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CEL PROJEKTU

@ Celem tego projektu jest zapoznanie uczniéw z
technologia Internetu Rzeczy (loT) w kontekscie
inteligentnych miast, w szczegdlnosci zagadnieniem
zarzadzania odpadami.

loT Enabled Smart
Waste Management

@ Jednym z waznych probleméw wspétczesnych miast oo oy
jest wywdz $mieci. Obecnie wiekszo$¢ miast odbiera ;
$mieci wedtug ustalonego harmonogramu,
przejezdzajac obok wszystkich posesji niezaleznie
od poziomu zapetnienia pojemnikéw.

@ Taki system jest nieefektywny i powoduje znaczne
zuzycie paliwa.

Zrédto: https://www.excellentwebworld.com
@ Projekt koncentruje si¢ na zaprojektowaniu

inteligentnych pojemnikéw na $mieci, ktére beda

informowac o ich zapetnieniu.

PRrOJEKT: T0T4s


https://www.excellentwebworld.com/smart-waste-management-solution-using-iot/

CELE EDUKACYJNE

Dzieki temu projektowi uczniowie beda potrafili:
@ Stworzy¢ prosty program oparty na jezyku programowania MicroPython.

@ Zbudowaé obwdd elektroniczny przy uzyciu ptytki Raspberry Pi Pico oraz korzystaé z
podstawowych czujnikdéw.

@ Zbudowa( i zaprogramowa¢ urzadzenie, ktére moze mierzy¢ zapetnienie pojemnikéw
na $mieci.
@ Korzystaé z platformy chmurowej Adafruit 10 i przesyta¢ do niej dane z czujnikéw.

Ponadto uczniowie:

@ Zrozumieja, w jaki sposéb urzadzenia loT moga zbieraé i przesyta¢ dane do chmury.

@ Beda w stanie wskazaé rozwigzania majace na celu usprawnienie systemu odbioru
odpadéw tak by byt on bardziej ekologiczny i efektywny.

@ Wskazac zalety recyklingu i obecne trudnosci w przetwarzaniu odpadéw.

@ Pogtebig umiejetnosci wspdtpracy i przetamia bariery miedzykulturowe.

PROJEKT: T0T4SCHOOLS



ZAWARTOSC PROJEKTU

@ Dwa ¢wiczenia wstepne:
e z wykorzystaniem diod LED,
e z wykorzystaniem ultradZzwiekowego czujnika odlegtosci.

@ Poziom 1: budowa inteligentnego kosza na $mieci, ktéry mierzy stopien zapetnienia kosza na
podstawie ultradzwiekowego czujnika odlegtosci i wskazuje poziom napetnienia za pomoca 3 diod
LED (zielonej, z6ttej i czerwonej)

@ Poziom 2: modyfikacja kosza na Smieci z poziomu 1 poprzez dodanie wysytania danych do chmury
(poziom zapetnienia, lokalizacja wprowadzona jako stata w programie)

@ Zalecane rozszerzenia:
o dodanie modutu GPS w celu faktycznego okreélenia

potozenia kosza - rozwigzanie w poradniku
technicznym dla nauczyacieli; \%/2, :_:\::2/, =

e analizowanie danych z réznych pojemnikéw na \1“\5-7/’6/ e 95% J
odpady i okreslanie optymalnej trasy dla $mieciarki, —_— — —
ktéra dociera tylko do petnych pojemnikéw - Source of image: https://www.researchgate.net

rozwigzanie w Collab Research dodane jako

zatacznik.
PROJEKT: T0T4SCHOOLS



https://www.researchgate.net/figure/Ultrasonic-fill-level-sensor_fig3_304711436

SCIEZKA EDUKACYJNA

o
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Formowanie grup: Podziel uczniéw na grupy 2-3 osobowe.

Burza mézgéw: czas na poszukiwanie informacji przez uczniéw na temat mozliwych
sposobéw usprawnienia systemu odbioru odpadéw z posesji.

Dyskusja: dzielenie sie wnioskami i pomystami na temat tego, jak udoskonali¢ system
gospodarowania odpadami, aby uczyni¢ go bardziej efektywnym.

