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ͬт ϝϯзтϜ иϸϜнжϝ϶иϸϜнжϝ϶ !ϥЂ бк ϼϝзͭ нϦ м ев йͭ ͻϜ

буϧ϶ϝЂ 

 
ͼв ͼЂͭ ϼк аϼϜϸ ϼмϝϠ двͼв ̪йжͭ ϤТϼІт͟ йжмϦͼв м йЂϼϠ Єϝ̮кϝтмϼ йϠ йжмϦиϼϠ ϼϦъϝϠ йЯ͟ дтϸжͧ ̪ϤЂк дъϜ йͭ ͼтϝϮ ϾϜ йжмϦ  

иϝϦмͭ мкϜϼ ̪ажͭ Ϥͮвͭ ϝϦ аϝϮжтϜ дватІ ϸжЯϠ ак ϝϠ ̪ͻϸϼм϶ дтвϾ аϼ͵Ϝ м ͻϼм϶ж дтвϾ ̪ͼжͭ ϼϦ. 

иϸϜнжϝ϶ ϾϜ ͼЇϷϠ нϦиϼϜϸ ϼмϝϠ йͭ ͼϧЃк ͻϜ ЧЂ ͦукиϼϜϹж ϸнϮм ϥТϽЇу͟ ͻϜϽϠ ͼУ. 

бузͭ ϹІϼ бк ϝϠ йͭ бтϽϠ  

ϹзгІнк йЮϝϠϾ ЭГЂ ϥ϶ϝЂ ͻϜϽϠ Ͼϝуж ϸϼнв ЭтϝЂм 

1. Arduino UNO йϠϝЇв ϸϽϠ Ͻк ϝт 

2. йЯЊϝТ ϼнЃзЂ HC-SR04 (ͬужнЂϜϽϧЮмϜ) 

3. ммϽЂ ϼнϦнв (Эϫв SG90 ϝт MG90) 

4. Ϡ ϼϜϸънЮ бЃужϝͮв ϝт ͬͧнͭ ЭГЂЭГЂ Ϟϼϸ ͻϜϽ 
5. буЂйтϻПϦ Йϡзв + Ͻ͠вϝϮ 

 

2. ануϧуЮ ͻϽϦϝϠ (Li-Ion / Li-Po 3.7V) 

 еуϠ ЄͩϝϧЮм ͈̹͂ (Эвϝͭ ͩϼϝІ) ϥЮм ϝϦ ̷̺͂ (ͼЮϝ϶) ϥЮм ͼв ϽууПϦйзͭ. 

 йтϻПϦ ͻϜϽϠ ͩϝϧЮм етϜ ESP32  ϾϜ ̯ϝгуЧϧЃв ϤϸϽϠ днͧ ̪ϥЃуж ϟЂϝзв̺̺͂ ͼв ϼϝͭͼв дϝЂнж м йзͭ ϩКϝϠ йжнϦ

йЇϠ ϟуЂϐ ϝт ϥЃтϼ.  йϠ ͼзͭ ЅЯтϹϡϦ ϹтϝϠ нзтмϸϼϜ ͻϜϽϠ ͼЮм5  иϸϹϧтϜϿТϜ ϾϜ иϸϝУϧЂϜ ϝϠ ϥЮм 

ͮкϜϼͻϽϦϝϠ ЬϝЋϦϜ ͻϜϽϠ ϝкϼϝ 

 ϸϼϜϹжϝϧЂϜ Ємϼ 

1.  ͼвнуϧуЮ ͻϽϦϝϠ̺͂̾ ϥЮм Ÿ 

2. ͩϼϝІ Ьмͩϝв TP4056 (ϝϠ ͩϼϝІ ͻϜϽϠ USB) Ÿ 

3. ϾϜ ͻϽϦϝϠ ͼϮмϽ϶ TP4056 Ÿ ͬт йϠ иϹзтϜϿТϜ Ьмͩϝв (Boost) 5V Ÿ 

4. иϼϜϸ ϼϜϹтϝ͟ ͩϝϧЮм йЇугк ϸϽϠ ͻϼнГзтϜ 

 



 : Ϲͭ 

#include <Servo.h> 

const int Trigpin = 6; 

const int Echopin = 7; 

#define SPEED 0.034 

Servo servo; 

void setup() { 

  // put your setup code here, to run once: 

  pinMode(Trigpin, OUTPUT); 

  pinMode(Echopin, INPUT); 

  servo.attach(9); 

  servo.write(10); 

} 

 

void loop() { 

   

  // put your main code here, to run repeatedly: 

  digitalWrite(Trigpin, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(Trigpin, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(Trigpin, LOW); 

   

  long duration = pulseIn(Echopin, HIGH); 

  long distance = duration * SPEED / 2; 

  if(distance<10) 

  { 

 

    servo.write(130); 

     

  } 

  else if (distance>15) 

  { 

    servo.write(10); 

  } 

  delay(5000); 

} 

 

 

 

 



 : ͬтϦϝвІ 

 

 

 ϸткϸϠ аϝт͟ ϝв йϠ аϜϼ͵ϝϦЂжтϜ ϼϸ ЬͮІв ϝт ЬϜмЂ йжм͵ϼк ϤϼмЊ ϼϸ 

 ϸтІϝϠ Фы϶ м ϸтϾϝЂϠ 

 


