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ABSTRAKT

Tato diplomova prace se zabyva problematikou zabezpeceni chovu slepic pied Skodnou
zveti. Teoretickd Cast prace se zabyva analyzou chovu slepic ze soucasného 1 historického
hlediska. Dale se zabyva analyzou soucasnych feSeni zabezpeCeni chovu slepic a jejich
zhodnoceni z pohledu uzivatele danych feSeni. Mimo jiné je v této Casti objasnéno téma
mikropocitace a byly popsadny dvé mikropocitatové platformy. V praktické casti byly
stanoveny pozadavky na funkce systému, na zaklad¢ vlastnich zkuSenosti s chovem. Na
zaklad¢ téchto pozadavki, byly vybrany jednotlivé komponenty, kdy pro fizeni celého
systému byl vyuzit mikropocita¢ Arduino ve verzi Nano a v dalsi ¢asti prace, byly jednotlivé
komponenty umistény na osazovaci desku. V této ¢asti byl uveden popis softwaru pro

Arduino a popis mobilni aplikace z uzivatelského i programového hlediska.

Vysledkem této prace je systém zabezpecujici chov slepic, zabraiujici vniknuti Skodné zvéie
do wvnitinich prostor kurniku, ktery umoziuje dalkové ovladani jednotlivych funkci a
sledovani aktualniho stavu pomoci mobilni aplikace. K otevirani ¢i zavirani dvifek dochazi
na zaklad¢ hodnoty svételného senzoru a pro bezpecnost je vyuzita dvojice vdhovych

senzoru.

Klicova slova: Arduino, mobilni aplikace, slepice, mikropocitac, zabezpeceni

ABSTRACT

This diploma thesis deals with the issue of protecting hens from pests. The theoretical part
of the thesis deals with the analysis of hen breeding from a contemporary and historical point
of view. It also deals with the analysis of current security solutions for hens farming and
their evaluation from the point of view of the users of the given solutions. Among other
things, the microcomputer topic is clarified in this section and two microcomputer platforms
have been described. In the practical part, the requirements for the functions of the system
were determined, based on own experience with breeding. Based on these requirements,
individual components were selected, when the Arduino microcomputer in the Nano version

was used to control the entire system, and in the next part of the work, the individual



components were placed on the assembly board. In this section, is a description of the
Arduino software and a description of the mobile application from a user and programming

perspective were presented.

The result of this work is a system that secures the breeding of hens, prevents the entry of
harmful animals into the interior of the chicken coop, and enables remote control of
individual functions and monitoring of the current status using a mobile application. The
door is opened or closed based on the value of the light sensor, and a pair of weight sensors

is used for safety.

Keywords: Arduino, mobile application, chicken, microcomputer, security
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UvVOD

Slepice se tfadi k zemédé€lsky nejvyznamnéjSim druhim zivocCichd, kdy k jejich
odchovu dochazelo jiz pted stovkami let. V souc¢asné dobé k jeho chovu dochézi predevsim
z diivodu zisku vajec a masa. Nebylo tomu tak vzdy, jelikoz v minulosti byly chovany
»havolno* a zisk téchto surovin zalezel pouze na tom, zdali jejich vlastnik objevil snaskova

hnizda ptipadné samotné slepice.

Chov slepic se potyka s povinnosti jejich majitele kazdé rano brzy vstavat a chodit
ke slepicim, aby jim oteviel dvitka. Naopak ve vecernich hodinach je pro n¢j povinnosti
dana dvitka zavfit, aby byly slepice v pribéhu noc¢nich hodin chranény pted moznym
utokem Skodné zvéie. V piipad¢, ze by majitel tyto dvifka nezaviel mohla by nastat situace
utoku Skodné zvéte, jejiz predstavitelé mohou byt kuny ¢i lisky. Automatizaci téchto Cinnosti
se dosdhne zvyseni zabezpeceni kurniku a soucasné se podepiSe i na psychickém stavu
slepic, jelikoz pravidelny rezim se ptfiznivé projevuje na jejich chovani. Zaroven i odpada

neustala obava chovatele, zdali dvitka jsou skutecné zaviena.

Cilem této prace je vyfeSit problém zabezpeceni chovu slepic. K feSeni tohoto
problému je vyuzivan mikropocitaCova deska Arduino ve verzi Nano, ktery byl zvolen na
zakladé jeho praktickych rozmérti a cenové dostupnosti. Pohyb dvitek se odlisuje od bézné
dostupnych systému tim, Ze nedochazi k otevirani dvifek smérem vzhiru, ale do prostoru.
Tato vyhoda se projevi pfedevSim ve vnitinich prostorach kurniku, jelikoz klasické dvirka
je mozné lehce zateplit tudiz nebude v pribéhu roku dochézet k tepelnym unikiim, ¢ehoz
neni mozné u konkurencnich produkti dosahnout, jelikoZ se jedna povétsinou o velice tenky

profil z plastu ¢i lehkého hliniku.

Pii vytvéafeni systému se vychazelo zjiZz existujictho kurniku, ktery nebyl
automatizovan. Tento kurnik se nachazi v t€sné blizkosti rodinného domu, kdy je na slepice
,dohlizeno* teoreticky po dobu celého dne. Slepice uvniti kurniku maji moznost vnitiniho
vybehu a v ptipad¢€ otevieni dvifek i vybéhu venkovniho. Z tohoto diivodu je mozné projekt
realizovat tak, Ze v pfipad¢ zimniho provozu pfi poklesu venkovni teploty pod 1 °C, neni

nutné automaticky otevirat dvirka béhem dne, jelikoZ slepice vyuziji vybeh vnitini.

V teoretické Casti prace je uveden popis slepic a zplisoby jejich odchovu. Jsou zde
popsany také mikropocitate a mikropocitacové platformy, jelikoZ v rdmeci tohoto projektu
byly vyuzity. Jelikoz je na trhu moZné nalézt nespocet funk¢nich systému je zde uvedena

kapitola popisujici jejich moznosti.
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Praktickd ¢éast se zamé¢fuje na osazeni modelu jednotlivymi prvky systému, ktery
reprezentuje Celni stranu existujictho kurniku. Nésledné je popsano programové vybaveni

Arduina a v dalsi kapitole je uveden popis vytvorené mobilni aplikace.
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I. TEORETICKA CAST
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1 CHOYV SLEPIC

Tato kapitola se zabyva historickymi aspekty chovu slepic, se zamétenim predevsim na
nosna plemena, s kterymi se v bézném zivoté¢ mizeme nejCastéji setkat. V dalsi ¢asti se
zamétfi na kura domdciho a mozné zptisoby jeho odchovu jak v komer¢nim, tak 1 v

soukromém sektoru.

1.1 Historie

Jednotlivd dnes zndma plemena kura domaéciho pravdépodobné pochazi z kura

bankivského. Jedna se o nejvice piibuzného divoce Zijiciho lesniho ptaka pochazejiciho z

oblasti jihovychodni Asie. [1]

Obrézek 1 Kur Bankivsky [2]

Z historického hlediska se prvni zdomestikovana plemena chovala ptfedevSim ke kohoutim

zapasim, ovSem v soucasné dob€ jsou jednotliva bojova plemena chovana piedevsim

k uceltim vystav.

V ramci teorii o zdomacnéni kura domaciho je dolozena zminka o obdobi 1400 pt.n.1., kdy
obyvatelé Ciny a Egypta chovali slepice. V Evropé se datuje chov slepic kolem roku 700

pi.n.L., kdy byly slepice chovana piedev§im mnichy v klasterech pro jejich vejce a maso. [1]

Odchov slepic v Evropé probihal po staleti tak, ze dochéazelo k volnému zptsobu chovu.
Tento typ chovu spocival v absolutni volnosti slepice v okoli daného staveni. Slepice se

stravovaly pfedevs§im tim, co zrovna nasly a ziidka kdy dostaly potravu. Jelikoz se jednalo
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o volny zplisob chovu, slepice nocovaly na stromech, ¢i ve stjich. Jelikoz na slepice nebyl
bran takovy zietel byval sbér vajicek velice obtizny, protoze slepice maji tendenci si vytvaiet
hnizda na tézko piistupnych mistech, kde kladou vejce. Zména nastala v druhé poloviné 19
stoleti, kdy dochazelo k zavadéni velkych kurniki pro fadove stovky slepic. Nasledny chov
probihal tak, ze v prubéhu dne dochazelo k volné pastvé slepic a do kurniku se slepice na
noc zaviraly. Tento zptisob odchovu mé¢l za nasledek zvySeni produkce sesbiranych vajec.
V tomto Casovém obdobi bylo zjiSténo, Ze zapadoevropskd plemena nejsou v ramci
produktivity vajec efektivni. Zacala se tedy dovazet stfedomoiskd plemena, kdy

k nejvétsimu rozmachu dribeznictvi ptispélo italské plemeno Leghorn. [1]

Se vzriistajici poptavkou po drilbezim mase a vejcich se objevil dovoz Asijskych plemen,
které se nasledné ktizily s evropskymi plemeny. Vysledkem tohoto zdmérného kiiZeni
vznikala nova plemena, a to Barneveldka ¢i Hampsirka, které se chovala po nékolik
desetileti. V dnesni dob¢ jsou tyto plemena opét nedostatecnd z hlediska produktivity, a
z tohoto ditvodu vznikly kiizenim nové hybridni typy slepic, které jsou urceny predevsim

pro klecové chovy. [1]

1.2 Kur domaci

Kur domaci spada do tidy fadu hrabavych. V zavislosti na plementi jsou slepice schopny
létat, ale vétSinu Casu pii pfemistovani vyuZzivaji behani. Jedna se o vSezravce, ktery v
ptipadé chovu ve vybéhu je Ziven krmnou smési, krmnymi granulemi, Srotem, jinymi slovy
dostava stravu, kterou mu da chovatel. V ptipadé€ volného chovu dochazi k pfijmu potravy
od chovatele, avSak dokaZe si sam urcit, co v daném ro¢nim obdobi potiebuje za dopliky

vyzivy, které si v ramci tzemi, na kterém je chovany najde.

1.2.1 Nosna plemena

Tyto plemena se od ostatnich odliSuji pfedev§im svou hmotnosti, povahou, a
predevsim velikosti snasky. Ve vétSin€ typi se jedna o slepice nizké vahy typu Leghorn, kdy
je potieba stimto faktem pocitat pfi vybéru vhodné vysky oploceni vybéhu. Jsou

charakteristické svou aktivitou, kdy ¢ast své potravy si jsou schopny obstarat samy. [1]

V ramci Slechténi slepic s cilem maximalizace sndsky vznikl tzv. hybrid. Ti nespadaji ke
konkrétnimu plemeni, jelikoz wvznikly v rdmci Slechténi nékolika druhl. Jsou
charakteristické tim, ze dokazou dobfe zuzitkovat krmivo a v dob€ jednoho snaskového

cyklu snesou kazdy den jedno vejce. Jejich nejvétsi nevyhodou je ovSem vlastnost, ze zhruba
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po 16 mésicich dochdzi k prudkému sniZeni nosnosti. [1] Na Obrdzku 2 jsou vyobrazené
nosnd plemena hybridniho typu a soucasné ,.Cistd™ plemena, které jsou v soucasné dobé
bézné v nabidkach riiznych driibezdren. Mezi hybridnimi typy se nej€astéji chovatelé setkaji
s Dominant sussex, Dominant hnédy, Dominant kropenaty, Dominant modry, Vlaska a mimo

to 1 s nehybridnimi typy Horal cerny, Horal hnédy a Leghorn bily.

Dominant

sussox D104 barevn!

kohouti

Dominant
hnédy DB

e

Leghorn bily
F - s

Dominant

| kropenatyDese o b1

modry D107

Obrazek 2 Nosnice [3]

1.2.2 Masna plemena

Pro tyto plemena je charakteristicka hor$i snaska, vy$si hmotnost a robustnost stavby
téla [1]. Jejich odchov je uskuteénén v halach na podestylce, kdy na 1 m? podlahové plochy
piipadd mnozstvi 7 kust. Tento rozmér je dany tim, ze v rdmci své vySs$i hmotnosti nejsou
tolik aktivni. Jednotlivi zastupci této kategorie nedokazou létat a k jejich chovu neni potieba

vysoké oploceni.

Obrazek 3 vyobrazuje zastupce masného plemene s oznacenim Sussex. Tento typ dokaze
dosahnout hmotnosti okolo 3,1 kg a mimo jiné¢ dokdze snést béhem roku az 190 vajec, coz

znamena, ze oproti hybridnim nosnym typiim dosahuji o vice nez 35% mensi nosnost. [1].
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Obrazek 3 Sussex svétla [4]
1.2.3 Plemena s kombinovanou uzitkovosti

Tato plemena vznikaly ve 20 stoleti pfedevsim Slechténim nosnych a masnych
plemen s cilem maximalizovat ekonomickou hodnotu slepice. Vlastnost tohoto typu

plemena je pfedevsim jeho klidnéd povaha a z diivodu jeho vahy i nelétavost. [1]

Na Obrazku 4 je vyobrazen zastupce plemene s kombinovanou uZitkovosti Bielefeld.
Vyznacuje se svym rychlym riistem a schopnosti nabrat hmotnost okolo 4 kg s nosnosti az

230 vajec za rok [1].

