TOFAS FEN LISESI
RoboNil — Laboratuvar Deney Foyi
Deney 9: HC-SR04 Ultrasonic Ses Sensorii Kullanimi

Malzeme Listesi:

1) Arduino Uno

3) Hc-Sr04 Ses sensorii

4) Bread Board

5) Yeter sayida jumper kablo

Bilgi:

HC-SR04 ses dalgalarmi kullanarak mesafe 6lgiimii islemi igin kullamlan bir aygittir. Uzerinde ses dalgalari igin bir verici ve bir alici
bulundurur. Verici lizerinden ses dalgalar1 yayimlayarak bu dalgalarin bir ylizeye carpip geri donmesi arasinda gecen siire lizerinden
mesafe dlgme imkani sunmaktadir. 2 — 400 cm araliginda 6l¢iim yapabilmekte ve bu 6l¢iimii 3 mm hassasiyetinde
gerceklestirebilmektedir. 5V caligma geriliminde {izerinde bulunan VCC, Trigger, Echo ve GND bacaklarina yapilan baglantilar ile
kullanilir.

Trigger bacag: aktif hale getirilerek gerilim uygulanmasi ile birlikte verici lizerinden bir ses dalgas1 yayimlanmaya baglamis olur.
Yayimlanan ses dalgasi bir ylizeyden yansiyarak alici lizerine geri dondiigiinde HC-SR04 Echo bacagina gerilim uygular. Ses
dalgasinin yayimlanmasi ve geri yansimasi arasinda gecen siire kullanilarak sensoriin 6niindeki mesafe hesaplanir.

pulseln () Fonksiyonu:

Bu fonksiyon gozlemlenen bir pin lizerindeki gerilimin beklenen duruma gelinceye kadar mikro saniye olarak gecen siireyi unsigned
long veri tipinde geri dondiiriir. pulseln fonksiyonu iki veya ii¢ parametre ile cagrilmaktadir. Ilk parametresi ilgili pin’i, ikinci
parametresi gozlemlenecek olan gerilim durumunu (HIGH, LOW)), istege bagli olan iigiincii parametresi ise beklenen durum igin
mikro saniye cinsinden zaman asimin1 belirtmektedir. Ayrica ilk iki parametresi integer tipinde iken ii¢iincii parametresi long veri
tipindedir.

Biz 6rnegimizde bu fonksiyonu aliciya yansimis bir ses dalgasi olmadig1 stirece LOW durumda olacak olan Echo bacaginin HIGH
durumunu geg¢isi i¢in ne kadar siire gegtigini hesaplamak i¢in kullanacagiz.

Saniyedeki hiz1 yaklasik olarak 340 m/sn olan ses dalgalarinin bir mikro saniyede aldigt yol 0.034 cm’dir.

Ornegimizde pulseln fonksiyonunu kullanarak olusturdugumuz ses dalgasinin toplam gidis-déniis siiresini elde ediyoruz. Elde
ettigimiz siire degerini 0.034 ile ¢arptigimizda toplam kat edilen yolu, toplam kat edilen yolu ikiye boldiigiimiizde de uzakhk degerini
elde etmis oluruz.
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byte trigger = 12; // Sensoriin Trigger bacaginin bagli oldugu pin
byte echo = 11; // Sensériin Echo bacagmin bagli oldugu pin

unsigned long sure; // Echo bacaginin kac mikro saniyede aktif oldugunu saklayacak olan degisken
double toplamYol;
int aradakiMesafe;

void setup() {
pinMode(trigger, OUTPUT); // Sensoriin Trigger bacagina gerilim uygulayabilmemiz i¢in OUTPUT yapiyoruz.
pinMode(echo, INPUT); // Sensoriin Echo bacagindaki gerilimi okuyabilmemiz i¢in INPUT yapiyoruz.
Serial.begin(9600);

}

void loop()

/* Baglangicta LOW durumda olan trigger bacagina gerilim uygulayip ardindan gerilimi keserek bir ses dalgasi
olusturmus oluyoruz. Bu iglem arasinda 10 mikro saniye beklenmenin sebebi HC-SR04'iin en az 10 mikro saniyelik
dalgalar ile ¢aligsmasidir. */

digitalWrite(trigger, HIGH);

delayMicroseconds(10);

digital Write(trigger, LOW);

// Dalga tiretildikten sonra geri yanstyip Echo bacaginin HIGH duruma gegirecegi siireyi pulseln fonksiyonu ile
// kaydediyoruz.
sure = pulseln(echo, HIGH);

/I Asagida yapilan siire-mesafe doniisiim iglemleri yazimizda agiklanmustir.
toplamYol = (double)sure*0.034;
aradakiMesafe = toplamYol / 2;

Serial.print("Ses dalgasinin geri donus suresi :");
Serial.print(sure);
Serial.println("mikro saniye");

Serial.print("Ses dalgasinin toplam kat ettigi yol :");
Serial.print(toplamYol);
Serial.println("cm."

Serial.print("HC-SR04 ile karsisindaki yuzey arasindaki mesafe :
Serial.print(aradakiMesafe);
Serial.println("cm.\n\n");
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delay(2000);