Planowanie: czas na przygotowanie planu stworzenia inteligentnego kosza na $mieci.
Tworzenie: przygotowanie inteligentnego kosza na $mieci bazujac na arkuszu pracy.
Testowanie - optymalizacja

Prezentacja: przedstawienie projektéw na forum klasy.

PROJEKT: T0T4SCHOOLS




NIEZBEDNE WYPOSAZENIE

e Sprzet:
o Raspberry Pi Pico W board,
o ptytka stykowa,
o przewody mesko-zenskie i mesko-meskie,
o 3 diody LED (czerwona, zielona i zétta),
e 3 rezystory 330¢2,
o UltradZwiekowy czujnik odlegtosci

HC-SR04
e Oprogramowanie:

e edytor Thonny,
o Chmura Adafruit 10.

Przewidywany czas realizacji projektu w klasie:

45-90 minut - wprowadzenie projektu wraz z
burza mézgdéw, dyskusja, planowaniem i
¢wiczeniami rozgrzewajacymi,

45 minut - poziom 1,

45 minut - poziom 2,

45-90 minut - rozszerzenia projektu,

30 minut - dyskusja i prezentacja projektéw.
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Cwiczenia wstepne




CWICZENIE WSTEPNE NR 1

UKLAD PLYTKI

@ General Purporse Input/Output
to piny wejscia/wyjscia

ogdlnego przeznaczenia (GP10),

ktére stuza do generowania lub
odczytywania sygnatéw
cyfrowych, czyli takich, ktére
maja tylko dwie mozliwe
wartosci: 0 lub 1.

@ Piny petniace funkcje GPIO sa
skrétowo oznaczane GPx
(zielone prostokaty), gdzie x
jest numerem porzadkowym
pinu GPIO, zaczynajacym sie
od 0 do 28.
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https://www.raspberrypi.com/documentation/microcontrollers/pico-series.html

CWICZENIE WSTEPNE NR 1 - KONFIGURACJA

&

N\

Piny, do ktérych podtaczane ' \

sq elementy, moga by¢:
. /
\

.

T oy

e wejsciowe (input),

e wyjsciowe (output).

% §¢

Zrédto oryginalnego obrazka: https://blog.codebender.cc/2014/03/07/lesson-1-inputs-and-outputs/



https://blog.codebender.cc/2014/03/07/lesson-1-inputs-and-outputs/

CWICZENIE WSTEPNE NR 1 - PODLACZENIE

fritzing

» o« Echo->GP19
= Trigger > GP18
cesgesfecs % g e% % as e e GreenlED->GP13

Yellow LED > GP12.
Red LED -> GP11

fritzing




CWICZENIE WSTEPNE NR 1 - EDYTOR THONNY

[ ] ® Thonny -

@ Celem pierwszego ¢wiczenia jest DS HE_0o e =

stworzenie programu, ktéry bedzie | i%.py
symulowat sygnalizacje Swietlna. | e

| my_comment = "Raspberry Pi Pico is great!"

! value = True

@ Aby to zrobi¢, otwérz edytor
5 print(a)]

Thonny, a nastepnie wybierz i print (unter)
. . . " | rint(my_comment
"MicroPython (Raspberry Pi Pico)" | ¢ print (value)
(czerwona strzatka) a
@ Po poprawnym podtaczeniu do —

ptytki zielony przycisk Run powinien | v sore reboot
. S1e 4.51
by¢ aktywny (nie wyszarzony). Jesli R L e e
. . . True
jest wyszarzony, wybierz ponownie o

