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Projekt "Winda" to innowacyjna implementacja windy oparta na platformie Arduino. Ta zaawansowana
winda nie tylko zapewnia efektywny transport miedzy pietrami, ale takze dostarcza informacje o jej
stanie za pomocg sygnalizacji wizualnej i dzwiekowej. Projekt ten jest doskonatym przykladem
wykorzystania technologii mikrokontrolera do zautomatyzowania codziennych procesow.
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Buzzer: Buzzer dostarcza sygnat dzwiekowy,
informujgc uzytkownikow, ze ich polecenia s =
zostaly przyjete przez system. Dodatkowo,
buzzer generuje rézne dzwieki na réznych
pietrach, aby zasygnalizowac przyjazd windy.
Guziki: Dzieki guzikom uzytkownicy mogg interaktywnie korzysta¢ z windy, wybierajgc pietro,
do ktérego chca sie dostac.

Oporniki: Oporniki sg uzywane w projekcie do ochrony przed przepieciami oraz do
dostosowania poziomow napiecia w obwodzie.

Okablowanie: Okablowanie to kluczowy element projektu, tgczacy wszystkie komponenty i
umozliwiajgcy przesytanie sygnatéw miedzy nimi. W projekcie konieczne jest odpowiednie
okablowanie, ktore tgczy Arduino, silnik serwo, LEDy, buzzer, guziki oraz oporniki w jeden
spéjny system.

Funkcje i dziatanie projektu

Przyspieszanie i zwalnianie: Nasza winda jest zdolna do dynamicznego przyspieszania i
zwalniania w odpowiedzi na polecenia uzytkownika.

Sygnalizacja wizualna: Zielony i czerwony LED stuzg do wizualnego informowania o stanie
windy. Zielony LED sygnalizuje przyspieszanie, a czerwony LED - zwalnianie.

Sygnalizacja dzwiekowa: Buzzer dostarcza sygnat dzwiekowy, informujgc uzytkownikéw o
przyjeciu polecenia. Dodatkowo, generuje rézne dzwigki na réznych pietrach, pomagajac
pasazerom zorientowac sie, ze winda jest gotowa do przyjecia.

Interfejs uzytkownika: Nasz projekt umozliwia obstuge za pomocg guzikéw, co pozwala
pasazerom na wybér docelowego pietra i inicjowanie ruchu windy.

Kod

#include <Servo.h> Wykorzystujemy
biblioteke Servo do
kontroli silnika serwo.

#tdefine LEDZWOLNIENIA 12 Definiujemy state, takie

#define LEDPRZYSPIESZENIA 11 jak piny LEDow, pin dla

#define BUZZER 6 buzzera oraz warto$¢

#define PRZYSPIESZENIE .05 staloprzyspieszeniowa

(PRZYSPIESZENIE).
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const int guzik[] = {2, 3, 4};

const int pozycjaPieter[] = {20, 100, 180},
const int frekwencjaSygnalu[] = {262, 330, 392};

class Wezel {
public:
int wartosc;
Wezel* nastepny;
Wezel(int val) :
wartosc(val), nastepny(nullptr) {}
s

class Kolejka {
public:
Kolejka() {
_poczatek = nullptr;
_koniec = nullptr;

}

~Kolejka() {
while (!pusta()) {

wyjmij();
}

bool pusta() {
return _poczatek == nullptr;

}

void wloz(int element) {
Wezel* nowyWezel = new Wezel(element);
if (pusta()) {
_poczatek = nowyWezel;
_koniec = nowyWezel;
} else {
_koniec->nastepny = nowyWezel;
_koniec = nowyWezel;
}
}

int wyjmij() {
if (pusta()) {
return 0; // Kolejka jest pusta

int element = _poczatek->wartosc;
Wezel* temp = _poczatek;
_poczatek = _poczatek->nastepny;
delete temp;

return element;

}

private:
Wezel* _poczatek;
Wezel* _koniec;

)

class Winda{
Servo* serwo;
int pietroAktualne;
float przyspieszenie;
float predkosc;
float pozycjaSerwo;
int kierunek;
int ostatniGuzik;
public:
Kolejka polecenia;
int pietroDocelowe;
int brzeczyk;

Winda(){
pietroAktualne = 0;
pietroDocelowe = 9;
przyspieszenie = 0;

Definiujemy guziki
(guzik[]) oraz
przypisujemy im
konkretne piny na
Arduino.