Obrazek 4 Bielefeldka rodobarva [5]
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1.2.4 Bojova plemena

Z historického hlediska je povazovéan jako nejstar§i druh, ktery je vyznacovana
Sirokou $kdlou zbarveni a riznymi postoji téla. V minulosti se kohouti vyuzivali ke
kohoutim zapastim, které maji dlouhou historii pfedev§im v Anglii, ovS§em v roce 1849
parlament tuto ¢innost zakazal. Dnes jsou témét ve vSech statech zakazany, ale v n€kterych

¢astech Filipin jsou stale provozovany. [1]

V soucasné dobé jsou jednotlivy zastupci tohoto typu plemen chovéany pfedevsim pro tcely
vystav. Jeden z moznych zastupcii tohoto plemena je uvedeny na Obrazku 5, kdy se jedné o

bojovnici novoanglickou.

1 s

Obrazek 5 Bojovnice novoanglicka [6]
1.2.5 OkKkrasna plemena

Tato plemena byla v oblibé piredevsim v obdobi 18 a 19 stoleti, kdy zdobily venkovni
oblasti sidel vyssich vrstev spolecnosti. Tato moda méla predevs§im za cil ukazat zdmoznost

majitele. V tomto obdobi dochazelo naptiklad v Japonsku k vyslechténi plemena s nulovou
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uzitkovou hodnotou, chované predevsim z diivodu jejich vzhledu. [1] Tyto plemena, téz

nazyvany jako ozdobna jsou typicka na velmi narocnou péci.

Obrazek 6 vyobrazuje okrasné plemeno, které se nazyva Holand’anka.

Obrazek 6 Holand’anka [7]
1.3 Soucasné komercni zpiisoby odchovu

Cilem komer¢niho zptisobu odchovu je dosahnuti co nejvyssi mozné produkce vajec
v ramci jednoho snéaskového obdobi nosnic. K tomuto ucelu je vyuzivano piedevSim
hybridnich typi slepic, které jsou Slechténim ptfedurceny k dosdhnuti tohoto cile. V
nasledujicich podkapitolach jsou rozebrané jednotlivé zptisoby chovu, které jsou v soucasné
dob¢ vyuzivané. [8] Na nasledujicim obrazku je graficky znazornény procentualni odchov v

ramci jednotlivych typt odchovi.
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PODIL CHOVU NOSNIC V CESKE REPUBLICE

. KLECOVY CHOV - 67,6%
() HALOVY CHOV - 31,7%
VOLNY CHOV - 0,6%

. BIO VOLNY CHOV - 0,1%

Obréazek 7 Podil chovu nosnic v CR [9]

1.3.1 Obohacené klecové chovy

Tento zpisob odchovu je z ekonomického hlediska nejlevnéjsi variantou oproti nize
uvedenym [8]. Tento typ odchovu je nastupcem neobohaceného klecového odchovu, ktery
byl 1.1.2012 zakéazan po vstupu CR do EU na zakladé smérnice rady Evropy 1999/77 EC
[10]. Na Obrazku 8 jsou uvedeny minimalni pozadavky, pro dnes jiz zakdzany neobohaceny

klecovy chov a dnes stale vyuzivany obohaceny klecovy chov.
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podlahova plocha/
1 nosnice

Celkova plocha

Vyika klece

Zlabkové krmitko/
1 nosnice

Napdjeni

Prostiedky pro
zkracovani drapki

hnizdo

Stelivo umoiniujici
klovani a hrabani

Hiady/ 1 nosnice

Neobohacené klece

min 550 cm?

X

Me méné nez 35 cm

min 10 cm

2 napajecky
v dosahu pro klec

ano

X

X

X

Obohacené klece

min 750 cm? *

min 2000 cm?

Min 20 cm *

min 12 cm

2 napajecky
v dosahu pro nosnici

ano

ano

min 15 cm

Pozn.

* 7 toho 150 cm?
snaskoveé hnizdo

* Prostorjiny nei
vyuZitelna plocha—
napi. hnizda

Obrazek 8 Standardy klecovych odchovi [8]

V ramci tohoto typu odchovu, kdy slepice jsou chovany v dlouhych podélnych klecich, kde

jednotlivé nosnice jsou mezi sebou oddéleny plastovymi st€énami, dochazi k ptinosu nékolika

vyhod a nevyhod.

Mezi vyhody je moZné zatadit [8]:

e Snizené riziko prenosu infekci, které je spojeno se zjednodusenym udrzovani

hygienickych standarda.

e SniZeni rizika rozbiti ¢i znec€iSténi vajec, ovSem musi byt dodrZzovany hygienické

standardy

e FEkonomickou nenarocnost chovu, kterd muize byt zajiSténa jeji automatizaci

(osvétleni, krmeni atd.)

Nevyhody jsou pak:

e Limitovany prostor pro nosnice, ktery jim neumoziuje ptirozené projevy a potieby

e Vramci omezeni pohybu dochéazi k chfadnuti kosti a sniZeni kvality opefeni
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1.3.2

Zvysena prasnost prostredi

Koncentrace stajovych plynii(amoniak)

Chovy v halach

Pti tomto zptisobu chovu maji slepice volny pohyb v dané hale ovS§em maji zamezeny

ptistup do venkovniho vybéhu. Mezi nejCastéji vyuzivané podestylky se zde vyuzivaji

hobliny ¢i slama.

I pro tento zptsob chovu plati minimalni pozadavky, mezi které se tadi [10]:

Minimalni mnozstvi podestylky, kterd musi tvofit alesponi 1/3 z celkové plochy

Z celkové dispozice nesmi byt na plose 1 m? vice jak 9 nosnic, kdy tento pozadavek

se vztahuje na haly vzniklé pted 1.1.2012

V piipadé vzniku haly po 1.1.2012 je mozné chovat na plose 1 m? maximalng 12

nosnic

PoZzadavky na htady, hnizda, napdjecky a krmitka jsou totozné jako v piipadé

standardt pro chov v obohacené kleci

Mezi vyhody je mozné zatadit:

e Oproti klecovému chovu je slepicim umoznén piirozengjsi zptsob zivota, formou

volného pohybu po hale

Nevyhody jsou pak:

1.3.3

e niz§i produkce vajec a soucasné vyssi spotfeba krmiva oproti klecovému chovu
e ztizeni kontroly zdravotniho stavu jednotlivych nosnic

e vysSi timrtnost slepic, ktera je zptisobend uklovanim

~Mrwve

podestylku

Volné chovy

Jednad se o kombinaci halového chovu s moZnosti vybéhu. Nosnice tedy maji

umoznén vstup do vybéhu, ovSem neni zde zajisténa dostupnost pfirozené vegetace, jelikoz

zde dochazi k vyuzivani pouze jednoho vybehu.
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Mezi pozadavky na vybéh se zde tadi:
e nutné oploceni zabranujici opusténi vybéhu nosnicemi a vstupu predatori
e minimalni poZadavek na prostor jedné nosnice je 4 m* [10]

e zastfeSeni urcité ¢asti vybehu s cilem zajisténi stinu nosnicim, a sou¢asné moznosti

ukryti pred destém
Vyhody jsou:

e umoznéni volného pohybu a projevu ptirozenych vlastnosti nosnic
Mezi nevyhody se ovSem fadi:

e nejvyssi spotieba krmiva oproti ostatnim odchoviim

v

e nejnizsi produkce vajec a soucasné nejvyssi znecisténi téchto vajec

e nejvyssi thyn dany agresi ostatnich nosnic

1.3.4 Bio volné chovy

Tento princip chovu je obdobny jako v ptipadé¢ volného chovu, ovSem s rozdilem
pozadavku na vyb¢hy, které musi byt trvale travnaté. Z tohoto vyplyva potieba nékolika
vybehil, na které se nosnice budou stiidave vpoustét. Na rozdil od volného chovu je zde bran
zietel 1 na volbu krmiva, kterou byvaji krmné smési pochdzejici z ekologického zemédélstvi.

[10]

1.4 Soukromy zpusob odchovu

Mr_ W

Soukromy zptsob odchovu je mnohdy povazovéan jako nejptivétivejsi. Soukromi
chovatelé si pofizuji fadove jednotky az desitky slepic, pfi¢emz vytéZek nosnic je urcen k
vlastni spotfebé. Nedochazi zde tedy k projeviim agrese jednotlivych nosnic jako v ptipadé
komer¢nich chovi, kde je pohromadeé fadove tisice kusii. Chovatelé pii tomto poctu dokazou

snaze kontrolovat zdravotni stav nosnic a zajistit jim potiebné hygienické standardy.
K chovu kura doméciho je pottebné potizeni ¢i postaveni kurniki, ktery slouzi predevsim k
pfenocovani a jeho ukryti. Tento kurnik slepicim poskytuje pocit bezpeci, ktery v ptipadé

pravidelného rezimu otvirdni a zavirani vchodovych dvifek ovlivni velikost snlisky vajec
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chovanych slepic. Zasadou kazdého spravné navrzeného kurniku musi byt jeho orientace na
Jiho-Vychod, a to ptedevsim z divodu, aby slepice mély dostatek ranniho svétla a v pribehu
dne mély dostatek stinu. Slepice jsou taktéz choulostivé na pritvan, z tohoto divodu musi
byt kurnik umistén v zavétii a idealné 20 az 60 cm nad zemi, s cilem zamezeni profukovani
studeného ptizemniho vzduchu. Kurnik mtze byt postaveny ze dieva, ale je lepsi jej postavit
izolatnim materidlem tak, aby v zimé nedochazelo ke ztratam tepla, a naopak v 1ét¢ k
nadmérné akumulaci tepla. DalS$im podstatnym aspektem je hiad, ktery je nedilnou soucasti
kurniku, kde slouzi pfedevsim k nocovanim slepic a v zavislosti na chovaném plemenu by
se mél nachéazet 15 az 80 cm nad zemi. Nejcastéji vyuzivany typ podestylky uvnitt kurniku
jsou dievéné hobliny ¢i sldma. Pfi stavéni tohoto kurniku je potteba pocitat s tim, Ze slepice

potiebuji alespont 2 m? podlahové plochy. [1]

Mimo kurnik je nutné slepicim poskytnout moznost venkovniho vybéhu. Obecnym
doporug¢enim pro chov je poskytnuti kazdému kusu alespofi 5 m? prostoru. Jedna se oviem
o minimalni prostorovou hodnotu, a v pfipadé zvysSeni této hodnoty se bude piiznivé

projevovat na vitalité a kondici slepic.
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2 EXISTUJICI SYSTEMY PRO ZABEZPECENI CHOVU SLEPIC

Tyto systémy slouzi pfedevsim k usnadnéni chovu slepic v piipadé¢ mensich domacich
chovl. Vétsina chovateli, kterd nevlastni tyto systémy je nucena kazdé rano brzy vstavat,
aby mohli slepicim otevftit dvitka, a naopak ve vecernich hodinach tyto dvitka chodit zavirat.
V ptipadé, Ze by tak neucinili, vystavuji se zvySenému riziku, Ze by jejich chov mohl byt
vystaven utoku skodné zvéte jako jsou kuny nebo lisky. Soucasné€ s tim 1 odpada neustala
obava, zdali dana dvifka jsou zaviena. Mimo to systémy poskytuji slepicim pravidelny

rezim, ktery jim dodava pocit bezpeci.

Funkce danych systémi je zpravidla zalozena na snimani hladiny osvétleni pfipadné i na
pevné nastaveném cCasu otevieni ¢i zavieni. Na nasledujicim obrdzku je prevzaty graf
spole¢nosti Chickdoor méteny v oblasti Valasské Mezific¢i, ktery nese Casy otevirani dvitek
(Sedou barvou) a ¢ervena naopak reprezentuje zavirani dvirek.

00:00
20:00
16:00
12:00
08:00
04:00

00:00

Obrazek 9 Casy otevirani a zavirani dvitek spole¢nosti Chickdoor [11]

K pohybu dvitfek se vyuziva nejcastéji dvou typl pohond, a to linedrnich elektromotorii
vyuzivajici otaceni zavitové tyCe spojené s matici, anebo na principu navijeni provazku
v kombinaci s dvitky padaciho typu. Dale je zde mozné rozliSovat i moznosti napajeni, které
zpravidla byva feSeno pfimo ze sité, z externi baterie ¢i kombinaci napéjeni ze sit¢ a externi

baterie.
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2.1 Komer¢ni produkty

V naésledujicich podkapitolach budou popsany tii vybrané systémy, které je mozné si

voln¢ zakoupit.

