CREATION DU RADAR

SUIVI DU TUTO :

https://tropratik.fr/radar-de-recul-avec-arduino

En limite de détection:

50 cm

1 bip par séconde | woprask
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TELECHARGER UNE ‘
NOUVELLE BIBLIOTHEQUE

Installation d’une bibliotheque pour le capteur HC-SR04

Nous allons utiliser la bibliotheque Arduino NewPing nommée “NewPing by Tim Eckel” dans ce projet. Je vous
invite a l'installer avant de pour suivre.

@ test_1| Arduino 1.8.15
Fichier Edition Croquis Outils Aide

Formatage automatique Ctrl+T
Archiver le croquis
test 1 Réparer encodage & recharger
I DEclaration del Gérer les bibliothéques Ctrl+Maj+|
finclude <NewPing, Moniteur série Ctrl+Maj+M
// Définition des Traceur série Ctrl+Maj+L
fdefine PORT EMET] le Trig < o ; 5 P
. iER i : o Gestionnaire de bibliothégue >
iy PORT RECEI WIiFi101 / WiFININA Firmware Updater [I——
: DISTANCE_} Type de carte: "Arduino Una” 5| capteu; Type | Tout ~ | Sujet | Tout ~ | |Newping
: FREQUENCE Port jur émett NewPing =
¢ DUREE_BIP Ré N iBsiifi i del it tondes by Tim Eckel Version 1.9.1 INSTALLED
= DISTANCE_I Ccuperer les Informations de la carte lr de lac A library that makes working with ultrasonic sensors easy. When I first received an ultrasonic sensor I was not happy with how poorly it
NewPing sonar (PORI Initial performed. 1 soon realized the problem was not the sensor, it was the available ping and ultrasonic libraries causing the problem. The NewPing
=2ng 1 Programmateur: "AVRISP mkll” > === library totally fixes these problems, adds many new features, and breathes new life into these very affordable distance sensors.
unsigned long Heul ; s e s Mare info
A Graver la séquence d'initialisation e
// Fonction de délwrwseger—e—errrorewer e Sdlechonner une version Installer
volid setup()
I
W
Fermer




RENTRER LE CODE

#include <NewPing.h:>

dow) SCrollTop()

Jarselnt (heage -

rl.css(’

"

LIL #define PORT_EMETTEUR 12 J/ Port Arduino branché a la broche Trig du HC-SRB84.

J #define PORT_RECEPTEUR 11 [/ Port Arduino branché & la broche Echo du HC-SR84,

#¢define DISTANCE_MAX 58 [/ Distance maximale gque sait gérer la capteur HC-SRB84.

fﬂ #¢define FREQUENCE_DU_BIP 784 // Fréquence gui sera utilisee pour émettre les bips sonores

Lﬁ #¢define DUREE_BIP 258 ff Déefinit la durée d'un bip en millisecondes

‘ #¢define DISTANCE_BIP_CONTINU 5 ff Définit la proximité a partir de laguelle on a un bip continu

€ader1, css( 'Padding-t,

NewPing sonar (PORT_EMETTEUR, PORT_RECEPTEUR, DISTANCE_MAX);

unzignad Llong HeureDernierBip_G;
void =zetup
HeureDernierBip_G = 0;

. €SS ( 'padding-top’,

unzizgned long Distancelus_L;
unzigned long Delai_L;

Delai_L = 1880;

header?.

Mistancelue_L = sonar.ping_cmi)}

} . bl
Dju L - ifi(Distancelue_L == @
; Delsi_L = 1068@:

else if(Distancelue_L < DISTANCE_BIP_COMTINU]

Delai_L = DUREE_EIF;

else
Delai_L = (float)Distancelue_L * (fleoat) (1888 - DUREE_BIP)/(float) (DISTANCE_MAX -
DISTANCE_BIP_CONTIMNU)} + DUREE_BIP;
if(milli={1> HeureDernierBip_G + Delai_L
HeurelDerndierBip_G = milliz();

tone(8, FREQUENCE_DU_BIP, DUREE_BIF);




CORRIGER LE CODE

Pour cela, naviguez vers le dossier “Documents > Arduino > libraries > NewPing > src”. Une fois dans ce dossier,
ouvrez le fichier “NewPing.h” avec un éditeur de code logiciel commme par exemple le logiciel open source

“Notepad++" disponible icl.
Une fois ce fichier ouvert, recherchez la ligne..

#define TIMER_ENABLED true /] Set to "false" to disable the timer ISR (if getting "__vector_T" compile
errors set this to false). Default=true

.. etremplacez le "true” par “false”. Enregistrez votre modification et voilg, votre bibliotheque NewPing

n‘utilisera plus le "Timer2”.




