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Anotace

Tato prace se zabyva inteligentni spravou automatického ¢i manudlniho ovladani a
sledovani chlivku pro driibez. Pro vytvoreni vérohodné kopie redlného kurniku bude
navrhnut a sestaven prototyp s moznosti simulace. Hlavnim prvkem celé sestavy bude
model Arduino MEGA v kombinaci s ESP8266 pro moZnost vypsat aktudlni hodnoty
z periferii na webové rozhrani. Pro snadné ovladani bez nutnosti pripojeni k internetu bude
slouzit OLED displej s rota¢nim enkodérem. Prace rovnéZ obsahuje schéma zapojeni
jednotlivych ¢asti a vysvétluje jejich pouziti.
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Annotation

The graduation thesis deals with the intelligent management of automatic or manual control
and monitoring of a poultry house. A prototype with simulation capability will be designed
and built to create a plausible replica of a real chicken house. The main element of the whole
assembly will be an Arduino MEGA model combined with ESP8266 for the possibility to
output the actual values from the peripherals to a web interface. An OLED display with a
rotary encoder will be used for easy control without the need for an internet connection.
The thesis also includes a wiring diagram of the different parts and explains their use.
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1. TEORETICKY UVOD

Cilem této prace je vytvorit inteligentni systém pro ovladani a monitorovani prostredi v
chlivku pro drtbez ktery bude poskytovat moznosti komer¢né prodavanych systémf.
Hlavnim problémem téchto komerc¢né prodavanych vyrobki je pomérné vysoka porizovaci
cena vzhledem k moZnostem, které nabizeji. Pro béZného uZivatele se tak tyto vyrobky
stavaji nedostupnymi. Tento problém lze vyresit uzitim open-source prostiedki a financné
dostupnéjsich programovatelnych modulti i pro moznost budouci modifikace. V této praci
je pro ridici jednotku pouzit modul Arduino MEGA v kombinaci s ESP8266, ktery nabizi
mimo jiné i pfipojeni k internetu. UZivatel ma tak mozZnost ovladat cely systém pies webové
rozhrani a sledovat aktudlni podminky. K Arduinu jsou pak pripojeny dalsi rozsitujici
moduly, diky kterym lze snadno sledovat hodnoty a informovat tak uzivatele o stavu.

Sestava se sklada z OLED displeje, LED modulu, rota¢niho enkodéru, snimace teploty a

vlhKkosti vzduchu, snimace hladiny vody, modulu pro ovladani krokového.

1.1. Mechanické provedeni

Inteligentni kurnik je moderni technologické reSeni, které umoznuje automatizované
ovladani riiznych funkci v kurniku, véetné napajeni, osvétleni, otevirani a dalsich. Jednou z
dilezitych soucasti inteligentniho kurniku je také mechanické reSeni, které umoznuje
napiiklad automatické otevirani a zavirani dveii kurniku. Mechanické reSeni ovladani
kurniku mtze byt realizovano pomoci riiznych technologii a principti. Jednim z nejcastéji
pouZzivanych zptlisobi je pouziti elektromotoru a prevodovky, které umoziuji pohyb dveri
kurniku v zavislosti na signalu z fidictho systému. Dal$i moZnosti je vyuziti hydraulického
systému, ktery pracuje na principu prevodu tlaku kapaliny pro pohyb dveri. Pfi ndvrhu a
realizaci mechanického ovladani kurniku je tfeba zohlednit fadu faktort, jako jsou rozméry
kurniku, hmotnost dveri, rychlost pohybu, spolehlivost, bezpec¢nost a dalsi. Je také dulezité
zajistit, aby ovladaci mechanismus byl odolny viici povétrnostnim vliviim a nebyl nachylny

k porucham.
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1.2. Uzivatelské rozhrani

Soucasti této problematiky je také uzivatelské ovladani, které umozZnuje uZivateli
monitorovat a ovladat jednotlivé funkce kurniku. UZivatelské rozhrani (dale jen UI) je
dllezitou soucasti vyvoje jakéhokoli softwarového systému, véetné reSeni pro inteligentni
kurnik. Ul se zabyva zplisobem, jakym uZivatel interaguje s aplikaci nebo zarizenim, a mize
mit zdsadni vliv na uZivatelskou zkuSenost a efektivitu pouZivani. Inteligentni kurnik
predstavuje moderni feSeni pro chov driibeZe, které vyuziva technologii jako jsou senzory,
pripojené zarizeni, algoritmy strojového uceni a dalsi. Pro uspéSnou realizaci inteligentniho
kurniku je nezbytné navrhnout uZivatelské rozhrani, které bude intuitivni, snadno
ovladatelné a bude umoZnovat piehledné sledovani a rizeni kurniku. UZivatelské rozhrani
by mélo poskytovat uzivateli prehled o aktudlnim stavu kurniku, umoZnovat nastavovat
parametry prostredi (napriklad teplotu, vlhkost, osvétleni) a sledovat vykonnost chovu
(naptiklad pocet snesenych vajec, riist driibeze). Dalsim dtilezitym aspektem je integrace Ul
s ostatnimi komponentami inteligentniho kurniku, jako jsou senzory a dalsi technologie. Ul
by mélo umoznovat jednoduché a rychlé ziskani dat z rGznych zdroji a jejich nasledné
zpracovani a interpretaci. Usp&$na realizace inteligentniho kurniku zavisi na kvalitnim
navrhu uzivatelského rozhrani, které bude snadno ovladatelné, prehledné a umozni

efektivni Fizeni chovu dribeze.

1.3. Technické vybaveni

Jednou z dulezitych slozek této technologie je technické vybaveni, které zahrnuje rtizné
senzory, ak¢ni prvky a mikrokontroléry, které umoziuji automatizované fizeni rdznych
funkci kurniku. Jednim z hlavnich cili technického vybaveni v inteligentnim kurniku je
zlepSeni kvality Zivota zvirat a sniZeni jejich stresu. K tomu miiZe slouzit naptiklad
automatizovany systém krmnych davek, ktery umoZnuje presné davkovat krmivo a
zabezpecit tak rovnomérné prijmy potravy pro zvirata. Dale miiZe byt vyuZzito senzord pro
monitorovani teploty, vlhkosti a kvality ovzdusi, aby bylo zajiSténo optimalni klima v
kurniku. Tyto prvky mohou také pomoci v prevenci a detekci nemoci. Dalsim dtlezitym
faktorem technického vybaveni v inteligentnim kurniku je zvySeni efektivity chovu a sniZeni
ndkladi. To miize byt dosaZeno naptiklad automatizovanym systémem sbéru vajec, ktery
umoznuje rychlejsi a efektivné;jsi sbér vajec a také minimalizuje riziko poskozeni vajec nebo
ztraty vajec z riznych divodl. Kromé toho mohou byt v inteligentnim kurniku vyuzivany

rizné senzory a métici zarizeni, které umoziuji sledovat a optimalizovat podminky pro
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driibez, napriklad teplotu, vlhkost a osvétleni. Timto zptisobem lze vytvorit prostredi, které
je prizplisobeno potiebam drilibeZe a zajistuje optimalni podminky pro chov a vyvoj. To vSe

7

prispiva k vysoké efektivité chovu a sniZuje naklady na provoz kurniku, coz jsou klicové
faktory pro uspésné podnikani v oblasti driibezarstvi. Spravna regulace téchto parametrd je
nezbytna pro udrZeni vhodného prostiedi pro chov driibeze. Mikrokontroléry jsou centralni
casti technického vybaveni inteligentniho kurniku. Tyto mikrokontroléry umoznuji rizeni a
monitorovani riznych funkci kurniku, véetné monitorovani teploty, vlhkosti a osvétleni a
fizeni ak¢nich prvki pro regulaci téchto parametrii. Bezdratové moduly jsou dalsi diileZitou
soucasti technického vybaveni inteligentniho kurniku. Tyto moduly umoZiiuji bezdratovou
komunikaci mezi mikrokontroléry a jinymi zaiizenimi, jako jsou napiiklad mobilni telefony

nebo pocitace.

1.4. Dalkova sprava

e

Dal$im z klicovych prvkil inteligentniho kurniku je jeho ovladani, které umoziuje
uzivatelim monitorovat a fidit rzné funkce kurniku z jakéhokoli mista a kdykoli. Kromé
uzivatelského ovladani na samotném kurniku je vsak dileZzité zohlednit také moznost
dalkové spravy kurniku. Dalkova sprava inteligentniho kurniku se vyuziva predevsim pro
zabezpeceni a monitorovani chovu driibeZe a umoznuje uzivatellim sledovat a ridit kurnik
z pohodli svého domova, nebo dokonce z jiného mésta ¢i zemé. Napriklad pomoci modernich
senzorli a kamer umisténych v kurniku lze sledovat stav zdravi zvirat, jejich stravovaci
navyky a chovani. Diky tomu je moZné vcéas odhalit pfipadné nemoci nebo problémy v chovuy,
coZ umoZni rychlé a ucinné zasahovani. Toto feSeni je velmi uzite¢né zejména pro majitele
vétSich farem, ktefi se musi na del$i dobu vzdalit od svych kurnikd. Diky dalkové spravé
maji takovi majitelé kurniki moZnost monitorovat a ridit své kurniky z dalky. Dalsi vyhodou
dalkové spravy je moznost ovladani a automatizace nékterych ¢innosti v kurniku. Naprtiklad
je mozZné nastavit automaticky krmici systém, ktery bude podle predem stanovenych
parametrti presné davkovat krmivo zviratim. Stejné tak lze vyuzit automatického
klimatizacniho systému, ktery bude udrZovat optimalni teplotu a vlhkost v kurniku. Dalkova
sprava inteligentniho kurniku prina$i mnoho vyhod pro chovatele driibeze. Kromé mozZnosti
monitorovani a automatizace nékterych procesti umoznuje také usporu casu a nakladt
spojenych s chovem zvitat. Diky dalkové sprave lze totiZ efektivnéji fidit a optimalizovat cely
chovny proces, coz miize mit pozitivni vliv na vysledky chovu. Pro realizaci dalkové spravy

inteligentniho kurniku je treba zvolit vhodnou technologii, kterA umozni bezdratové
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pripojeni k internetu a komunikaci s kurnikem. V soucasné dobé existuje mnoho rtiznych
reSeni, které umoznuji dalkovou spravu kurniku, napriklad pomoci WiFi, Bluetooth nebo

mobilnich siti.

1.5. Sériova komunikace

Sériovd komunikace umoziiuje prenaset data mezi dvéma zafizenimi pomoci
sériového portu. V pripadé desky Arduino MEGA + WiFi ATmega2560 + ESP8266 4Mb
CH340G se pouziva UART (Universal Asynchronous Receiver/Transmitter) rozhrani pro
sériovou komunikaci mezi mikrokontrolérem a dal$imi zatizenimi. ESP8266 je integrovany
Wi-Fi modul, ktery umoziuje pripojeni desky k internetu. Tim se zvySuje moZnost propojeni
desky s dal$imi zarizenimi, které jsou pripojeny k internetu, jako jsou napriklad senzory,
obrazovky nebo dal$i mikrokontroléry. Pti pouZiti sériové komunikace mezi desku Arduino
MEGA + WiFi ATmega2560 + ESP8266 4Mb CH340G a jinym zarizenim je diilezité dodrzovat
nékolik zakladnich pravidel. Patfi mezi né napriklad nastaveni stejné rychlosti komunikace
na obou zarizenich, spravné pouziti prikazl pro odesilani a prijimani dat a také spravné
nastaveni parity, stop biti a délky datovych bitli. Sériova komunikace je jednoduchy, ale
velmi uziteCny zptsob, jak propojit desku Arduino MEGA + WiFi ATmega2560 + ESP8266
4Mb CH340G s dalSimi zarizenimi a senzory. V kombinaci s Wi-Fi modulem se oteviraji nové
moznosti pro fizeni a sledovani rliznych zarizeni z dalky, coZ je velmi uzite¢né naptiklad pro

automatizaci a IoT aplikace.
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1.6. Komunikace I12C

3.3vor5v

—
-
e

obr. 1 Priklad zapojeni 12C sbérnice
[2C, zkratka pro Inter-Integrated Circuit, je komunikacni protokol, ktery lze také oznacit
zkratkou IIC. Tento komunikaéni protokol je Siroce pouZivan v mikrokontrolérech. Pri této
komunikaci spolu komunikuji nadrizené a podrizené jednotky (nadiizené jednotky jsou
obvykle hlavni komponenty, jako jsou mikrokontroléry, a podtizené jednotky jsou senzory,

moduly a dalsi komponenty pouZité v obvodu) prostrednictvim dvou linek:

o SDA (Serial Data): Linka pro prenos a prijem dat mezi Master a Slave

e SCL (Serial Clock): Linka pro odesilani hodin

vvvvvv

e Neni tak rychly (ale pro vétSinu aplikaci je dostatec¢né rychly).

e Vhodny pro kratké vzdalenosti (napt. maximalni vzdalenost pti 100KHz je 1 metr).
e Synchronni komunikace

e Datajsou prenasena sériové

e Logicka aroven miize byt 3,3Vi5V

V komunikacnim protokolu I2C existuji dva typy zarizeni, ktera se pripojuji ke sbérnici [2C:
Master a slave. V tomto protokolu miize byt k jednomu masteru, jako je mikrokontrolér,
pripojeno vice slave zarizeni. A také jeden slave miiZe byt Fizen a monitorovan vice mastery,

ale pouze jeden z masterli mize byt v daném okamziku aktivni. Kazdy master si mlZe
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vybrat, se kterym slave bude komunikovat. Tento vybér se provadi prostrednictvim
7bitovych adres slave (v nékterych ptipadech 10bitovych). Ke sbérnici 12C tak miiZze byt
pripojeno priblizné 128 podrizenych zarizeni. Jinymi slovy ma tedy kazdy slave svou vlastni
specifickou adresu [2C a pro mastery neexistuje Zadna adresa. Data prendSena na sbérnici

[2C, synchronizovana hodinovou linkou, SCL. Za synchronizaci je zodpovédny master.

