Detetekcia prekazky ultrazvokom

Zapojenie generuje ultrazvukové viny o frekvencii 40kHz, ktoré po néslednom odrazeni od
prekazky detekuje. Na generovanie signdlu slizi mikrocip ATMEGAT16. Nasledne signal putuje do
integrovaného obvodu MAX232, ktori signal +5 zmeni na -8,5 a 0 na +8,5, tento zosilneni signal je
vysielany ultrazvukovym vysielacom UST40T. Odrazeny signal je zachyteny na ultrazvukovom
prijimaci UST40R, tento signal vSak treba zosilnit’ operanym zosillova¢om LM 1458, aby sme ho
boli schopni nésledne detekovat’ komparatorom LM311, ktori rozsvieti led-diodu.

Zapojenie a vyuzitie mikroprocesora ATMEGA16:

Vyuzit’ mikroprocesor len na ucel generovania ultrazvukovej frekvencie je zbytoc¢ne komplikované,
ale zvolil som tiito moZnost’ pre neskorSie mozné vylepSenie a prerobenie zapojenia (meranie
vzdialenosti prekazky, nahradenie led-diod displejom, s moznost'ou vyuzitia ako parkovaci senzor).
Samotny mikroprocesor treba napdjat' na +5V (10) a zem(11) napojit’ kristal (12,13) generujici
mikroprocesoru casoveé kroky. NajzlozitejSie ho bolo spravne naprogramovat’, a to cez paralelny
port pocitaca pomocou programatora stk200, inak je jeho zapojenie pomerne jednoduché.
Integrovani obvod MAX232:

Signal z mikroprocesora je invertovany a zosilneny tymto obvodom. Okrem toho tento obvod
vyraba napéjanie (-8,5 a +8,5 V) pre operacny zosililova¢ LM 1458 a komparator LM311. Zapojil
som ho podla odporucaného zapojenia (vid’ referencie) s pouzitim kondenzatorov s kapacitou jeden
mikrofarad.

Ultrazvukovy vysielac¢ a prijima¢ UST40R/T

Vysiela¢ (UST40T) bol jednoducho pripojeny na vystup MAX232 (v. 14 a 7) a prijimac je jednym
koncom uzemneny a druhym pokracuje cez kondenzator a odpor na operacny zosillova¢ LM 1458.
Zosilnova¢ LM1458:

Vzhl'adom na to Ze vic¢Sina energie z vysielaca sa rozptyli do okolia a len jej nepatrny zlomok sa
zachyti na prijimaci je treba prijaty signal dostatocne zosilnit’ a to spravnym na volenim pracovnych
odporov.

Komparator LM311:

Vystup zo zosililovaca iSiel cez polovodicovl diddu a nabijal kondenzator, ¢o bolo pripojené na
komparator a porovnavané z referenénym napitim +0,1V, ktoré som ziskal z +5v a pouzitim
odporovej delicky napétia v pomere 1/50, ak napétie bolo vicsie ako referencné didda sa rozsvietila.
VylepSenia zapojenia:

Lepsia citlivost’ sa dé ziskat’ lepSim zosilnenim (pouzitim viacerych zosiliiovacov, alebo ich lepsie
nastavit), alebo zniZenim referen¢ného napétia komparatora (delicka vo vicSom pomere). No aj
tieto opatrenia maju svoje limity, ak sa stane zariadenie prili$ citlivé moéze byt rusené okolitym
Sumom, méze detekovat prekazky aj vo viacSej vzdialenosti ako je Ziaduce, alebo aj vybraciami
samotného zariadenia. Lepsi dosah sa dé tieZ dosiahnut’ zvySenim vykonu vysielaca, ale musime si
dat’ pozor, aby sme ho nepret’azili. Pouzitim mikro¢ipu sa nam otvara viacero moznosti ako tento
detektor vyuzit: Mikro€ip mdze merat’ Cas odrazu signalu a nasledne urcit’ vzdialenost’ prekdzky, ¢o
modZeme pouzit’ napr. pri vyrobe parkovacich senzorov. TaktieZ mdZe merat’ Cas, pocCas ktorého je
prekazka v jeho dosahu, alebo pocitat’ pocet prekazok, ktoré presli pred senzorom. Nasledovné
udaje sa daju previest’ na displej. Na to st vSak potrebné d’alSie upravy zapojenia a
naprogramovania mikroprocesoru.
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prilohy

program mikroprocesora
#define F_CPU 16000000UL

#include <avr/io.h>
#include <util/delay.h>

int main(void)

{
DDRD = 0x13; //nastavenie pinov ako vystupne (kontrolna led, vysielanie 40kHz)
PORTD = 0x10; //zapnutie kontrolnej led

long cyklk =0; //citac cyklov

int ledOn = 0x10; //rozsvietenie kontrolnej led
int vysOn= 1;  //zapnutie pinu 0 na porte D
int vysOff =2;  //zapnutie pinu 1 na porte D

while(1)
{
cyklk++;
if(cyklk==10000)
{
ledOn = 0; //vypnutie kontrolnej led

}

else
if(cyklk==40000)
{

ledOn = 0x10; //rozsvietenie kontrolnej led
cyklk = 0;
h

_delay us(12);
PORTD = vysOn | ledOn; //nastavenie vystupnych pinov
_delay us(13);
PORTD = vysOff | ledOn; //nastavenie vystupnych pinov

}

return 0;

}



schéma zapojenia
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