Projekt Gewitterwarner
Zusammengestellt von DL60OAA flr einen Vortrag im H39-Workshop

https://www.gsl.net/dh1stf/blitzbilder/images/blitz-stroke.jpg



https://www.qsl.net/dh1stf/blitzbilder/images/blitz-stroke.jpg

Wolkentypen und ihre Feldkurven:

Nach Kilinski (Lehrbuch der Luftelektrizitat) kann man Wolken drei ungefahre Typen von
Ladungsverteilungen zuordnen:

Typ I: die positiv-polare Wolke tragt im oberen Teil der Wolke die positiven Ladungen
und entsprechend im unteren Teil die Negativen;

Typ II: die negativ-polare Wolke ist entsprechend andersherum gepolt, also oben negativ
und unten positiv;

Typ lll: die tripolare Wolke, also eine positiv-polare Wolke mit einem eng
begrenzten positiven Zentrum inmitten der negativen Ladungen an der Unterseite.

In den Skizzen sieht man die entstehende Registrierkurve beim Voruberziehen der
Wolken unterschiedlichen Typs:

Dem letztgenannten, tripolaren Wolkentyp gehoren auch meistens die Gewitterwolken an. Jedoch muss man sich
immer vor Augen halten, dass dies nur grobe Modelle der Wirklichkeit sind. Bei Gewitterwolken hat sich allerdings
gezeigt, dass der Aufbau, also dass der obere Teil des "Doms" positiv ist und der untere negativ, bei so gut wie
jedem Gewitter gleich ist. Dies hangt mit den Aufladungsvorgangen in der Wolke zusammen. Damit kann man z.B.
fur die Gewittervorhersage Aussagen treffen, wie die Feldkurve im groben aussehen musste um das Heranziehen
eines Gewitters zu belegen.

https://www.qgsl.net/dh1stf/



https://www.qsl.net/dh1stf/
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Abb. oben: In diesem Digramm vom 23.11.2001, das einen
Zeitabschnitt von 8.10 bis 14.00 Uhr wiedergibt, ist eine Feld-
kurve zu sehen, die dem Wolkentyp | in der Abbiildung links

entspricht. Die meteorologischen Zusammenhénge wurden
jedoch noch nicht abschlieBend untersucht.
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Abb. oben: Im EXCEL-Diagramm ist eine vom Autor aufge-
nommene Kurve vom 24.11.2001 ab 5.25 Uhr zu sehen, wel-
che recht eindeutig dem Wolkentyp Il entspricht.
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Messungen elektrischer Felder mit einer Feldmiihle (Animation):

https://www.leifiphysik.de/elektrizitaetslehre/ladungen-elektrisches-feld/ausblick/feldmuehle

DH1STRF@AATIS de

Stefan Kneifel, DH1STF

Ein elektrisches Feld influenziert Flachenladungen auf der Erde.

Legt man eine Metallplatte Uber die Erdoberflache und erdet sie, so treten auf ihr ebenfalls Flachenladungen auf - je
nach Richtung des Feldes positive oder negative.


https://www.leifiphysik.de/elektrizitaetslehre/ladungen-elektrisches-feld/ausblick/feldmuehle

Wenn diese Platte mit einer anderen geerdeten Platte Giberdeckt wird, so treten die Ladungen auf der oberen Platte

auf und die Ladungen auf der unteren Platte flieRen zur Erde ab und konnen mittels eines Messgerats bestimmt
werden.

https://www.elektronik-labor.de/Elo/Feldmuehle.html
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https://www.elektronik-labor.de/Elo/Feldmuehle.html
https://de.frwiki.wiki/wiki/Centre_spatial_Kennedy
https://de.frwiki.wiki/wiki/Centre_spatial_Kennedy
https://www.elektronik-kompendium.de/public/schaerer/syncrec.htm

_________J._1_.L_-_----—-
Warnung Blitz Entwarnung

Bereit
Wal’nung

o). Ar t.Nr.: Storpegel

. Yellouw 901433 : y - = : Storimpyls

Blitz

Blitz-0O-shield sp
FRANZE Rev.1
ramser-elektro.at

https://www.elektronik-labor.de/Elo/TA7642.html
https://www.aeqg-web.com/ramser-blitz-o-shield-arduino-blitzdetektor/
https://de.elv.com/elv-gewitterwarner-gw1-komplettbausatz-130942
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Das MW-Radio mit dem IC TA7642
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Mittelwellenempfanger mit Ferrtstab

Der integrierte Mittelwellen-Empfangerbaustein ZN414 der Firma Feranti wurde spater
durch den MK484 ersetzt und ist inzwischen als TA7642 erhaltlich.