Start Bit Read or Write Bit first Data Byte Data Byte Stop Bit

A = ACH -
Start Adress Data s Data ot | SSroj

7 or 10 Bits of Address Acknowledge Bit Acknowledge Bit Acknowledge Bit

obr. 2 Ukdzka zpracovdni dat pomoci 12C

Pocet bajtli dat, kterd chceme prenést, neni omezen. Na sbérnici [2C se neustale prenaseji
data a informace do a ze sbérnice master a slave. Jak jiZ bylo zminéno, master zahajuje

komunikaci na sbérnici a zaroven je zdrojem hodinového impulsu.

17



2. AUTORSKE RESENI

Navrh systému pri reSeni realizace inteligentniho kurniku zahrnuje navrh hardwaru a
softwaru. Tento proces zacina definici poZadavkii a cili, které chceme dosahnout. DileZitym
faktorem je také zvoleni vhodného mikrokontroléru, ktery bude mit dostate¢né vypocetni
moznosti pro rizeni kurniku vnaSem ptipadé pravé deska Arduino MEGA + WiFi
ATmega2560 + ESP8266 4Mb CH340G. Poté je nutné navrhnout celkovou architekturu
systému, zahrnujici napriklad senzory teploty a vlhkosti, hladiny vody, rota¢ni enkodér s
tlac¢itkem, OLED displej a krokovy motor. Tyto soucastky by mély byt propojeny pomoci
vhodnych komunikacnich rozhrani, jako naptiklad 12C nebo SPI. DalSim krokem je navrh
celého zapojeni a vytvoreni blokového schéma pro zapojeni jednotlivych soucastek a
propojeni s mikrokontrolérem. Pfi navrhu zapojeni je treba brat v avahu potiebny vykon,
spotiebu energie, umisténi soucastek a dalsi faktory ovliviiujici funkénost a spolehlivost
celého systému. Nasledné je tieba navrhnout software pro fizeni kurniku, ktery bude
pracovat s daty ze senzorti, ovladat akéni prvky. Software by mél umoznit uzivateli sledovat
a komunikovat se systémem, jako je napiiklad sledovani teploty a vlhkosti prostredi,
moznost nastavit ¢asovy harmonogram automatického otevirani dveri a dalsi funkce. Po
dokonceni navrhu a vyrobé hardwaru a softwaru je nutné provést testovani a ovéreni
funk¢nosti celého systému. Pripadné chyby a nedostatky je tfeba odstranit a zajistit

spolehlivy chod kurniku.

2.1. Konstrukce

Pro konstrukci bylo nutné navrhnout prototyp, ktery mél za kol slouZit jako inspirace pro
vytvoreni prototypu z difeva. Pouzil jsem kartonovou krabici, ktera skvéle spliiovala tcel, a
mohl jsem si ji tak prizptisobit, jak jsem potfeboval. Nejprve jsem naméril stény a pomoci
kancelarské sesivacky jsem jednotlivé dily uchytil k sobé. Nasledné jsem vytvoril stiechu,
ktera méla byt sundavaci a nabizet tak moZnost nahlédnout dovniti kurniku. Rovnéz jsem
uchytil podstavu kurniku pomoci malych hiebikd. Pripravil jsem si i Soupajici se dvere
nahoru a dolu pro vytvoreni predstavy, jak realizovat vysledné otevirajici se a zavirajici se
dvere. Jakmile jsem vytvoril dokonalou kopii z kartonu, stacilo pouze navrh realizovat ze
dieva. Jako material jsem pouZil OSB desku pro snadnou konstrukci. Bonusem byla moznost

otevirani malych dvirek diky panttim.
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2.2. Blokové schéma zapojeni

Modul pro Krokovy
krokovy motor motor
ULN2003 28BYJ-48
Hodiny
rediného
casu
DS3231
Arduino MEGA |
+ ESP8266 i Senzor
teploty
a
vihkosti
SHT30
T Rotacni enkodér
KY-040

RGB LED modul WS2812

OLED Displej
128x64

obr. 3 Blokové schéma zapojeni

3. SOFTWARE

Navrh systému pri reSeni realizace inteligentniho kurniku zahrnuje ndvrh hardwaru a
softwaru. Tento proces zacina definici pozadavkii a cil{, které chceme dosdhnout. DileZitym
faktorem je také zvoleni vhodného mikrokontroléru, ktery bude mit dostatecné vypocetni
moznosti pro Fizeni kurniku v nasem ptipadé pravé deska Arduino MEGA + WiFi
ATmega2560 + ESP8266 4Mb CH340G. Poté je nutné navrhnout celkovou architekturu
systému, zahrnujici naptiklad senzory teploty a vlhkosti, hladiny vody, rota¢ni enkodér s
tlacitkem, OLED displej a krokovy motor. Tyto soucastky by mély byt propojeny pomoci
vhodnych komunikacnich rozhrani, jako naptiklad I12C nebo SPI. Dal$im krokem je navrh
celého zapojeni a vytvoreni blokového schéma a nebo navrhnuti desky plosnych spojt (PCB)

pro zapojeni jednotlivych soucastek a propojeni s mikrokontrolérem. Pfi navrhu zapojeni je
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treba brat v uvahu potrebny vykon, spotfebu energie, umisténi soucastek a dalsi faktory
ovliviiujici funkénost a spolehlivost celého systému. Nasledné je tfeba navrhnout software
pro rizeni kurniku, ktery bude pracovat s daty ze senzort, ovladat akéni prvky. Software by
mél umoZnit uZivateli sledovat a komunikovat se systémem, jako je napriklad sledovani
teploty a vlhkosti prostfedi, moZnost nastavit Casovy harmonogram automatického
otevirani dveri a dalSi funkce. Po dokonceni navrhu a vyrobé hardwaru a softwaru je nutné
provést testovani a ovéreni funkcnosti celého systému. Pripadné chyby a nedostatky je treba

odstranit a zajistit spolehlivy chod kurniku.

3.1. Hlavni tirida

Hlavni tfida je jadrem inteligentniho systému, ktery je navrzen pro rizeni kurniku.
Ucelem tiidy je poskytnout zakladni funkcionalitu pro ¢teni a zpracovani dat ze senzortd,
rizeni krokového motoru pro ovladani dvefi a ovladani osvétleni prostoru.

Trida obsahuje rtizné proménné, které uchovavaji aktualni hodnoty z periferii, jako je
senzor hladiny vody, teploty a vlhkosti. Rovnéz uchovava informace o stavu ovladanych
zatizeni, jako jsou dvere a svétlo. Obsahuje pak i funkce pro inicializaci sériové komunikace

a dalsich periferii.

3.1.1. Deklarace proménnych

Na zacatku programu je deklarovana konstanta, ktera obsahuje ¢islo pinu pro senzor
hladiny vody. Nasleduji deklarace nékolika proménnych pro uloZeni hodnoty senzoru
hladiny vody, ¢asu posledniho Cteni senzorti a procentualni hodnoty senzoru hladiny vody.
Dale jsou deklarovany proménné pro uloZeni aktualni teploty a vlhkosti vzduchu, které jsou
méreny pomoci dalsich senzort. Dalsi deklarované proménné slouZzi k uchovani informaci o
stavu dveii a osvétleni, stejné jako k uchovani nastavenych hodin pro otevirani a zavirani
dveri. Kromé toho jsou v programu deklarovany proménné pro ukladani aktualniho casu a
data, stejné jako proménna pro uchovani informaci o stavu pripojeni k Wi-Fi. V programu

jsou také deklarovany proménné pro pocet krokl krokového motoru, pozadavky na
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otevirani a zavirani dveri a svétla z webového rozhrani a stav nastavovani ¢asu v hlavni

nabidce.

byte WATER_SENSOR =
waterValue -
waterValuePercent = 8;

previousReadMillis = @;
READ_INTERVAL M5 = 16@68;

temperatureValue = 8;
humidityValue = 8;

String serialPeripher
String serialDataPackage

boolean doorOpened =
boolean lightTurned =

String openingModes|[2 {"Auto"™, "Manual"};
selectedOpeningMode

String lightingModes[2] 1 ", "Manual”};
selectedLightingMode

motorStepCount = 1508;

obr. 4 Deklarace proménnych

3.1.2. Inicializace periferii

Funkce ,setup()“ se vold pouze jednou na zacatku programu a inicializuje vSechny
periferie pomoci dalsich funkci. Funkce ,setupSerial()“je zodpovédna za inicializaci sériové
komunikace mezi fidicim systémem a ESP8266. V této funkci dochazi ke spusténi sériové
komunikace pomoci ,Serial.begin()“, ktera inicializuje sériovou komunikaci na portu, kde je
pripojena seriova linka. V tomto pripadé se komunikace inicializuje na rychlosti 9600 baud.
Dale se spousti funkce ,Serial3.begin()“, ktera inicializuje sériovou komunikaci na portu 3,
kde je pripojeno ESP8266. Rychlost komunikace na tomto portu je nastavena na 115200
baud. Funkce ,initializeLED()“ slouZzi pro inicializovani LED modulu. Dale pak
JinitializeMainMenu()“, ktera se stara o spravné spusténi OLED displeje s rotacnim
enkodérem. Funkce ,initializeWaterSensor()“ je urCena pro senzor hladiny vody, kde

dochazi k definovani pinu ke kterému je senzor pripojen.

setup() {
setupSerial();
initializelED();
initializeMainMenu();
initializeWaterSensor();
initializeTemperatureSensor();
initializeRTC()

initializeStepperMotor();

obr. 5 Inicializace periferii
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3.1.3. Aktualizace hodnot
Funkce ,loop()“ se vold neustdle v cyklu a zahrnuje dvé hlavni funkce. Funkce
sgetMainMenu()“ zobrazuje hlavni nabidku na displeji pro uZivatele a funkce

»SystemControl()“ zajiStuje kontrolu systému a aktualizaci hodnot z periferii.

id loop() {
getMainMenu();

systemControl();

obr. 6 Aktualizace systému a hlavni nabidky

3.2. Kontrola systému

Kontrola systému slouZi k monitorovani a aktualizaci periferii. V kddu jsou definovany
funkce pro Cteni senzorfi, ovladani dvefi a svétel, a také pro komunikaci s jinymi zatizenimi

pomoci sériového rozhrani.

3.2.1. Aktualizace

Funkce systemControl() provadi kontrolu systému ¢tenim hodnot z periferii a nasledné
jeho aktualizaci. Nejdrive se definuje proménna currentMillis jako cas, ktery ubéhl od
spusténi programu. Tuto proménnou pouzivdme k ovéreni, zda uplynulo dostatecné
mnozstvi ¢asu pro dalsi Cteni senzori a rizeni zatizeni. Podminka if ovéruje, zda ubéhlo
dostatecné mnozstvi casu od posledniho Cteni senzort a fizeni zatizeni. Pokud je podminka
splnéna, pokracuje se s dalSimi prikazy. Pokud ne, funkce se ukon¢i. Proménna
previousReadMillis se aktualizuje na hodnotu currentMillis, aby se uloZil ¢as posledniho
provedeni prikazi uvnitf if podminky. Poté dojde k aktualizaci jednotlivych periferii.
Funkce readWaterSensor() je urCena pro cteni senzoru hladiny vody,
readTemperatureSensor() slouZi pro Cteni senzoru teploty a vlhkosti, getCurrentTime() pro
ziskani aktualniho casu, serialCommunication() pro odeslani dat pomoci sériové
komunikace, doorControl() pro trizeni logiky dvetia lightControl() pro fizeni logiky osvétleni.
Jakmile jsou provedeny vSechny prikazy uvnitt if podminky, funkce systemControl() se
ukondi. Tento kéd se spousti periodicky, aby bylo mozné priibézné kontrolovat stav zatizeni,
¢ist senzory a Fidit jeho funkce. Cetnost spousténi je uréena hodnotou konstanty

