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⼀、课题设计： 

半⾃动晾晒系统应有三部分组成。旋转部分，及时旋转晾晒物品，使得晾晒物品正对

光源，以达到最⼤晾晒效果。降⾬预警部分，当检测到⾬⽔时，及时报警，提醒收回晾晒物

品。环境监测部分，监测周围环境的温度、湿度、⽓压等信息，并预测降⾬概率，以提供信

息作为参考是否进⾏晾晒。 

⼆、实验过程： 

第⼀周： 

购买得到Arduino组件，进⾏温度计项⽬。Arduino连线连接如下： 

使⽤9合1拓展板当中的DHT11温度湿度传感器，LCD1602显⽰器。分别引⽤DHT库与

LiquidCrystal_I2C库后，使DHT11与LCD1602⼯作。代码如下： 



第⼆周： 

进⾏Arduino模块的组装。旋转晾晒部分，使⽤硬纸板制作旋转⽤的圆盘，将转盘固定

在SG90舵机上，利⽤舵机悬臂的旋转带动圆盘的转动，同时将亮度传感器固定在圆盘上，

利⽤圆盘旋转测量不同指向的亮度。降⾬预警部分，连接FC37⾬滴监测器、蜂鸣器在主板

上，利⽤⽔滴在⾬滴监测器上产⽣的⾼低电平来控制蜂鸣器的开关。环境监测部分，连接

DHT11温度湿度传感器、GY-BMP280⼤⽓压强传感器、LCD1602显⽰器到主板上，通过

DHT11温度湿度传感器进⾏温度湿度测量，GY-BMP280⼤⽓压强传感器进⾏⾼度、⽓压测

量，LCD1602显⽰器进⾏数据综合显⽰。 

线路连接如下： 



第三周： 

编写Arduino控制代码，如图： 





三、结果： 

完成以上设置之后，系统能够每隔1s监测⼀次环境信息（温度、湿度、⽓压、光照强

度、是否降⾬），并使舵机旋转1度，如果得到的光照强度⼤于等于上个⾓度光照强度，则

保存这个⾓度转变，如果光照强度⼩于上个光照强度，则旋转回到上个⾓度，这样能够使舵

机逐渐旋转到光照强度极⼤值位置。 

四、分析与改进： 

模拟系统与最初预想相差降⾬概率预测部分，该部分由TensorFlow Lite完成。可以通过

在电脑端使⽤TensorFlow训练模型后，使⽤xxd程序将模型转化为C数组⽂件，最后使⽤

EloquentTinyML库在Arduino使⽤模型。在进⾏该过程的过程中，发现EloquentTinyML库所

使⽤的<cstdarg>、<cstdint>、<utility>等头⽂件不被Clang所⽀持，进⼀步修改

EloquentTinyML库中的src/tensorflow/lite/core/api/error_reporter.cpp与src/flatbuffers/bast.h

中的头⽂件引⽤，可修改<cstdarg>为<stdarg.h>、<cstdint>为<stdint.h>，但<utility>未能找



到替代头⽂件。由于多⽅求证后发现⽆法更改Arduino IDE的默认C++编译器，最终⽆法完

成EloquentTinyML库的编译⼯作。 

建议：如果要使⽤EloquentTinyML等库进⾏TensorFlow等应⽤，尽量避免使⽤MacOS

操作系统，⽽使⽤Linux操作系统。