Kainka (Franzis Verlag) Gewitterwarner
Verwendet als Detektor den MW-Baustein TA7642 (ca. 2€)
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Innenschaltung des TA7642




Schaltungsbeschreibung

Der Gewitterwarner verwendet einen integrierten AM-Empfanger TA7642 zusammen mit
einer fest auf 500 kHz abgestimmten Mini-Ferritantenne in Form einer Festinduktivitat.
Das IC besitzt eine sehr grol3e Verstarkung, die in weiten Grenzen vom Betriebsstrom
abhangt. Die Versorgungsspannung fur den Empfanger wird daher vom Mikrocontroller
uber ein geglattetes PWM-Signal geliefert. So kann die Verstarkung bei der Initialisierung
der Schaltung passend eingestellt werden. Zugleich werden dabei Unterschiede in der
Batteriespannung ausgeglichen.

Das NF-Signal des Empfangers wird mit
einem Transistor ca. 100-fach verstarkt.
Das verstarkte Signal gelangt dann an
den Eingang PA4 des Mikrocontrollers,
der als Impulszahlereingang verwendet
wird. Der Ruhepegel am Kollektor von T1
liegt bei ca. 0,6 V und damit deutlich
unter der Ausloseschwelle des Zahlers
von ca. 1,5 V. Damit werden verstarkte
Impulse ausgewertet, die mindestens 1V
uber dem Ruhepegel liegen.
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Der 500-kHz-Empfanger empfangt immer ein Grundrauschen, das teilweise vom
atmospharischen Rauschen stammt und teilweise vom Eigenrauschen des
TA7642. Gewitterimpulse sollen gewertet werden, wenn sie deutlich aus diesem
Grundrauschen herausragen. Dies gelingt durch eine automatische Einstellung
der Verstarkung. Nach dem Neustart erhoht der Controller seine PWM-
Ausgangsspannung langsam und kontinuierlich, bis das Grundrauschen den
Zahler anspricht. Dann wird die PWM-Spannung um einen gewissen Betrag
verringert. Damit ist die Gesamtverstarkung optimal eingestellt. Die
Initialisierung dauert langer, wenn die Batteriespannung geringer wird und
gelingt noch bis herab auf 2,6 V.



Alle LED-Ausgange des Mikrocontrollers
besitzen Vorwiderstande von 220 Q. Der
Lautsprecher-Ausgang hat ebenfalls einen
Vorwiderstand von 220 Q, sodass statt des
Piezo-Schallwandlers auch ein dynamischer
Lautsprecher angeschossen werden kann.
Zusatzlich gibt es an PAO und PA1 Ausgange
zum Anschluss eines Drehspulmesswerks. Die
Widerstande 2,2 kQ und 4,7 kQ bilden einen
einfachen Digital-Analogwandler mit einer
Auflosung von zwei Bit, also vier
Anzeigestufen. Alle Ausgange werden uber die
Firmware des Mikrocontrollers in Abhangigkeit
von der Anzahl der empfangenen Impulse
gesteuert. Die Eingange an den Jumpern JP1
bis JP3 arbeiten mit internen Pullup-
Widerstanden und haben im Ruhezustand

https://www.elektronik-labor.de/Lernpakete/Gewitter.html
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einen High-Zustand. Der Poti-Eingang ist hochohmig und darf nicht frei bleiben.

