prullenbak_sensor_led_buzzer.ino

1

Servo servol;

dist
dura

setu
servol.
pinMode
2 .-"-\.I-g
p =
pinMode
pinMode
pinMode
e .-"-\.I-E
e

italWrite(redLed, LOW);
italkirite(whiteLed, HIGH);
alWrite(buzzer, LOW);
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gitalWrite({whiteled, HIGH);
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Afbeelding 2: Arduino code 1 Afbeelding 3: Arduino code 2

de(echoPin, INPUT);
de{greenLed, OUTPUT);
de{redLed, OUTPUT);
ode{whitelLed, OUTPUT);
Mode(buzzer, OUTPUT);

lWrite{greenLed, LOW);

y(5600);
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3.2.1 Werkend technisch prototype

In dit project heb ik een werkend technisch prototype ontwikkeld met behulp van een Arduino. Het prototype is een
interactieve prullenbak die automatisch opent wanneer een object binnen een bepaalde afstand komt
(gedetecteerd door een ultrasone sensor). De beweging van het deksel wordt aangedreven door een servo, en de
interactie omvat zowel fysieke als digitale componenten. De input (sensor) en output (servo) worden met elkaar
verbonden via de Arduino-code, die de werking van het systeem aanstuurt.

Benodigde Componenten (afbeelding 1)

« Arduino Uno: Dit is het microcontrollerbord dat de
code uitvoert en de componenten bestuurt.
Servo motor: De actuator die het deksel van de
prullenbak opent en sluit.
Ultrasone sensor (HC-SR04): De sensor die de
afstand meet tussen de sensor en een object.
Draden en breadboard: Voor het verbinden van de
componenten.
LED's en buzzer: Voor visuele en auditieve feedback.
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Afbeelding 1: Benodigde componenten prototype

Werking van het Prototype (afbeelding 2&3&4)

Het systeem meet continu de afstand tussen de ultrasone sensor en een object. Zodra de afstand kleiner is dan 20
cm, wordt de servo naar 180° gedraaid, wat betekent dat het deksel van de prullenbak opent. De servo beweegt
soepel van de ene hoek naar de andere dankzij een functie die de beweging gradueel laat verlopen. Als de afstand
groter is dan 20 cm, beweegt de servo terug naar 90°, waardoor het deksel sluit.

Daarnaast worden er visuele en auditieve feedbacksystemen gebruikt:

Groene LED: Deze gaat aan wanneer het deksel open is (bij een afstand van minder dan 20 cm).

Witte LED: Deze blijft aan wanneer het deksel gesloten is.

Rode LED: Deze gaat aan wanneer het deksel weer aan het sluiten is.

Buzzer: De buzzer maakt een geluid bij het openen en sluiten van de prullenbak, zodat de gebruiker duidelijk kan
horen wat er gebeurt.

De code maakt gebruik van de basisprincipes van programmeren zodls probleemdecompositie, conditionele
statements, loops, variabelen, operatoren en functies. De verschillende componenten (sensor, servo, LED's en
buzzer) werken samen om de interactie duidelijk te maken en de gebruikerservaring te verbeteren.

Conclusie

Dit prototype toont de toepassing van de basisprincipes van programmeren, zodls het meten van afstand met
behulp van een sensor, het sturen van een actuator (servo), en het gebruik van feedbacksystemen via LED's en een
buzzer. Het prototype is werkend en voldoet aan de eisen van de opdracht. De code is zo geschreven dat het
gemakkelijk kan worden aangepast en getest, wat aantoont dat ik de basisprincipes van programmeren goed
begrijp en deze effectief kan toepassen in een fysiek prototype.
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<5ervo.h>

trigPin = 9;
echoPin 8:
greenLed = 6;
redled = 5;
whiteled = 4;
buzzer = 3;
ance = 188;
tion;
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italWrite{trigPin, HIGH);
yMicroseconds(18);
gitalWrite(trigPin, LOW);

duration = pulseIn{echoPin, HIGH, 3888&);
{duration > 8) {
distance = duration * 6.834 f 2;
¥ i

distance = 1688;

p() {
attach(7);
(trigPin, OUTPUT};

moveServo( targetAngle) {
currentAngle = servol.read();

{currentAngle < targetAngle) {
{ pos = currentAngle; pos <= targetfAngle; pos++) {
servol. write{pos);
delay(28);
Y
} (currentAngle > targetAngle) {
digitalWrite(redlLed, HIGH);

ite{98);

0+
{ pos = currentAngle; pos »= targetfAngle; pos--)} {

servol.write(pos);

delay(28);

tance > @ && distance <= 28) {
alWrite(whiteled, LOW);
alWrite(greenled, HIGH);
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(pos == 92) {
tone(buzzer, 10868, 260);
}
¥
digitalWrite({rediLed, LOW};
}

alWrite(greenled, LOW);

ee);

(targetAngle == 128)
tone{buzzer, 1868, 2808):

{targetAngle

noTone(buzzer);

{

noTone(buzzer);

Afbeelding 4: Arduino code 3