READ_INTERVAL_MS, ktera definuje, jak ¢asto ma dochazet k aktualizaci systému.
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systemControl() {
currentMillis = millis();

if (currentMillis - previousReadMillis >= READ_INTERVAL_MS) {
previousReadMillis = currentMillis;

readWaterSensor();

readTemperaturesensor();
rrentTime();
serialCommunication();
doorControl();
lightControl();

obr. 7 Cteni hodnot z periferif

3.2.2. Logika pro rizeni dveri

Tato funkce je zodpovédna za tizeni dveri v systému. Rozhoduje, zda maji byt dvere
otevieny nebo zavreny, v zavislosti na zvoleném reZimu a sou¢asném stavu dveri. Funkce
zacina kontrolou, zda je zvolen manudlni nebo automaticky rezim otevirani dveri. Pokud je
zvolen rezim 0, znamena to, Ze dvefe budou otevirany a zavirany v urcitych casech. Pokud
je zvolen rezim 1, dvefe budou otevirany nebo zavirany pouze na zakladé zadosti uzivatele.
V pripadé reZimu 0 se funkce nejprve podiva na stav dveri. Pokud jsou dvere uzaviené a
zaroven je aktudlni ¢as rovny casu otevieni dveri, funkce spusti funkci pro otevieni dveri.
Pokud jsou dvere oteviené a je Cas na jejich uzavieni, funkce spusti funkci pro uzavieni
dveri. V pripadé rezimu 1 funkce kontroluje, zda byla zaslana Zadost o otevireni nebo zavieni
dveri a zda jsou dvere v poZadovaném stavu. Pokud jsou dvefe uzaviené a byla zaslana
Zadost o otevreni, funkce spusti funkci pro otevieni dveri. Pokud jsou dvere otevirené a byla

zaslana Zadost o uzavieni, funkce spusti funkci pro uzavreni dveri.

doorControl() {
if (selectedOpeningMode —= 8) {
ened && doorState == 2 && currentHour == openDoorHour && currentMinute == openDoorMinute) {

f (doorOpened &% doorState == 1 & currentHour == closeDoorHour && currentMinute == closeDoorMinute) {
eDoor();

(selectedOpeningMode == 1) {
(doorRequest == 1 && doorState == 2 && !doorOpened) {
openDoor();

f (doorRequest == 2 && doorState == 1 && doorOpened) {
eDoor();

obr. 8 Manudlni a automaticky rezim pro ovldddni dveri

3.2.3. Logika pro rizeni osvétleni
Funkce lightControl() zkontroluje, zda je vybran automaticky nebo manualni rezim
ovladani svétel a provede odpovidajici akce. Pokud je vybran rezim ovladani svétel 0, pak

funkce lightControl() zkontroluje, zda jsou svétla zapnuta a zda je aktualni ¢as stejny jako
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Cas, kdy se dvere otevrely. Pokud ano, svétla se vypnou pomoci funkce lightOff(). Stejné tak,
pokud jsou svétla vypnuta a je ¢as zavrit dvere, funkce lightControl() zkontroluje, zda je
aktualni ¢as stejny jako cas, kdy se dvere zavrely, a pokud ano, zapne svétla pomoci funkce
lightOn(). Pokud je vybran rezim ovladani svétel 1 (tj. manualni ovladani), pak funkce
lightControl() zkontroluje, zda byl vyslan poZadavek na zapnuti nebo vypnuti svétel pomoci
proménné lightRequest, zda jsou svétla ve spravném stavu a zda nejsou jiZ zapnuta (pokud
se jedna o pozadavek na zapnuti svétel) nebo vypnuta (pokud se jedna o poZadavek na
vypnuti svétel). Pokud jsou tyto podminky splnény, funkce lightControl() provede
odpovidajici akci pomoci funkci lightOn() nebo lightOff{().
o ontrol() ©

i ghtingMode == @) {
ned &% lightState == 1 & currentHour == openDoorHour && currentMinute == openDoorMinute) {

2 & currentHour == closeDoorHour && currentMinute == closeDoorMinute) {

selectedLightingMode == 1) {
lightRequest == 1 & lightState == 2 && !lightTurned) {
lighton();

if (lightRequest == 2 && lightState == 1 &R lightTurned) {
lightoff();

obr. 9 Manudlini a automaticky rezim pro ovldddni osvétleni

3.2.4. Ovladani dveri
Prvni prikaz doorOpened = true nastavi proménnou doorOpened na hodnotu true, coz
znamena, Ze dvere jsou nyni otevirené. Druhy piikaz doorState = 1 nastavuje stav dvefi na
hodnotu 1, coZ slouZi jako indikator pro vzdalenou spravu, Ze dvere jsou oteviené. Treti
prikaz rotateStepperMotor(true, motorStepCount) spusti funkci rotateStepperMotor, ktera
ovlada krokovy motor pro otoceni dveri do poZadované polohy. Tento prikaz specifikuje
smér otaCeni motorem (v tomto pripadé true znamend, Ze motor se bude otacCet ve sméru
hodinovych rucicek) a pocet krokii (nastaveny v proménné motorStepCount), které motor
musi vykonat. Dale se vypiSe zprava do sériového monitoru, ktera informuje o tom, Ze dvere
byly uspésné otevieny. Funkce closeDoor() pracuje podobné jako openDoor(), ale naopak
nastavi proménnou doorOpened na hodnotu false, coz indikuje, Ze jsou dvere zaviené.
Nastavi také proménnou doorState na hodnotu 2, aby bylo mozné detekovat stav dveri pro
vzdalenou spravu, Ze jsou dvere zaviené. Poté vola funkci rotateStepperMotor() s
parametrem false, coZ znamena, Ze se krokovy motor bude otacet opacnym smérem, aby
uzavrel dvere. Nakonec se opét vypiSe zprava do sériového monitoru, ktera oznamuje, Ze

dvere byly uspésné uzavreny.
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openDoor() {
doorOpened =
doorState = 1;

rotateStepperMotor(

» motorStepCount

£

Serial.println("# [0

obr. 10 Logika pro otevirdni dveri

closeDoor()} {
doorOpened =
doorState = 2;

rotateStepperMotor(
Serial.println("# [0Z

obr. 11 Logika pro zavirdni dveri

3.2.5. Ovladani svétla
Tento kod obsahuje funkce lightOn() a lightOff{(), které slouZi k zapinani a vypinani svétla.
Funkce lightOn() nejprve nastavi proménnou lightTurned na hodnotu true, coZ indikuje, Ze
je svétlo zapnuté. Poté nastavi proménnou lightState na hodnotu 1, aby vzdalené spravé bylo
jasné, Ze je svétlo zapnuté. Funkce dale vola funkci setWhiteLED(), ktera zapina bilou LED
diodu, ktera osvétluje mistnost. Nakonec se vypiSe zprava do sériového monitoru, ktera
oznamuje, Ze svétlo bylo uspésné zapnuto. Funkce lightOff{) pracuje podobné jako lightOn(),
ale naopak nastavi proménnou lightTurned na hodnotu false, coZ indikuje, Ze je svétlo
vypnuté. Nastavuje také proménnou lightState na hodnotu 2, aby vzdalené spravé bylo
jasné, Ze je svétlo vypnuté. Poté vola funkci setWhiteLED() s parametrem false, coZ znamenj,
ze se bila LED dioda vypne a mistnost se zatemni. Nakonec se opét vypiSe zprava do

sériového monitoru, ktera oznamuje, Ze svétlo bylo uspésné vypnuto.

lightOn() {
lightTurned =
lightState = 1;

setWhitelED( VB
Serial.println("# [0ZMAMENI] Svetlo zapnut

obr. 12 Logika pro zapnuti svétla

lightoff() {
lightTurned =
lightState = 2;

setWhitelED(
Serial.println("# [0

;g

obr. 13 Logika pro vypnuti svetla
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3.3. Sériova komunikace s ESP8266

Tato ¢ast slouzi k nastaveni a rizeni sériové komunikace mezi Arduinem a ESP modulem.

Zahrnuje dvé funkce - setupSerial() a serialCommunication().

3.3.1. Inicializace sériové komunikace
Funkce setupSerial() nastavuje sériové pripojeni pomoci funkci Serial.begin(9600) a
Serial3.begin(115200). Dale pak metoda Wire.begin(), ktera inicializuje I2C komunikaci mezi
zatrizenimi. Rovnéz je zde cyklus while, ktery ceka na pripojeni sériovych portli pomoci
funkce delay(). Nakonec se vypiSe oznameni o spusténi systému na sériovy port Serial.
0id setupSerial() {
Wire.begin();

Serial.begin(9668);
Serial3.begin(115208});

while(!Serial && !Serial3) {
delay(18);

Serial.println{"# [OZNAMENI] Spousteni skriptu PowerHatch.ino");

obr. 14 Inicializace sériovych portu

3.3.2. Komunikace mezi zarizenimi

Funkce se stara o sériovou komunikaci mezi Arduinem a ESP modulem. Nejprve vytvari
Fetézcovou promeénnou serialPeripheralData, do které uklada data, kterd chce Arduino
poslat ESP modulu. Data jsou oddélena znakem ,&"“ pro snadné zapsani a nasledné
rozklicovani. Tato data zahrnuji hodnoty teploty, vlhkosti a procentualniho stavu hladiny
vody. Poté funkce odesila vytvoreny retézec pomoci funkce
Serial3.printin(serialPeripheralData), coZ odesila data na ESP modul. Funkce zaroven
kontroluje, zda je néjaka data k dispozici pro prijem z ESP modulu. Pokud ano, funkce
postupné cte prijatd data pomoci cyklu while a ukladd je do tetézcové proménné
serialDataPackage. Nakonec funkce rozdéluje serialDataPackage pomoci funkce splitString
na jednotlivé Casti a uklada je do proménnych doorRequest, lightRequest a wifiState. Tyto

proménné slouZzi k ovladani periferii a k ziskani stavu o pripojeni WiFi. Data jsou oddélena
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znakem ,€“ a jsou zpracovana pomoci funkce splitString(), ktera rozdéli retézec na casti

podle oddélovace a vrati poZzadovanou hodnotu jako celoCiselné ¢islo.

pid serialCommunication() {
serialPeripheralData = "
serialPeripheralData +
serialPeripheralData +
serialPeripheralData
serialPeripheralData +
serialPeripheralData H
serialPeripheralData erValuePercent;
Serial3.println(serialPeripheralData);

temperatureValue;

humidityvalue;

ay
LU | I | ]

if (Serial3.available()) {
serialDataPackage = ™"

while (Serial3.available()) {
serialDataPackage += char(Serial3.read());

Serial.print(serialDataPackage);

doorRequest = splitString(serialDataPackage, "€', 1).toInt();
lightRequest = splitString(serialDataPackage 2).toInt();
wifiState = splitString(serialDataPackage, "€', 3).toInt();

obr. 15 Prijimadni a odesildni dat pomoci sériové komunikace

3.4. Hlavni nabidka

Hlavnim tcelem tohoto systému je ovladani nékolika funkci, jako je napriklad otevirani
dveri, zapinani svétel, nastaveni casovace pro otevirdni dvefi a jiné. Je tedy nutné
implementovat hlavni nabidku pro OLED displej s rota¢nim enkodérem, ktera umoziuje

uzivateli vybrat si poZadovanou funkci i bez nutnosti pripojeni k internetu.

3.4.1. Implementace knihoven a deklarace proménnych

Je zapotrebi zahrnout nékolik knihoven pro spravnou funkci OLED displeje, grafického
rozhrani a rota¢niho enkodéru. Konkrétné se jednd o knihovny pro OLED displej
Adafruit SH110X.h a Adafruit_GFX.h, knihovnu pro rota¢ni enkodér ClickEncoder.h a
knihovnu pro interni casovac¢ TimerOne.h. Dale se v kddu nachazi nékolik konstant, jako
napriklad adresa I2C sbérnice pro komunikaci s OLED displejem, $itka a vyska displeje v
pixelech pocet pocet poloZek v hlavni nabidce. V kédu se také nachazi proménné, které
uchovavaji aktualné vybranou polozku v hlavni nabidce, posledni vybranou poloZku,
aktualni okno a aktualni stranku. RovnéZ jsou zde proménné pro detekci toc¢eni enkodéru
nahoru, dolu a stisknuti enkodéru. Posledni ¢ast kédu definuje proménné pro uchovani

informaci o posledni a aktualni hodnoté enkodéru. Nakonec se definuji jednotlivé polozky,
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které se nasledné zobrazi v hlavni nabidce a definuje se displej s rotacnim

e I2C_ADDRESS = @x3
e SCREEN WIDTH = :
e SCREEN _HEIGHT

e OLED_RESET =

e CLK = A8;
DT Al;
byte SW = A2;

ITEMS_COUNT
FRAME COUNT 3
selectedMenuItem = 1;
lastMenultem = !
urrentFrame = 1;
ur

C
C

rentPage =

boolean EncoderlUp =
boolean EncoderDown =
boolean EncoderMiddle =

last, value;

obr. 16 Deklarace proménnych pro
hlavni nabidku

3.4.2. Inicializace

enkodérem.

