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Celem pracy jest zaprojektowanie | wykonanie oraz przeprowadzenie testow systemu automatycznego nawadniania roslin na uprawach szklarniowych |

przydomowych HYDROSENSE. Podstawowym zadaniem systemu jest inteligentne nawodnienie upraw w celu poprawy wzrostu oraz kwitnienia roslin i
ograniczenia zuzycia wody. System wyposazony jest w zestaw czujnikdow monitorujacych warunki srodowiskowe. Z pomoca autorskiego algorytmu przetwarzania

danych sterownik systemu definiuje parametry nawadniania. Uktad jest w stanie dziata¢ w petni autonomicznie - nie wymaga zadnego naktadu pracy ludzkiej by
realizowac nawadnianie przez dowolnie dtugi czas.

Autor:

INz. Mateusz Krawczak
Promotor:

dr inz. Pawet Roszczyk

Aplikacja na urzadzenia mobilne

Sterowanie systemem jest mozliwe z poziomu aplikacji na urzagdzenia
mobilne zbudowanej w srodowisku React Native.
System moze dziata¢ w trzech trybach:

s e MANUAL - reczne zdefiniowanie objetosci jednorazowego
E— - nawodnienia; " -
~ e TIMER - reczne zdefiniowanie objetosci i interwatu nawodnien; HYDROSENSE
”‘a . ) oo e AUTO - catkowicie autonomicznie dziatanie. Nawadnianie
realizowane wytgcznie na podstawie przetworzonego zestawu
0 HYDROSENSE cyamalow 2 czuinikow
- !'l Rys. nr 1 - Logo wykonanego systemu Dzieki temu system wyréznia sie bardzo wysoka uniwersalnoscia i
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@ \ R _ Najprostszym | najbardziej wydajnym sposobem oszczedzania wody przy nawadnianiu roslin jest -
. = ~ i: ’ AN uzycie zmagazynowanej wody deszczowej. Jednakze, wszystkie dostepne obecnie systemy
\k_ﬁf 'il | | automatycznego nawadniania nie uwzgledniaja jej skonczonego zasobu. e 4 H a
\ ’|| Aby HYDROSENSE dziatat w petni autonomicznie przez dowolnie dtugi czas zastosowano czujnik
\ || | poziomu cieczy SENO0370 oraz stworzono algorytm definiujacy zrédto wody - woda deszczowa lub
| ll 5 >~ . przytacze kranowe. -
|1| ;5_: ) — Qﬁﬂ Rys. nr 3, 4 - Przyktadowe widoki aplikacji mobilnej
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1 Zastosowane mikrokontrolery
\'. :[I" Uktad sterowania ztozono z dwoch mikrokontrolerdow.
I". ® Arduino Due - realizujgcy gtéwny algorytm sterujacy, obstugujacy komunikacje z czujnikami (w tym
\ ,r/( poprzez eksperymentalng magistrale 12C, przetwarzajgcy syghaty pomiarowe, realizujgcy sterowanie
\_% _f_ﬁf"'f . . przekaznikami, wystawiajacy pakiety danych do drugiego kontrolera.
I s o1 2. Sehemat wissalaiony arehioktre systoms | ER DFRQBOT DFRO47§ - oparty na procesorze ESP-WROOM-32D, realizujacy komunikacje z aplikacja
mobilng, przechowujacy | wystawiajacy pakiety danych.
. . Rys. nr 5 - czujnik DFROBOT SEN0370
Eksperyment na magistrali 12C W BT
W ramach pracy przeprowadzono udany eksperyment rozciggniecia magistrali I2C na dystansie 5 I l h]'l’_ I)::
metrow z uzyciem aktywnego wzmachniacza. Dzieki temu uniknieto stosowania drogich, 12 Cr—— o — FF
przemystowych czujnikéw wilgotnosci gleby. Tym samym rozwigzano jeden z trzech kluczowych I EEE
problemow dostepnie obecnych na rynku rozwigzan - wysoka cena. Pozostate dwa to: 33 Vb
e brak pomiaru wilgotnosci gleby lub zastosowanie korodujacych, niefunkcjonalnych czujnikéw ‘LTC4311‘
rezystancyjnych; Rys. nr 6 - schemat ideowy uktadu sterowania
e zbyt mata dtugosc przewodow czujnikdow wilgotnosci gleby, by jego stosowanie byto zasadne w el
rzeczywistych warunkach. Obudowa Rys. nr 9 - Arduino Due Rys. nr 10 - DFROBOT DFRO478
W ramach pracy zaprojektowano i wykonano dedykowang obudowe na elektronike
HYDROSENSE - nawodnienie 40m?2 sterujgca. Obudowa zostata wykonana w technologii FDM. Materiat jakiego uzyto to
=, . z - . . . wytrzymaty akrylonitrylo-butadien-styren (ABS).
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Wydajnos¢  popularnego Popularny konkurencyjny system - nawodnienie
konkurencyjnego systemu  40m? uprawy pomidordow szklarniowych
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Rys. nr 12 - Drukarka BambuLab X1 Carbon

Rys. nr 7 - Oscylogramy przebiegu napiecia linii SDA na magistrali I2C

Rys. nr 8 - czujnik Adafruit Stemma 4026

Rys. nr 11 - Obudowa elektroniki sterujgcej
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