2.1.1 ADKI124T - KOMPLET PLUS

Tento vyrobek je vyrabény ceskou firmou ADEKA s.r.o., kterd piisobi na trhu od
roku 2013 [12]. Firma se zamétfuje piedevSim na vyrobu automatickych chovatelskych
potifeb pro slepice, diky ¢emuz disponuje pestrou nabidkou systémii. Tyto systémy se
odlisuji predevsim ve zpisobu napdjeni, kdy je mozné si vybrat variantu napajeni ptimo ze
sité, na baterie a na solarni energii v kombinaci s bateriemi. Tyto jednotlivé modely jsou

zaloZeny na stejném principu funkce.

Princip tohoto systému je zaloZen na snimani mnozstvi dopadajiciho svétla na senzor, kdy v
pripadé dosazeni prahové hodnoty intenzity svétla dojde k zaviracimu ¢i oteviracimu cyklu
dvirek. K uzavteni ¢i otevieni dvirek dojde po 90 sekundach od zapoceti cyklu. Ke zjistovani
koncovych poloh dvifek se vyuzivd zabudovaného proudového senzoru motoru, diky
kterému dojde v ptipad€ zvySeni ¢i snizeni hodnoty proudu k ukoncéeni cyklu. Napajeni
tohoto konkrétniho systému je realizovano pomoci 4 kusti nabijecich tuzkovych baterii, které

jsou béhem dne dobijeny energii ze solarniho panelu.

Systém je konstruovan na maximalni vstupni velikost otvoru kurniku 28 x 24 cm. Samotna
instalace tohoto vyrobku probih4 tak, Ze vodici liziny je potfeba piivrtat ve vzdalenosti 25
kurniku. Déle je potieba nad troven liZin pfipevnit navijdk a dodavanou kryci stiisku.
soucasti tohoto modelu je i solarni panel, ktery je vhodné umistit do vrchni ¢asti kurniku tak
aby na néj dopadalo co nejvice svétla a DC konektor solarniho panelu pfipojit do zdifky na
obale navijdku. Poslednim krokem je spojeni navijeciho provazku s dvitky za pomoci

plastové zajisStovaci matice.
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Obrazek 10 ADK124T-Komplet Plus [12]
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2.1.2 Chickdoor SIMPLE

Za timto puvodné studentskym projektem stoji Vojtéch Kolomaznik, ktery na
¢eském trhu piisobi od roku 2017 [13]. Jedna se o komplexni zatizeni, které stoji na obdobné
bazi jako predchozi produkt, tedy na snimani hodnoty osvétleni v prostiedi, kdy na zdkladé
jeji hladiny dochazi ke spusténi zaviraciho ¢i oteviraciho cyklu. V tomto ptipadé je zatizeni
dodavano jako jednotny kus tudiz k jeho montazi je potfeba vyuzit pouze 4 Srouby. V
zakladni konfiguraci je zafizeni ur€eno pro otvor kurniku do velikosti 22 x 25 cm a ve
zvétseném provedeni az do velikosti 32 x 32 cm. Nap4jeni tohoto systému je feSeno pomoci

tfi tuzkovych baterii.

Obrézek 11 Chickdoor SIMPLE [11]
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2.1.3 WIE-CCD-300

Tento model produktu oproti pfedchozim vyrobkiim nabizi odlisny zptsob pohonu
dvirek, ktery vyuziva linedrniho 12 V elektromotoru. Napajeni vyrobki je zajisténo pomoci
12 V napgjeciho zdroje. K zaviracimu ¢i oteviracimu rezimu je zde mozné vyuzit
pfednastaveni Casu, pii kterém dojde ke spusténi Cinnosti, popfipadé je mozné vyuzivat
snimani hodnoty osvétleni. V tomto konkrétnim ptipadé pak je mozné povazovat za velkou
vyhodu moznost instalovat svételny senzor do libovolného mista kurniku, ktery by m¢l
naptiklad vchod lokalizovany na velmi stinném misté, coz by mélo za nasledek nepfesné

fizeni v ptipad¢ statického cidla.

|

Obréazek 12 WIE-CCD-300 [14]

2.2 Kautilské projekty

V nésledujici ¢asti budou popsany vybrané systémy, které nejsou volné¢ komercné

dostupné. Jedna se o systémy, které jsou vytvareny jednotlivci pro vlastni uziti.
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2.2.1 ,,DIY automatic chicken coop door opener build*

Jedna se o systém, ktery zajistuje zavirdni a otevirani dviiek dle pevné nastavené¢ho
Casu. Tento systém vytvofeny uzivatelem ,,Umair’s Workshop* uvedeny na platformé
YouTube, je z hlediska vykonavaného pohybu pohonu dvifek diametralné odlisny od
komerénich produktd. Jeho princip funkce spociva ve vyuziti dvou ramen, které jsou
propojené a navzajem maji 3 osy otaCeni. Elektromotor, ktery se stard o pohon dvitek je zde
vyuzit z laserové tiskarny, coz vysvétluje jeho pfevodovy pomér. O spusténi elektromotoru
se stard modul ¢asového rel¢, ktery je pfednastaveny na dvanacti hodinové intervaly, a aby
bylo dosazeno pozadované urovné zavieni ¢i otevieni dvifek, byla na modulu ¢asového relé
k nastavena i doba 22 sekund aktivniho ¢asu motoru. K napéjeni tohoto systému je

vyuzivano 12 V sitového zdroje.

Obrazek 13 ,,DIY automatic chicken coop door opener build* [15]
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2.2.2 ,,Automatic Chicken Coop Door*

Tento systém vytvoreny uzivatelem ,,CodeMakesltGo* umistény na platformé
Youtube, zajistuje zavirani a otevirani posuvnych dvifek kurniku. K pohonu je vyuzit 12 V
linearni elektromotor, kdy cely systém je fizeny mikropoc¢itacem Arduino Nano, ktery je
rozsiteny o fidici jednotku gardzovych vrat. Jednotka garazovych vrat zde byla zvolena
ziejm¢ z divodu moznosti vyuziti mobilni aplikace, kterd podporuje vzdalenou obsluhu
zafizeni a mimo jiné umoziuje nastaveni zaviracich a oteviracich Casii. Stavové impulzy
reprezentujici stav dvifek jsou nasledné ptivedeny do mikropocitace Arduino, kdy diky
obsluznému programu zajistuje ovladani relé starajici se o smér pohybu linearniho
elektromotoru. Systém je mimo jiné vybaven i koncovymi spinaci, které jsou spojeny
s mikropocitacem. Systém pracuje se ttemi druhy napéjecich napétiato 120 V, 12 Va5V

jak je mozné vidét na zapojeni viz Obrazek 14.

120V AC p=—p-|

Motor
Control

+/- 12V

12v

12v

v
A 4
\

Obrazek 14 ,,Automatic chicken coop door* schéma zapojeni [16]
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Obrazek 15 ,,Automatic chicken coop door [16]

2.3 Zhodnoceni systémi

Na trhu ¢i internetu je mozné najit nespocet dalSich funkénich systémd, které ve

vétsSing piipadi jsou konstruovany na podobném principu vyse uvedenych systémi.

V nasledujici tabulce je piehled jednotlivych systému a soupis jejich vlastnosti.

Cenas
Funkce DPH [K¢]
, Automati [Automati [Automati [Automati

ST e |6 ke |oké Staticky

zavirani  |otevirani |zavirani |otevirani [Manualni|Zalozni |Vzddlené |Mobilni |sti svételny

(Svétlo) [(Svétlo) |(Cas) (Cas) rezim napajeni |ovladani |aplikace senzor
'WIE-CCD-300 Ano Ano Ano Ne 4799,
Chickdoor SIMPLE Ano Ano 3999,-
ADK124T - KOMPLET PLUS  |Ano
wAutomatic Chicken Coop Door*
»DIY automatic chicken coop door
opener build“

Jednotlivé systémy komer¢ni ¢i kutilské spolu nesou spoustu vyhod €1 nevyhod coz je i jeden
z davodi pro¢ v ramci této prace dojde ke vzniku nového zatizeni. Jak je mozné vidét z
tabulky, tak zadny systém neobsahuje vSechny funkce ostatnich systémi, ale ve vétSiné
pfipadli nabizi pouze zakladni funkcionalitu. Zékladni funkcionalita je v mnoha ohledech
dostate¢na ovSem v piipad¢ kdy chovatel chova mensi stado slepic a soucasné se jedna i o

jeho konicek, mé od systému mnohem vyssi pozadavky.
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V ramci vlastniho pohledu si v§imam predevsim téchto nedostatki:

e Absence zalozniho napéjeni, které v ptipadé vybiti baterii, ¢i vypadku elektiiny v
noc¢nich hodinach mtize mit fatalni nésledky z diivodu vniknuti §kodné do prostoru

kurniku s nésledkem vyhubeni stada.

e Zaméfeni se na instalaci posuvnych ¢i padacich dviiek. Z praktického hlediska se
jedna o mnohem jednodussi zplisob instalace, ovSem timto zplisobem se neda plné
zajistit zatepleni kurniku, coz v pfipad¢ chladnéjsi zimy se mize podepsat na

zdravotnim stavu slepic.

e Absence zimniho rezimu, coz ma za nasledek, v ptipad¢ chladného zimniho pocasi,

automatizované otevieni dvirek.
e Nemoznost sledovat vzdalen¢ aktualni stav systému pomoci mobilni aplikace
e Systémy se nezamétuji na indikaci a optické odstraSeni skodné zvére

V ramci konkrétnich systémi jsou nedostatky rozepsany v nasledujicich podkapitolach.

2.3.1 WIE-CCD-300

Nejvice moznosti nabizi systém WIE-CCD-300, ktery je nejdrazsi, ovSem obsahuje
automatizovany rezim na zakladé€ Casu ¢i intenzity svétla pii moZnosti umisténi svételného
senzoru do libovolného mista. Mimo to obsahuje bezpecnostni vlastnost, ktera v ptipadée

piekazky v oblasti dvifek zastavi zaviraci sekvenci.

2.3.2 Chickdoor SIMPLE

Chickdoor SIMPLE na rozdil od syst¢ému WIE-CCD-300 obsahuje staticky svételny
senzor. Absence automatického zavirdni a otevirani dvifek v zavislosti na ¢ase nebyla brana
v potaz, jelikoz se jedna o velice nestdlou hodnotu, kterd se v pribéhu roku méni. Tento
produkt je soucasné¢ 1 nejlevnéj$i v ramci vybranych komer¢nich produkti a nabizi
nejjednodussi montaZz ze vSech uvedenych produktd, jelikoz se jednd o zafizeni

integrovaného do jednoho kusu.

2.3.3 ADKI124T - KOMPLET PLUS

Déle je tu produkt firmy ADEKA, ktery nenabizi manudlni rezim ovladani dvifek a

naklady na pofizeni jsou vy$si, neZ u produktu Chickdoor SIMPLE se kterym je srovnatelny.

vvvvvv
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2.3.4 ,,Automatic Chicken Coop Door*

Tento systém nabizi automatizovany cyklus na zaklad¢ casu. Tento typ zavirani
zaloZeny na této proménné je velice nepiesny a v tomto zpracovani je nutné danou hodnotu
nekolikrat do roka ménit. Mimo to systém nema implementovany zadny bezpecnostni prvek,
tudiz by nenastalo v ptipad¢ styku dvitek s ptekazkou k jejich zastaveni. OvSem jako jediny

systém z vyse uvedenych nabizi mobilni aplikaci pro vzdalené ovladani.

2.3.5 ,,DIY automatic chicken coop door opener build*

Tento projekt je zajimavé feSeny, ale soucasné velice nepiesny. Ke spusténi pohonu
dojde vzdy po 12 hodinach a to na 22 sekund. Je vice nez pravdépodobné Ze po nékolika
cyklech ztstanou dviika pooteviend v ptipadé zavieni. Tomu by se dalo piedejit pouzitim

koncovych spinact a vhodného obsluzného mikropocitace.
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3 MIKROPOCITAC

Mikropocita¢ je vyuzivan jako fidici zafizeni pro obsluznou c¢innost systému
zabezpecujici chov slepic. Tato kapitola ma za cil pfedevSim objasnéni zakladnich pojmu a

struktur mikropocitacové techniky.

Mikropocita¢ je integrovany obvod, ktery je sloZzen podplrnych obvodl zajistujicich jeho
funkcnost. Jeho vyhodou je moznost jeho programovani, dle pozadavkda, ke kterym by mél
byt predurcen. Oznacuje se té€z jako mikrokontrolér nebo téz jednoCipovy pocitac [17]. Mezi
jeho vyhody se fadi ekonomickéd nenaro¢nost, kdy dokaze programové nahradit rozsahlé
elektronické zapojeni slozené z elektronickych soucastek a integrovanych obvodu, které v

pfipad¢ zmény musely byt pracné predélavany.

