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Practicas con Arduino -t

Practica 7 — Medicion y monitorizaCidn de distanCias con e| sensor ultrasdnico hC-sro¢

Para realizar esta practica vamos a emplear una placa protoboard, un sensor de ultrasonidos
HC-SR04 y una placa Arduino. Se trata de conectarlo tal y como indica el sistema de conexion que
aparece en el esquema.

El sensor de ultrasonidos se enmarca dentro de los sensores para medir distancias o superar
obstaculos, entre otras posibles funciones. En este caso vamos a utilizarlo para la medicion de
distancias. Esto lo consigue al enviar un ultrasonido a través de uno de los cilindros del sensor y
captarlo cuando rebota con el otro cilindro.

Para calcular la distancia hay que saber que la velocidad de este ultrasonido en el aire es de
340m/s, o 0,034 cm/microseg. Calculamos la distancia sabiendo que el espacio recorrido =
velocidad x tiempo, dividiendo finalmente el resultado entre 2 dado que el tiempo recibido es el
tiempo de ida y vuelta.

La secuencia se puede ver en el siguiente
flujograma:
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Las instrucciones del IDE de Arduino que nos van a permitir realizar esta secuencia son las que
aparecen en la imagen inferior:

Medidar_de_distancias_con_uftrasonidos_block

long distancia;
long tiempo;
vold setup(){
Serial.begin(9600);
pinMode (12, OUTEUT): /*activacion del pinlf como salida: pata el pulso ultrasinico®/
pinMode (11, THPUT); /*activacion del pin 1lcomo entrada: tiempo del rebote del ultrasonidot/

]

void loop(i{
digitalWrite (12,L00); /* For cuestion de estabilizacion del sensor®/
delayMicroseconds(5);
digitalWrite (12,HIGH); /* envio del pulse ultrasonicot/
delayficrogeconds(10);
tiewpo=pulseln(ll, HIGH); /* Runcicn para wedir la longitud del pulso entrante. Nide el tiempo que transcurrido entre el envio
del pulso ultrasinico y cuando el sensor recibe =l rebote, 8 decir: desde que el pin 12 empieza a recibir el rebote, HIGH, hasta que
deja de hacerlo, [OW, la longitud del pulso entrante*/
distancia= int(0.017*tiempo); /*formula para calenlar la distancia obteniendo un valor entero®/
JMonitorizaciin en centimetros por el monitor serial/
Serial.print("Distancia ",
Serial.prindtdistancia]:
Serial.printin{" cn"
delay(l000);
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