Kéd zacina tim, Ze vytvaii novy objekt tiidy ClickEncoder, ktery reprezentuje rotacni

enkodér a bude pouZit v inteligentnim systému. Vypne se akcelerace enkodéru a vloZi se

prodleva pro stabilizaci enkodéru. Nasledné se inicializuje interni ¢asovac s periodou 1000

ms a priradi se funkce timerlsr jako preruseni tohoto casovace. Poté se inicializuje displej s
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konkrétni adresou I12C sbérnice, na které je pripojen, a vymaze se zobrazovaci pamét. Po 2

sekundové prodlevé se displej zapne. Nakonec se uloZi pocatecni hodnota enkodéru.

initializeMainMenu() {
encoder = new ClickEncoder(DT, CLK, SW);
encoder->setAccelerationEnabled( );
delay(25@);

Timerl.initialize(1688@);
Timerl.attachInterrupt(timerIsr);

display.begin{I2C ADDRESS, );
display.clearDisplay();
display.display();

delay(2608);

last = encoder->getValue();

obr. 17 Inicializace hlavni nabidky

3.4.3. Logika ovladani

Funkce getMainMenu() zahrnuje nékolik operaci, jako napiiklad omezeni hodnot
proménnych otevieni a zavieni dveri v rozmezi 0-23 pro hodiny a 0-59 pro minuty,
vykresleni hlavni nabidky pro uZivatele, ¢teni hodnoty enkodéru a ziskani stavu tlacitka na
enkodéru. Nasleduje kontrola stavu enkodéru a pripadné aktualizace proménnych v
zavislosti na aktudlnim vybéru uZzivatele. Pokud se enkodér otoci ve sméru hodinovych
rucicek, vybere se dal$i polozka nabidky a v pripadé, Ze se uzivatel nachazi na strance
nastaveni poctu krokti motoru, hodin automatického otevirani a zavirani, zvysi se pocet. To
samé plati i v opacném sméru otacenti, jen v opacné logice. Pokud uZivatel zmackne tlacitko
enkodéru a bude se nachazet v nastaveni ¢asu pro automatické otevirani a zavirani dvert,

tak se zvysi stav nastaveni Casu. RovnéZ stisknutim tlac¢itka uZivatel potvrzuje a uklada

nastaveni pro jednotlivé polozky se kterymi systém nasledné pracuje.

getMainMenu() {
openDoorHour = constrain{openDoorHour,
openDoorMinute = constrain(openDoorMinute
closeDoorHour = constrain{closeDoorHour, @,
closeDoorMinute = constrain(closeDoorMinute,
drawMenu();
readRotaryEncoder();

Cli Button button = er->getButton();
if (button L £
EncoderMiddle = H

if (currentPage == 2 && selectedMenuItem == 5) {
settingTimeState += 1;

obr. 18 Ziskdni hlavni nabidky pro uZivatele
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3.4.4. Vykresleni

Tento kod predstavuje funkci drawMenu(), ktera slouzi k vykresleni uZivatelského
rozhrani na displej. Funkce obsahuje podminky if, které zajistuji, Ze se na displeji zobrazi
spravné polozky a dalSi informace. Prvni podminka kontroluje, zda je aktualni stranka rovna
1. Pokud ano, funkce vykresli aktualni ¢as a teplotu, poté vykresli poloZky menu, které jsou
vybérem zobrazovany podle toho, na kterém snimku se uZivatel nachazi. Kazdy snimek
obsahuje tfi polozky a uzivatel mize pohybovat nahoru a doli, aby mohl vybrat
poZadovanou poloZzku. Dal$i podminky if kontroluji, zda se uZzivatel nachazi na druhé
strance hlavni nabidky a zda byla vybrana specificka polozka. V tomto pripadé se na displeji
zobrazi dalsi informace, jako napf. nastaveni médu osvétleni nebo nastaveni Casu pro
otevirani a zavirani dveri. Kromé toho se v této funkci pouZzivaji dalsi funkce pro vykresleni
riznych prvki na displeji, jako jsou fetézce, casové hodnoty nebo vybér poloZek z hlavni
nabidky.

pid drawMenu() {

if (currentPage == 1) {
display.setTextSize(1};
display.clearDisplay();
display.setTextColor(SH118X_WHITE, SH118X BLACK);
display.setCursor(8, 8);
display.print(currentHour);
display.print(” 5
display.print(currentMinute);
display.print(” BIE
display.print(temperatureValue, 1);
display.print(( 247);
display.print
display.print(humidityValue, 1);
display.print )
display.drawLine(®, 18, 128, 18, SH118X_WHITE);

obr. 19 Viykresleni hlavni nabidky

3.4.5. Zobrazeni stranek

Kéd popisuje funkce, které slouzi k zobrazeni informaci na displeji. Funkce zahrnuji
zobrazeni stranky s ¢asem otevieni a zavi'eni, informaci o systému, nabidky pro nastaveni
hodnot typu String a Integer a také oznaceni aktualné zvolené polozky uzivatelem. Funkce
displayTimePage slouZzi k zobrazeni stranky s casem otevreni a zavieni. Funkce oc¢ekava Ctyfri
parametry: menultem (nazev polozky v hlavni nabidce), openHour (hodina otevreni),
closeHour (hodina zavreni), openMinute (minuta otevreni) a closeMinute (minuta zavreni).
Funkce displaySystemInfoPage slouZzi k zobrazeni informaci o systému, jako je datum, stav
Wi-Fi pripojeni, verzi a autora. Funkce ocekava jeden parametr menultem, coZ jak bylo
vysvétleno je nazev polozky v hlavni nabidce. Funkce displayintPage slouZi k zobrazeni

nabidky pro nastaveni hodnoty typu Integer. Funkce oCekava dva parametry: menultem a
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value (hodnota proménné typu Integer). Funkce displayStringPage slouzi k zobrazeni

nabidky pro nastaveni hodnoty typu String. Funkce displaySelectedItem slouZi k oznaceni

aktualné zvolené polozky uZivatelem. Funkce ocekava tri parametry: item (nazev polozky),

position (pozice vybrané polozky) a itemSelected (pokud je true, polozka je oznacena jako

vybrana).

displayIntPage(String
display.clearDisplay():
.setTextSize(1);

display

display.
display.
.print{menultem);

display

display.
.setCu
display.

.setTextsi
.setCursor(5

display

display
display

display.
.display(};

display

I

menultem, value) {

drawLine(®, 15, 128, !

print(value);

obr. 20 Priklad pro zobrazeni stranky s nastavenim ciselné hodnoty

3.4.6. Ctenirota¢niho enkodéru

Tento kdd obsahuje funkci readRotaryEncoder, ktera ¢te hodnotu z enkodéru (rotac¢niho

snimace) a uklada ji do proménné value. Dale porovnava aktuadlni hodnotu enkodéru s

posledni hodnotou a nastavuje proménnou EncoderUp nebo EncoderDown, a to s ¢asovym

zpozdénim 150 ms. V této funkci je vyuzita celoCiselna aritmetika, kdy je hodnota z enkodéru

délena dvéma a nasledné porovnavana s posledni hodnotou.

1
¥

v

readRotaryEncoder() {

ralue += encoder -» getValue();

if (value / 2 » last) {

2;

last = value /
EncoderDown =

delay(158);

f (value / {
last = value /
EncoderUp = P

delay(158);

2 ¢ last)
2;

1

I

obr. 21 Cteni rotacniho enkodéru

3.4.7. Interni ¢asovac rotacniho enkodéru

Tento kod definuje funkci timerlsr(), ktera je zavolana v preruSeni ¢asovace (timeru) a

vola funkci service() na objektu, ktery je uloZen v ukazateli encoder. Tato funkce slouzi k
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obsluze enkodéru a je vyuzita k precteni aktualniho stavu enkodéru a k vyvolani udalosti,
jako jsou zmény sméru rotace nebo kliknuti na tlacitko.

timerIsr() {

encoder -> service();

1
J

obr. 22 Prifazeni interniho ¢asovace pro enkodér

3.5. Ovladani LED modulu

Trida predstavuje fizeni LED modulu pomoci knihovny Adafruit NeoPixel.h. Ttida

obsahuje metody pro inicializaci LED modulu a pro nastaveni barvy vSech LED diod.

3.5.1. Implementace knihoven a deklarace konstant

Konstanta LED_PIN urcuje, na kterém pinu je pripojen LED modul, konstanta NUM_LEDS
urcuje pocet LED diod na modulu. Pomoci konstruktoru tridy Adafruit NeoPixel se vytvori
instance rgb_leds, kde se predavaji parametry NUM_LEDS, LED_PIN a parametr pro nastaveni
typu LED modulu NEO_GRB + NEO_KHZ800.

Adafruit_NeoPixel rgb_leds = Adafruit_NeoPixel(NUM_LEDS, LED PIN, NED_GRB + NED_KHZ868);

obr. 23 Implementace knihoven pro LED modul

3.5.2. Inicializace

Funkce initializeLED() slouZi k inicializaci LED modulu. V této funkci se pomoci metody
begin() inicializuje instance tridy Adafruit_NeoPixel a pomoci funkce delay() se ¢eka 10
milisekund, aby se modul stihl inicializovat.

initializelED() {
rgb_leds.begin();

delay(18);

1
J

obr. 24 Inicializace LED modulu

3.5.3. Nastaveni barvy

Funkce setColorLED() slouZi k nastaveni barvy pro vSechny LED diody pripojené k RGB
LED modulu. Funkce bere tfi argumenty: red, green a blue, coZ jsou hodnoty intenzity
Cervené, zelené a modré slozky barvy v rozsahu 0-255. Na zakladé téchto hodnot se vytvori

color pomoci funkce rgb_leds.Color(), ktera vytvari 32bitovy integer s hodnotami barev v
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poradi green, red, blue (tedy G-R-B). Poté funkce nastavi pomoci rgb_leds.setPixelColor()
vytvorenou barvu pro kazdou diodu. Nakonec se pomoci rgb_leds.show() zobrazi vSechny

zmény najednou, coZ zabranuje problikavani LED pfi postupném nastavovani barvy

jednotlivych diod.
setColorLED(byte red, byte green, byte blue} {
color;
color = rgb_leds.Color(red, green, blue);
led_number = @; led_number < NUM_LEDS; led_number++) {
rgb_leds.setPixelColor(led_number, color);
}
rgb_leds.show();
1
obr. 25 Nastaveni barvy pro LED modul
- 7 7 4
3.6. Hodiny realného casu

Kéd implementuje tfidu pro spravu hodin redlného casu (RTC). Koéd obsahuje
inicializa¢ni funkci pro inicializaci RTC a ziskani aktualniho ¢asu pomoci RTC. Trida vyuziva

knihovnu RTCIib.h pro komunikaci s RTC_DS3231.

3.6.1. Inicializace
Funkce initializeRTC() inicializuje RTC a pokud se nepodafi najit RTC, vypiSe se varovani.
Pokud byly hodiny RTC vypnuty a ztratily sviij napajeci zdroj, funkce nastavi ¢as na aktualni

datum a ¢as.

if (rtc.lostPower())

rtc.adjust(DateTim

1
J

1
i

obr. 26 Inicializace hodin redlného casu

3.6.2. Ziskani aktualniho ¢asu a datumu

Tento kod definuje funkci getCurrentTime(), ktera ziska aktualni ¢as z RTC a uloZi nékolik
globalnich proménnych s aktualni hodnotou ¢asu. Konkrétné uloZi aktualni hodinu, minutu,
rok, mésic a den. Nasledné tato funkce vypiSe aktualni ¢as na sériovy port pomoci funkce

Serial.print().
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getCurrentTime() {
DateTime now = rtc.now();
currentHour = no
currentMinute = now.minute();

currentYear = now.year();

currentMonth = now.month();
currentDay = now.day();
Serial.print("# [0 1EN
Serial.print(currentHour);
Serial.print(':");
Serial.print(currentMinute);
serial.println();

obr. 27 Ziskdni aktudlIniho ¢asu a datumu

3.7. Senzor teploty a vlhkosti

Trida TemperatureSensor predstavuje senzor teploty a vlhkosti. Trida vyuziva knihovny

pro komunikaci s [2C a knihovny pro senzor teploty a vlhkosti SHT31 od firmy Adafruit.

3.7.1. Inicializace
Funkce inicializuje senzor teploty a vlhkosti pfi spusténi programu. Pokud inicializace
selZze, funkce vypiSe varovani na sériovy port. PouzivdA metodu begin() z tridy

Adafruit SHT31 k inicializaci senzoru.

initializeTemperatureSensor() {
if (!TemperatureSensor.begin(}) {
Serial.println("! I
3
J

1
’)

obr. 28 Inicializace senzoru teploty a vlihkosti

3.7.2. Cteni aktualni teploty a vlhKkosti

Kod popisuje funkci readTemperatureSensor(), ktera slouZi k ¢teni hodnot z teplotniho a
vlhkostniho senzoru a jejich vypsani na sériovou linku. Konkrétné se zavolaji metody
readTemperature() a readHumidity() na instanci tridy TemperatureSensor a nactené
hodnoty se uloZi do globalnich proménnych temperatureValue a humidityValue. Nasledné se
provede kontrola, zda byly hodnoty uspésné nacteny, a pokud ne, vypiSe se chybové hlaseni.
Pokud jsou hodnoty spravné nacteny, tak se vypiSe textovy retézec, ktery obsahuje aktualni
teplotu a vlhkost. Tento retézec se vypisuje na sériovy port a obsahuje jednotky pro teplotu

a vlhkost.
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Serial.

Serial.

Serial.
Serial.print(
Serial.print(
Serial.pri
Serial.println(

obr. 29 Cteni hodnot ze senzoru teploty a vihkosti

3.8. Senzor hladiny vody

Ttida WaterSensor slouzi pro senzor hladiny vody v ramci inteligentniho systému.

