ANNEX

Presentacio a twitter

Anunci a twitter de la versio beta de la maqueta que he treballat de forma conjunta amb el meu
tutor del practicum.

Jordi Orts
0 @‘::Tsijorcli-i m >
Versio beta de la maqueta de pas a nivell
controlada amb SNAP2 sense fils #SNAP

#esp8266

& Translate Tweet

jortsé4/snap-D1_mini-barrera

snap-D1_mini-barrera - Control des de SNAP de un pas a nivell
amb barrera amb D1 mini

github.com

1:42 AM - 6 May 2018

Il-lustracié 17: anunci twitter on es presenta ’activitat del pas a nivell.
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Activitat de desenvolupament d’un Kit ESP de tramvia
Com a part del treball desenvolupat en aquest treball, he desenvolupat amb l'ajuda del meu
tutor, responsable de tecnologia de I'Institut el kit complert que es presenta com exemple.

Es tracta d’un kit que simula el funcionament del mecanisme de control de barreres d’un pas a
nivell, semafors i avis sonor.

Esta pensat que aquesta activitat sigui desenvolupada en el futur per alumnes de 4t d’ESO.

Hardware
Format pels segiients components:

Plataforma ESP8266

Placa D1 mini Dual Base
Buzzer Shield v1.0.0 WEMOS
Dos sensors dereflectius

Dos rotors

2 leds verds i 2 leds vermells

Tot plegat per uns 20€
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Programacio del kit pel tramvia.

Aquest programa en llenguatge C per la placa ESP, codifica el funcionament dels diferents
elements del kit: dos semafors, dos rotors, dos sensors de preséencia i també un servidor Web

per que es puguin executar les instruccions via WIFI.

#include <ESP8266WiFi.h>
#include <WiFiClient.h>

#include <ESP8266WebServer.h>
#include <ESP8266mDNS.h>

/* Set these to your desired credentials. */
const char *ssid = "ESPap";

const char *password = "trenwemosD1";
const char* host = "maqueta”;

ESP8266WebServer server(80);

/* Just a little test message. Go to http://192.168.4.1 in a web browser

* connected to this access point to see it.
*/

const int sensorE = D1;
const int sensorD = D2;
int estatkE = 0O;
int estatD = 0;

const int buzzerPin = D5;
const long interval = 500; // pause for 500 useconds

#include <Servo.h>
Servo servol; // create servo object to control a servo
Servo servo2; // create servo object to control a servo

void pageOK(}{
server.send(200, "text/html", "<h1>Comanda ok</h1>");
}

void sensE(}{
if (digitalRead(sensorE) == LOW)
server.send(200, "text/html", "1");
else
server.send(200, "text/html", "0");

}
void sensD(){
if (digitalRead(sensorD) == LOW)
server.send(200, "text/html", "1");
else
server.send(200, "text/html", "0");

}
void histE(){
if (estatkE == 1)
server.send(200, "text/html", "1");
else
server.send(200, "text/html", "0");
estatE=0;

}
void histD()X{
if (estatD ==1)
server.send(200, "text/html", "1");
else
server.send(200, "text/html", "0");
estatD=0;

}

void apagat(){
digitalWrite(D7, LOW);
digitalWrite(D8, LOW);
pageOk();

void verd(){
digitalWrite(D7, HIGH);
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digitalWrite(D8, LOW);
pageOk();

void vermell(){
digitalWrite(D7, LOW);
digitalWrite(D8, HIGH);
pageOk();

}

void pujab1(¥{
servol.write(45); /I tell servo to go to position V
pageOk();

}

void baixab1()X{
servol.write(135); /I tell servo to go to position H
pageOk();

void pujab2(){
servo2.write(45); /I tell servo to go to position V
pageOk();

void baixab2(){
servo2.write(135); /I tell servo to go to position H
pageOk();

void campana(){
for(int i=0;i<1000;i++){
digitalWrite(buzzerPin, HIGH); // turn on relay with voltage HIGH
delayMicroseconds(interval); // pause
digitalWrite(buzzerPin, LOW); // turn off relay with voltage LOW
delayMicroseconds(interval); // pause
pageOk();

