ikksorozatunk elsd részében

bemutattuk a Panasonic GridEye
termoelem matrix szenzort és annak
felhasznalasi lehetiségeit, valamint
irtunk arrol, hogy hogyan lehet ezt a
szenzort egy onalloan miikodoé mini-
hokameraként felhasznaini. A
cikksorozat masodik részéhen a
korabban megismert kiértékeld kit
Arduino pajzskeént valo
felhasznalasaval szimuldltunk egy
gesztusvezérelt elektronikai rendszert

(jelenlét érzékelésen alapulé
vezériés), és egy PC alapi
mozgaskovetéo  vilagitaskapcsolasi

megoldast is bemutattunk. A sorozat
harmadik, egyben hefejezo részében a
GridEye szenzorral megvalésitunk egy
onalléan futo  Arduino Due
alkalmazast, mely a mini hokamera
képét egy 8K8-as RGB LED matrixon
jeleniti mey, mikizhen a céltargy
mozyasat egy szervo motorral
igyeksziink kovetni.

Kiss Zoltan - Endrich Bauelemente Uertriebs GmbH

A Panasonic GRIDEYE szenzor
2. generacio hasznalata - 3. rész

A GRID-EYE szenzor

Mint azt az olvas6 mar tudja, a
Panasonic GRID-EYE eszkoze egy 8X8-
as MEMS technologiara épiild hdéelem
matrix, azaz 64 kilonallo szenzorral
képes abszolut homérsékletet detektalni
az objektum altal kibocsatott infravords
sugarzas érzékelésével.

A Grid-EYE képes a hémérséklet és a
hémérsékleti gradiens észlelésére ¢és
egyszert, kisfelbontast (8X8=064
pixeles) hokép felvételére is.

A végtermék fejlesztés megkonnyitésére
készitett, a  szenzort és  soros
kommunikacidés interfészt tartalmazo
kartya kialakitasa alkalmassa teszi azt
ARDUINO DUE miniszamitégéphez
illeszkedd ,,shield” -ként vald
hasznalatra.

Fontos felhivnunk a figyelmet arra, hogy
a GridEye kiértékeld kit 3.3V-os kartya,
igy csak az  Arduino DUE
szamitogépekkel mikodik. Az UNO-hoz
mar csak fizikai kialakitdsa miatt sem
alkalmazhat6, a MEGA verziok, bar
rendelkeznek a megfeleld csatlakozokkal

melyek latszolag illeszkednek is a kartya




fizikai csatlakozasaihoz, azok 5V-os
fesziiltségszintje miatt nem
kompatibilisek a 3.3V-os GridEye

Evaluation kit-el.

A megvalositandd szimulacios feladat
GRID-EYE  el6tt
objektum, jelen esetben az emberi kéz és

sordan a mozgo

annak kozvetlen kdrnyezetének

hoémérsékleti adatait az  Arduino
szamitogéppel az 12C buszon keresztiil a
kiolvassuk.

feldolgozas soran kiemeljiik a  kéz

szenzorbol Szoftveres

hoképét, majd ezt egy a
kereskedelemben kaphatdé WS2812B
meghajtoval rendelkezé6 8X8-as RGB
LED matrixon jelenitjiik meg.

A lapon talalhato egy termisztor is, mely
a NYAK kornyezeti hémérsékletét méri

természetesen ennek adatara is sziikség
van. A kéz érzékelését az egyszeriiség
kedvéért ugy végezziikk, hogy azon
pixelek homérsékletadatait, melyek a
homérsékleténél
értékkel
rendelkeznek piros, melyek pedig ezzel

szenzor  kornyezeti

jelentdsen nagyobb
egyezdek zold szinnel jelenitjiik meg az
RGB LED matrixon. Az igy kiemelt
folt”
motorral kovetjiik.

,,piros mozgasat egy  szervo

Az Arduino Due az Atmel SAM3XS8E
ARM  Cortex-M3 CPU-ra
mikrokontroller lap. Ez az Arduino

éptild

csalad els6é 32-bit ARM magra épiild
tagja. 54 digitalis I/O porttal rendelkezik,
melyek koziil 12 PWM kimenetként is
hasznalhato. Meghajthatunk vele példaul
egy szervomotort, mely segitségével
kovethetjiik a hoforrds mozgasat. Mint
emlitettiik a korabbi verzioktol eltéréen a
DUE 3.3V-os kartya, igy a GPIO portok
maximalis jelszintje is csak 3.3V. Emiatt
a szervo motor meghajtasahoz kiviteltol
fliggben esetleg gondoskodni kell a
5V-ra),
példaul a sorozat el6z6 részében kifejtett
moddon, az SN74HC125N vonalmeghajtd
alkalmazasaval.

fesziiltségillesztésrol (3.3 V-rol

AWS28128B alapi RGB LED matrix

A WS2812B 5050 RGB LED di6édakbol
készitett 8X8-as matrix idedlis kijelz6 a

endrich



GridEye szenzor szamara, hiszen egy az
egyben hozzarendelhetok a LED-ek a
szenzor pixeleihez.

A WS2812B tartalmazza a cimezhetd
LED drivert ¢és az R,G,B chipeket is. Az
egyes fénypontok 0Osszefiizhetok LED
szalagga, vagy az altalunk hasznalt
eszkozben egy 64 potbol  allo

fénymezové. A panelen nem taladlunk

elotétellenallasokat  sem, mivel a
WS2812B a fizikai chipeket
impulzusszélesség modulalt

aramgeneratoros taplalassal hajtja meg.