3.8.1. Inicializace
V inicializaci initializeWaterSensor() se nachazi prikaz, kde se nastavuje pin ke kterému

je pripojen senzor hladiny vody pomoci funkce pinMode().

initializeWaterSensor() {
pinMode (WATER_SENSOR, INPUT);

obr. 30 Inicializace senzoru hladiny vody

3.8.2. Cteni hodnoty hladiny vody

Nejprve se pomoci funkce analogRead() nacte aktualni hodnota senzoru a ulozi se do
proménné waterValue. Poté se pomoci funkce map() prepocitd procentudlni hodnota
hladiny vody a uloZi se do proménné waterValuePercent. Nakonec se hodnota hladiny vody
a jeji procentudlni hodnota vypiSe na sériovou linku pomoci funkci Serialprint() a

Serial.printin().
readWaterSensor() {
waterValue = analogRead(WATER_SENSOR);

waterValuePercent = map(waterValue, @, 1823, 6, 188);

Serial.print("# [ ENI] Hodnota hladiny

Serial.print
Serial.print
Serial.print( tu:
Serial.println(waterV

obr. 31 Cteni hodnot ze senzoru hladiny vody
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3.9. Krokovy motor

Tato trida popisuje ovladani krokového motoru. V této tridé jsou definovany Ctyri piny,

které jsou pripojeny k jednotlivym vodi¢im krokového motoru.

3.9.1. Inicializace
Piny, které jsou pripojeny k jednotlivym fazim krokového motoru jsou definovany jako
vystupy. To znamena, Ze tyto piny budou pouZity k ovladani krokového motoru, aby se mohl

otacet v pozadovaném sméru o pozadovany pocet krokd.

initializeStepperMotor() {
pinMode (STEPPER_PIN1, OUTPUT);
pinMode(STEPPER_PIN2, OUTPUT);

pinMode(STEPPER_PIN3, OUTPUT);
pinMode (STEPPER_PIN4, OUTPUT);

1
i

obr. 32 Inicializace krokového motoru

3.9.2. Vykonani kroku

V této funkci se pomoci prepinace switch urcuje, jaky pin z krokového motoru bude
aktivni a v jaké kombinaci se maji nastavit ostatni piny, aby se provedl jeden krok. Proménna
stepCount uchovava pocet krokli krokového motoru. Pokud se funkce vola s parametrem
direction nastavenym na true, znamena to, Ze se krok provadi vpred, takze se k stepCount
pricte 1. V opa¢ném piipadé se krok provadi dozadu a k stepCount se odecte 1. Na konci
funkce se proménna stepCount upravuje pomoci operace modulo 4, aby se zajistilo, Ze se

vzdy pouzije spravna kombinace pinti a motor se nezasekne.

onestep( direction) {
(stepCount % 4) {

digitalWrite(STEPPER_PIN1, HIGH);
digitalWrite(STEPPER_PINZ, LOW);
digitalWrite(STEPPER PIN3, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PTNA, LOW);

1:
digitalWrite(STEPPER_PINL, LOW);
digitalWirite(STEPPER_PIN2, HIGH);
digitalWrite(STEPPER_PIN3, LOW);
digitalWrite(STEPPER PIN4, LOW);

digitalWrite(STEPPER_PIN1, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN2, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN3, HIGH);
digitalWrite(STEPPER_PINA, LOW);

obr. 33 Vlykondni kroku u krokového motoru
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3.9.3. Otaceni krokového motoru
Metoda rotateStepperMotor() slouzi k ovladani krokového motoru a prijima dva
parametry: smér otaCeni direction a pocet kroki steps, které ma krokovy motor vykonat. V

této metodé se pomoci cyklu for vola metoda oneStep(), ktera oto¢i motor o jeden krok.

pid rotateStepperMotor(bool direction, int steps) {
for (int 1 = @; 1 < steps; i+) {
oneStep(direction);
delay(2);
1

i
o

obr. 34 Otdceni krokového motoru

3.10. Webové rozhrani

Kéd slouzi k vytvoreni webového rozhrani pro inteligentni systém, ktery zahrnuje WiFi
modul ESP8266 pro komunikaci s internetem. Tento kéd vyuziva knihovny ESP8266WiFi.h
pro komunikaci pomoci ESP8266 modulu a knihovny ESPAsyncWebServer pro asynchronni
webové rozhrani. Dale obsahuje definici indexu webového prostredi, ktery je nasledné
pouZit v inicializaci serveru. Samotna inicializace serveru se pak provadi na portu 80, ktery
je standardné pouzivan pro HTTP komunikaci. Webové rozhrani obsahuje informace o

teploté, vlhkosti a hladiné vody, a také tlacitka pro ovladani dveri a svétla.

3.10.1. Zahrnuti knihoven a deklarovani proménnych

Je nezbytné deklarovat a inicializovat proménné, konstanty a dalsi aspekty pro spravné
fungovani webového rozhrani. Hlavnim ucelem kédu je Cist data ze senzorl (teploty,
vlhkosti a hladiny vody) a poskytnout je prostfednictvim webového rozhrani. To je
realizovdno pomoci knihovny ESPAsyncWebServer.h, kterd umozZnuje asynchronni
komunikaci a zpracovani HTTP pozadavki. Proménné temperatureValue, humidityValue a
waterValuePercent slouzi pro uchovani hodnot ze senzort. Konstanty ssid a password
obsahuji informace o nazvu a hesle pro Wi-Fi sit. Proménné READ_INTERVAL_MS a
previousReadMillis slouzi k nastaveni intervalu, v kterém jsou ¢teny hodnoty ze senzorf.
Proménné serialPeripheralData a serialDataPackage jsou vyuzity pro komunikaci
s Arduinem pres sériovou linku. Proménné doorState, lightState a wifiState uchovavaji

aktualni stav dveri, svétla a Wi-Fi pripojeni.
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server(2@);

temperatureValue = 8;
humidityValue = 8;
waterValuePercent = &;

String ssid =
String password =

READ INTERVAL MS = 1868;
previousReadMillis = @;

String serialPeripheralData = "";
String serialDataPackage = "";

doorState = B;
lightState = 8;
wifiState = 8;

obr. 35 Deklarace proménnych pro ESP8266

3.10.2. Definice webového rozhrani
Tento kod obsahuje HTML, ktery vytvairi webové rozhrani pro ovladani inteligentniho
systému. Soubor obsahuje HTML kéd, CSS styly a JavaScript skript pro zobrazeni teploty,

vlhkosti vzduchu a hladiny vody. Na webovém rozhrani se zobrazi piislusné ikony s

obr. 36 Vytvoreni indexu pro webové rozhrani

prisluSnymi popisky a hodnotami. Dale jsou na strance dvé tlacitka pro ovladani zarizeni:
,Oteviit dvere“ a ,Zapnout svétlo“, které se po kliknuti zméni. Skript obsahuje tfi funkce
setinterval, které se spoustéji kazdych 10 sekund a zajiStuji aktualizaci hodnot teploty,
vlhkosti a hladiny vody, které jsou ziskavany pomoci protokolu HTTP GET. Dale obsahuje
dveé funkce pro obsluhu tlacitek ,Otevrit dvere“ a ,Zapnout svétlo“. Po kliknuti na tlacitko se
pomoci protokolu HTTP GET odesila zprava na server, kterd spusti prisluSnou akci na
zatizeni. Kod vyuziva konstantu PROGMEM pro uloZeni retézcli v paméti programu, coz

pomaha Setrit pamét mikrokontroléru.
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3.10.3. Inicializace webového rozhrani

Tento koéd predstavuje funkci setup(), kde se nastavuji inicializa¢ni parametry. Kéd v
prvnich dvou tadcich inicializuje sériovou komunikaci s rychlosti 115200 baudi. Déle se
provadi pripojeni k Wi-Fi pomoci nazvu sité ssid a hesla password uloZenych v proménnych.
Pokud se nepodafri pripojeni k Wi-Fi, cyklus while Ceka jednu sekundu a poté vypisuje hlasku
o selhani pripojeni a nastavuje proménnou wifiState na hodnotu 0. Pokud se podari
pripojeni, vypisuje se hlaska o UspéSném pripojeni a adresa IP. Proménna wifiState je
nastavena na hodnotu 1.
Dale se v kodu inicializuje server pomoci AsyncWebServer. Server obsluhuje HTTP
pozadavky a urcuje, jaké akce se maji provést pri jednotlivych pozadavcich. Napriklad pri
poZadavku na kofenovou cestu (tj. "/") se odesSle soubor index html a pouzije se funkce
processor(). Dalsi radky definuji jednotlivé URL adresy pro ziskani hodnot teploty, vlhkosti
a hladiny vody. Pozadavky na tyto adresy jsou zpracovany funkcemi readTemperature(),
readHumidity() a readWater() a jsou odeslany zpét klientovi jako textovy retézec.
Posledni ¢ast kédu definuje URL adresy pro ovladani dvefi a svétla. Pokud jsou dvere
otevieny nebo zavieny, je nastavena proménna doorState na hodnotu 1 nebo 2. Stejné tak,
pokud je svétlo zapnuto nebo vypnuto, je nastavena proménna lightState na hodnotu 1 nebo
2.

3.10.4. Ziskani hodnot a zpracovani dat

Tato Cast se zabyva sbérem dat z riiznych senzorli, konkrétné teplotniho senzoru,
senzoru vlhkosti vzduchu a senzoru hladiny vody. Kazda funkce ¢te hodnotu ze svého
prislusného senzoru a vraci ji jako retézec String. V kazdé funkci je pouZit podminény vyraz
if, ktery kontroluje, zda byla hodnota ze senzoru Uspésné nactena. Pokud ne, program vypise
varovani na sériovy port a vrati retézec ,--“. Pokud se podari hodnotu nacist, program ji

vypiSe na sériovy port a vrati ji jako retézec.

ing readTemperature() {

(isnan(temperatureVal
Serial.println(”! [V
return "--";

r

S 1.println(temperatureValue);
return String(temperatureValue);
1
¥

1
J

obr. 37 Cteni hodnot teploty ze sériové komunikace
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eadHumidity() {
n(humidityValue)

Serial.println(humidityValue);
return String(humidityvalue);

obr. 38 Cteni hodnot vihkosti ze sériové komunikace

r readWater() {

1.println(waterValuePercent);
urn String(waterValuePercent);

obr. 39 Cteni hodnot hladiny vody ze sériové komunikace

Funkce processor pak zpracovava rtetézce typu String a vraci odpovidajici hodnoty ze
senzorl. Funkce bere vstupni parametr var, ktery specifikuje, jakou hodnotu ziskat, a vola
odpovidajici funkce readTemperature, readHumidity nebo readWater, které vraceji teplotu,
vlhkost a stav hladiny vody. Pokud je parametr var roven nékterému z téchto tii retézcq,
funkce processor vola prislusnou funkci pro ziskani hodnoty a vraci ji. Pokud parametr var

7

neodpovida zadné z téchto tii hodnot, funkce processor vrati prazdny retézec.

ring& var) {

H

rn readWater();

return String();

obr. 40 Zpracovdni dat ze sériové komunikace
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L_CONNECTED) {

Serial print("# [
serial.printIn(WiFi.

/", HTTP_GET, [](A
>send_P(2ee,

", readTemperature(

, readuater().c_str()

st *request) {

t *request) {

obr. 41 Spusteni serveru

3.10.5. Sériova komunikace

Funkce serialCommunication() se stara o komunikaci se sériovym portem (Serial).
Hlavnim dc¢elem této funkce je posilat data pripojenému zatizeni, které si tento kod Cte pies
Serial port. Konkrétné se nejprve vytvori prazdnd tetézcovd proménna
serialPeripheralData, do které se postupné pridavaji rtizné udaje o aktudlnim stavu
perifernich zatizeni, jako je stav dveti doorState, stav svétla lightState a stav WiFi pripojeni
wifiState. Tyto Udaje jsou oddéleny pomoci specidlniho znaku ,€“ ktery se pouziva jako
oddélovac.Poté je pomoci prikazu Serial printin() tato retézcova proménna odeslana pres
Serial port do Arduina. Funkce serialCommunication() se zaméruje na prijimani dat z
pripojeného zatizeni. Pokud jsou k dispozici néjaka data k prijeti, funkce nejprve vytvori
prazdnou retézcovou proménnou serialDataPackage, do které se postupné ukladaji ptijata
data, dokud neni cely paket prijat. Poté jsou data zpracovana pomoci funkce splitString(),
ktera rozdéli retézec na nékolik casti podle zadaného oddélovace ,&“ a ulozi je do
proménnych temperatureValue, humidityValue a waterValuePercent, které jsou nasledné k
dispozici pro dalsi zpracovani. V hlavni smycce programu loop() se pouZiva funkce millis(),
ktera vraci pocet milisekund od spusSténi programu, a s timto poctem milisekund se
porovnava Cas posledniho Cteni dat ze sériového portu. Hlavnim ucelem tohoto kodu je
zajistit, aby se funkce serialCommunication() volala pouze v urcitych intervalech, které jsou

definovany konstantou READ_INTERVAL_MS. Pokud uplyne dostatecné dlouha doba od
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posledniho volani této funkce, tak se tato funkce vola znovu. Toto opakovani funkce je fizeno

pomoci proménné previousReadMillis, ktera uchovava cas posledniho uspésného

funkce serialCommunication().