"MicroPython (Raspberry Pi Pico)”. | B ticrory

y Pi Pico) - Board in FS mode @ /dev/cu.usbmodem1201




CWICZENIE WSTEPNE NR 1

@ Zacznijmy od dodania biblioteki, zawierajacej funkcje niezbedne do komunikacji z ptytka
Raspberry Pi Pico. Komenda import dodaje wskazang biblioteke:
BN (V) ® ™
smart_waste_bin.py

import maching

PROJEKT: [0T4SCHOOLS 12 /52



CWICZENIE WSTEPNE NR 1

@ Nastepnie nalezy skonfigurowaé piny GP13, GP12 i GP11 tak, aby dziataty jako piny wyjsciowe,
poniewaz sterujemy diodami LED, wysytajac warto$¢ 1 lub 0 do pinéw GPIO.
o W tym celu uzywana jest funkcja Pin z biblioteki machine. Aby wywotaé funkcje z biblioteki
w jezyku Micropython, najpierw podajemy nazwe biblioteki, a po kropce nazwe funkcji z tej
biblioteki, tj. machine.Pin().
e Funkcja Pin przyjmuje dwa argumenty. Pierwszy to numer pinu GPIO. Drugi to okrelenie,
czy pin GPIO bedzie dziatat jako wejscie (machine.Pin.IN) czy wyjscie (machine.Pin.OUT).

smart_waste_bin.py

import machine

led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

PROJEKT: T0T4SCHOOLS



DYGRESJA: OGOLNA STRUKTURA KAZDEGO PROGRAMU

o Petla while to taki rodzaj petli, ktéry bedzie powtarza¢ wszystko co w niej umiescimy tak dtugo az
bedzie spetniony warunek. Petle while tworzy sie nastepujaco:

1 |while warunek:
2 polecenia

@ W przypadku programowania mikrokontroleréw tworzy sie nieskonczong petle, czyli petle ktéra
bedzie wykonywa¢ sie caty czas az do wyfaczenia zasilania ptytki. Stad jako warunek podana jest
warto$¢ True.

#Dodanie niezbednych bibliotek , ktdére zawieraja przydatne funkcje
import nazwa_biblioteki

#Utworzenie zmiennych
#Wykonanie polecen, ktére maja wykonaé sie tylko raz

#Nieskonczona petla
| while True:
: #Polecenia, ktére maja sie ciagle wykonywac

PROJEKT: T0T4SCHOOLS



CWICZENIE WSTEPNE NR 1

© Nastepnie tworzymy nieskonczong petle while:

smart_waste_bin.py

D]

import machine

led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

NoOUubRLWNR

while True:

=Kl

[




CWICZENIE WSTEPNE NR 1

@ Nastepnie zapalamy czerwong diode LED, wysytajac warto$¢ 1 na pin GP11. Funkcja value() stuzy
do ustawienia wartosci na pinie, ktéra przyjmuje warto$¢ 0 lub 1 jako argument.
smart_waste_bin.py *
import machine
led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)

led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

while True:
led_red.value(1)




CWICZENIE WSTEPNE NR 1

@ Teraz program powinien odczeka¢ 1s, abySmy mogli zobaczy¢ efekt zapalenia diody. W tym celu
wykorzystamy biblioteke utime, ktéra zawiera funkcje opdznien. Najpierw musimy dodaé biblioteke:

smart_waste_bin.py

import machine -
import utime

led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

while True:
led_red.value(1)




CWICZENIE WSTEPNE NR 1

@ Funkcja sleep z biblioteki utime pozwala na opdznienie programu o wybrang liczbe sekund.

Ustawmy opdznienie 1s po zapaleniu sie diody:

e

1

HFowvwo~NOUAWN

smart_waste_bin.py *

import machine
import utime

led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

while True:
led_red.value(1)
utime.sleep(1)

>

=Kl




CWICZENIE WSTEPNE NR 1

@ Teraz dodajmy reszte kodu, ktéry spowoduje zapalenie pozostatych diod LED we wtasciwej
kolejnosci:

smart_waste_bin.py ‘

1 import machine -
2 import utime

3

4 led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)

5 led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)

6 led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

7

8 while True:

9 led_red.value(1)

10 utime.sleep(1)

11

12 led_red.value(0)

13 led_yellow.value(1)

14 utime.sleep(1)

15

16 led_yellow.value(0)

17 led_green.value(1)

18 utime.sleep(1)

19

20 led_green.value(0) )
21 I~




Czas na przetestowanie uktadu!