Mikropocita¢ vychdzi ze zédkladni koncepce pocitace. Pocitac je slozené funkéni zatizeni,
které se sklada z ¢asti procesor, pamét’ programu, operacni pamét,, sbérnice a z perifernich
obvodu. Rozdil oproti pocitaci spo¢iva v miniaturizaci jednotlivych komponentd, které jsou

pevné umistény na vyvojové desce mikropocitace. [17]

3.1 Architektury

V ramci konstrukce mikropocitacl se z historického hlediska vychdzi ze dvou typt

architektur.

3.1.1 Von Neumannova architektura

Prvni typ architektury je Von Neumannova architektura, kterad nese nédzev dle Johna
Von Neumanna. Tato architektura se vyznacuje spoleCnym pamétovym ulozZiStém pro
instrukce 1 data, které nejsou od sebe piimo rozliSeny. Pienos téchto dat je realizovan pomoci
jedné sbérnice coz méa za nasledek pomalejSi pfenos dat nez v ptipad¢ architektury
harvardské. Pamét’ je usporadana linearné, a pro adresovani jednotlivych bunék se vyuzivaji
celd ¢isla. [18] V paméti nedochazi k rozliSovani datovych typl a jejich reprezentace je
bindrni, coZ umoziuje zjednoduseni ¢ipu. Vykonavani programu probiha v této architektufe

dle potadi jednotlivych instrukci v paméti.
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- Operacni pamét
il
Vstupni zarizemi ——=- ALU ——=-| Vystupni zarizeni
w JL a-. i 7
= ﬁadii HE
1

—= '!'ok dat
—a= Ridic isignél_}r radice
———= Stavevi hlifeni radiéi

Obrazek 16 Von Neumannova architektura [19]

Podle této architektury znazornéné na Obrazku 16, se pocitac sklada z nasledujicich ¢asti

[19]:
e Operacni pamét-V této ¢asti dochazi ke skladovani programu a dat.

e Aritmeticko-Logickd jednotka—tato jednotka se skladd z komparatort, sc¢itact a
nasobicek, kdy ve vzajemné kombinaci zajiStuje zpracovani logickych a

aritmetickych operaci.

e Radi¢—za pomoci fidicich signalli, které jsou rozesilany piipojenym modullim,
zajiSt'uje fizeni celého pocitace. Nasledna reakce jednotlivych modulll se realizuje

pomoci stavového hlaseni.
e Vstupni zatizeni—Tento prvek zndzoriuje zatizeni urcend pro vstup programu ¢i dat.

e Vystupni zafizeni—Tyto zafizeni umoziuji vystup vysledkti daného programu.

3.1.2 Harvardska architektura

Druhy typ architektury je harvardska architektura, ktera se oproti predchozi odliSuje

predevsim fyzickym oddélenim paméti dat a instrukci. Pamét’ nesouci instrukéni sadu byva
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Casto realizovana pouze pro Cteni, tedy jako pamét’ typu ROM. Vyhodou této architektury je
moznost pristupovat k datum a instrukcim soucasné, diky ¢emuz dochdzi ke zvySeni
rychlosti zpracovani instrukci. Oproti ptredchozi architektuie je zde rozdil v propojeni
aritmeticko-logické jednotky a vstupné vystupnich zatizeni které nejsou piimo spojeny, ale
jsou ovladany fadi¢em. Vyuziti nachazi ptedevsim v aplikacich, kde nedochazi ke zménam
koédu. [18, 20] Tento typ je charakterizovan i technologickou narocnosti, kterd je dana

potiebou vytvorit 2 sbérnice, které mohou mit rozdilnou Sitku.

Tato architektura je zndzornéné na Obrazku 17.

Instructions “ Control “ Data
memory unit memory

Obrazek 17 Harvardska architektura [21]

3.2 Procesor

Mozkem mikropocitae je procesor, ktery fidi jeho Cinnost. Vykondva korektni
zpracovani instrukci uloZenych v paméti programu, kategorizuje data v paméti, usmériiuje a

zpracovava data ze vstupnich obvodil, zpracovava a odesila data do vystupnich obvod.

Vykonnost procesoru se stanovuje dle jeho frekvence. Frekvence procesoru vyjadiuje, kolik
operaci je uskutecnéno béhem 1 kmitu. Mikropocitae obsahuji procesory, u kterych se

frekvence pohybuje v fadech jednotek az stovek MHz. [18]

Dals§im parametrem procesoru je Sifka slova, kterd vyjadiuje schopnost procesoru zpracovat
konkrétni velikost ¢isla v ramci jedné operace se vyjadiuje poctem bitii. Pokud naptiklad ma

procesor $itku slova 16 bitli je schopny v dany okamzik pracovat s ¢islem které ma hodnotu

vvvvvv
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Cisly, jelikoz nemusi dochazet k nadbytecnym instrukcim potfebnych pro jejich zpracovani.

[18]

3.2.1 Instrukéni sada

Instrukéni sada popisuje soubor moznych zplsobli programovéani z pohledu
programatora. Mlize zahrnovat prvky jako jsou dostupny seznam instrukci, vybér datovych

typt, ¢i seznam registra.

3.2.1.1 CISC

Procesory typu CISC jsou zakladem pocitaci se sloZitym souborem instrukei. Je
charakterizovana pestrou nabidkou instrukei proménlivé délky, ovSem jednotlivé instrukce
ve vétsing ptipadi vykonavaji obdobné operace, jen s minimalnimi zménami. V instrukénim
souboru jsou rovnéz obsazeny instrukce, které maji minimalni vyuzitelnost. Diky tomu fidci
obvody zabiraji az 60 % celkového mista ¢ipu a jsou zde kladeny mnohem vyssi naroky na

fadi¢ nez u koncepce RISC. [22]

3.2.1.2 RISC

Jedna se o pocita¢ s redukovanou instrukéni sadou. Tato instruk¢ni sada obsahuje
pouze elementarni, ¢asto pouzivané instrukce statické délky, s cilem optimalizace obvodl

procesorii a maximalni efektivité Cinnosti. [ 18]

Pokud by byl vytvoten program se stejnou funkci pro procesory typu RISC a CISC, na prvni
pohled by bylo patrné, Ze program pro procesory typu RISC je mnohem delsi, ovSem doba

jeho provedeni je mnohem kratsi.

3.3 Pamét programu

Pamét’ programu je ulozisté, které obsahuje jednotlivé instrukce, konstanty a statické
tabulky. V ptipadé, kdy dojde k vykonévani paméti programu procesorem, dojde k realizaci
poZadované ¢innosti pocitace. V ramci konkrétnich mikropocitacii miZze byt nainstalovana

pamét’ programu typu ROM, ktera obsahuje program, a je urcena pouze pro Cteni.

Nejcastéji jsou ovsem vyuzivané paméti typu EPROM, EEPROM ¢i FLASH, které mohou
byt prepsatelné. [18]
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3.4 Operac¢ni pamét’

Jedna se o pamét’ typu RAM, tedy o docasnou velice rychlou pamét’. Do této paméti
jsou ukladany docasné hodnoty jako jsou napiiklad vysledky a v pfipadé vypadku napajeni
dojde ke ztraté dat.

3.5 Sbérnice

Sbérnici je mozné si predstavit jako komunikacni tunely mezi jednotlivymi prvky

slozeného celku. [17]
Sbérnice se déli na datovou, adresovou a ridici sbérnici.

o Sitka datové sbérnice je dana nasobkem 1 byte a slouzi pfedeviim k piedavéani dat z

jednotek, které jsou pfipojeny na sbérnici.

e Adresova sbérnice se vyuziva k adresaci piipojenych jednotek, modulil ¢i k adresaci
paméti. Jeji Sitka predur¢uje maximalni mnozstvi adres.
e Ridici sbérnice pfenasi procesorem generované fidici signaly, které slouzi k ovladani

aktivity pfipojenych jednotek, jako je napiiklad Cteni a zapis.

3.6 1/O porty

Vstupni a vystupni porty se vyuzivaji u mikropoc¢itacl predevsim k interakci s redlnym

svétem. Je mozné je rozdélit na:
e Sériove, které prenasi data postupné po 1 bitu
e Paralelni, které prendseji v jednom okamziku 8 bit

Tyto porty jsou fizeny pfenosem bitl z fidicich registrii a soucasné dochazi ke zjistovani

aktualniho stavu téchto portli pomoci stavovych bitlh za pomoci stavovych registra. [17]
Ke zjistovani jejich stavll se vyuziva naptiklad téchto metod:

e Piimé programové fizeni, které zjiSt'uje aktudlni stav vstupnich a vystupnich porti v

kazdém okamziku provedeni nové operace [17]

e Vyvolani pferuSeni umozilujici vstupnim a vystupnim portim generovat poZzadavky
na preruseni, diky kterym je mozné realizovat programovy skok na pteddefinovany

podprogram [17]
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4 MIKROPOCITACOVE PLATFORMY

V této kapitole budou popsany dvé mikropocitacové platformy, které by mohly byt pro

tuto praci pouzity.

Mikropocitacové platformy umoznuji propojeni readlného svéta (koncové spinace, LED
diody, mikrospinace) s prenosem téchto dat do vypocetni techniky. Existuje mnoho typt a
vyrobcu desek, které se daji bézné portidit a lisi se naptiklad zpisobem programovani, svou
velikosti, velikosti paméti pro program, poctem analogovych a digitalnich pinti, vykonosti

procesoru. [23]

4.1 Arduino

Tato platforma ptvodné vznikla jako Skolni projekt studenta Hernando Barragana
v roce 2004, ktery vytvoril pii své diplomové praci knihovnu wiring, kterd tvoti zaklad
programovaciho jazyku Arduino. Prvni deska byla realizovana v roce 2005 tim stejnym

studentem. [23]

4.1.1 Arduino Uno

Arduino Uno je vyvojova deska s mikropocitacem. Pro tento model je pouzity
mikropocita¢ Atmega 328p, pracujicim na kmito¢tu 16 MHz. Tato deska disponuje 8
analogovymi piny, 14 digitalnich pind z nichz 6 mlze pracovat jako PWM. Napdjeni této
desky je realizovano 5-12V. V soucasnosti se od jeho vzniku na trhu vyskytuje jiz ¢tvrta

generace. Propojeni s PC je realizovano pomoci USB A-B. [23]

— Vstupné - vystupni

piny (2 13)
|

Pin referenéniho
napéti AD prevodniku
Zabudovana LED

Serial Out (TX)
Serial In (RX)

— . S

.IH ITALY " p o ® -
=5 3

USB konektor pro =

PrOgramovani @ g

"i + e
“moomm  ARDUINO Resetovaci tlacitko

napajeni
— ¥ 3] an - .
Hi“wﬁtﬂlva-ﬂ!?iﬂ? pramae B | ol Programovaci
g | = S konektor ISP
2 Mikroprocesor
e ATmega328P
Napéjeni 12V

Resetovaci Pin
Pin 3,3V
Pin 5V

Analogové vstupy

Pin externiho napajeni

GND

Obrazek 18 Arduino Uno [24]
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4.1.2 Arduino NANO

Arduino NANO je zmensenou verzi popularniho Arduino Uno. Svou popularitu si
ziskal predevsSim rozméry, stejnymi parametry a obdobnou funkcionalitou. Oproti jeho
vys$$imu modelu neobsahuje moznost 12V napdjeni a samostatny napdjeci konektor.

Ptipojeni k PC je zde realizovano pomoci USB A-B mini. [39]

Obrézek 19 Arduino Nano [25]

4.2 Espressif Systems

Jedna se o firmu se sidlem v Shangai zaloZenou roku 2008, kterd se zabyva vyvojem
WIFI a Bluetooth ¢ipi. Mimo jiné se zabyva i feSenimi pro IoT. Do povédomi mnoha lidi

se dostala s prvni vydanou deskou ESP 8266 v roce 2014. [26]

4.2.1 ESP 8266

Tato vyvojova deska obsahuje mikroprocesor typu RISC, ktery pracuje na frekvenci 80
MHz. Deska déle poskytuje 16 GPIO pint, podporu IEEE 802.11 b/g/n a podporu sbérnic
SPI, 12C a I2S. ESP 8266 v dobé vydani neméla dostatecnou podporu diky chybéjici
dokumentaci v anglickém jazyce a mimo jiné slouzila pouze jako pfevodnik UART-WIFI.

[26]
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Obrazek 20 ESP 8266 [27]

4.2.2 ESP 32

Jedna se o nastupce popularniho obvodu ESP 8266, ktery navic obsahuje podporu
Bluetooth a sbérnic SPI, 12C a UART. U tohoto modelu doslo oproti jeho pfedchidci
k navySeni pini GPIO na 34. Tato deska obsahuje procesor, ktery je dvoujadrovy a pracuje
pii taktu 80-240 MHz. [26]

Obréazek 21 ESP 32 [28]
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5 POUZITY SOFTWARE

V nasledujici ¢asti jsou uvedeny a popsany jednotlivé programy, které byly v prubéhu

prace vyuzity.