loop() {
currentMillis = millis();

if (currentMillis - previousReadMillis >= READ_INTERVAL_MS) {

previousReadMillis = currentMillis;

serialCommunication();

b
1
J

obr. 42 Zarizeni sériové komunikace s Arduinem

3.11. Rozdélovac retézcu

volani

Tento kéd predstavuje funkci splitString, ktera slouzi k rozdéleni retézcii typu String na

podretézce pomoci urc¢itého oddélovace. Funkce bere tfi parametry tj. fetézec urceny pro

rozdéleni, znak oddélovace a index podretézce, ktery ma byt navracen. V prvni radé se

funkce inicializuje pomoci proménnych found, strindex a maxIndex. Poté se v cyklu prochazi

retézec od prvniho znaku do posledniho a testuje se, zda se jedna o oddélovac nebo zda se

nachazi na konci retézce. Pokud se jedna o oddélovac nebo posledni znak, zvySuje se pocet

nalezenych oddélovact a urci se indexy zacatku a konce podretézce. Nakonec funkce vrati

podietézec urceny indexem, pokud byl nalezen, nebo prazdny retézec.
String splitString(String data, separator, index) {

strIndex[] = { @, -1 };
maxIndex = data.length() - 1;

maxIndex &% found <= index; i++) {
(data.charAt(i) == separator || i == maxIndex) {

found++;
strIndex[@] = strIndex[1] + 1;
strIndex[1] (i == maxIndex) ? i+l : i;

return found > index ? data.substring(strIndex[®], strIndex[1]) : "

1
J

obr. 43 Rozdélovac retézcii
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Zavér

Cilem této prace bylo realizovat inteligentni systém pro ovladani a sledovani pribéhu
v chlivku pro drlibez. Zadani se mi podatilo splnit, ale i pres to jsem narazil na mnoho
komplikaci. V praci jsem nejdrive uvedl co je cilem celého feSeni a také jsem rozvedl
problematiku, ktera je v dnesni dobé velice popularnim tématem, a tim je vysoka porizovaci
cena téchto hotovych projektti. Dale jsem se zaméril na mechanické provedeni celé sestavy
a na co je potreba si dat pozor pri vytvareni podobné sestavy. V pripadé tohoto
inteligentniho systému jsem uvedl i uZivatelské rozhrani, které je v tomto pripadé nezbytné
a dovoluje tak uzivateli celé zarizeni ovladat i bez nutnosti pripojeni k internetu. Zhodnotil
jsem rovnéZz co vSe je mozné udélat z hlediska technického vybaveni a ¢emu cely systém
muze prospivat. Dale jsem se zaméril na vysvétleni sériové komunikace, protoze v tomto
pripadé to bylo jedno z nejvétsich témat a bylo nezbytné pro fungovani komunikace mezi
Arduinem a ESP8266. Hned poté jsem teoreticky vysvétlil komunikaci pies 12C sbérnici
mezi jednotlivymi zatizenimi a jak pouzivat vice 12C periferii. Pfi ndvrhu softwaru jsem se
rozhodl navrhnout a realizovat cely systém hlavni nabidky, ktery bude slouzit pro snadné
ovladani. Jako ovladaci prvek jsem zvolil rotacni enkodér s tlacitkem, ktery je snadny na
ovladani a neni nutné pouZzivat napt. vice tlacitek. Jednim z nejvétsich problémi pti realizaci
softwaru bylo ziizeni sériové komunikace mezi Arduinem a ESP8266, kdy dochazelo
k neustadlemu ruseni v prijimani a odesilani dat, ktera se nasledné zobrazovala ve Spatném
poradi na webovém rozhrani. Proto jsem navrhl oddélovac tetézcli, ktery mél zajistit
spravné snimani prijatych dat a ulozZit je tak do proménnych pro dal$i zpracovani. Dalsim
tématem byl samotny hardware a zapojeni jako takové. Blokové schéma zapojeni jsem
predvedl na obrazku ¢. 3. Zde jsem se pomérné zasekl, protoZe dochazelo ke Spatnému
zobrazovani na OLED displeji. Jednotlivé pixely neustale blikaly a nékdy se cely systém
zasekl. Nakonec jsem zjistil, Ze pricinou byla Spatné zvolena ovladaci logika pro 12C. V zavéru
celého feSeni bylo pak samotné testovani projektu a ovéreni spravné funkcnosti, kdy jsem
se zaméril na otestovani jednotlivych funkci a také na zatézovy test. Vysledkem celé prace
bylo jednak splnéni zadani a stanovenych podminek ale pro mé osobné to byla bohata

zkusenost s deskou Arduino MEGA v kombinaci s ESP8266.
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Priloha I.
/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: PowerHatch
Ucel: Hlavni trida pro inteligentni systém.

@author David Pavlik
@version 1.0 ©1/1/23
*/

const byte WATER_SENSOR = A3;
unsigned long waterValue = 0;
unsigned long waterValuePercent = 0;

unsigned long previousReadMillis = @;
const unsigned long READ_INTERVAL_MS = 1000;

float temperatureValue = 0;
float humidityValue = 0;

String serialPeripheralData = "";

String serialDataPackage = "";

boolean doorOpened = false;
boolean lightTurned = false;

String openingModes[2] = {"Auto", "Manual"};
int selectedOpeningMode = 0;

String lightingModes[2] = {"Auto", "Manual"};
int selectedLightingMode = 0;

int motorStepCount = 1500;

int doorState = 2;
int doorRequest = 0;

int lightState = 2;
int lightRequest = 0;

int wifiState = 0;

int openDoorHour = 0;
int openDoorMinute = 0;
int closeDoorHour = 0;
int closeDoorMinute = 9;

int currentHour = 0;
int currentMinute = 0;
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int currentYear = 0;
int currentMonth = 9;
int currentDay = 0;

int settingTimeState = 0;

void setup() {
setupSerial();
initializeLED();
initializeMainMenu();
initializeWaterSensor();
initializeTemperatureSensor();
initializeRTC();
initializeStepperMotor();

void loop() {
getMainMenu();
systemControl();

}

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: PowerHatch
Ucel: Systém pro kontrolu a aktualizaci periferii.

@author David Pavlik
@version 1.0 01/1/23
*/

/**

Kontroluje systém a aktualizuje hodnoty.
*/
void systemControl() {

unsigned long currentMillis = millis();

if (currentMillis - previousReadMillis >= READ_INTERVAL_MS) {
previousReadMillis = currentMillis;

readWaterSensor();
readTemperatureSensor();
getCurrentTime();
serialCommunication();
doorControl();
lightControl();
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/**
Ovlada otevirani a zavirani dveri.
*/
void doorControl() {
if (selectedOpeningMode == @) {
if (!doorOpened && doorState == 2 && currentHour == openDoorHour &=&
currentMinute == openDoorMinute) {
openDoor();
}
else if (doorOpened && doorState == 1 && currentHour == closeDoorHour &&
currentMinute == closeDoorMinute) {
closeDoor();

}

}
else if (selectedOpeningMode == 1) {

if (doorRequest == 1 && doorState == 2 && !doorOpened) {

openDoor();
}
else if (doorRequest == 2 && doorState == 1 && doorOpened) {
closeDoor();
}
}
}
/**
Ovlada zapinani a vypinani svétla.
*/

void lightControl() {
if (selectedLightingMode == @) {
if (lightTurned && lightState == 1 && currentHour == openDoorHour &&
currentMinute == openDoorMinute) {
lightOoff();
}
else if (!lightTurned && lightState == 2 && currentHour == closeDoorHour &&
currentMinute == closeDoorMinute) {
lightOn();

}

}
else if (selectedLightingMode == 1) {

if (lightRequest == 1 && lightState == 2 && !lightTurned) {
lightOn();

}

else if (lightRequest == 2 && lightState
lightOff();

1 && lightTurned) {

}
}
}

/**
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Otevira dvere.
*/
void openDoor() {
doorOpened = true;
doorState = 1;
rotateStepperMotor(true, motorStepCount);
Serial.println("# [OZNAMENI] Dvere otevreny");

/**
Zavira dvere.
*/
void closeDoor() {
doorOpened = false;
doorState = 2;
rotateStepperMotor(false, motorStepCount);
Serial.println("# [OZNAMENI] Dvere zavreny");

/**
Zapina sveétlo.
*/
void lighton() {
lightTurned = true;
lightState = 1;
setWhiteLED(true);
Serial.println("# [OZNAMENI] Svetlo zapnuto");

/**
Vypina svétlo.
*/
void lightOff() {
lightTurned = false;
lightState = 2;
setWhiteLED(false);
Serial.println("# [OZNAMENI] Svetlo vypnuto");

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: SerialCommunicationManager
Ucel: Nastaveni a fizeni sériové komunikace.

@author David Pavlik
@version 1.0 ©1/1/23
*/

/**
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Nastavuje sériové pripojeni pro komunikaci pomoci sériovych portd.
*/
void setupSerial() {

Wire.begin();

Serial.begin(9600);

Serial3.begin(115200);

while(!Serial && !Serial3) {
delay(10);

}
Serial.println("# [OZNAMENI] Spousteni skriptu PowerHatch.ino");

/**
Odesila a prijima data pomoci sériové komunikace.

*/

void serialCommunication() {
serialPeripheralData = "";
serialPeripheralData += "&";
serialPeripheralData += temperatureValue;
serialPeripheralData += "&";
serialPeripheralData += humidityValue;
serialPeripheralData += "&";
serialPeripheralData += waterValuePercent;
Serial3.println(serialPeripheralData);

if (Serial3.available()) {

serialDataPackage = 5

while (Serial3.available()) {
serialDataPackage += char(Serial3.read());

}

Serial.print(serialDataPackage);

doorRequest = splitString(serialDataPackage, '€', 1).toInt();
lightRequest = splitString(serialDataPackage, '€', 2).toInt();
wifiState = splitString(serialDataPackage, '€', 3).toInt();

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: StringSplitter
Ucel: Rozdéluje retézce ze sériové komunikace.

@author David Pavlik

@version 1.0 ©1/1/23
*/
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/**
Rozdéluje retézce typu String na podretézce pomoci oddélovace.

@param data retézec urceny pro rozdéleni
@param separator znak, kde ma byt retézec rozdélen
@param index urcuje ktery retézec ma byt navracen
@return rozdéluje ziskany retézec dat
*/
String splitString(String data, char separator, int index) {
int found = ©;
int strIndex[] = { 0, -1 };
int maxIndex = data.length() - 1;

for (int 1 = @; i <= maxIndex && found <= index; i++) {
if (data.charAt(i) == separator || i == maxIndex) {

found++;
strIndex[@] = striIndex[1] + 1;
strIndex[1] = (i == maxIndex) ? i+l : i;
}
}
return found > index ? data.substring(strIndex[@], strIndex[1]) : "";
}
/**

Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: MainMenu
Ucel: Trida pro hlavni nabidku na OLED displeji s rotacnim enkodérem.

@author David Pavlik
@version 1.0 ©1/1/23
*/

#include "Adafruit_SH11eX.h"
#include "Adafruit_GFX.h"
#include "ClickEncoder.h"
#include "TimerOne.h"

const byte I2C_ADDRESS = ©0x3c;
const byte SCREEN_WIDTH = 128;
const byte SCREEN_HEIGHT = 64;
const byte OLED RESET -1;

const byte CLK = A@;
const byte DT = Al;
const byte SW = A2;

const int ITEMS_COUNT
const int FRAME_COUNT
int selectedMenultem = 1;

n
A 0
e e
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int lastMenultem = 1
int currentFrame = 1;
int currentPage = 1;

boolean EncoderUp = false;
boolean EncoderDown = false;
boolean EncoderMiddle = false;

intl6_t last, value;
Adafruit_SH1106G display = Adafruit_SH1106G(SCREEN_WIDTH, SCREEN_HEIGHT, &Wire,

OLED_RESET);
ClickEncoder *encoder;

String menulteml = "Otevrit dvere";
String menultem2 = "Zapnout svetlo";
String menuItem3 = "Rezim dveri";
String menultem4 = "Rezim osvetleni”;
String menultem5 = "Nastaveni casovace";
String menultem6é = "Nastaveni motoru";
String menultem7 = "Systemove informace";
String menultem8 = "Tovarni nastaveni”;
/**

Inicializuje hlavni nabidku a s tim spojené prvky.
*/

void initializeMainMenu() {
encoder = new ClickEncoder (DT, CLK, SW);
encoder-

>setAccelerationEnabled(false);
delay(250);

Timerl.initialize(1000);
Timerl.attachInterrupt(timerlIsr);

display.begin(I2C_ADDRESS, true);
display.clearDisplay();
display.display();

delay(2000);

last = encoder->getValue();

/**

Ziskava hodnoty z hlavni nabidky od uzivatele.
*/
void getMainMenu() {

openDoorHour = constrain(openDoorHour, 0, 23);
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openDoorMinute = constrain(openDoorMinute, @, 59);
closeDoorHour = constrain(closeDoorHour, @, 23);
closeDoorMinute = constrain(closeDoorMinute, @, 59);
drawMenu();

readRotaryEncoder();

ClickEncoder: :Button button = encoder->getButton();
if (button == ClickEncoder::Clicked) {
EncoderMiddle = true;

if (currentPage == 2 && selectedMenuItem == 5) {
settingTimeState += 1;
}
}

if (EncoderUp) {
if (currentPage == 1) {
EncoderUp = false;
lastMenultem = selectedMenuItem;
selectedMenultem = max(selectedMenultem - 1, 1);

if (selectedMenultem >= 2 && selectedMenultem <= 6) {
currentFrame--;

}

}
else if (currentPage == 2) {

EncoderUp = false;
if (selectedMenultem == 3) {
selectedOpeningMode = (selectedOpeningMode - 1 + 2) % 2;
}
else if (selectedMenuItem == 4) {
selectedLightingMode = (selectedLightingMode - 1 + 2) % 2;
}
else if (selectedMenuItem == 5) {
if (settingTimeState == 0) {
openDoorHour--;
¥
else if (settingTimeState == 1) {
openDoorMinute--;
}
else if (settingTimeState == 2) {
closeDoorHour--;
}
else if (settingTimeState == 3) {
closeDoorMinute--;
}