CWICZENIE WSTEPNE NR 2

Teraz utwérzmy program, ktéry bedzie odczytywat odlegtos¢ za pomoca ultradZzwiekowego czujnika
odlegtosci. Aby to zrobi¢, wykonaj nastepujace kroki:

@ Najpierw dodajmy niezbedne biblioteki (machine i utime), i skonfigurujmy piny: GP18 (trigger)
jako wyjscie i GP19 (echo) jako wejscie.
smart_waste_bin.py

1 dimport machine
import utime

trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)

NoUubseWN
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CWICZENIE WSTEPNE NR 2

@ Nastepnie w petli gtéwnej dodajmy fragment kodu, aby zmierzy¢ odlegto$é korzystajac z

ultradZzwiekowego czujnika odlegtosci.

e Zgodnie z dokumentacja czujnika HC-SR04, najpierw nalezy ustawi¢ niski sygnat na trigger
na krétki czas, np. 2us. Nastepnie nalezy ustawi¢ wysoki sygnat na 10us.

Initiate

10uS|TTL to [signal pin

Signal

Internal

Echo back

pulse width corresponds to distance
(about 150uS-25ms, 38Ms if no obstacle)

Formula:
pulse width (uS) /58= distance (cm)
puise width (uS) /148= distance (inch)

Ultrasonic Transducer will issue 8 40kHz pulse

Zrédto: https://wuw.electronicoscaldas.com/datasheet/HC-SRO4.pdf

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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CWICZENIE WSTEPNE NR 2

e Aby wygenerowa¢ opé6znienia w mikrosekundach, uzyj funkgji: utime.sleep_us().

smart_waste_bin.py

import machine
import utime

trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)

while True:
trigger.value(0)
utime.sleep_us(2)
trigger.value(1)
utime.sleep_us(10)
trigger.value(9Q)

PROJEKT: T0T4SCHOOLS




CWICZENIE WSTEPNE NR 2

Initiate Echo back
1
10uS|TTL to [signal pin pulse width correspond's to distance
(about 150uS-25ms, 38ms if no obstacle)
Signal
Formula:

puise width (uS) /58= distance (cm)

puise width (uS) /148= distance (inch)
Internal

Ultrasonic Transducer will issue 8 40kHz pulse

Zrédto: https://wuw.electronicoscaldas.com/datasheet/HC-SRO4.pdf



https://www.electronicoscaldas.com/datasheet/HC-SR04.pdf

CWICZENIE WSTEPNE NR 2

© Teraz musimy zmierzy¢, jak dtugo trwat wysoki sygnat na pinie echa, poniewaz czas trwania
sygnatu na pinie echa jest zwigzany z odlegtoscia.
o Aby to zrobi¢, uzyjemy funkgji utime.ticks_us(), ktéra mierzy, ile czasu uptyneto w s od
uruchomienia programu.
e Najpierw utworzymy petle while, ktéra bedzie wykonywana tak dtugo, jak dtugo sygnat
bedzie niski i zmierzy w jakiej chwili ostatni raz byt stan niski na pinie echo.

smart_waste_bin.py ‘

I

import machine
import utime

trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)

while True:
trigger.value(0)
utime.sleep_us(2)
10 trigger.value(1)
11 utime.sleep_us(10)
12 trigger.value(0)

CONOUAWNR

1 while echo.value()==0:
15 signal_off = utime.ticks_us()|




CWICZENIE WSTEPNE NR 2

@ Teraz utworzymy petle while, ktéra bedzie wykonywana tak dtugo, jak dtugo sygnat bedzie wysoki
i zmierzy w jakiej chwili ostatni raz byt stan wysoki na pinie echo.

smart_waste_bin.py ‘
1 import machine =
2 import utime
3
4 trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
5 echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)
6
7 while True:
8 trigger.value(0)
9 utime.sleep_us(2)
10 trigger.value(1)
11 utime.sleep_us(10)
12 trigger.value(0)
13
14 while echo.value()==0:
15 signal_off = utime.ticks_us()
16
17 while echo.value()==1:
18 signal_on = utime.ticks_us() L
[« »




CWICZENIE WSTEPNE NR 2

@ Rdéznica miedzy czasem ostatniego wystapienia sygnatu wysokiego i niskiego to czas trwania
impulsu wysokiego na pinie echa.
@ Jak przetozyé czas trwania impulsu na odlegtosc?