5.1 Arduino IDE

Jedna se o programovaci prostiedi, které spada pifimo do vlastnictvi spolecnosti
ARDUINO [29]. Diky tomuto programu je mozné programovani samotného mikropocitace.
Nabizi mnozstvi predinstalovanych knihoven pro zékladni funkce, ale je zde také moznost
si potfebné knihovny do programu doinstalovat za pomoci serveru GitHub. Program dale
obsahuje mnozstvi ukdzkovych programi, diky kterym muze uZzivatel jednoduse pochopit,
jak Arduino programovat. Arduino IDE je mozné nainstalovat jak na Windows, tak i Mac

OS a Linux.

Po spusténi programu dojde k zobrazeni okna vyobrazeného na Obrazku 22.

@ sketch_feb0Ba | Arduine 1.8.19 — O *
Soubor Upraw Projekt Mastroje Mapovéda

OO BHA

sketch_fehO6a

1 I':;:’n setup () { ~
2 f// put your setup code here, to run once:

& wvoid loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

Obrazek 22 Prostiedi Arduino IDE

V tomto grafickém rozhrani jsou lokalizovany tyto prvky:

5.1.1 Menu

Nachézi se ve vrchni &asti aplikace a obsahuje zalozky Soubor, Upravy, Projekt,

Nastroje a Napovéda.
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Soubor
V této zélozce nalezneme moznosti na vytvoreni ¢i otevieni stavajiciho projektu. Dale se
zde nachazi knihovna s pfeddefinovanymi ukadzkovymi ptiklady a v neposledni tadé

nastaveni aplikace, ve kterém je mozné nalézt vychozi umisténi projektu a nastaveni editoru.

Upravy

Zde najdeme zékladni prvky pro editaci a spravu nami psané¢ho zdrojového kodu.

Projekt

Nésledujici zdlozka umoziluje ptidani novych knihoven do projektu, jeho kompilaci a
nahrani zdrojového kédu do ptipojeného mikropocitace.

Nastroje

V této zalozce je mozné nalézt opét zdkladni editacni funkce pro zdrojovy kod. Dale se zde
nachazi Casto vyuzivané funkce, a to sériovy monitor a sériovy ploter. Sou€asné je zde
mozné nalézt moznost zjisténi informaci o pfipojeném mikropocitaci a pro spravnou
funk¢nost je nutné zde nastavit port ke kterému je mikropocita¢ pfipojen a typ vyvojové

desky se kterou se bude v projektu pracovat.

Sériovy monitor se sklad4a ze dvou oken, kdy prvni z nich se vyuziva pro pfedavani dat

z Arduina k uzivateli a druhé se vyuziva pro posilani dat od uzivatele do Arduina.

Sériovy plotter je pouze jednosmérny a slouzi na rozdil od sériového k monitoru predevsim

k vykreslovani grafl z dat, které Arduino odesle pocitaci.

Ndpovéda
Posledni zaloZka ma spiSe informacni charakter. Nabizi moZnost pfesmérovani uzivatele na
vypracované¢ dokumenty popisujici uzivatelské prostfedi déale pak internetovou podporu

jednotlivych produkt a moznosti zobrazeni internetové ptirucky.

5.1.2 Projektova lista

Jedna se o druhy fadek v grafickém prostfedi, ktery obsahuje nejcastéji pouzivané
funkce z Menu. Je zde mozné nalézt ikonu ovéteni, odeslani kodu, vytvoreni nového kodu,

uloZeni ¢i otevieni jiz existujiciho kodu.
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5.1.3 Editor

V této Casti je mozné vytvaret obsluzné programy mikropocitace. K programovani se
muZze vyuzivat programovaci jazyk C/C++. Déle je mozné piimo vyuzit knihovnu wiring.h,
ktera je pro programovani Arduina velice rozsifend, kterd diky své obsahlosti mlize byt
povazovana za samostatny programovaci jazyk. Hned pfi spusténi programu je mozné se
povsimnout pocatecni pritomnost dvou blokli a to void setup() a void loop(). Jedna se o
zakladni syntaxi knihovny wiring.h. Do bloku void setup() se definuje kod, ktery bude
proveden pouze na zacatku programu po stisknuti tlacitka restart. Naproti tomu ¢ast void
loop() obsahuje kod, ktery je cyklicky vykonévan po dobu zapnuti mikropocitace. Jednotlivé

proménné se definuji vné vise zminénych bloku. [30]

5.1.4 Informacni lista

Tato ¢ast grafického prostredi informuje uzivatele o aktudlni pamétové ndro€nosti
projektu v zavislosti na typu pouzitého mikropocitace. Soucasné v ptipadé chyby dojde

k zobrazeni chybové spravy s lokaci, kde se chyba v programu nachazi.

5.2 MIT App Inventor

Mit App Inventor je webova sluzba, ktera nabizi vyvojové prosttedi pro tvorbu
mobilnich aplikaci. Tato stranka je neplacend a poprvé byla uvetejnéna v beta verzi v roce
2010. Nabizi téZ cloud ve spojeni s Google uctem, kde je mozné si zdlohovat vSechny nami
vytvatené projekty. Programovani aplikaci je zaloZzeno na pietahovani a skladani
jednotlivych predptipravenych blokt. Vyhodou je i ladici mobilni aplikace, kterda umoznuje
zobrazeni nahledu v redlném case pravé vytvarené aplikace, kterd je vefejné dostupnd na
Google Play. Tato webova aplikace se skldda ze dvou funkénich blokd, které jsou rozebrany

v nasledujicich podkapitolach.

5.2.1 Designer

Po zaloZeni nového projektu se vyobrazi grafické prosttedi viz Obrazek 23.
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®
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Obrazek 23 Prostredi Designer
V Casti Designer se realizuje uZzivatelské prostfedi mobilni aplikace, které je utvareno
pomoci vkladéani jednotlivych komponent do projektu. Uzivatel mé moznost vytvofit nékolik
samostatnych obrazovek, které budou postupné odkryvany v zavislosti na nastavené logice
ovladani, nebo je zde moznost vyuzivat pouze jednu obrazovku a jednotlivé komponenty
odkryvat a skryvat. Pro vytvofeni nové aplikace se pracuje s knihovnou jednotlivych
komponent, kterd se nachazi v levém panelu. Je mozZné vyuzit prvky jako jsou tlacitka,
zasSkrtavaci policka, switch, spinner, text box. Kazdy prvek ma své nastaveni a je mozné si
jej personalizovat dle vlastnich pozadavkl. Nasledné je pro tyto prvky vybrano rozlozeni,
opét z prednastavenych stylil, které se nachazi v knihovné, coz umozni definici rozlozeni

pro mobilni aplikaci. [31]

5.2.2 Blocks

Do této casti je uzivatel prenesen ve chvili, kdy se piepne z Designer na Blocks. Tato
mozZnost se nachdzi v pravém rohu horni listy. V této ¢asti se vytvaii logika grafického
prostiedi vytvafené mobilni aplikace. V levé Césti se vybiraji jednotlivé pfedptipravené
logické bloky, které se nasledné umistuji na pracovni plochu. Za pomoci spojovani
jednotlivych bloki, je mozné jednotlivym prvkim graficky naprogramovat logiku. Mizeme

zde pouzit logické vyroky, rozhodovaci podminky, cykly, matematické vyrazy, néstroje pro
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praci s textem apod. Na Obrazku 24 je vyobrazena ukazkova logika aplikace, kterd je

spojena s aplikaci na Obrazku 23, kdy po stisknuti tlacitka dojde ke spusténi zvuku po dobu
500ms.

®RMT - Coomeet-  Bul-  Gemngs - Hol - MyPrejocts ViwTrish  Quids  Rapenanksug  Engheh -

B wee veNToR

Msmm\ - J o susoen P Ramasemsan potiano ey

Blocks Viewer

e ‘when ETGEREER Click
e do call Play
o call .Vibrate

millisecs (| [Eso]e}

Femame | Delei
- (5
@ity g L F=3
Rnecmpa do o —
= b
ke (S tring | [ ]

Obrazek 24 Prosttedi Blocks
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II. PRAKTICKA CAST
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6 POZADAVKY NA FUNKCE SYSTEMU

Tato kapitola se zabyva nezbytnymi pozadavky na funk¢nost dané¢ho systému.
Jednotlivé pozadavky jsou piedurceny dlouhodobym pozorovanim a soucasné ziskanymi
zkuSenostmi s nosnym plemenem slepic. V rdmci této prace se bude vychazet z kurniku,
ktery uz je realizovan a neni osazeny zabezpec€ujicim systémem. Tento kurnik je zatepleny
a je postaveny z difevéného materidlu. Vnitini ¢ast tohoto kurniku je rozdélena na 2 oblasti.
Prvni oblast kurniku slouzi pfedevsim k pifenocovani a sntiSce slepic, kdy je tvoiena dvéma
htady, tfemi hnizdy. Druha oblast tohoto kurniku obsahuje prostor pro vnitini odchov slepic,
kde slepice travi ¢as predev§im v zimnim obdobi. Vné kurniku se slepice mohou dostat
pomoci dvitek, které se oteviraji do prostoru, kdy je potfebné tyto dvitka z hlediska tepelné

izolace zachovat.

/-

Hiady
Vnittni vyb&h

Enatkovs
hnizda :

Obrazek 25 Nakres kurniku

6.1 Automatické zavirani dvirek

Zaviréani dvitek je potfebné z diivodii ochrany slepic pred Skodnou zvéii jako jsou kuny
¢1 lisky. K jejich zavirani nikdy nedochézi ve stejny cas, protoZe slepice vchazi do kurniku
az ve chvili, kdy za¢ne zapadat slunce. Tato ¢ast dne je proménliva v pritbehu celého roku a

je nutné tento fakt vyuzit pfi ndvrhu vysledného systému.
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6.2 Automatické otevirani dvirek

Automatizovana ¢innost otevirani dvifek bude probihat vzdy s rozednivanim. Opét
jako v pfipad¢ zavirani dvifek se jedna z hlediska casu o nestalou proménnou, ktera se v

pribéhu roku méni.

Dalsim dilezitym aspektem je pouziti vhodného snimace, ktery bude monitorovat venkovni
teplotu. Tento aspekt je dllezity zejména proto, aby v piipadé poklesu teploty pod 1 °C se
dvirka neoteviela. V opacném piipad¢ by se stala situace, ze by slepicim mohly omrznout

hiebinky, nasledkem ¢ehoz by ptestaly nést vejce.

6.3 Manualni ovladani systému pomoci ovladace

Nemén¢ dulezitou funkei, kterou musi systém obsahovat je moznost ovladat dalkove
jednotlivé funkce pomoci ovladace. Mezi tyto funkce by se mélo fadit manualni otevirani a
zavirdni kurniku. Manudlni ovladdani bude nutné vyuzivat v dobé pofizeni novych slepic,
které by mély po umisténi do kurniku stravit prvni den uvniti. Nové slepice tak budou mit

potfebny ¢as na aklimatizovani v novém prostiedi.

6.4 Manualni ovladani systému pomoci mobilni aplikace

K ovladani mimo jiné bude vhodné vytvofit mobilni aplikaci, ktera bude obsahovat
moznost ovladat zakladni soucasti systému. V ramci této mobilni aplikace je nutné brat 1

zfetel na moznost zobrazeni Gdaji informac¢niho charakteru o funk¢nosti daného systému.

6.5 Vnitini osvétleni

Osvétleni vnitinich prostor je z pohledu mnoha chovatelt nadbyte¢nou funkcionalitou,
ovSem z mého dlouhodobého testovani, pii kterém jsem doSel k zavéru, Ze slepicim tato
vlastnost vyrazn¢ pomaha pii vyskoku na hfady, a z tohoto diivodu by mélo dojit k jeji
realizaci. Pfitomnost vnitiniho osvétleni soucasné bude velice uzite¢na v ptipadé, kdy bude

dochazet k ¢isténi kurniku.

6.6 Bezpecnostni prvky

V ramci tohoto systému je nutné¢ implementovat bezpecnostni prvky, které budou

vvvvv

spusténi zaviraciho cyklu nebyla mozna ptitomnost slepice v oblasti zaviranych dvitek.
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6.7 Signalizace a odstrasSeni Skodné

Tato vlastnost byla vybrana z diivodu, aby chovatel mél moznost zjistit, zdali v pribéhu
vecera nedoslo k piiblizeni Skodné do oblasti dvifek kurniku. Diky této informaci se
nasledné chovatel bude moci pfipravit na potfebné kroky vedouci ke snizeni atraktivity

daného mista pro Skodnou.
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7 REALIZACE MODELU

V této kapitole budou popsény zvolené prvky, které budou slozeny do jednoho
funk¢niho celku. Ten je nasledné osazeny na modelu reprezentujici skute¢na dvirka kurniku.
Pro fizeni navrzeného systému byl zvolen mikropoc¢ita¢ znacky Arduino typu NANO, ktery

pro fizeni daného systému plné& dostacuje.

