Entfernungsmessung mit dem srf02

Das srf12-Modul ist ein Ultraschallsensor, der Entfernungen
zwischen 15 cm und 6 m messen kann. Die Kommunikation
erfolgt tiber einen i2c-Bus oder {iber RS232 (TTL). Zum Betrieb
ist eine Quelle mit 5 V erforderlich; die Stromaufnahme betrégt
etwa 4 mA.

An dieser Stelle soll dargestellt werden, wie das srf02-Modul
zusammen mit unserer Attiny-Platine Entfernungen misst. Diese
sollen in der Einheit cm iiber die serielle Schnittstelle und ein =L

Terminalprogramm ausgegeben werden. Abbildung 1

Um die vielfaltigen Aufgaben zu erfiillen, besitzt der Baustein 6 Register, ein Befehlsregister
und mehrere Datenregister (Abb. 2). Damit der srf02 einen Befehl ausfiihrt, muss dieser in das
Befehlsregister geschrieben werden. Dazu muss man zundchst den Registerzeiger auf die
Nummer 0 setzen. Dann iibertrdgt man den Befehlswert; er wird automatisch in dem vom
Registerzeiger adressierten Register abgelegt. Sobald der Befehl im Befehlsregister steht, wird
er ausgefiihrt. Mit einem solchen Befehl kann man z. B. eine Entfernungsmessung veranlassen.
Will man z. B. einen Entfernungswert in der Einheit cm erhalten, lautet der zugehdrige Befehls-
code $50 = 80. Ungefihr 65 ms nach der Ubertragung dieses Codes steht der Entfernungswert
in den Registern 2 und 3. Wenn die Entfernung kleiner als 255 cm betrégt, reicht es aus, das
Lowbyte in Register 3 zu betrachten; ansonsten ergibt sich die Entfernung aus

e = 255*Highbyte + Lowbyte.

Um z. B. den Wert aus dem Register 3 zu lesen, muss zunéchst der Registerzeiger auf 3 gesetzt
werden. AnschlieBend muss ein Lesevorgang durchgefiihrt werden.

Registernummer Rickgabe wenn Register Funktion wenn Register

gelesen beschrieben wird
0 Software Firmware Revision Befehlsregister
Ungenutzt . s
1 (liefert immer den Wert Hex 80) nicht ngl}Ch
Entfernungswert . o
2 (High Byte nicht mdglich
Entfernungswert : scpsi
3 (Low Byte) nicht mdglich
Autotune Minimum ; o
4 (High Byte) nicht mdglich
Autotune Minimum . sz
5 (Low Byte) nicht mdglich

Abbildung 2: Die Register des srf02 (nach: srf02-Manual)
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Entfernungsmessung mit dem srf02

Viele Sensoren arbeiten nach einem &hnlichen Prinzip; insofern ist es ganz lehrreich, die
Programmierung des srf02-Moduls genauer zu studieren. In unserem Beispiel (Durchfiihrung
einer Entfernungsmessung in cm) soll die Kommunikation zwischen dem Attiny und dem srf02-
Modul tiber den 12C-Bus erfolgen. Die bendtigten Schritte sind dann:

. 12C-Start-Befehl und Auswahl/Aktivieren des Bausteins durch Schreiben der Write-
Adresse auf [2C-Bus (Diese Adresse ist standardméBig $EO.)

. Nach dem Schreiben einer Write-Adresse immer erst Auswahl des Registers durch
Schreiben der Register-Nummer; in diesem Fall ist die Registernummer 0.

. Jetzt Befehlscode ($51 = 81) schreiben; er wandert automatisch in das Befehlsregister.
. 12C-Stopp-Befehl ausfiihren
. 65 ms warten

. 12C-Start-Befehl und Auswahl/Aktivieren des Bausteins durch Schreiben der Write-
Adresse auf [2C-Bus

. Nun Register 2 auswihlen
. 12C-Stopp-Befehl ausfiihren

. [2C-Start-Befehl und Lesevorgang einleiten durch Schreiben der Read-Adresse $E1 (Die
Read-Adresse ist immer um 1 grofer als die Write-Adresse.)

. Lesen des Bytes (aus Register 2) mit ACK; durch das ACK-Bit erhoht das srf02-Modul
nach dem Lesevorgang den Registerzeiger automatisch um 1.