Sensor Target

Zrédto: https://wuw.researchgate.net/figure/A-block-diagram-of-Ultrasonic-sensor-working-principles_fig5_344385811

@ Na poczatku emitowana jest fala dzwiekowa, ktéra odbija sie od obiektu i powraca do czujnika.
Dlatego w zmierzonym czasie t fala pokonuje dwukrotno$¢ odlegtosci miedzy czujnikiem a
obiektem i porusza sie z predkoscig okoto 340 m/s (predkos¢ dzwieku w powietrzu):

2d t cm t t
_ —v-—-=0034—2= .-~ — 1
; — d V3 0.03 s 5 & ggem (1)

v



https://www.researchgate.net/figure/ A-block-diagram-of-Ultrasonic-sensor-working- principles_fig5_ 344385811

CWICZENIE WSTEPNE NR 2

@ Stad otrzymany czas trwania impulsu nalezy podzieli¢ przez 58, aby uzyska¢ odlegtos¢ w centymetrach.
o Aby wyswietli¢ warto$¢ w terminalu edytora Thonny, nalezy uzy¢ funkgji print.
o Funkcja str konwertuje zmienng zmiennoprzecinkowa na ciag znakéw, ktéry jest niezbedny do
wyswietlenia wartosci w terminalu. Znak plus pozwala na potaczenie wtasnego tekstu ze
zmiennymi:

smart_waste_bin.py ‘
1 import machine =
2 import utime
3
4 trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
5 echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)
6
7 while True:
8 trigger.value(0)
9 utime.sleep_us(2)
10 trigger.value(1)
11 utime.sleep_us(10)
12 trigger.value(@)
13
14 while echo.value()==0:
15 signal_off = utime.ticks_us()
16
17 while echo.value()==1:
18 signal_on = utime.ticks_us()
19
2 diff = signal_on - signal_off
21 distance = diff/58.0
22 print("d="+str(distance)) =




Czas na przetestowanie uktadu!




Poziom 1

Cel: Budowa inteligentnego kosza na $mieci, ktéry mierzy stopien zapetnienia kosza na
podstawie ultradzwiekowego czujnika odlegtosci i wskazuje poziom napetnienia za pomoca 3

diod LED (zielonej, zéttej i czerwonej).

@ Zaczniemy od modyfikacji programu z ¢wiczenia wstepnego nr 2. W tym celu dodamy 3 diody:

smart_waste_bin.py * ‘

import machine =
2 import utime
4 trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
5 echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)
6
7 led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
8 led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
9 led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)|

while True:

12 trigger.value(0)
utime.sleep_us(2)
trigger.value(1)
utime.sleep_us(10)
trigger.value(0)

=
W
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Poziom 1

@ Nastepnie utwdrzmy zmienng depth, ktéra bedzie odzwierciedlaé gtebokos¢ kosza na Smieci.
Ustawmy tymczasowo warto$¢ na 100cm, a w pdzniejszym kroku dostosujemy ja do rzeczywistej
gtebokosci kosza na Smieci, ktéry utworzymy:

smart_waste_bin.py ‘

ID

import machine
import utime

trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)

led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

depth = 109

PR
NHFOOONOUIAWNERL

while True:
trigger.value(0)
utime.sleep_us(2)
trigger.value(1)
utime.sleep_us(10)
trigger.value(0)

o
U s W

16
17
18




Poziom 1

@ W zaleznosci od tego, jak petny jest kosz, zapalimy inng diode LED:
o (0,50)% zapetnienia - dioda zielona,
o (50,80)% zapetnienia - dioda z6tta,
o > 80% zapetnienia - dioda czerwona.

@ Pamigtaj, ze 0% zapetnienia odpowiada wartoéci gtebokoéci kosza, czyli w tym przyktadzie 100
cm, a 50% zapetnienia bedzie wtedy, gdy odczytamy odlegto$¢ 50 cm itd.