Okreslamy potozenia
pieter w zmiennej
pozycjaPieter[] oraz
czestotliwosci dzwigkow
dla sygnalizaciji
dzwigkowej w
frekwencjaSygnalu[].
Tworzymy klase Wezel
do reprezentowania
elementu kolejki.

Klasa Kolejka jest
uzywana do
przechowywania polecen
od uzytkownikow.
Odpowiada za
dodawanie i usuwanie
polecen.

Nasza klasa zarzgdza
gtéwna logika projektu
windy.
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predkosc = 9;

pozycjaSerwo = pozycjaPieter[pietroAktualne];
ostatniGuzik=-1;

brzeczyk=-1;

s
Metoda dolaczSerwo
void dolaczSerwo(Servo* serwoDoDolaczania){ pozwala nam podigczyé
serwo = serwoDoDolaczania; serwo do windy.
serwo-> write( (int)pozycjaPieter[pietroAktualne]);
delay(500);
Metoda
void dolaczBrzeczyk(int numerPinu){ dolaczBrzeczyk
brzeczyk = numerPinu; pozwala na podtgczenie
} buzzera.
o Metoda jedz odpowiada
void jedz(){ ] za poruszanie sig windy
kierunek = (pietroDocelowe > pietroAktualne) - z uwzglednieniem

(pietroDocelowe < pietroAktualne); : P
while(kierunek != 0){ przyspieszania |
if(czyDopieroStartuje()){
przyspiesz();
digitalWrite(LEDPRZYSPIESZENIA, HIGH);
digitalWrite(LEDZWOLNIENIA, LOW);

} else if(czyJuzDojezdza(pietroDocelowe)) {
digitalWrite(LEDPRZYSPIESZENIA, LOW);
zwolnij();
digitalWrite(LEDZWOLNIENIA, HIGH);

} else {
digitalWrite(LEDPRZYSPIESZENIA, LOW);
digitalWrite(LEDZWOLNIENIA, LOW);
trzymajPredkosc();

}

predkosc += przyspieszenie;

pozycjaSerwo += predkosc;

serwo->write((int)pozycjaSerwo);

if(czyDojechal(pietroDocelowe)){
Serial.println("");
pietroAktualne = pietroDocelowe;
Serial.println("Dojechatem");
predkosc = 0;

}

for(int i=0;i<30;i++){
obslugujGuziki();
delay(1);

zwalniania.

kierunek = (pietroDocelowe > pietroAktualne) -
(pietroDocelowe < pietroAktualne);

}

digitalWrite(LEDPRZYSPIESZENIA, LOW);
digitalWrite(LEDZWOLNIENIA, LOW);
sygnalizujPrzyjazd();

inline void sygnalizujPrzyjazd(){
if(brzeczyk!=-1){
tone(brzeczyk, frekwencjaSygnalu[pietroAktualne]);

delay(500);
noTone(brzeczyk);
}
}
Istnieje wiele funkcji
inline int czyDopieroStartuje(){ inline, ktore
return abs(pozycjaPieter[pietroAktualne]-pozycjaSerwo) < 40; sprawdzaja rézne
ARER . . . . warunki i sterujg
inline int czyJuzDojezdza(int pietroDocelowe){ predkoscia |

return abs(pozycjaPieter[pietroDocelowe]-pozycjaSerwo) < 40; przyspieszeniem windy.