7.1 Blokovy diagram

Schéma uvedené na Obrazku 26 vyobrazuje prvky, které tvoii zabezpecujici systém.
Mimo jiné jsou v ramci daného systému znazornény i komunikaéni sméry jednotlivych
prvka. Obousmérnou komunikaci zde vyuziva pouze Bluetooth modul a mobilni aplikace.

Zbylé soucasti vyuzivaji pouze jednosmérnou komunikaci.

Tepelny . . Vnitfni
- Sveételna Kon'coyy Kon'coYV osvitlenf
Led tlagitko DHT22 senzor SEs | SREES (Led pések)
¢ l l Oteviraci Zavjraci T
Mobilni | . | Bluetooth — Ridfci jednotka 3 Relé modul 3 Linearni
Aplikace '~ 7| modul (Arduino Nano) (4 relé) elektromotor
Pfijimac 433 A/D pievodnik Relé modul
Mhz HX711 (1 relé)
T Vahovy Véahovy *
Vysilag 433 senzor 20 senzor 20 \/engovm'
Mhz Kg Kg osveétleni
(Led Chipy)

Obrazek 26 Blokovy diagram systému

7.2 Pouzité prvky

Cilem této Casti je uvedeni a stru¢ny popis komponent, které¢ jsou v ramci systému
pouzity.
7.2.1 Arduino NANO

Z divodi ptijatelné ceny a praktickych rozmért, byla zvolena vyvojovd deska

Arduino Nano. K jejimu popisu a zptisobu programovani doslo v pfedchozich kapitolach.
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7.2.2 Linearni elektromotor

Pro pohyb dviiky byl zvolen linearni elektromotor, ktery disponuje certifikaci IP65.
Tento elektromotor vykondva posuvny pohyb a pfi jeho vybéru je potieba zvazit dvé
nejpodstatnéjsi proménné. Prvni z nich je zdvih pistu a rychlost posuvu. Pro tuto praci byl
zvolen elektromotor HY-0/ se zdvihem 250 mm a rychlosti posuvu 6 mm/s. Dal§im
nespornou vyhodou je zabudovana dvojice koncovych spinacd, ktera trvale odpoji
elektromotor od zdroje napéti v piipadé dosahnuti nckteré z krajnich poloh. Tohoto
ochranného prvku se dé vyuzit v piipadé, Ze systém prestane fungovat dle ocekavani. Timto
se eliminuji pfipadné mozné skody na kurniku. Elektromotor je konstruovan pro pracovni
napéti 12V, tudiz s pouzitim tohoto prvku odpadd moznost pracovat pouze s jednou urovni

napéti, ale je potfeba ptfidat do systému meni¢ napéti.

Obrazek 27 Linearni elektromotor HY-01[32]

7.2.3 Relé moduly

Pro ovladani linearniho elektromotoru je pouzit 12 V relé modul. Jednd se o

elektronické zatizeni, slouZici ke spinani vétSich zatézi, za pomoci nizkonapét'ového signalu.
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Obrazek 28 12 V relé moduly [33]

7.2.4 Koncové spinace

Pro zjisténi, zdali jsou dvitka zaviena Ci oteviend jsou vyuzity dva koncové spinace.
V kontextu s pfedchozim prvkem, tedy motorem budou tyto spinace vyuzivany aktivné
oproti zabudovanym koncovym spinacim uvnitf elektromotoru. Spina¢ je v nesepnutém

stavu ve spojeni C a NC a ve chvili sepnuti dojde k rozpojeni C a NC a spojeni C a NO.

Obrazek 29 Koncovy spinac [34]
7.2.5 Svételny senzor
Dal$im prvkem systému je svételny senzor. JelikoZ slepice nechodi do kurniku a

z kurniku v pravidelné cCasy, ale jejich reZim je zavisly na intenzité¢ osvétleni, jedna se o

velice pfesny zpiisob korigovani dvitek na zédklad€ tohoto parametru.

Obrazek 30 Svételny senzor [35]
Kvili ovéfeni vlastnosti senzoru pro dané venkovni prostiedi jsem sestrojil zatizeni pro sbér

dat. K méfeni byla vyuzita vyvojova deska s mikropocitacem Arduino ve verzi Nano, ktera
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pomoci Bluetooth modulu HC-06 odesilala do mobilniho telefonu méfenou intenzitu
osvétleni v pravidelném dvou minutovém intervalu. Vystup tohoto senzoru je uveden na

vysledném grafu na Obrazku 31, ktery reprezentuje métenou hodnotu intenzity osvétleni

dvou dnu.
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Obrazek 31 Méfend intenzita osvétleni
7.2.6 Teplotni senzor

Z divodu, Ze se jedna o celoro¢ni systém, je potieba vyuzit i teplotni senzor. Slepice
by v ptipadé€ poklesu teploty nemély opustit kurnik z divodu mozného omrznuti hiebinkd,

coz by mélo za nasledek, Ze by slepice prestala snaset vajicka.

AM2302 DHTZ ensor

Obrazek 32 Teplotni senzor DHT22 [36]
7.2.7 Prijimac a Vysila¢ 433MHz

Dal§im prvkem pro moZznost manuélniho ovladani je 433 MHz pfijimac, ktery je
dodavan v setu spolu s dadlkovym ovladacem, ktery ma pevné definované kody pro

jednotliva tlacitka.
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Obrazek 33 Set pro ovladani na frekvenci 433MHz [37, 38]
7.2.8 Bluetooth modul

Kviili moZnosti monitorovani je vyuzit Bluetooth modul HC-06, ktery pfenasi data o
stavu systému do mobilni aplikace. Zakladni komunikaéni rychlost tohoto Bluetooth modulu

s Arduinem je 9600 baudt a je mozné jej vyuzit do vzdalenosti 10 metrti.

Obrézek 34 HC-06 modul [39]

7.2.9 Vahovy senzor

K zajisténi ochrany slepic v ptipadé¢ zaviraciho cyklu jsou pouzity dva 20 kg vahové
senzory, které jsou umistény pod spodni ¢asti dvifek. Tento ochranny prvek je potteba vyuzit

spolecné s prevodnikem HX711, ktery prfevadi méfena data do digitalni podoby.
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Obrazek 35 Zapojeni vahového senzoru [40, 41]

7.2.10 Osvétleni

K vnitinimu osvitu je vyuzit klasicky led pasek a k vnéjSimu osvitu jsou pouzity led
¢ipy, které budou pevné spojeny s chladici zakladnou a pro lepsi odvod tepla kazdého ¢ipu
je vyuzita teplovodiva pasta. Tyto €ipy jsou predurceny pro napajeni 3,3 V, ovSem v piipadé

zapojeni 4 kusti do série je mozné vyuzit k jejich napajeni 12V napéti.

Obrazek 37 Led pasek 12v v provedeni IP67 [42]
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7.2.11 Led tlacitko
K indikaci mozného naruseni prostoru slouzi led tlacitko, které ma signaliza¢ni
charakter a sou¢asn¢ je mozné pii jeho stisku odstiezit dvirka v pripadé, kdyz by byla slepice

vné kurniku.

Obrazek 38 Tlacitko s led [43]

7.2.12 Napajeni

Napdjeni je feSeno dvojim zpisobem. Systém obsahuje inteligentni piepinac zdroje
napéti, ktery v ptipad¢ vypadku energie sepne relé, a to umozni napajet systém pomoci
zalozniho zdroje napéjeni. K pfedchozimu sepinani po vypadku energie dochdzi vlivem
uloZeni energie v pomocném kondenzatoru, ktery se nabije thned po spusténi systému.

V tomto ptipad¢ byla zvolena 7 Ah olovéna baterie.

Obrazek 39 Schéma zapojeni piepinace mezi sitovym a napdjenim z baterie [44]
7.2.13 Mé&ni¢ napéti
Jelikoz Arduino NANO nepodporuje oproti jeho vyssim modeliim napéjeni pomoci
12 V je potfebné vyuzit meéni¢ napéti. Tento meéni€ pievede napéti na 5 V, a to je pfivedeno
pfimo na piny 5 V a GND. Tento konkrétni méni¢ se vyznacuje i moznosti plynule

nastavitelného vystupniho napéti.
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Obrazek 40 Méni¢ napéti [45]

7.3 Zapojeni

V navaznosti na vybér jednotlivych komponent, bylo vytvoieno v ndvrhovém software
Eagle schéma zapojeni uvedené na Obrazku 41, které umoZznuje praktické propojeni

systému.
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Na zaklad¢€ tohoto schématu byla realizovana jedna z moznych moznosti desky plosnych
spojii, ktera umoznuje osadit jednotlivé komponenty pomoci Dupont konektori na tuto
desku. Obrazek 42 vyobrazuje osazeni jednotlivych komponent na desce, kdy tato deska je
v ramci vodivych cest navrZzena oboustranné a dosahuje velikosti 100 x 85 mm. Na
Obrézcich 43 a 44 jsou nésledn¢ vyobrazené pouze vodivé cesty a jednotlivé kontaktni piny,

pro osazeni danych komponent.
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= o 2 ‘
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Obrazek 43 Vrchni strana modelu DPS
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Obrazek 44 Spodni strana modelu DPS
V ramci této prace nebyla vyrobena ptimo tato konkrétni deska, ovSem bylo vyuzito
pajivého pole. Jednotlivé prvky jsou v tomto ptipadé osazeny podle schématu a k jejich
propojovani bylo vyuzito propojovacich vodicii. Pti vyrobé osazovaci desky doslo k
rozdéleni ptivodni desky na dva kusy z diivodu oddéleni dvou riiznych napéti tak, aby se
predeslo moznému elektrickému ruseni. Jelikoz bylo cilem tento systém vytvorit
modularni tak jsou na pajivém poli pfipajeny Dupont konektory. V ptipad¢, kdyz by né&jaka
soucastka systému vypovédéla funkei, tak nebude potieba celou desku slozité rozebirat, ale
je mozné pouze lokalizovat vadny komponent a zaménit ho za novy kus pouhym

vytazenim.

Obrazek 45 P4jiva pole [46]
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Na Obrazku 46 je tedy mozné vidét osazovaci desku ktera je predurcena pro umistovani
5V prvki jako je prevodnik HX711, teplomér DHT22, ¢i snimac¢ osvétleni. Mimo jiné se
zde nachazi 2 fady Sroubovacich svorkovnic kdy spodni fada se vyuziva pro pfipojeni
vahovych senzoru a koncovych spinacii. Vrchni fada se naopak vyuziva pro ptipojeni
tlacitka a ovladani relé fidici venkovni osvétleni. Na tuto fadu je ovS§em mozné pfipojit i

externi senzor svétla, ktery v ramci modelu nebyl instalovan.

tec8% 8ol

Bl

Obrazek 46 Vyrobena osazovaci deska-5V ¢ast
Tato deska uvedend na Obrazku 47 se vyuZziva predevSim k pfipojeni napdjeciho napéti,
pfipojeni motoru, zapojeni vnitiniho osvétleni a mimo jiné k ptevodu 12V na 5V. Sou€asné
je 1 vidét v pravém hornim rohu konektor, ktery slouzi k ovladani ¢tyinasobného relé

modulu.
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Obrazek 47 Vyrobend osazovaci deska-12V ¢ast
Obrazek 48 nasledné vyobrazuje osazeni 5V desky jednotlivymi komponenty a propojeni s

deskou druhou.

SXEREE8EIRE

Obrazek 48 Propojené desky
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7.4 Osazeni modelu

Tato ¢ast se realizovala vzapéti po vyrobé osazovacich desek. Snahou bylo vytvoftit
model celni strany kurniku a snaha maximalné ptiblizit dané moznosti. Cilem je vyuziti
prvki, které by byly pouzity i v redlném prostedi. Cely model je sestaven z recyklované
lamino desky. Na modelu jsou umistény dvé elektrikarské krabicky. Ty jsou vyuzity
k ulozeni jednotlivych komponent a jelikoz maji certifikaci IP66 je mozné je vyuzit i do

venkovniho prostiedi.