[ b '\- { - ) -
S S| P
~—% 95%
15% 509 J
D . —

I 1

Source of image: https://www.researchgate.net
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https://www.researchgate.net/figure/Ultrasonic-fill-level-sensor_fig3_304711436

Poziom 1

13 while True:

14 trigger.value(0)

15 utime.sleep_us(2)

16 trigger.value(1)

17 utime.sleep_us(10)

18 trigger.value(0)

19

20 while echo.value()==0:

21 signal_off = utime.ticks_us()
22

23 while echo.value()==1:

24 signal_on = utime.ticks_us()
25

26 diff = signal_on - signal_off
27 distance = diff/58.0

28 print("d="+str(distance)|)

29

30 if distance>=0.5xdepth:

31 led_red.value(0)

32 led_yellow.value(0)

33 led_green.value(1)

34 elif (distance<0.5%depth) and (distance>0.2xdepth):
35 led_red.value(0)

36 led_yellow.value(1)

37 led_green.value(0)

38 else:

39 led_red.value(1)

40 led_yellow.value(0)

41 led_green.value(9)

42 utime.sleep(0.1)




Poziom 1

@ Teraz czas na stworzenie wtasnego inteligentnego pojemnika na $mieci.

@ Aby to zrobi¢, uzyj dowolnego pudetka do wysytki/na buty itp. Umies¢ ptytke stykowa z
czujnikiem ultradzwiekowym w goérnej pokrywie. Pamietaj, aby skierowaé czujnik w dét.

@ Wytnij otwdr na Smieci z przodu.

@ Diody mozesz umiesci¢ albo na gérze pojemnika, albo przy otworze na $mieci.

@ Pamietaj, ze po skonstruowaniu pojemnika na $mieci powiniene$ odczytad, jaka odlegtosé
(gtebokosé) czujnik zwraca, gdy pojemnik na $mieci jest pusty, i poprawi¢ warto$¢ w zmiennej
depth!
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Poziom 2

Inteligentny kosz na Smieci przesyta dane o zapetnieniu i swojej lokalizacji do chmury.

@ Najpierw nalezy zatozy¢ bezptatne konto na https://io.adafruit.com.

@ Nastepnie bedziemy potrzebowali wystaé dwie wartosci: zapetnienie kosza na $mieci i lokalizacje
kosza do chmury. Aby to zrobié, musisz utworzy¢ dwa feed'y - obiekty, ktére przechowuja dane:

Shop Learn Blog Forums ISl LIVE! AdaBox Hi, Angelika Tefelska | Accountv M=)

*adafrui[ Devices Dashboards Actions Power-Ups o

angtef / Feeds
QDD @ )



https://io.adafruit.com

PoziomMm 2

@ Nastepnie pojawi sie okienko z wyborem nazwy feed’a. Wpisz wybrang nazwe np. Filling czy
Location:
Create a new Feed X

Name
|

Maximum length: 128 characters. Used: O

Description




Poziom 2

© Gdy utworzysz dwa feed'y to powiniene$ je zobaczy¢ na swojej stronie, podobnie jak na zrzucie
ekranu ponizej:

Shop Learn Blog Forums el LIVE! AdaBox Hi, Angelika Tefelska | Account v o

*adafrui[ Devices Feeds Dashboards Actions Power-Ups o

angtef / Feeds

© NewFeed X © New Group (Q

—/

Default °e
Feed Name Key Last value Recorded
O Filling filling-the-waste-bin 71.62069 about 5 hours ago

O Location location 52.2297,21.0122 about 6 hours ago




Poziom 2

@ Nastepnie nalezy utworzyé pulpit:

Shop Learn Blog Forums NIl LIVE! AdaBox Hi, Angelika Tefelska | Account v o

mdafrui[ Devices Feeds Dashboards Actions Power-Ups o

angtef / Dashboards
@ >

@ Po nadaniu nazwy pulpitowi. Nalezy doda¢ bloki (elementy wyswietlajace dane). W tym celu
kliknij na znak ustawien w prawym gdérnym rogu i wybierz Create New Block.

Shop Learn Blog Forums [Nl LIVE! AdaBox Account =4V}

%dafruit Devices Dashboards Actions Power-Ups o

angtef / Dashboards / Test




MOZLIWE BLOKI

Create a new block X

Click on the block you would like to add to your dashboard. You can always come back and
switch the block type later if you change your mind.

