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Mechanical Dimension
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— — 1 Ultrasonic Transmitter & Receiver
- 30 - 2 Temperature Sensor
3 In-Out Port
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Electrical/Physical Characteristics

tel ZS 0 MM REQLICH E3F

X2 2T HYZZEE X
CHEt St R&LICH (B34 FFT Ul SHX| ObAIR.)
& 7ts#uct

E20o| &

Input Voltage
Electrical Current consumption Typ. 16
Frequency 40
Measuring Distance 0.02~5
Physical Beam width 8015
Demension 30 X15 X 10

mA

kHz

mm

@Stan-by(BmA)
@Max. (22mA )

@Trigger, Free Run Mode
@Object Detector Mode(6m)
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z8u 72|54 AN/2HAE LE(UART)

Model: IUM-100
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Trigger @A = 10us

AR DC 5V

2HAF 16mA(Typ) ~ 22mA(Max)

7] 9E :30x15x10mm, AlA : $10
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1 | DC+5VAY
2 | TRIG: HAUH
3 | ECHO:A® 225
4 | GND: 2% GND
5 | TX: Uart 24154

AL Jumper Pad
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Mechanic Dimensions
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o offo|yx mF 20 O] & (Trigger 2= 0 = 2E )

#define trigPin 10
#define echoPin 13

void setup()

{
Serial.begin (38400); // ofo]lH xent nE EAl&T = 38400 =2 wAE ot
pinMode(trigPin, OUTPUT); // TRIGPIN &3 AX
pinMode(echoPin, INPUT); // ECHO PIN & MX
digitalWrite(trigPin, LOW); // TRIG PIN x7]&}
t

void loop()
{

float duration, distance;

digitalWrite(trigPin, HIGH):

delayMicroseconds(10): // TRIG PIN € 10us =9r¢t High & t=rh SX™A|XE
digitalWrite(trigPin, LOW);
//================================s=s=s=s=sssssssss=sssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssss
// ECHO ©ALE o] &3t Ajule HBA Z3 EX4ot= 4&
//========================s==================s=s=s=====s=s====sssss=sss=sssssssss=ssssssssssssssssssssss
duration = pulseln(echoPin, HIGH); // ECHO PIN ©] HIGH ®A = A|7FL return sttt @& usec
distance = duration / 58; // A Z(us)/58=cm

if (distance >= 450 || distance <= 2) // 400cm o|Ar A& o] 7t=steg ERAHYE o8 QA Asict.
{
Serial.print("Distance =");
Serial.println("Out of range");
t
else
{
Serial.print("Distance =");
Serial.print(distance);
Serial.println(" cm");
t
delay(50);

// UART §4l S AR&ste Y (UART §41o2 A2Ho]g & Woter] ¢ff Trigger & 40ms 0|7} delay 7} E 235}tt})

o v =

// ZSTAAH RES UART S Eatof Aj2lo|el Wolof &3t tlojelg 42 4 9ok,

if (Serial.available() > 0)
{
String strDistance;
byte Data[7], dist[5];

strDistance = Serial.readString(); // 2L} R EojA BUE= ASCII DATA £ dtolr}.
Serial.print(strDistance); // Debug : ¥rot2 ZFS J{A|stct
strDistance.toCharArray(Data,7): // String & Data Array & Hatstct.

// [123.4] A2jdlo|gl7} 2419 42, [ TS AASH =4 Aoy "123.4'¢F &3t
for(byte n=0; n<5; n++) dist[n] = Data[n+1];

distance = atof(dist); // Ascii HJo]E7} Float 2 ¥g= A2ld|o]g = 123.4cm
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	( 초음파 측정모듈 IUM-100는 음파를 이용한 비 접촉 방식으로 온도보상과 오류보정을 통해 2cm ~ 400cm
	의 거리측정이 가능하며, 4가지의 동작모드가 있어 사용하기에 더욱 편리한 환경을 제공한다.
	( 아두이노용 초음파센서 모듈 H/W 호환 및 기존 프로그램 수정 없이 그대로 적용이 가능하다. (모드0, 1)
	( 장애물의 거리를 계측하여 거리비례 펄스 폭 출력(ECHO)과 UART 통신을 사용하여 데이터가 전송된다.
	( 4가지의 동작모드를 사용자 용도에 맞게 선택하여 사용 가능하다.
	( 동작 모드 별 Timing Chart


