréazas kész.");

void loop () {
// ezt legaldbb mintavételenként
// meg kell hivni

LoadCell.update () ;

// adatok simitédsa és kiirésa

if (millis() > t + 500) {
float i1 = LoadCell.getData();
Serial.print ("Load cell output val: ");
Serial.println(i);
t = millis{();

}

// ha {izenet Jjdn a soros porton, tarazzunk

if (Serial.available() > 0) {
float 1i;
char inByte = Serial.read();
if (inByte == 't'")

LoadCell.tareNoDelay (),

}

// az utolsd tardzds hiba nélkil lefutott?
if (LoadCell.getTareStatus () == true) {
Serial.println("Tarazas kész.");

}



Meérlegcella oOtletek

e erd/suly/tomegmeéres

* Newton-torvények ellenorzése

e tapadasi/surlodasi egyltthatd merése
 Hooke-torvény ellenbrzese

e kOtélerbk mérése



DS18B20

homerseklet

* olcso, pontos, kalibralt, digitalis M
kimenetl hdmérsékletszenzor ////

- vizall6 valtozatban is — I

* meéresi tartomany: -55-125 °C

* pontossag: 0,5 °C (-10 °C es 85 °C {/ /
kOzOtt)

ONS ©Ba 23n .

D518820-XH Adapter

* minden szenzornak egyedi @ orsw
sorozatszama van, egyszerre tObb S
IS hasznalhato

- T — L Y

Ara: $1,20-$3,20 (ebay)



DS18B20

kapcsolas és példa

2000873

~© n o m =
T A=

OO,

T . A et

rcmm  Arduino "

i

-

VCC

GND

* a nyomtatott aramkori csatolo
nélkul szikseég van egy 4,7k-s
ellenallasra a tap- és az
adatvonalak kozott

* a tapvezeték elhagyhato, az
adatvezeték magaban is el
tudja latni tappal a szenzort

/] szUkséges fuggvénykonyvtarak

#include <OneWire.h>

#include <DallasTemperature.h>

Il A SIG vezetéket az Arduino 2-es tljére kotjuk
#define ONE_WIRE_BUS 2

/I létrehozzuk az osztaly egy példanyat
OneWire oneWire(ONE_WIRE_BUS);
DallasTemperature sensors(&oneWire);

void setup(void){

I/ soros kommunikacio inditaa
Serial.begin(9600);

// inditjuk a szenzor(ok)at
sensors.begin();

}

void loop(void) {
/I a sensors.requestTemperatures() bekéri a hdmérsékletet
sensors.requestTemperatures();
Serial.print("T =");
/I a buszon lev6 elsd szenzor (0. index) altal mért hémérséklet
Serial.print(sensors.getTempCBylIndex(0));

delay(1000);

}



DS18B20 oOtletek

 folyadékok homeérsékletének mérese

e gaztbrvéenyek igazolasa

* hoterjedés vizsgalata

e olvadaspont, forraspont meghatarozasa
e kalorimetria

e hotagulas vizsgalata



Egyéb hasznos cuccok

MOSFET modul
MOSFET module

SV-os feszultségnoveld
oV voltage booster 2
9 P

probapanel
breadboard

= . 3
& . ' s a"'sl

: z_%:fa e GAPASS @_Jﬁaﬁﬁ
: tékek
ceruzaelem-tarté 16x2 karakteres LCD (i2c!) veze _
AA battery box 16x2 character LCD i2c Dupont wire (male-male,

male-female, female-female)



Osszefoglalas

* Nagyon sokféle fizikai mennyiseég merésére létezik elektronikus
szenzor

* Aszenzorok jelent0s része egészen olcso

* Az Arduino platform elterjedtsége es népszeridsege miatt szinte
minden szenzorhoz létezik a hasznalatat seqit0d
flggvénykonyvtar és példakod

e Gyakran nincs szlkség jelentos programozoi tudasra

e Szenzorok kreativ felhasznalasaval és kombinalasaval akar
Osszetett fizikai méreésekre is lehetbség nyilik

 Ha a diakok kezébe adjuk az eszkdzoket, az elektronika
passziv fogyasztoibol aktivan butykold, érdeklddo, ujat
letrehoz6 embereket nevelhetink.



Koszonom a figyelmet!

Kerések, kerdesek, ohajok, sdhajok:

Tarjan.Peter@nye.hu


mailto:%20Tarjan.Peter@nye.hu
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