=.




Poziom 2

@ Nastepnie ponownie wybierz ikone ustawien i wybierz ,,Edytuj uktad”. Utéz bloki na ekranie tak,
jak uwazasz za stosowne. Mozesz réwniez powiekszaé i zmniejszaé bloki. Przyktad wygladu
pokazano na ponizszym zrzucie ekranu:

*adafruit Devices Feeds Dashboards Actions Power-Ups °

angtef / Dashboards / Smart waste bin

Cancel  Save Layout




Poziom 2

@ Przejdzmy teraz do edytora Thonny i zainstalujmy biblioteke umgqtt.simple. Aby to zrobié, wybierz
"Narzedzia” z menu edytora Thonny, a nastepnie "Zarzadzaj pakietami”. Pojawi sie¢ okno, w
ktérym nalezy wpisaé nazwe biblioteki, ktéra chcesz zainstalowaé, w tym przypadku umgtt.simple:

Manage packages for Raspberry Pi Pico @ /dev/cu.usbmodem11201

[umqn.sxmple | ‘ Search micropython-lib and PyPI |

<INSTALL>

bme280 Search results
bme280_upy

umgtt.simple @ micropython-lib
Lightweight MQTT client for MicroPython.




Poziom 2

Manage packages for Raspberry Pi Pico @ /dev/cu.usbmodem11201

Search micropython-lib and PyPI

umagtt.simple

<INSTALL> .
o280 umgtt.simple
bme280_upy
Latest stable version: 1.5.0

Summary: Lightweight MQTT client for MicroPython.

License: MIT

Close

Install




Poziom 2

@ Teraz mozemy wréci¢ do naszego kodu i doda¢ czesci niezbedne do wysytania danych do chmury.
Zacznijmy od dodania niezbednych bibliotek:

smart_waste_bin.py * <untitled>*

1 import machine {
import utime ;
import network ;
from umgtt.simple import MQTTClient ;
i

i

i

trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)

oNOUBAWN

PROJEKT: ToT4scC




Poziom 2

® Dodaj fragment kodu, ktéry
pozwoli Ci potaczyc¢ sie z
Twoja siecig WIFI. Tutaj
musisz wypetni¢ wiersze
15-18. Najpierw wpisz
nazwe swojej sieci WIFI, a
nastepnie hasto.

smart_waste_bin.py backup.py

oUuAWNR

> 00

import machine

import utime

import network

from umqtt.simple import MQTTClient

trigger = machine.Pin(18, machine.Pin.OUT)
echo = machine.Pin(19, machine.Pin.IN)

led_green = machine.Pin(13, machine.Pin.OUT)
led_yellow = machine.Pin(12, machine.Pin.OUT)
led_red = machine.Pin(11, machine.Pin.OUT)

depth = 100

WIFI_SSID = "your_wifi_name"
WIFI_PASSWORD = "your_wifi_password"
ADAFRUIT_IO_USERNAME = "username"
ADAFRUIT_IO_KEY = "key"

def connect_wifi():

wlan = network.WLAN(network.STA_IF)

wlan.active(True)

wlan.connect (WIFI_SSID, WIFI_PASSWORD)

while not wlan.isconnected(
print("Connecting to Wi-
utime.sleep(1)

print("Connected to Wi-Fi:", wlan.ifconfig())

")

connect_wifi()|

while True:

AKll




Poziom 2

@ Ostatnie dwa parametry (linia 17-18) to login i klucz do konta Adafruit 10. Wr6¢ na strone
Adafruit 10 i kliknij na symbol klucza. Nastepnie pojawi sie okno z niezbednymi danymi do
skopiowania:

YOUR ADAFRUIT 10 KEY X

Your Adafruit 10 Key should be kept in a safe place and treated with

the same care as your Adafruit username and password. People who
have access to your Adafruit IO Key can view all of your data, create
new feeds for your account, and manipulate your active feeds.

=

If you need to regenerate a new Adafruit IO Key, all of your existing
programs and scripts will need to be manually changed to the new key.