}
else if (selectedMenuItem == 6) {

motorStepCount -= 50;
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if (EncoderDown) {
if (currentPage == 1) {
EncoderDown = false;
lastMenultem = selectedMenultem;
selectedMenuIltem = min(selectedMenuItem + 1, ITEMS_COUNT);

w

if (lastMenultem == 2 && selectedMenultem ==
|| lastMenuItem == 3 && selectedMenultem == 4
|| lastMenuItem == 4 && selectedMenultem == 5
|| lastMenuItem == 5 && selectedMenultem == 6
|| lastMenuItem == 6 &% selectedMenuItem == 7 && currentFrame !=
FRAME_COUNT) {
currentFrame++;
}
}

else if (currentPage == 2) {
EncoderDown = false;
if (selectedMenultem == 3) {
selectedOpeningMode = (selectedOpeningMode + 1) % 2;
¥
else if (selectedMenultem == 4) {
selectedLightingMode = (selectedLightingMode + 1) % 2;
}
else if (selectedMenuItem == 5) {
if (settingTimeState == @) {
openDoorHour++;
¥
else if (settingTimeState == 1) {
openDoorMinute++;
¥
else if (settingTimeState == 2) {
closeDoorHour++;
¥
else if (settingTimeState == 3) {
closeDoorMinute++;
}

}
else if (selectedMenuItem == 6) {

motorStepCount += 50;
}
}
}

if (EncoderMiddle) {
EncoderMiddle = false;
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if (currentPage == 1) {
if (selectedMenuItem == 1) {
doorOpened = !doorOpened;

menulteml = doorOpened ? "Zavrit dvere"

doorOpened ? openDoor() : closeDoor();

}

else if (selectedMenultem == 2) {
lightTurned = !lightTurned;
menultem2 = lightTurned ? "Vypnout svetlo"
lightTurned ? lightOn() : lightOff();

}

"Otevrit dvere";

"Zapnout svetlo";

else if (selectedMenultem >= 3 && selectedMenultem <= 7) {
currentPage = 2;

¥
else if (selectedMenuItem == 8) {
resetDefaults();
¥
¥
else if (currentPage == 2) {

if (selectedMenultem <= 4
| | selectedMenuItem == 5 && settingTimeState ==

| | selectedMenuItem >= 6 && selectedMenuItem <= 7) {

currentPage = 1;

settingTimeState = 0O;

}
}

/**

Vykresluje hlavni nabidku na OLED displeji.

*/

void drawMenu() {
if (currentPage == 1) {

display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.

setTextSize(1);

clearDisplay();
setTextColor(SH110X WHITE, SH110X_ BLACK);
setCursor(0, 9);

print(currentHour);

print(":");

print(currentMinute);

print(" | ");

print(temperaturevalue, 1);
print((char)247);

print("C ");

print(humidityVvalue, 1);

print("%");

drawLine(@, 10, 128, 10, SH110X_WHITE);
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if (currentFrame == 1) {

displaySelectedItem(menuIteml, 15, selectedMenuItem == 1);
displaySelectedItem(menuItem2, 25, selectedMenultem == 2);
displaySelectedItem(menuItem3, 35, selectedMenultem == 3);
¥
else if (currentFrame == 2) {
displaySelectedItem(menultem2, 15, selectedMenultem == 2);
displaySelectedItem(menultem3, 25, selectedMenultem == 3);
displaySelectedItem(menultem4, 35, selectedMenultem == 4);
¥
else if (currentFrame == 3) {
displaySelectedItem(menultem3, 15, selectedMenultem == 3);
displaySelectedItem(menultem4, 25, selectedMenultem == 4);
displaySelectedItem(menuItem5, 35, selectedMenuItem == 5);
¥
else if (currentFrame == 4) {
displaySelectedItem(menuIltem4, 15, selectedMenultem == 4);
displaySelectedItem(menultem5, 25, selectedMenultem == 5);
displaySelectedItem(menultem6, 35, selectedMenultem == 6);
¥
else if (currentFrame == 5) {
displaySelectedItem(menuItem5, 15, selectedMenultem == 5);
displaySelectedItem(menultem6, 25, selectedMenultem == 6);
displaySelectedItem(menultem7, 35, selectedMenultem == 7);
¥
else if (currentFrame == 6) {
displaySelectedItem(menultem6, 15, selectedMenultem == 6);
displaySelectedItem(menuIltem7, 25, selectedMenultem == 7);
displaySelectedItem(menultem8, 35, selectedMenultem == 8);

}
display.drawlLine(®@, 45, 128, 45, SH110X_WHITE);
display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
display.setCursor(@, 50);
String str = "Hladina vody: ";
str += waterValuePercent;
str += "%";
display.print(waterValuePercent <= 10 ? "[!] Nedostatek vody" : str);
display.display();
¥
else if (currentPage == 2 && selectedMenultem == 3) {
displayStringPage(menultem3, openingModes[selectedOpeningMode]);
}
else if (currentPage == 2 && selectedMenultem == 4) {
displayStringPage(menultem4, lightingModes[selectedLightingMode]);
}
else if (currentPage == 2 && selectedMenuIltem == 5) {
displayTimePage(menuItem5, openDoorHour, openDoorMinute, closeDoorHour,
closeDoorMinute);
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¥
else if (currentPage == 2 && selectedMenultem == 6) {

displayIntPage(menultem6, motorStepCount);
}
else if (currentPage == 2 && selectedMenultem == 7) {
displaySystemInfoPage(menultem?7);
¥
¥

/**
Obnovuje nastaveni hlavni nabidky do tovarniho nastaveni.

*/

void resetDefaults() {
openDoorHour = @;
openDoorMinute = 0;
closeDoorHour = 0;
closeDoorMinute = 0;
selectedLightingMode = ©;
selectedOpeningMode = 9;
motorStepCount = 1500;

/**
Zobrazuje nabidku pro nastaveni casu.

@param menuItem polozka z hlavni nabidky pod kterou se zobrazi tato funkce
@param openHour nastaveni hodin otevirani
@param openMinute nastaveni minut otevirani
@param closeHour nastaveni hodin zavirani
@param closeMinute nastaveni minut zavirani
*/
void displayTimePage(String menuItem, int openHour, int openMinute, int
closeHour, int closeMinute) {
display.clearDisplay();
display.setTextSize(1);
display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
display.setCursor(0, 0);
display.print(menultem);
display.drawlLine(®@, 15, 128, 15, SH110X_WHITE);
display.setCursor(5, 25);

if (settingTimeState <= 1) {

display.print("Cas otevirani:");

display.setTextColor(settingTimeState == @ ? SH110X BLACK : SH110X WHITE,
settingTimeState == © ? SH110X_WHITE : SH110X_BLACK);

display.setTextSize(2);

display.setCursor(5, 35);

display.print(openHour);

display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
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display.print(":");

display.setTextColor(settingTimeState == @ ? SH110X_WHITE :

settingTimeState == © ? SH110X BLACK : SH110X_WHITE);
display.print(openMinute);
¥
else {
display.print("Cas zavirani:");

display.setTextColor(settingTimeState == 2 ? SH110X_BLACK :

settingTimeState == 2 ? SH110X WHITE : SH110X_BLACK);
display.setTextSize(2);
display.setCursor(5, 35);
display.print(closeHour);
display.setTextColor(SH110X WHITE, SH11@X BLACK);
display.print(":");

display.setTextColor(settingTimeState == 2 ? SH110X WHITE :

settingTimeState == 2 ? SH110X_BLACK : SH110X_WHITE);
display.print(closeMinute);

¥
display.display();

}

/**

Zobrazuje informace o systému.

SH110X_BLACK,

SH110X_WHITE,

SH110X_BLACK,

@param menuItem polozka z hlavni nabidky pod kterou se zobrazi tato funkce

*/

void displaySystemInfoPage(String menultem) {
display.clearDisplay();
display.setTextSize(1);
display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
display.setCursor(e, 0);
display.print(menultem);
display.drawLine(@, 15, 128, 15, SH110X WHITE);
display.setCursor(5, 25);
display.print("Datum: ");
display.print(currentDay);
display.print("/");
display.print(currentMonth);
display.print("/");
display.print(currentYear);
display.setCursor(5, 35);
display.print("Wi-Fi: ");
display.print(wifiState ? "Pripojeno” : "Odpojeno");
display.setCursor(5, 45);
display.print("Verze: 1.0-alpha");
display.setCursor(5, 55);
display.print("Autor: David Pavlik");
display.display();
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/**

Zobrazuje nabidku pro nastaveni hodnoty typu String.

@param menuItem polozka z hlavni nabidky pod kterou se zobrazi tato funkce
@param value hodnota nastavené proménné

*/

void displayIntPage(String menuItem, int value) {
display.clearDisplay();
display.setTextSize(1);
display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
display.setCursor(0, 0);
display.print(menultem);
display.drawlLine(®, 15, 128, 15, SH110X_WHITE);
display.setCursor(5, 25);
display.print("Pocet kroku motoru:");
display.setTextSize(2);
display.setCursor(5, 35);
display.print(value);
display.display();

/**
Zobrazuje nabidku pro nastaveni hodnoty typu String.

@param menuItem polozka z hlavni nabidky pod kterou se zobrazi tato funkce
@param value hodnota nastavené proménné typu String
*/
void displayStringPage(String menuItem, String value) {
display.clearDisplay();
display.setTextSize(1);
display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
display.setCursor(9, 0);
display.print(menultem);
display.drawLine(@, 15, 128, 15, SH110X WHITE);
display.setCursor(5, 25);
display.print("Zvoleny rezim:");
display.setTextSize(2);
display.setCursor(5, 35);
display.print(value);
display.display();

/**

Oznacuje aktualné zvolenou polozku uzivatelem.

@param item polozka ktera se oznaci
@param position pozice vybrané polozky
@param itemSelected pokud je polozka vybrana
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*/
void displaySelectedItem(String item, int position, bool itemSelected) {
display.setCursor(@, position);
if (itemSelected) {
display.setTextColor(SH110X_BLACK, SH110X_WHITE);
display.print("> ");
}
else {
display.setTextColor(SH110X_WHITE, SH110X_BLACK);
display.print(" ");
}
display.print(item);
}

/%%
Cte hodnotu z enkodéru.

*/

void readRotaryEncoder() {
value += encoder -> getValue();

if (value / 2 > last) {
last = value / 2;
EncoderDown = true;
delay(150);

}

else if (value / 2 < last) {
last = value / 2;
EncoderUp = true;
delay(1590);

}
}

/**

Zpracovava signdly z enkodéru, urcuje pocet otacek a smér.
*/
void timerIsr() {

encoder -> service();

}

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: RTC

Ucel: Trida pro hodiny redlného Easu.

@author David Pavlik
@version 1.0 01/1/23
*/

#include <RTClib.h>
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RTC_DS3231 rtc;

/**
Inicializuje hodiny realného casu.
*/
void initializeRTC() {
if (!rtc.begin()) {
Serial.println("! [VAROVANI] Nepodarilo se najit hodiny realneho casu");
}

if (rtc.lostPower()) {
Serial.println("! [VAROVANI] Automaticky se nastavuji hodiny realneho
casu");
rtc.adjust(DateTime(F(__DATE__), F(__TIME_ )));
}
}

/**
Ziskdava aktualni cas z RTC.

*/

void getCurrentTime() {
DateTime now = rtc.now();
currentHour = now.hour();
currentMinute = now.minute();

currentYear = now.year();
currentMonth = now.month();
currentDay = now.day();

Serial.print("# [OZNAMENI] Cas: ");
Serial.print(currentHour);
Serial.print(':");
Serial.print(currentMinute);
Serial.println();

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: LEDController
Ucel: Trida pro Fizeni LED modulu.

@author David Pavlik
@version 1.0 ©1/1/23
*/

#include <Adafruit_NeoPixel.h>

#define LED_PIN 7
#define NUM_LEDS 8
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Adafruit_NeoPixel rgb_leds = Adafruit_NeoPixel(NUM_LEDS, LED_PIN, NEO_GRB +
NEO_KHZ800);

/**
Inicializuje LED modul.

*/

void initializeLED() {
rgb_leds.begin();
delay(10);

}

/**

Funkce pro nastaveni barvy vSech LED diod.

@param red hodnota pro nastaveni cervené barvy diody (©-255)
@param green hodnota pro nastaveni zelené barvy diody (@-255)
@param blue hodnota pro nastaveni modré barvy diody (©-255)
*/
void setColorLED(byte red, byte green, byte blue) {
uint32_t color;
color = rgb_leds.Color(red, green, blue);

for (int led_number = ©; led_number < NUM_LEDS; led_number++) {
rgb_leds.setPixelColor(led _number, color);

}
rgb_leds.show();

/**
Funkce pro zapnuti/vypnuti bilé LED diody.

@param enable hodnota true/false pro zapnuti/vypnuti bilé diody
*/
void setWhiteLED(bool enable) {

byte red = enable ? 255 : 0;

byte green = enable ? 255 : 9;

byte blue = enable ? 255 : 0;

setColorLED(red, green, blue);

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: StepperMotor
Ucel: Trida pro krokovy motor.

