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Moje prace pracuje na principu méreni vzdalenosti ultrazvukového snimace HC-SR04. K
méreni vzdalenosti snimac vyuziva vysilani pres pin trigger a pfijem ultrazvukovych vin pres
pin echo. Vysilac vysila kratky vysokofrekvencni signal, ktery se dale Sifi prostfedim vinovou
rychlosti. Pokud se signdl setka s pfekdzkou, ¢ast signdlu se od ni odrazi a nasledné se vrati
zpét ke snimaci, v kédu pro Arduino se da ptijimany signal prevést na vzdalenost.

Dale se vzdalenosti pracuje Arduino, které
vyhodnoti, zda je prekdzka dostatecné blizko
k tomu, aby Arduino dalo pokyn k otoceni
servomotoru o 90°. KdyZ pak osoba odejde
od kose, tak je nastaveny jednosekundové
zpozdéni, aby se koS hned zase nezavrel. Po
jedné vteriné se koS zavie a neotevre se do té
doby, co nezaznamena opét nizkou
vzdalenost.

Navrh kose Kos je zavieny
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Kos zachytil prekazku a otevira se




