Medindo Distâncias com Ultrassom 

Neste exemplo vamos fazer leitura de distância usando o módulo ultrassom hc-sr04. No kit ARM há somente uma entrada para este tipo de sensor, entretanto é possível ler mais de um sensor ao mesmo tempo utilizando outras portas IO do ARM. 
 [image: ]


Conexão com o Kit ARM
No kit ARM o conector P10 é dedicado para uso deste módulo de sensor, conecte respeitando os sinais e a tensão de alimentação como descrito na seguinte tabela:
	Módulo
	Conector
	Pino ARM

	5V
	P10 pino 1
	

	Trigger
	P10 pino 2
	70 (P1_14)

	Echo
	P10 pino 3
	69 (P1_15)

	GND
	P10 pino 4
	



Programa Exemplo
Abra o exemplo da pasta “sensor ultrasonic module hc-sr04” com o Eclipse:
[image: ]
Geralmente usamos o sensor de ultrassom junto com uso de servos motores, então foi criada uma biblioteca chamada servus.c que gerencia os dois tipos de dispositivos. A biblioteca servus.c requer um timer dedicado do processador para controlar os tempos de acionamentos e leituras de distancias dos ultrassons, logo foi usado o timer1 do ARM. No makefile, na secção de inserção de fontes, foi incluindo as fontes o servus.c e timer1.c:
[image: ]
Em app.h foi adicionado a include do servus para usar as suas funções na aplicação:
[image: ]


Em _config_cpu_servus.h determinamos a quantidade de módulos de ultrassom que o servus vai gerenciar, e quais são os pinos IOs do ARM que vão controlar os módulos: 
[image: ]
Em main.c dentro do int main(void), é inicializado o servus e especificamos para que as leituras dos sensores de ultrassom sejam feitas de forma continua, sem que seja necessário ficar enviado o comando de leituras:
[image: ]
Em app_Process é lido o valor da distância do módulo 1 e mostrado o seu valor no display LCD:
[image: ] 

Compile e Execute
[bookmark: _GoBack]Com tudo instalado e configurado, compile a aplicação, grave e execute no ARM. Após a execução os valores das distâncias serão mostrados no display texto LCD.
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// INCLUDES OBRIGATGRIAS

#include
#include
#include
#include
#include
#include
#include
#include

#include

_config_cpu_.h"
Stdio_uc.h"
"systick.h
delay.h"
led_error.

*liquid_crystal.h"

"servus.h"
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// ULTRASOM HC-SRe4
#define USO4_USES pdON // Habilita ou ndo o uso do médulo de ultrasom junto com o controlador de servos

#iF (US64_USES == pdON)
#define USe4_N_MODULE 1 // Define quantos médulos de ultrasom o sistema vai gerenciar (MAX 4)

// DEFINIR O TEMPO EM MILTSEGUNDOS QUE O MODULO NECESSITA PARA FAZER AS MEDICOES
#define USed_TIME_MNEASURE 5@ // Ndo pode ser inferior a Sems

// CONFIGURAR 0S PINOS TRIGGER E ECHO DE CADA MODULO.
1 CADA CONJUNTO DE PINOS DE CADA MODULO DEVEM PERTENCER A MESMA PORTA

// MoDULO 1
#define USO4_MODULE1_DIR GPIO1_DIR // Porta de direco dos pinos
#define USO4_MODULE1_SET GPIO1_SET // Porta para ligar os pinos
#define USO4_MODULEL CLR GPIO1_CLR // Porta para desligar os pinos
#define USO4_MODULEL_PIN GPIO1_PIN // Porta de entrada dos pinos
#define USO4_MODULE1 TRIGGER ~ BIT_14
#define US@4_MODULE1_ECHO BIT_15
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servus_Tnit();
us84_StartMeasure (pdTRUE) ;
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110 // Aqui descre, ou chame, cédigos que ndo controlam tempos ou que ndo sejam
111°void app_Process(void) {

112 static uint ledpos = 1;

113 static uint ticks_d = 0;

114 if ( (control.ticks%1000==0) && (control.ticks != ticks_d) ) {
115 ticks_d = control.ticks;

116

117 lcd_SetCursor(e, 0);

118 rprintf(STDIO_DEV1, "ticks: %d secs”, control.ticks/1000);
119 lcd_SetCursor(e, 1);

120 rprintf(STDIO_DEV1, "Distance: %dcm”, us@d_ReadMeasureCM(1));

121 }
122 }
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# SERVUS

SRC += §$(PATH_UC_LTBS) /motors/servus.c
SRCARM += §(PATH_ARM_LTBS)/timer/timerl.c

# requer timerX.c
# requer vic.c