}

void handleNotFound() {
String message = "File Not Found\n\n";
message +="URI: ";
message += server.uri();
message += "\nMethod: “;
message += ( server.method() == HTTP_GET ) ? "GET" : "POST";
message += "\nArguments: ";
message += server.args();
message +="\n";

for (uint8_t i = 0; i < server.args(); i++) {
message +="" + server.argName (i) +": " + server.arg (i) +"\n";

}

server.send (404, "text/plain”, message );

}

void handleRoot() {

String menu = "<hl1>Maqueta pas a nivell</h1></br>";
menu += "<h2>Comandes:</h2></br>";

menu += "<a href="/off'>off</a></br>";

menu += "<a href='/green'>green</a></br>";
menu += "<a href='/red">red</a></br>";

menu += "<a href="/blup'>blup</a></br>",

menu += "<a href="/bldn'>bldn</a></br>";

menu += "<a href="/b2up'>b2up</a></br>";

menu += "<a href="/b2dn'>b2dn</a></br>";

menu += "<a href="/bell'>bell</a></br>";

menu += "<a href="/sensorE'>sensorE</a></br>";
menu += "<a href="/sensorD'>sensorD</a></br>";
menu += "<a href="/canviE'>canviE</a></br>";
menu += "<a href="/canviD'>canviD</a></br>";

server.send(200, "text/html", menu);

}

void setup() {
pinMode(D1, INPUT);
pinMode(D2, INPUT);
pinMode(buzzerPin, OUTPUT);
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pinMode(D7, OUTPUT);
pinMode(D8, OUTPUT);
servol.attach(D3); // attaches the servo on pin D3
servo2.attach(D4); // attaches the servo on pin D4

delay(1000);

Serial.begin(115200);

Serial.printin();

Serial.print("Configuring access point...");

/* You can remove the password parameter if you want the AP to be open. */
WiFi.softAP(ssid, password);

IPAddress mylP = WiFi.softAPIP();
Serial.print("AP IP address: ");
Serial.printin(mylP);

MDNS.begin(host);

server.on("/", handleRoot);
server.on ( "/off", apagat );
server.on ( "/green”, verd );
server.on ( "/red", vermell );
server.on ( "/blup”, pujabl);
server.on ("/bldn", baixabl );
server.on ( "/b2up", pujab2 );
server.on ("/b2dn", baixab2 );
server.on ( "/bell", campana );
server.on ( "/sensorE", sensE );
server.on ( "/sensorD", sensD );
server.on ( "/canviE", histE );
server.on ("/canviD", histD );
server.onNotFound ( handleNotFound );

server.begin();
Serial.printin("HTTP server started");

}
void loop() {
if (digitalRead(sensorE) == LOW)
estatE=1,
if (digitalRead(sensorD) == LOW)
estatD=1,

server.handleClient();

}
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Crida des de SNAP

Aquest programa en C pot ser executat des de SNAP mitjancant instruccions de blocs que han

estat desenvolupades i que es poden fer servir pel mecanisme del tren. Aquestes sén algunes
de les que es presenten:

Block Editor

g _"‘“-—__________ e _""“'---._________

‘ Tren_SemaforVerd ‘ Tren_Campana

| et resut | ta split url [EEICREXRFTS by B3 | et resut | to split url ITYIEEEERTT by B3

Block Editor Block Editor

o —-_._‘__‘_‘____-_‘__— e _""'--.,__________

‘ Tren_SemaforVerd ‘ Tren_PujaBarrera

‘selnl_ﬂul LU LT Wit /1192 168.4. 1/green [l B Wliine ] ‘Sﬂllﬂ.ﬂ L= T Wit/ 192,168 4. 1/b Tug [l SWliine |

‘selnﬂ.il to split url [EGIFRECERIYEN by R4
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