inline int czyDojechal(int pietroDocelowe){
return kierunek*(pozycjaPieter[pietroDocelowe]-pozycjaSerwo) <=1;

inline void przyspiesz(){
przyspieszenie = kierunek * PRZYSPIESZENIE;

inline void zwolnij(){
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przyspieszenie = -kierunek * PRZYSPIESZENIE;

inline void trzymajPredkosc(){
przyspieszenie = 9;

void obslugujGuziki(){
for(int i=0;i<3;i++){
if(digitalRead(guzik[i])==LOW){
if(ostatniGuzik != i) {

polecenia.wloz(i);
ostatniGuzik = i;
tone(BUZZER, frekwencjaSygnalu[i]/2);
delay(100);
noTone(BUZZER);

}
}
}
}
}s
Servo serwo;
Winda winda;
void setup() {
Serial.begin(9600);
serwo.attach(13);
winda.dolaczSerwo(&serwo);
winda.dolaczBrzeczyk(BUZZER);
for(int i=0;i<3;i++){
pinMode(guzik[i], INPUT_PULLUP);

pinMode(BUZZER, OUTPUT);
pinMode (LEDZWOLNIENIA, OUTPUT);
pinMode (LEDPRZYSPIESZENIA, OUTPUT);

}
void loop() {
winda.obslugujGuziki();
if(!winda.polecenia.pusta()){
winda.pietroDocelowe = winda.polecenia.wyjmij();
winda.jedz();
for(int i1=0;i<100;i++){
winda.obslugujGuziki();
delay(20);

}
}

Zdjecia
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'
]
'
}
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Metoda
obslugujGuziki
monitoruje nacisniecia
guzikéw i dodaje
odpowiednie polecenia
do kolejki polecen.

W setup, inicjalizowane
sg piny guzikéw, buzzer,
LEDy i serwo.

W loop, odczytujemy
nacisnigcia guzikow, a
nastepnie wykonywane
sg odpowiednie operacje
w przypadku wykrycia
polecen.
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Miejsca rozwoju
1.

2.

Zaimplementowanie stanu drzwi w projekcie windy to wazny krok w kierunku zwiekszenia
bezpieczenstwa i realizmu systemu.

Zamiast standardowej kolejki, wykorzystanie metodyki bardziej przypominajgcej zachowanie
windy moze uczyni¢ projekt bardziej realistycznym i elastycznym. Mozna stworzy¢ stanowy
automat, ktory reprezentuje rézne etapy pracy windy, takie jak przyspieszanie, utrzymywanie
statej predkosci, zwalnianie i zatrzymywanie. Kazdy stan moze reprezentowaé rézne
zachowania windy, a przejscia miedzy nimi mogg odpowiadac¢ na rézne sytuacje, takie jak
nacisniecie guzika na danym pietrze.

To podejécie pozwoli na lepszg reprezentacje rzeczywistego zachowania windy i moze by¢
bardziej elastyczne w przypadku przysztych rozbudow. Mozna bytoby tatwiej dodawa¢ nowe
stany i definiowac, jak winda ma zachowywac sie w kazdym z nich. Na przyktad, mogliSmy
doda¢ stan "Awaria" lub "Serwis", ktory umozliwia obstuge sytuacji wyjgtkowych.

Jednak to podejscie wymaga bardziej zaawansowanego programowania i zarzgdzania stanami,
ale moze przynies¢ znacznie bardziej realistyczne i elastyczne efekty. To doskonaty przyktad
na to, jak mozna dalej rozwija¢ projekt i uczyni¢ go jeszcze bardziej zaawansowanym.
Dodanie guzikdow zewnetrznych, ktére pozwalajg na przywotanie windy w okreslonym kierunku,
znacznie zwigksza funkcjonalnos¢ projektu i zapewnia wiekszg wygode pasazerom. To
wspaniata rozbudowa, ktéra uczyni projekt bardziej uzytecznym i dostosowanym do
rzeczywistych potrzeb uzytkownikow.
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