Ul
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WS2812B
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U2
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4
1[:4 —% 1 DOUNy VSS _S_I_
| =
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WS2812B

H' VDD DIN =
. 5 | : 3
04 DOUT Vss __I_

WS2812B

Az egyes LED-ek cimzéséhez egy soros
bit-stream kiildése sziikséges a lanc els6
WS2812B elemére. Az adatfolyam 3
RGB értékeket
tartalmaz a ldnc minden meghajtdja
szamara, igy esetiinkben az ARDUINO
DUE 3x8x64 = 1536 bitnyi adatot kell,
hogy kiildjon a 64 LED
masodpercenként tizszer, mivel ez a
GridEye
frekvencidja (10 Hz). A lanc minden
WS2812B eszkdze tovabbadja a Dout
adatokat a

byte-os intenzitas

szamara

Szenzor mintavételezési

kimeneten keresztill az
kovetkez6 lancelem Din bemenetére, igy
minden LED megkapja a sajat 24 bites

adatok
rendelkezésre

Miutan az
WS2812B-n
allnak, az Arduinonak szinkronizalo jelet
kell kikiildeni, ezzel
egyidejlileg jeleniti meg a szamara eloirt

minden
minden lancelem
szint. Az egyes szineket igy a mért

feleltehetjok
meg. Egyszerlibb megoldas lehet, ha egy

hOmérsékletértékeknek

adott kiiszobérték alatt zold, afelett piros
szinnel érzékeltethetjiik a kéz jelenlétét,
mint ahogy a példankban mi is tettiik.

Mivel az egyes LED-ek arama kb 3X20
mA, a modulra vetitve az
3.8A-re  tehetd
kivezérlésnél, tehat
mindenképpen erés kiilsé tapegységre

teljes
aramfelvétel kb
maximalis

van sziikség.

A LED matrix meghajtasara
természetesen gyakorlott
programozdként magunk is

vallalkozhatunk, de erre nincsen
sziikség, mert az ARDUINO kozosség

endrich



Vdd - Arduino 3.3¥
GHD -Arduino GRD
SDA-Arduino SDA (20
SCL-Arduino SCL[21)
INT - Arduino INTL18)

szamara elérhetdk olyan konyvtarak,
mint példaul a Fastled Animation
Library ( http:/fastled.io/ ), mely
egyszerll interfészt biztosit nem csak a
WS2812B, de mas hasonld elven

mitkddé modulok szamara is (Neopixel,
WS2801, WS2811, LPD8806, TM1809).

Az alabbi kodrészlet megmutatja milyen
egyszerii a 64 egymashoz fizott LED

EMDRICH_ARDUINO_GRIDEYE_IndustryDays2017 &

#include<FastLED.h>
#define NUM LEDS 64
#define DATA PIN 5




programozasa az ARDUINO DUE egyik
digitalis kimenetén keresztiil. A szinek
mért hémérsékleti adatokhoz valo
igazitasa a cikksorozat el6z0 részében
leirtak ¢és némi fantazia segitségével
konnyen elvégezhetd. Természetesen a
szerz6 minden

sziikséges segitséget

megad az érdekldddk szamara.

keresztiil taplalhatd, a pozicionalas pedig
egyik PWM

modulalt)
kimenetérél oldhatd meg. Szerencsére a

az  Arduino  Due
(impulzusszélesség

bonyolult programozasi algoritmusok
megirasa itt is elkeriilhetd, mindossze az
ingyenesen elérhetd SERVO konyvtarra

van sziikség.

Vdd - Arduino 3.3V
GHD - Arduino GHD
SDA-Arduino SDA (201
SCL-ArduinoSCLL21
INT-Arduino INTL(18)

Szervo motor illesztése

A WS2812B 5050 RGB LED marix az
elézéekben targyaltak alapjan kivaloan
alkalmazhaté a GridEye szenzorral mért
homérsékleti adatok kijelzésére, azonban
gesztusvezérlési  alkalmazasokban a

kijelzés nem elegendd, valamilyen
vezérlésre és beavatkozasra is sziikség
van. Ennek modellezésére az ARDUINO
szamitogéphez egy szervd  motort
illesztiink és a mozgd objektum (kéz)
héképének kovetésére utasitjuk.

A DC szervo kiviteltdl (aramfelvételtol)
fiiggden vagy kiils6 tapforrasrol, vagy az
Arduino laprol

kozvetleniil, esetleg

fesziiltségillesztésen (3.3V. —> 5V)

B3 JZLZLRGE
&

NI 20T¥RY

Az kovetkezo oldalon 1évo
programrészlet bemutatja, hogy miként
tudjuk a

pozicionalni a

szervomotort 5 fokonként
GridEye
szenzoron megjelend képének jobbra és

,,hotspot”

balra mozgasanak kdvetésére.
Természetesen a fent bemutatott példak
nem teljes programok, minddsszesen
csak arra hivatottak, hogy megmutassuk
milyen egyszerii is egy ilyen rendszer
elkészitése.

Amennyiben az olvasd komolyabban
az Endrich
budapesti irodajaban barmikor lehetéség

érdeklédik a téma irant,

van személyes konzultaciora ¢és a

miikddé modellek is megtekinthetdk.

endrich
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#include <Servo.h>
Servo mMysServo: ff Szervd objektum létrehozédsa

woid setup () |
myservo.attach{2): /S PWMZ a wvezérldport
myservo.write (0) 7 ff azervd alaphelyzet

fS/f a "hikép™ jobbra mozog,
fFSf a8 szervdo 5 fokonkénti lépéssel kiveti

po3 = po3a+5;
my3ervo.write (pos) ;
delay {100} ;

f/f a "hikép™ balra mozog,
ff a 3zervo 5 fokonkénti lépéasel kioveti

po3 = po3-5;
myservo.write (pos) ;
delay {100} r