@author David Pavlik
@version 1.0 01/1/23

62



*/

const byte STEPPER_PIN1 = 9;
const byte STEPPER_PIN2 = 10;
const byte STEPPER_PIN3 = 11;
const byte STEPPER_PIN4 = 12;

unsigned int stepCount = ©;

/**

Inicializuje krokovy motor pri spusSténi programu.
*/
void initializeStepperMotor() {

pinMode (STEPPER_PIN1, OUTPUT);

pinMode (STEPPER_PIN2, OUTPUT);

pinMode (STEPPER_PIN3, OUTPUT);

pinMode (STEPPER_PIN4, OUTPUT);

/**

Funkce pro otaceni krokového motoru.

@param direction smér otaceni krokového motoru
@param steps pocet krok( krokového motoru
*/
void rotateStepperMotor(bool direction, int steps)
for (int 1 = @; i < steps; i++) {
oneStep(direction);
delay(2);
}
}

/**

Funkce pro provedeni kroku pro krokovy motor.

@param direction smér otaceni krokového motoru
*/
void oneStep(bool direction) {
switch (stepCount % 4) {
case 0:
digitalWrite(STEPPER_PIN1, HIGH);
digitalWrite(STEPPER_PIN2, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN3, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN4, LOW);
break;
case 1:
digitalWrite(STEPPER_PIN1, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN2, HIGH);
digitalWrite(STEPPER_PIN3, LOW);
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digitalWrite(STEPPER_PIN4, LOW);
break;

case 2:
digitalWrite(STEPPER_PIN1, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN2, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN3, HIGH);
digitalWrite(STEPPER_PIN4, LOW);
break;

case 3:
digitalWrite(STEPPER_PIN1, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN2, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN3, LOW);
digitalWrite(STEPPER_PIN4, HIGH);

break;
}
stepCount += direction ? 1 : -1;
stepCount = (stepCount + 4) % 4;
}
/**

Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: TemperatureSensor
Ucel: Trida pro senzor teploty a vlhkosti.

@author David Pavlik
@version 1.0 ©1/1/23
*/

#include "Wire.h"
#include "Adafruit_SHT31.h"

Adafruit_SHT31 TemperatureSensor;

/**
Inicializuje senzor teploty a vlhkosti pri spusténi programu.
*/
void initializeTemperatureSensor() {
if (!TemperatureSensor.begin()) {
Serial.println("! [VAROVANI] Nepodarilo se najit senzor teploty a
vlhkosti");

}
}

/**
Cte hodnoty senzoru teploty a vlhkosti.

*/

void readTemperatureSensor() {
temperatureValue = TemperatureSensor.readTemperature();
humidityValue = TemperatureSensor.readHumidity();
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if (isnan(temperatureValue) || isnan(humidityValue)) {
Serial.println("! [VAROVANI] Nelze ziskat hodnoty ze senzoru teploty a
vlhkosti");
return;

}

Serial.print("# [OZNAMENI] Teplota: ");
Serial.print(temperatureValue);
Serial.write("\xC2\xB0");
Serial.print("C");

Serial.print("\t");
Serial.print("Vlhkost: ");
Serial.print(humidityValue);
Serial.println("%");

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: WaterSensor
Ucel: Trida pro senzor hladiny vody.

@author David Pavlik
@version 1.0 ©1/1/23
*/

/**
Cte hodnotu senzoru hladiny vody.

*/

void initializeWaterSensor() {
pinMode (WATER_SENSOR, INPUT);

}

void readWaterSensor() {
waterValue = analogRead(WATER_SENSOR);
waterValuePercent = map(waterValue, 0, 1023, 0, 100);

Serial.print("# [OZNAMENI] Hodnota hladiny vody: ");
Serial.print(waterValue);

Serial.print("\t");

Serial.print("Procentudlni hodnota: ");
Serial.println(waterValuePercent);

/**
Inteligentni systém PowerHatch
Nazev: ESP8266
Ucel: Trida pro spudténi serveru a vytvoreni webového rozhrani.
@author David Pavlik
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@version 1.0 ©1/1/23
*/

#include "ESP8266WiFi.h"
#include "ESPAsyncWebServer.h"

AsyncWebServer server(89);

float temperatureValue = 0;
float humidityValue = 0;
float waterValuePercent = 0;

const String ssid = "nazev_site";
const String password = "heslo";

const unsigned long READ_INTERVAL_MS = 1000;
unsigned long previousReadMillis = @;

String serialPeripheralData = 5

String serialDataPackage = 5

int doorState = 0;
int lightState = 0;
int wifiState = 0;

/**
Definuje index webového prostredi.
*/
const char index_html[] PROGMEM = R"rawliteral(
<!DOCTYPE HTML>
<html>
<head>
<meta charset="UTF-8" meta name="viewport" content="width=device-width,
initial-scale=1">
<link rel="stylesheet"
href="https://use.fontawesome.com/releases/v5.7.2/css/all.css"
integrity="sha384-
fnmOCgbT1WI1j8LyTjo7mOUStjsKCA4pOpQbqyi7RrhN7udi9RwhKkMHpvLbHGOSr"
crossorigin="anonymous">
<style>
html {
color: #ffffff;
font-family: Arial;
background-color: #151515;
display: inline-block;
margin: @px auto;
text-align: center;

66



h2 {

font-size: 3.09rem;
¥
p {

font-size: 3.0rem;
text-align: left;

¥

.units {
font-size: 1.2rem;

¥

.values {
font-size: 1.5rem;
vertical-align:middle;
padding-bottom: 15px;

}

.buttonDoor {
background-color: #4CAF50;
border: none;
color: white;
padding: 15px 32px;
text-align: center;
text-decoration: none;
display: inline-block;
font-size: 24px;
margin: 4px 2px;
cursor: pointer;
border-radius: 15px;
float: left;

}

.buttonLight {
background-color: #4CAF50;
border: none;
color: white;
padding: 15px 32px;
text-align: center;
text-decoration: none;
display: inline-block;
font-size: 24px;
margin: 4px 2px;
cursor: pointer;
border-radius: 15px;
float: left;

}

</style>

</head>

<body>
<h2>Webové rozhrani PowerHatch</h2>
<p>

<i class="fas fa-thermometer-half" style="color:#cc2121;"></i>
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<span class="values">Teplota:</span>
<span id="temperature">%TEMPERATURE%</span>
<sup class="units">&deg;C</sup>
</p>
<p>
<i class="fas fa-random" style="color:#00add6;"></i>
<span class="values">Vlhkost vzduchu:</span>
<span id="humidity">%HUMIDITY%</span>
<sup class="units">&percnt;</sup>
</p>
<p>
<i class="fas fa-tint" style="color:#00add6;"></i>
<span class="values">Hladina vody:</span>
<span id="water">%WATER%</span>
<sup class="units">&percnt;</sup>
</p>
<button class="buttonDoor">0tevrit dvere</button>
<button class="buttonLight">Zapnout svétlo</button>
</body>
<script>
setInterval(function() {
var xhttp = new XMLHttpRequest();
xhttp.onreadystatechange = function() {
if (this.readyState == 4 && this.status == 200) {
document.getElementById("temperature").innerHTML = this.responseText;
}
¥
xhttp.open("GET", "/temperature", true);
xhttp.send();
}, 10000);
setInterval(function() {
var xhttp = new XMLHttpRequest();
xhttp.onreadystatechange = function() {
if (this.readyState == 4 && this.status == 200) {
document.getElementById("humidity").innerHTML = this.responseText;
}
¥
xhttp.open("GET", "/humidity", true);
xhttp.send();
}, 10000);
setInterval(function() {
var xhttp = new XMLHttpRequest();
xhttp.onreadystatechange = function() {
if (this.readyState == 4 && this.status == 200) {
document.getElementById("water").innerHTML = this.responseText;
}
¥
xhttp.open("GET", "/water", true);
xhttp.send();
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}, 10000);

document.querySelector('.buttonDoor').addEventListener('click', function() {
var button = document.querySelector('.buttonDoor');
var xhttp = new XMLHttpRequest();

if (button.innerHTML == "Otevrit dvere") {
button.style.backgroundColor = "red";
button.innerHTML = "Zavrit dvere";
xhttp.open("GET", "/buttonOpenDoor", true);

¥

else {
button.style.backgroundColor = "#4CAF50";
button.innerHTML = "Otevrit dvere";
xhttp.open("GET", "/buttonCloseDoor", true);

¥

xhttp.send();

3

document.querySelector('.buttonLight').addEventListener('click', function() {
var button = document.querySelector('.buttonLight');
var xhttp = new XMLHttpRequest();

if (button.innerHTML == "Zapnout svétlo") {
button.style.backgroundColor = "red";
button.innerHTML = "Vypnout svétlo";
xhttp.open("GET", "/buttonLightOn", true);

}
else {
button.style.backgroundColor = "#4CAF50";
button.innerHTML = "Zapnout svétlo";
xhttp.open("GET", "/buttonLightOff", true);
}
xhttp.send();
1
</script>

</html>)rawliteral”;

/**
Cte hodnotu teploty z teplotniho senzoru.
*/
String readTemperature() {
if (isnan(temperaturevalue)) {
Serial.println("! [VAROVANI] Nepovedlo se ziskat hodnotu teploty");

return -5

}

else {
Serial.println(temperaturevalue);
return String(temperatureValue);

}
}

69



/**
Cte hodnotu vlhkosti z teplotniho senzoru.
*/
String readHumidity() {
if (isnan(humidityValue)) {
Serial.println("! [VAROVANI] Nepovedlo se ziskat hodnotu vlhkosti vzduchu");

return "--";

¥

else {
Serial.println(humidityValue);
return String(humidityValue);

}
}

String readWater() {
if (isnan(waterValuePercent)) {
Serial.println("! [VAROVANI] Nepovedlo se ziskat hodnotu teploty");

return -

}

else {
Serial.println(waterValuePercent);
return String(waterValuePercent);

}
}

/**

Provadi zpracovani retézce typu String a vraci hodnoty.

@param var typ proménné
@return vraceni hodnot ze senzorl
*/
String processor(const String& var) {
if(var == "TEMPERATURE"){
return readTemperature();

}
else if(var == "HUMIDITY"){

return readHumidity();

}
else if(var == "WATER"){

return readWater();

}

return String();

void setup() {
Serial.begin(115200);
WiFi.begin(ssid, password);

while (WiFi.status() !'= WL_CONNECTED) {
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delay(1000);
Serial.println("# [OZNAMENI] Nepodarilo se pripojit k Wi-Fi");
wifiState = 0;
}
Serial.print("# [OZNAMENI] Pripojeno k Wi-Fi ");
Serial.println(WiFi.localIP());
wifiState = 1;

server.on("/", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
request->send P(200, "text/html", index_html, processor);

1)

server.on("/temperature"”, HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
request->send P(200, "text/plain", readTemperature().c_str());

1)

server.on("/humidity", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
request->send_P(200, "text/plain"”, readHumidity().c_str());

1)

server.on("/water", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
request->send P(200, "text/plain", readWater().c_str());

1)

server.on("/buttonOpenDoor", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
Serial.println("# [OZNAMENI] Dvere otevreny");
doorState = 1;

1)

server.on("/buttonCloseDoor", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
Serial.println("# [OZNAMENI] Dvere zavreny");
doorState = 2;

1)

server.on("/buttonLightOn", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
Serial.println("# [OZNAMENI] Svetlo zapnuto");
lightState = 1;

1)

server.on("/buttonLightOff", HTTP_GET, [](AsyncWebServerRequest *request) {
Serial.println("# [OZNAMENI] Svetlo vypnuto");
lightState = 2;

1)

server.begin();

/**

Rozdéluje retézce typu String na podretézce pomoci oddélovace.

@param data retézec urceny pro rozdéleni
@param separator znak, kde ma byt retézec rozdélen
@param index urcuje ktery retézec ma byt navracen
@return rozdéluje ziskany retézec dat
*/
String splitString(String data, char separator, int index) {
int found = ©;
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int strIndex[] = { 0, -1 };
int maxIndex = data.length() - 1;

for (int 1 = @; i <= maxIndex && found <= index; i++) {

if (data.charAt(i) == separator || i == maxIndex) {
found++;
strIndex[@] = strIndex[1] + 1;

strIndex[1]
}

(i == maxIndex) ? i+l : ij;

}

return found > index ? data.substring(strIndex[@], strIndex[1])

/**
Odesila data senzord pomoci sériové komunikace.

*/

void serialCommunication() {
serialPeripheralData = "";
serialPeripheralData += "€";
serialPeripheralData += doorState;
serialPeripheralData += "€";
serialPeripheralData += lightState;
serialPeripheralData += "€";
serialPeripheralData += wifiState;

Serial.println(serialPeripheralData);

if (Serial.available()) {

serialDataPackage = 5

while (Serial.available()) {
serialDataPackage += char(Serial.read());

}

Serial.print(serialDataPackage);

temperatureValue = splitString(serialDataPackage, '&', 1).toFloat();

humidityValue = splitString(serialDataPackage, '&', 2).toFloat();

waterValuePercent = splitString(serialDataPackage, '&', 3).toFloat();

void loop() {
unsigned long currentMillis = millis();

if (currentMillis - previousReadMillis >= READ_INTERVAL_MS) {
previousReadMillis = currentMillis;

serialCommunication();

}
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Priloha II.
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