Username angtef ‘

Active Key | aio_lgpq55aYAvCYxMiIGCW3TSgIWj | REGENERATE




MQTT

@ Protokét MQTT opiera sie na modelu publikuj/subskrybuj.
@ Klient "A" publikuje informacje w danym temacie, a kazdy inny klient, ktéry zasubskrybowat ten
temat, odczyta dane opublikowane przez klienta "A".

Computer
Publish: “75° F

=)

Topic: “temp”

Temperature
sensor

Mobile device

Zrédto: https://www.akep. com/blog/scaling-mqtt-network-for-better-operational-output/



 https://www.akcp.com/blog/scaling-mqtt-network-for-better-operational-output/

Poziom 2

@ Teraz uzyjemy protokotu
MQTT. Aby to zrobié, uzyj
kodu obok, zmieniajac tylko
nazwy kanatéw w wierszach
33-34. Pamietaj tylko, aby
zostawi¢ /csv w przypadku
Location!

115

smart_waste_bin.py backup.py

depth = 100

WIFI_SSID = “your wifi_name"

WIFI_PASSWORD = "your_wifi password"
ADAFRUIT_IO_USERNAME =
ADAFRUIT_IO_KEY = "key"

def connect_wifi():

wlan = network.WLAN(network.STA_IF)

wlan.active(True)

wlan. connect (WIFI_SSID, WIFI_PASSWORD)

while not wlan.isconnected():
print("Connecting to Wi-Fi...")
utime.sleep(1)

print("Connected to Wi-Fi:", wlan.ifconfig())

ADAFRUIT_IO_SERVER = "io.adafruit.com"
ADAFRUIT_IO, PORT = 1883
CLIENT_ID = "raspberry_pi_pico"

FEED_FILL_LEVEL = "angtef/feeds/Filling"
FEED_LOCATION = "angtef/feeds/Location/csv"

client = MQTTClient(CLIENT_ID, ADAFRUIT_IO_SERVER, ADAFRUIT_IO_PORT, ADAFRUIT_IO_USERNAME,
def connect_mqtt():

client. connect()
print("Connected to Adafruit I0!")

connect_wifi()
connect_mqtt()




Poziom 2

@ Teraz dodajmy funkcje do wysytania danych do chmury:

38 def connect_mqtt():

39 client.connect()
40 print(“Connected to Adafruit I0!"™)
41

42 connect_wifi()
43  connect_mqgtt()

44
45 def send_data(Filling, Location):

46 client.publish(FEED_FILL_LEVEL, str(Filling))
47 print("Fill level sent:"+str(Filling))

48 client.publish(FEED_LOCATION, Location)

49 print(*“Location sent:"+str(Location))

50

PROJEKT: T0T4SCHOOLS



Poziom 2

@ Ostatni krok to wywotanie funkcji do wysytania danych do chmury i przekazanie do niej
zmierzonego zapetnienia i lokalizacji:

68 if distance>=0.5xdepth:

69 led_red.value(0)

70 led_yellow.value(Q)

71 led_green.value(1)

72 elif (distance<0.5%depth) and (distance>0.2xdepth):
73 led_red.value(0)

74 led_yellow.value(1)

75 led_green.value(0)

76 else:

Ui led_red.value(1)

78 led_yellow.value(Q)

79 led_green.value(0)

80

81 location = "0, 52.2297,21.0122,0"

82 fill_level = ((depth - distance)/depth)x100
83 send_data(fill_level, location)

84

85 utime.sleep(10)

PROJEKT: T0T4SCHOOLS



Czas na przetestowanie uktadu!




ANKIETA

Prosze o wypetnienie ankiet:
@ Obowigzkowa (anonimowa): https://forms.gle/5rUfHGSQV4WK5Dx97

@ Opcjonalna (nie anonimowa dt. wspdtpracy):
https://forms.gle/uYhZwqKkh4HXHWRW7

PROJEKT: T0T4SCHOOLS


https://forms.gle/5rUfHGSQV4WK5Dx97
https://forms.gle/uYhZwqKkh4HXHWRW7

Dziekuje za uwage




