PROYECTO: SEMAFORO CON CONTROL PEATONAL

Este proyecto contempla un semaforo (2 led ambar y 1 rojo) que permite el control del paso
de peatones cuando se pulsa un botén.

Secuencia de programacion:
La secuencia de programacion comprende tres ciclos de funcionamiento:

1° Ciclo. Mientras no se pulse el boton de paso de peaton, el mufieco o led rojo estara
encendido y los 2 leds &mbar del semaforo estaran encendiéndose secuencialmente.

2° Ciclo. Cuando se pulsa el boton para pasar (pulsador de peaton) se establece un breve
tiempo para activar la secuencia para cambiar los 2 leds ambar, del seméforo, al led rojo vy,
posteriormente, apagandose el led rojo de peatdn y encendiéndose el led verde de paso,

3° Ciclo. Se establece un tiempo determinado para que pase el peaton, el cual una vez
finalizado se procede a ponerse primeramente activo el led rojo de peatén y apagandose el
led verde, posteriormente y con un breve tiempo se apagara el led rojo y se activaran los
dos leds ambar secuencialmente, volviéndose al ciclo 1°.

Nota: Se duplicaran la sefializacion para el paso peatonal (2 juegos de mufiecos verde y
azul conectados en paralelo) y en el caso de una via en doble sentido se duplicaran el
semaforo, conectandose en paralelo.

Instrucciones y cédigos de la programacion:

/* Este programa consiste en controlar un semaforo y el paso peatonal a través de un
pulsador */

int led1=2; // Semaforo ambar

int led2=3; // Semaforo ambar

int led3=4; // Semaforo en rojo

int led4=5; // Paso peaton en verde

int led5=6; // Paso peaton en rojo

int pulsador=7; // Pulsador de paso peatonal

int estadopulsador=0; // Declaramos la variable a cero

void setup(¥{

pinMode(led1, OUTPUT); // Configuramos el led 1 de salida

pinMode(led2, OUTPUT); // Configuramos el led 2 de salida



pinMode (led3,0UTPUT); // Configuramos el led 3 de salida
pinMode (led4, OUTPUT); // Configuramos el led 4 de salida
pinMode (led5, OUTPUT); // Configiramos el led 5 de salida

pinMode (pulsador, INPUT); //Configuramos el pulsador de entrada

void loop() {

estadopulsador=digitalRead(pulsador); // Ponemos la variable al estado obtenido en el
pin pulsador

if (estadopulsador == HIGH) // condicionante si esta en alto se hace lo siguiente

delay(100); // ponemos un retardo de 0,1 segundo
digitalWrite(led1,LOW); // apagamos el led1 ambar

delay(100); // dejamos un tiempo

digitalWrite(led2,HIGH); // encendemos el led2 ambar semaforo
delay(2000); // retardo de 0,2 segundos

digitalWrite(led2,LOW); // apagamos el led2 ambar semaforo
digitalWrite(led3,HIGH); // encendemos el led3 rojo semaforo
delay(1000); // ponemos un retardo de 0,1 segundo
digitalWrite(led5, LOW); // apagamos el led 5 rojo del peaton
delay(500); // retardo de 0,5 segundos

digitalWrite(led4,HIGH); // encendemos el led 4 verde del peaton
delay(20000); // tiempo de paso de 1 minuto
digitalWrite(led4,LOW); // se apaga el led 4 verde del peatos
delay(500); // retardo

digitalWrite(led4,HIGH); //

delay(500);

digitalWrite(led4,LOW);



delay(500);
digitalWrite(led4,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(led4,LOW);
delay(500);
digitalWrite(led4,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(led4,LOW);
delay(500);
digitalWrite(led5, HIGH);

delay(500);

} else { // de lo contario hace esto otro

digitalWrite(led3, LOW); // apaga el led3 rojo vehiculo
digitalWrite(led4, LOW); // apaga el led4 verde peaton
digitalWrite(led5,HIGH); // enciende el led5 rojo peaton
delay(100); // establece un tiempo

digitalWrite(led1, LOW); // apaga el led1 ambar
digitalWrite(led2, HIGH); // enciende led 2 ambar
delay (400); // deja un retardo de 0,4 segundos
digitalWrite(led2, LOW); // apaga el led 2 ambar
delay(100); // deja un retardo de 0,1 segundos
digitalWrite(led1,HIGH); // enciende el led 1 ambar

delay(400); //deja un retardo de 0,4 segundos



IC1

R1 |2
-~
P1
[
o o
RESET e—
DO(RX) —&
DI(TX) —3
D2 —H
s
6

Esquema simbdlico del ATMEGA 328P de Arduino

c2
22pF
._I GND 8
i ——
I I | = 9
Xtalle=—
’_I| | 6MHz 10
| L
22pF D5 —4
c3 D —Z
D7 -3
= Dg 4

PC6 \—/p(;5

PDO
PD1
PD2
PD3
PD4
VvCC
GND
PB&
PB7
PD5

PD6

PD7
PBO

ATMEGA328P-PU*

|
O O
w s

PC2

PC1

| 28 ANS
| 27 AN4
| 26 AN3
25 AN2
L 24 AN1
1 25 ANO




+3 -—

XTAL
16MHz

C2 22nF

Reset

R
m R2 OPTO A .
v 470 470
20 L ANA- TN BT177
27 =AM TN-4
26 L ANA-TN-3
25 AN TN-2
24 F—ANA-TN-1 o
23 =AM TN-O
ATMEGS 328P 22| aGHD i ORTO + "
CIFze 21— A-REF 470
o0 F—a-vee 470 BT137 g
19 —013
16 |—D12
17— D11 .
16— D10
151 pa RE
m 3
470 RE
]
RS OPTO vy . 1K {}%'JDFLF
40 470 | OPTO = MOC23021 e
= BT137 230Vca
R12
m Rll OPTO AYAVAY + —
470
470 BT137

)

10K

& = 5

PULSADOR PASC PEATOMN

A

100nF
4004

SEMAFORO PEATONAL

&
230Wea

Plana: Fecha: 14/02/2014 M2 de Hojas: 11

P-122 Cibujade: Revizidn:

lose M. Castilla