. Lesen des Bytes (aus Register 3) mit NACK

12C-Stopp-Befehl ausfiihren

Man beachte: Fiir das Lesen ist erst ein [2C- [ Sefeniscede Funktion
. 80 0x50 S M d in der Einheit inch
Stopp-Befehl zu geben und dann die Read- 5 ois1  Siatet vessvorgang (qemessen i n der Eihet Zentimeten)
. 82 0x52 Startet Messvorgang (gemessen wird in der Einheit Microsekunden)
Adresse $E1 auf den Bus zu schreiben;
$ . ’ 86 0x56 Synchron Messvorgang (gemessen wird in der Einheit inches)
nach dem Schrelben der Read-Adresse cr- 87 0x57  Synchron Messvorgang (gemessen wird in der Einheit Zentimeter)
. . 88 0x58 Synchron Messvorgang (gemessen wird in der Einheit Microsekunden)
Wartet das Srfoz-MOdUI kelne RegIStemum- 92 0x5C Erzeugt einen 8 zyklischen 40khz Impuls/Ton
mer; Vlelmehr glbt €S bel den naChSten 96 0x60 Startet automa_tische Kalibrierung — Befehl ka_nn ignoriert werden da dies
ClOCk-Sl nalen den Wert des vom Re iSter- bereits beim einschalten (Power on) automatisch erfolgt
. g . . g 160 0xAO Erste Sequence zum andern der 12C-Bus Slave ID
Zelger adreSSlerten Reglsters aus. DaS ZU- 165 OxA5  Dritte Sequence zum &ndern der 12C-Bus Slave ID
. 170 O0xAA Zweite Sequence zum andern der 12C-Bus Slave ID
gehorige BASCOM-Programm befindet
sich am Ende dieses Dokuments. Abbildung 3
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Entfernungsmessung mit dem srf02

Neben dem schon angegebenen Befehl zur Entfernungsmessung gibt es eine Reihe weiterer
Befehle. Damit kann z. B. eine Entfernungsmessung in inch oder eine Verédnderung der srf02-
Adresse vorgenommen werden (Abb. 3).

Sregfile = "attiny2313.dat" 'Attiny2313
Scrystal = 4000000 '4 MHz
Sbaud = 9600

Sframesize = 10

LR I I I e E I I S I b I b E I I E I b b I b I b b E I b b b b b b b b b b b I i
Thhkkhkhkhkkhkrkhkhkhkkhkkhhxkhkdxxkkx Deklarationen RERR R IR Rk bk ok bk b b b b b b b b b i
Declare Function Entfernungmessen (byval Awrite As Byte) As Byte
Dim Adr0O As Byte

Dim Entfernung As Byte

Dim Awrite As Byte

Thhkkhhkhkkhkhkhhkhkkhhkhhhhkhhkhhhkhkhhhhrkhhhhhkhhhhkrhkhkhkhkhkhkhkhkhkrhkhkhkhkhkhhkhkx*k
TAXR KA AR AR AR KKK KKk Kk kK Initialisierung dhkkkhkkkkkhkkkhkkhkkhkkkkkkk

Ddrb = &B11111111 'Port B als Ausgangsport

Ddrd = &B01110000 'D4, D5, D6 als Ausgang; Rest als Eingang
Portd = &B10001111 'Eingdnge auf high legen

Adr0 = &HEO 'Standard-Adresse im write-Modus

Config Scl = Portb.7
Config Sda = Portb.5

LR I I b I b E I b b S E E I I E I b b b b I b b b b b b b b b b b b b b b b
Thhkkhkhkhkkhkrkhkrkhkkhkhkhhkkhkkxkxk Hauptproqramm khkhkkhkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkhhkkhhkhkhkkk*k
Do

Entfernung = Entfernungmessen (adr0)

Printbin Entfernung

Waitms 900
Loop

LR i I kI I b E I b E I b E I I I b I b I b I b b h I b b b b b b b b E b b b b b
Thhkkhkhkkhkkhkrkhkhkhkkhkkhhxkhkdxxkkx Unterproqramme RR R R Rk kb ik kb kb b b b b b b b b i

Sub Entfernungmessen (byval Awrite As Byte , E As Byte)
Local Lob As Byte

Local Hib As Byte

Local Aread As Byte

Local Gefunden As Byte

Printbin Awrite

Aread = Awrite + 1 'Adresse im read-Modus
'Adressieren (write)
I2cstart
I2cwbyte Awrite
Gefunden = Not Err 'Err = 1 wenn nicht gefunden (s. u.)
'Einstellen
I2cwbyte 0 'Befehlsregister (0) auswahlen
I2cwbyte 81 'startet damit Messvorgang in Zentimetern
I2cstop
Portb.0 = Gefunden 'LED an PortB blinkt auf wdhrend Messung
Waitms 100 'minimale Wartezeit fir Messung ist 65 ms

Portb.0 = 0
'Adressieren (write)
I2cstart
I2cwbyte Awrite
'Einstellen
I2cwbyte 2 'Leseregister (2) auswahlen (High-Byte)
I2cstop
'Adressieren (read)
I2cstart
I2cwbyte Aread
'Lesen (erst Reg. 2 und dann Reg. 3)

I2crbyte Hib , Ack 'Nach Ack automatisch nidchstes Register ansteuern

I2crbyte Lob , Nack 'Enden des Lesevorgangs mit NACK

I2cstop

Entfernungmessen = Lob 'Bei Messungen unter 2,55 m nur Lob relevant
End Sub
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