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Szikséges eszkozok:

piezo

szervomotor
kondenzator

2 db switch

2 db 10 kiloohm ellenallas
1 db 0.5 I-es PET palack

1 db szivészal

legdkészlet

Az egész rendszer: A rendszer agya:
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A rendszer mikodése:

Meghatarozott id6nként automatikusan locsol, ezt az id6t a kédba bele kell irni.

Mivel a ,tartaly” (PET palack) térfogata véges, ezért bizonyos 6ntézési ciklusszam utan ujra kell
tolteni a ,tartalyt”.

Ezt a cilusszamot adott bet6ltott viztérfogatra el6re ki kell szamolni, ezt is bele kell irni a kddba.

Jelenlegi beallitas:
locsolds 30 s-enként locsolas 5 s-ig, 10 ciklus.

A piezo-tdl tavolabbi switch-et lenyomva manudlisan is el lehet inditani locsoldst.

Az utolsd locsolds el6tt 2 és 1 ciklussal berreg 1 s-ig, az utolsd locsolas utan pedig folyamatosan
berreg a piezo. Ekkor ujratéltjik a ,tartalyt”, és megnyombhatjuk a piezo-hoz kdzelebbi switch-et,
amivel leallitjuk a berregést, és Gjrainditjuk az x ciklust.

Kod:

const int switchPin = 8;

const int switchPin_restart = 12;
unsigned long previousTime = 0;

#include <Servo.h>

Servo myServo;

int switchState_restart = 0;

int switchState = 0;

int basicSwitchState = 0;

long interval = 30000;

int cycle_num = 0;

int warning_num = 7;

int max_cycle_num = 10;

void setup() {
myServo.attach(9);
myServo.write(90);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {

unsigned long currentTime = millis();

if(cycle_num <= warning_num){
Serial.print("A 10 6ntozési ciklusbdl eddig lement:\t");
Serial.printIn(cycle_num);

}

else if(warning_num < cycle_num && cycle_num < max_cycle_num){
Serial.print("A 10 6ntozési ciklusbdl eddig lement: ");

Serial.print(cycle_num);



Serial.print("\t Figyelem! Mar csak ");
Serial.print(max_cycle_num-cycle_num);

Serial.printIn(" 6nt6zésre elegend§ viz van a tartélyban!");

switchState_restart = digitalRead(switchPin_restart);
if (switchState_restart != basicSwitchState){

cycle_num = 0;

if(cycle_num == max_cycle_num){
previousTime = currentTime;
tone(11, 2000, 20);

delay(10);

Serial.printIn("Hoppa! Nincs viz a tartalyban!");

if(currentTime - previousTime > interval){

previousTime = currentTime;

myServo.write(45);

delay(5000);

myServo.write(90);

cycle_num = cycle_num + 1;

if (warning_num < cycle_num && cycle_num < max_cycle_num){
tone(11, 2000, 1000);

delay(10);

switchState = digitalRead(switchPin);

if (switchState != basicSwitchState){

previousTime = currentTime;

myServo.write(45);

delay(5000);

myServo.write(90);

cycle_num = cycle_num +1;

if (warning_num < cycle_num && cycle_num < max_cycle_num){
tone(11, 2000, 1000);

delay(10);