Obrazek 49 Krabicka s certifikaci IP66 [47]

Na nasledujicim obrazku byla vyhotovena zdkladni sestava modelu a umisténi vahovych

senzort do spodni ¢asti oblasti dvifek.
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Raaaa

Obrézek 50 Umisténi vahovych senzora

Obrazek 51 nasledné ukazuje feSeni vahové desky a instalaci svételné venkovni rampy.
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Obrazek 51 Osazeni desky na vahové senzory

Obrazek 52 nésledné zobrazuje kompletni model v sestaveném stavu, tak jak by jednotlivé

prvky, byly umistény na skute¢ném kurniku.
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Obrazek 52 Celkovy pohled-Celni strana

24

Pti bliz§im pohledu na Obrazku 53 je pfiblizeni na umisténi fidici elektroniky lokalizované
v elektrikarské krabici na celni strané modelu. V pravé horni ¢asti jsou fidici relé, které
ovladaji chod linearniho elektromotoru a mimo jiné zajiSt'uji fizeni vnitfniho osvétleni na

zaklad¢ prijatého signalu.
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Obrazek 53 UloZeni desek-Celni strana
Pti pohledu na zadni stranu modelu viz Obrazek 54 je mozné vidét nad oblasti dvifek LED
pasek, zajiStujici vnitini osvétleni a v levé €asti modelu druhou elektrikéaiskou krabici

obsahujici dalsi podpiirnou elektroniku.
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Obrazek 54 Celkovy pohled-zadni strana

Pti bliz§im pohledu na elektrikaiskou krabici, ktera je vyobrazena na Obrazku 55, je
mozné vidét v levé ¢asti fidici relé zajisStujici inteligentni pfepinani vstupniho napéti, kdy k
jeho piivodu slouzi dva DC konektory umisténé ve spodni strané krabice. Ty jsou
predevsim urceny k pfipojeni napajeni ze sit¢ a z baterie. Vrchni ¢ast dale obsahuje
tla¢itko, které umoziuje indikaci naruseni vstupu v pribéhu zavieného rezimu. Prava ¢ast

dale obsahuje relé, které obsluhuje rozsviceni venkovni svételné rampy.
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Obrazek 55 Rozmisténi komponent-zadni strana
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8 SOFTWARE PRO ARDUINO

V této Casti bude rozebrand programova Cast Arduina, kterd je pouzita pro fizeni
systému. Na fadcich 1-5, byly definovany zakladni knihovny, které jsou v programu vyuzity.
Jedna se o knihovnu Arduino [48], knihovnu zaji§t'ujici ziskdvani hodnot pfevodniku HX711
[49], knihovnu obsluhujici voltmetr INA3221 [50], knihovnu obsluhujici teplomér DHT22
[51] a knihovnu zajist'ujici komunikaci pomoci 433 MHz [52].

#tinclude <Arduino.h>

#include "HX711.h"

#include <SDL_Arduino_INA3221.h>
#include <DHT.h>

#include <RCSwitch.h>

uhwnNnPRE

Nasledujici obrazek vyobrazuje vyvojovy diagram programu. Po spusténi se nejprve
vykonaji ptikazy v €asti setup() kde dochazi k nastaveni rychlosti sériové komunikace a
spusténi obsluznych funkci pro voltmetr, teplomér, vahovy senzor a nastaveni parametrt pro
jednotlivé piny. Dalsim krokem je obsluha loop() obsahujici spoustéci sekvenci, obsluhu
sériové komunikace slouzici pro pfijem informaci z mobilni aplikace a odesilani dat do
sériové konzole, které obsahuji nezbytnd data o systému. Nasledné dochézi ke zjisStovani
udajl o aktualni teploté a soucasné k zjiStovani aktualni intenzity osvétleni a vahy métené
na vahovych senzorech. Po uskute¢néni téchto ¢innosti se program dostava do vyhodnocujici
blokt otevieni ¢i zavieni dvifek, kdy na zdklad¢ splnéni jednotlivych podminek dojde k
jejich vykonani. Po téchto blocich se ptifadi hodnota bloku counter svetla=0 a to pfedevsim
z divodu mozného zablesku svétla v no€nich hodinach, ktery by ovlivnil méfeni intenzity
svétla. Poslednim blokem je vyhodnoceni narusitele, kdy k detailnimu popisu jednotlivych

blokl dojde v priibéhu této kapitoly.
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Setup()

v

Loop()

|

Spousteci_sekvence

|

Sériova komunikace

|

Vypis dat do sériové
konzole

!

Vyhodnoceni
snimace svétla

l

Vyhodnoceni teploty

l

Wyhodnoceni méfené
vahy

l

Otevieni dvifek

k4

Zavfeni dvitek

l

counter_svetla=0

l

Vyhodnoceni
narusitele

Obrazek 56 Vyvojovy diagram
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8.1 Spoustéci sekvence

Nasledujici obrazek vyobrazuje vyvojovy diagram spoustéci sekvence, ktera je
vykonavana pouze po prvotnim spusténi programu. Na zdklad¢ méfené intenzity osvétleni
dochazi ke zjistovani, zdali by dvitka mély byt oteviena ¢i zaviend. Tato funkce mimo jiné

ma oSetieny stav, kdy dvitka jsou mezi koncovymi spinadi. Po vyhodnoceni vSech

predpokladt dojde k vykonani oteviraciho nebo zaviraciho rezimu.

Zhasnuti vnitinino
osvétieni

Rozsviceni vnitfniho

P Zaviran!
osvétleni

+ +
feplota=1 Otevirdni Otevieno

Spousteci_sekvence

/\ i
Otevieno

Loopi)

Obrazek 57 Vyvojovy diagram

Na nésledujicich fadcich 273-301 je ukazka realizace této Casti v programovém prostiedi

Arduino IDE.

297. if (!spousteci_sekvence)

298. {

299. svetlo = analogRead(Al);

300. temp = dht.readTemperature();

301. spinac_1_hodnota = digitalRead(spinac_1); //oteviraci
302. spinac_2_hodnota = digitalRead(spinac_2); //zaviraci
303. delay(1000);

304. if (spinac_2_hodnota and spinac_1_hodnota)

305. {

306. if (svetlo > spodni_mez_svetla and temp >= mezni_teplota)
307. {

308. spinac_zavreno = 1; //zavreno

309.

312. else if (svetlo > spodni_mez_svetla and temp <= mezni_teplota)
313. { spinac_zavreno = 9; kontrola_zavirani();

314. }

315. [1717777777777777777777777777777177777777777171777717
316. else if (svetlo < spodni_mez_svetla)

317. {

318. spinac_zavreno = @; //otevreno

319. }

320.

321. else if (!spinac_2_hodnota and spinac_1_hodnota)

322. {

323. spinac_zavreno = 1;

324. }

325. else if (spinac_2_hodnota and !spinac_1_hodnota)

326. {

327. spinac_zavreno = 9;

328.

329. pole[1] = spinac_zavreno;

330. spousteci_sekvence = 1;

331. manualni_otevreni = 0;

332. manualni_zavreni = 9;

333.  }
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8.2 Sériova komunikace

Cast programu sériovd komunikace obsluhuje komunikaci dalkového ovladade a
mobilni aplikace. Na zaklad¢ piijatého znaku z mobilni aplikace ¢i Ciselné hodnoty tlacitka
dalkového ovladace se vykona za pomoci jednotlivych podminek pozadované funkce.
Tlacitko A dalkového ovladace obsluhuje manuélni otevirani dvifek a tlacitko B naopak
manualni zavirani dvifek. Tlacitko ¢ vykonna obsluznou rutinu v ptipad¢, kdyz by se slepice
v noc¢nich hodinach nachézela vné€ kurniku. V tomto piipadé dojde k otevieni dvirek, které
bude doprovazet zhasnutim vnéjsiho osvétleni a rozsvicenim vnitiniho osvétleni. Program
nasledn€ vyhodnocuje hodnotu méfené vahy na vahovém senzoru a ¢ekd do doby, dokud se
slepice neptesune do vnitinich prostor. To bude mit za nasledek snizeni métené vahy diky
¢emuz dojde k uskutecnéni zaviraciho rezimu. Posledni funkci ovladace a mobilni aplikace

je tlacitko D, které se stara o rozsvécovani vnitiniho osvétleni.

Na nésledujicich fadcich 174-249 je ukazka realizace této ¢asti v programovém prostiedi

Arduino IDE.

174. void button_function(int value) {
175. switch (value) {

176. case A_button:

177. if (!narusitel) {

178. manualni_otevreni = 1;
179. kontrola_otevreni();
180. break;

181. }

182. else {

183. break;

184. }

185.

186. case B_button:

187. manualni_zavreni = 1;
188. if (!spinac_zavreno)
189. {

190. rozsviceni();

191. delay(doba_sviceni);
192. kontrola_zavirani();
193. }

194. break;

195.

196. case C_button:

197. //odstrezeni

198. tlacitko_stisk = 1;
199.

200. if (narusitel)

201. {

202. if (krok == 0)

203. { digitalWrite(tlacitko_led, LOW); tlacitko_led_hodnota = 9;
204. pole[7] = tlacitko_led_hodnota; kontrola_otevreni(); krok = 1;
205. }

206. else if (krok == 1)
207. {

208. krok = 2;

209. rozsviceni();

210.

}
211. else if (krok == 2)
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212.
213.
214.
215.
216.
217.
218.
219.
220.
221.
222.
223.
224.
225.
226.
227.
228.
229.
230.
231.
232.
233.
234.
235,
236.
237.
238.
239.
240.
241.
242.
243,
244,
245,
246.
247.
248.
249 }

{
digitalWrite(rele_venkovni_svetlo, LOW);
delay(doba_cekani_na_slepici);

krok = 3;

}

else if (krok == 3)

{ kontrola_zavirani();
krok = 4;

}

else if (krok == 4) {

tlacitko_stisk = 9; krok = 0; digitalWrite(rele_venkovni_svetlo, LOW);
break;

}

}
Serial.begin(9600);

break;

case D_button:

napetiVstup = ina3221.getBusVoltage_V(1);

pole[2] = napetiVstup;

if (!indikace_rozsviceni)

{
indikace_rozsviceni = 1;
pole[3] = indikace_rozsviceni;
rozsviceni();
delay(100);

¥

else if (indikace_rozsviceni)

{
indikace_rozsviceni = 0;
pole[3] = indikace_rozsviceni;
digitalWrite(rele_4, LOW);
delay(100);

b

break;

Vyvojovy diagram ¢asti programu sériové komunikace je nasledné uvedeny na Obrazku 58.
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Sériova komunikace
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Obrazek 58 Vyvojovy diagram-Sériova komunikace

8.3 Otevreni dvirek

Nasledujici obrazek vyobrazuje c¢innost oteviraciho rezimu dvifek. Nejprve je

zjiStovana intenzita osvétleni, kdy v pfipad¢ splnéni podminky dochazi ke zjistovani a

vyhodnocovéani teploty. Pokud by obé podminky byly splnény dojde ke zvySeni hodnoty

pomocné proménné counter svetla. Tato proménna slouzi k zajisténi, Ze se nejedna pouze o
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skokovou zménu intenzity osvétleni. Po splnéni vSech podminek tohoto bloku dochazi k

vykonani samotného oteviraciho rezimu.

+

Otevieni dvifek counter_svetla++ Otevirani Otevieno

Obrazek 59 Vyvojovy diagram-Otevieni dvifek
8.4 Zavreni dvirek

Zaviraci rezim stejné jako oteviraci rezim snima hladinu osvétleni, kdy na zéklad¢
dosazeni prednastavené hodnoty dojde k postupnému zvySovani pomocné proménné
counter_svetla. Pti dosazeni pozadované hodnoty dojde k rozsviceni vnitiniho osvétleni a
spusténi zaviraciho rezimu. V pfipad¢€, ze v pribc¢hu zavirani vzroste méfena hmotnost
vahovymi senzory dojde k pferuSeni tohoto cyklu. V ptipadé, ze neni na vahovych senzorech

meétfend hmotnost dochazi ke kontrole, zdali bylo dosazeno koncového spinace a pokud ano

Rozsviceni vnitiniho J’ Zavirani vaha<100 >t

osvétien
Stop Zavirani

tak k zhasnuti vnitiniho osvétleni.

Zhasnuti vnitiniho

Zavfeni dvifek T
osvétleni

counter_svetia++

Obrazek 60 Vyvojovy diagram-Zavieni dvifek
8.5 Vyhodnoceni naruSitele

K ¢asti vyhodnoceni narusitele dojde pouze v ptipadé, kdy dvitka jsou zaviena a
méfend hmotnost na vdhovych senzorech piesahuje hodnotu 100 gramt. Po splnéni téchto
podminek dojde k uloZeni nejvyssi méfené vahy pii soucasném zapnuti venkovniho
osvétleni. Zde mohou nastat dvé situace. Prvni situace néstava v ptipad¢ poklesu méfené
vahy pod 100 grami, coz by mélo za nésledek vypnuti venkovniho osvétleni a v opatném
pfipad€ setrvani métené vahy na vahovych senzorech, je mozné vyuzit ovladace, mobilni
aplikace ¢i tlacitka k pfedani pozadavku na odstiezZeni systému. Samotné odstfezeni vyvola
funkci otevieni dvifek, kdy v piipad€ otevieni dojde k vypnuti venkovniho osvétleni za
soucasného spusténi zaviraciho rezimu, ktery se ovSem vyvolé az ve chvili snizeni méfené

vahy pod 100 gramt.
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Vyhodnoceni
narusitele

Otevieni Otevieno Vypnut Venku_\mnu . Rozsviceni vnitfniho vaha=100

osvEtleni osvétleni

| +

3 Zavirani

| | Vypnuti venkovning
osvétlen!

vaha<100 OdsteZeni

Zapnuti venkovniho
osvétieni

Zavieno vaha=100 UloZeni vahy | me;t;:‘;l":(ﬁ'mm

Obrazek 61 Vyvojovy diagram-Vyhodnoceni narusitele
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9 MOBILNI APLIKACE

Pomoci této aplikace je mozné sledovat stav jednotlivych komponent a soucasné je
umoznéno i1 ovladani jednotlivych funkci daného systému. Jak jiz bylo zminéno v piedchozi
kapitole realizace této aplikace probihala v prostfedi MIT APP INVENTOR. V nasledujicich

podkapitolach nasledné bude uvedena ukéazka feSeni a moznosti jejiho ovladani.

9.1 Programové reSeni

V nasledujici ¢asti jsou uvedeny ukazky zpracovani mobilni aplikace. Na nésledujicim
obrazku je uvedeno rozmisténi uzivatelského prostfedi. Mimo jiné jsou zde prvky pro
sériovou komunikaci, Bluetooth klient a modul ¢asového zdroje impulst. Celé aplikace je
tvofena jako jedna obrazovka, kdy zobrazovani jednotlivych prvkl na této obrazovce je

postupné skryvano a odkryvano.

Components

Screenl

2 Bluetooth

VerticalArrangements

= VerticalArrangement4

+ Statistika

= OAplikaci

+ Menu

H Ovladani
BluetoothClientl

' Seriall

Clockl

Obrazek 62 Skladba aplikace
9.1.1 Bluetooth

Obrazek 63 vyobrazuje zplisob nastaveni zobrazeni po spusténi aplikace o pfipojeni
k Bluetooth. Dojde zde tedy k nastaveni dynamického textu stavu pfipojeni a skryti

jednotlivych ovladacich prvki, jelikoz se predpoklada, Zze uzivatel neni pfipojeny k zafizeni.
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when 1S Initialize
do  set : to

-8 stav_pripojeni - M FontSize - [T 16
=Y stav_pripojeni - W BackgroundColor - J)
== stav_pripojeni - I Text - I Sl Neprinoje
=Y tenu - W visivle - R, faise

=¥ Guladan - i Visivle - L, false -
| Statistika - |l Visible - JLOW false -
sl OAplikaci - i Visible - JLR false - |

Obrazek 63 Programové feseni-neptipojené Bluetooth
Nasledujici obrazek vyobrazuje programové feSeni, které zajistuje, aby v piipadé kliknuti
na ikonu Bluetooth se zobrazila jednotliva sparovana zafizeni, ze kterych je mozné si vybrat

konkrétné Bluetooth modul HC 06.

when [EEEH NS BeforePicking

BlustoothClient1 -lAdti'ﬂsesﬂd‘hd-Names ]

Obrazek 64 Programové teSeni piipojovani k Bluetooth zarizeni

Nasledujici obrazek reprezentuje feSeni vybéru Bluetooth zatizeni k jeho pfipojeni a k
vyobrazeni jednotlivych ovladacich prvki, tedy Menu a vyobrazeni zpravy ptipojeno ve

vrchni ¢asti aplikace.
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when -AfterPicking

do  set . (IRl BluetoothClient1 - Belit e
il UistPickeri -~ i Selection - |

ol | IsConnected -

X stav_pripoen - W Text - K RNE
‘stav_pripojeni - I TexiColor - 8
VerticalArrangement3 - B Visible - JUg, false
stav_pripojeni - M FontSize - JUgNRL 16
[Oviadani - I Visibie - LG false -
enu - I Visible - JURG frue
Statistika - I Visibie - RO false
(info_ti - A Visible - R, true
(oviadani_tl - | Visible - RUR frue
statistika_ti - J Visible - Uy tue

(Menu - i Visible - [l false -

[Oviadani - W Visible - K5
(Statistika - I Visible - JLI false -
‘stav_pripojeni - 4 Fontsize - RCRAL 16

stav_pripojeni - B BackgroundColor - B

(stav_pripojeni - Y Text - ML Nepnpoieno |

Obrazek 65 Programové fesSeni-piipojeno k Bluetooth
9.1.2 Tlacitka
Nasledujici obrazky vyobrazuji programovou cinnosti jednotlivych tlacitek

umisténych v ¢asti ,,Ovladani®, kdy pomoci podminek stisku dojde k odeslani jednotlivych

znakl pfifazenych jednotlivym tlac¢itkim pomoci Bluetooth.

when [ETENIEN Click
do call [ENTEETETETNG -SerTest
et

o call [EMTE =TI - SendTexd
fexd

e,

Obrazek 66 Programové feseni stisku ovladaciho tlacitka
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Tlacitko kalibrace umisténé v Casti ,,Statistika® je programové feSeno tak, ze v pripade

stisknuti dojde k odeslani znaku ,,K* pomoci Bluetooth.

whe e
80 call [EFEEEEETTTAIED Sendexd

lexd
b

Obrazek 67 Programové feseni stisku tlacitka kalibrace

9.2 Uzivatelské prostredi

Uzivatel musi po spusténi aplikace stisknout ikonu Bluetooth nacez dojde k
vyobrazeni nabidky sparovanych zatizeni, kdy je nutné vybrat Bluetooth modul HC 06. Po

jeho zvoleni dojde k vyobrazeni prvkt Menu.
B

; o o
sOstiarses
iPORTWE PRO VASE DRUBEN

00:22:09:01:6D:A6 HC-06

Obrazek 68 Aplikace po spusténi Obrazek 69 Vybér zatizeni



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 84

9.2.1 Menu

Samotné ,Menu*“ se v grafickém uzivatelském prostiedi sklada z horizontalniho
rozlozeni, ve kterém se nachazi tfi tlacitka. Nasledujici obrazek vyobrazuje toto rozloZeni,

které je mozné vidét po pfipojeni k Bluetooth zatizeni, které je realizovano v predchozi Casti.

B,
1Ostrarses

iPORTYR PEO YASE DRUBEN

STATISTIKA

Obréazek 70 Menu-GUI
Z ,Menu* je mozné¢ se prenést do Casti ,,Ovladani®, kde jsou pottebné prvky k manualnimu
ovladani systému. Dale je zde moZnost ,,Statistika®, kde se nachazeji jednotlivd data o
systémull. Posledni mozZnosti je tlaitko ,,O Aplikaci“, kde je obsaZen staticky text

pojednavajici o vzniku aplikace.

9.2.2 Ovladani

Jedna se o hlavni cast, se kterou se uzivatel bude dostavat nejvice do styku.

Analogicky reprezentuje ¢innost fyzického ovladace umoznujici ovladani systému.
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Tato ¢ast aplikace se sklada z tlacitek reflektujici ¢innost dalkového ovladace, a to rozsviceni
vnitiniho osvétleni, ovladani otevieni ¢i zavieni dvifek a moznost odstiezeni. Ve spodni ¢asti

tohoto rozlozeni se nasledn€ nachazi tlacitko zpét viz Obrazek 71.

V piipadé trvalého zatizeni vahy pii no¢nim provozu dojde k selekci dvou tlacitek, a to
odstiezeni a osvétleni. Tato situace je vyobrazena na Obrazku 72 a reprezentuje predevsim
situaci, kdyz by slepice zistala vné kurniku. Diky této funkci je mozné slepici umoznit

vzdalené otevieni dvifek.

% |
:Ostiarses

iPORTWR PEO YASE DRVUESN

D
1Ostiarses

iPORTWE PEQ YASE DEVEEN

Detekovana vaha pfi noénim provozu!

[ Odstrezeni q Osvétleni [l Odstiezeni ﬁ Osvétleni

Obrazek 71 Ovladani-GUI Obrazek 72 Ovladani a poplach-GUI

9.2.3 Statistika

V této Casti si uzivatel miize vyobrazit jednotlivé informace o systému. Jedna se o
predavana data z Arduina, kdy dochazi k indikaci, v jakém stavu zrovna dviika jsou, zdali
je vnitini osvétleni zhasnuté ¢i rozsvicené, o kolikaty cyklus otevirani dvifek od zapnuti

systému se jednd, jaka je aktudlni intenzita osvétleni, aktudlni napéjeci napéti, jakd hmotnost
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je pravé métfena vahovym senzorem a moznost tuto vahu zkalibrovat pomoci tladitka. V

ptipadé naruseni pii zavieném rezimu dojde k vyobrazeni hodnoty hmotnosti narusitele.

Uzivatel se mize setkat s klidovym stavem uvedenym na Obrazku 73 a poplasnym stavem

uvedenym na Obrazku 74, ktery navic nese hodnotu o vaze narusitele.

B B
& & & L ® L.
1Ostiarses :Ostrarses

iPORTWR PRO YASE DRUEEN iPORTWR PRO YASE DRUBEN

Detekovana vaha pri nocénim provozu!

Obrazek 73 Statistika-GUI Obrazek 74 Statistika pii poplachu-GUI

9.2.4 O aplikaci

Tato ¢ast aplikace nasledné obsahuje staticky text, ktery slouzi k pfedani informace

uzivateli o diivodu vzniku této aplikace.
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B
s Ostrarses

iPORTWR PRO YASE DRUESH

Detekovana vaha pfi noénim provozu!

Obrazek 75 O aplikaci-GUI
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ZAVER
Tato prace se vénovala vytvofeni systému pro zabezpeCeni chovu slepic pomoci

mikropocitace. Vytvofené zabezpeceni se realizovalo soucasné i na fyzickém objektu a

jednotliva zlepseni se po modelovém testovani postupné aplikovaly.

Jako fidici mikropocitacova platforma, byla zvolena Arduino model Nano.
K napdjeni systému je vyuzito primarné sitového 12V napdjeciho zdroje a v piipadé
vypadku elektfiny nastane pfepnuti na zalozni 7 Ah baterii. Vytvofeny systém funguje na
principu snimani hladiny osvétleni, kdy na zdklad€ hodnoty intenzity dochazi k otevirani ¢i
zavirani dvifek. Pro jednodussi naskakovani slepic na hiady, doslo k instalaci vnitiniho
osvétleni, které soucasné¢ mize byt manualné zapnuto, kdy k vyuZziti dojde nejCastéji pii
¢iSté€ni vnitinich prostor kurniku. Systém byl vybaven bezpe¢nostnim prvkem, kterym je
vahovy senzor. Vahovy senzor ma funkci zastaveni ¢innosti dvifek pfi zaviracim cyklu
v pripad¢é, kdy dojde k detekci hmotnosti na véhovych senzorech. Mimo jiné¢ byla
realizovana venkovni svételna rampa, ktera se rozsviti pfi nocnim provozu dvifek za

soucasné detekce hmotnosti na vdhovych senzorech s cilem odstraSeni skodné.

Hlavnim rozdilem tohoto feSeni oproti komeré¢nim, volné dostupnym systémiim je
pritomnost linedrniho elektromotoru, ktery umozni zachovani ptvodnich zateplenych
dvitek. Tento ptfinos se projevi pfedevSim v zimnich mésicich, jelikoZ nebude dochazet
k nadmérnym tepelnym ztrdtdm daného kurniku. Pomoci mobilni aplikace, kterd byla
vytvofena v ramci této prace, mize uzivatel ovladat jednotlivé funkce systému, zjistit
aktudlni stav ¢i zjistit informace o naruSiteli. K ovladani jednotlivych funkei je také mozné
vyuzit dalkového ovladace. Nové vznikly systém je jako celek spolehlivy a piesny.
Chovateli umozni ni¢im neruseny spanek a odstrani neustalou obavu, zdali kurnikové dvirka

skute¢né zavrel ¢i otevrel.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

cm Centimetr-jednotka délky

kg Kilogram-jednotka hmotnosti
mm Milimetr-jednotka délky
RAM Random Access Memory
ROM Read-Only Memory

EPROM Erasable Programmable Read-Only Memory

EEPROM Electrically Erasable Programmable Read-Only Memory

LED Light-Emitting Diode

USB Universal Seridl Bus

RISC Reduced Instruction Set Computer
CISC Complete Instruction Set Computer
GPIO General-purpose input/output

IoT Internet of Things

SPI Serial Peripheral Interface

12C Inter-Integrated Circuit

12S Inter-IC Sound
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SEZNAM PRILOH

Ptiloha P I: CD ROM
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PRILOHA P I: CD ROM