Die Batteriespannung gelangt Gber einen Schutzwiderstand von 10 Q an den Mikrocontroller. Eine
antiparallele Diode schitzt die Schaltung gegen Falschpolung. Im Gegensatz zu einem
Verpolungsschutz mit einer Diode in Reihe zur Batterie hat man im Ruhezustand nur einen sehr
geringen Spannungsabfall von 10 mV, weil der Ruhestrom etwa 1 mA betragt. Wenn eine der LEDs
leuchtet, erhoht sich der Spannungsabfall am Schutzwiderstand auf etwa 50 mV.
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https://www.elektronik-labor.de/Lernpakete/Gewitter.html
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Gewitterwarner in der Simulation (mit Ersatzschaltung des TA7642):
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Hier findet man eine Arduino-Version (Gewitterwarner mit dem TA7642):

https://fkainka.de/blitzduino-blitzwarner/

I | Ao I

R~
ELE vin g

Powar D13 4

— e D
s 1)

— mer D1y “ " ,”
—] wrer Arduing 0w [ i %
— e m a-’.a&..na

-
]

7
T EETTEEEI

Cigtal InputOutpit
=

N
E2eERE
k] Boyeury

C4=100nF; C5=330pF; Co=100nF; C7=22uF;
Li=250uH; L3=50uH;
LED: Pin13= Weili; Pin2= Griin, Pin3 = Rot;

Ri=100kQ; R2=680 Q; R3=470 Q; R4=220 Q; R5=220 Q; R6=220 Q;


https://fkainka.de/blitzduino-blitzwarner/

Ramser-Elektro: Gewitterwarner Arduino Shield

(https://www.ramser-elektro.at/blitz-o-shield-der-gewitter-detektor/ ) Verwendet als Detektor auch den MW-Baustein TA7642

Funktionsweise::

Die Funkwellen der Blitze werden ol .

vom TA7642 empfangen, R

vorverstarkt, demoduliert und L 1o

verstarkt. . 8 STG
07 !CP:_(:;; . UH— l

Danach wird der Ausgang auf den S WFFJ_ -

Analogeingang A0 des Arduino g,l - I

gefiihrt. T 1]

GND GND

Dies ergibt pro Blitzentladung
einen ,Spannungeinbruch” der Spannung am AO Arduino Eingang, welche sich

auswerten lasst.

Umso mehr ,Spannungeinbruche® am Analogeingang, umso mehr Entladungen,
umso naher das Gewitter.
Die Amplitude des Signals ist in diesem Projekt egal!


https://www.ramser-elektro.at/blitz-o-shield-der-gewitter-detektor/
https://www.ramser-elektro.at/shop/module-sensoren-adapter-und-co/uno-r3-diy-starter-kit/

Beim Blitzwarner des Elektroniklabors (Kainka) wurde der normale Logiklevel des
Portpins gewahlt, um einen Interrupt auszulésen.

Bei meinem Blitzdetektor wird der ADC des Arduino verwendet.

Dadurch kann die PWM Dynamisierung fiir den AGC besser angepasst werden!

Die Verstarkung des TA7642 wird mittels geglatteter Spannung eines PWM Signals
geregelt.
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Die Funktionsweise der Software (Arduino-Sketch im Anhang):

Bei Start wird die Spannung des TA7642 so lange erhoht, bis eine gewisse
Grundspannung am TA7642 anliegt.
Dies dient dazu, die Exemplarstreuung auszugleichen.

Anschlieldend wird zyklisch ein laufender Mittelwert gebildet, um Storeinflussen
entgegenzuwirken.

Trifft ein Blitzevent auf (Spannung bricht an AO ein), so wird eine
Countervariable erhoht.

Nach einer gewissen Zeit wird der Wert naturlich wieder dekrementiert.
Abhangig vom Wert, werden die LEDs angesteuert.



Erkennungsalgorithmus:

Bei jedem erkannten Blitz (max.8 pro Sekunde) wird ein Interrupt
ausgelost, und ein ,Strikecount® hochzahlt.

Der ,Strikecount” wird jede Sekunde auf ein ,Level® aufsummiert.
Jede Sekunde wird von diesem ,Level” ein Anteil (Decay)
abgezogen.

Umso hoher das ,Level®, umso mehr Blitze sind ,in der Nahe" d.h.
umso naher ist ein Gewitter.

Ab FW Revision 8: Werden mehr als 8 Blitze pro Sekunde
detektiert, ist von (starken) Umgebungsstorungen auszugehen.
Darum wird der PWM-Wert gesenkt.

https://www.ramser-elektro.at/potzblitz-der-gewitterwarner/



https://www.ramser-elektro.at/neue-firmware-rev-8-fuer-den-potzblitz-gewitterwarner/
https://www.ramser-elektro.at/potzblitz-der-gewitterwarner/

Mit einem Digitalvoltmeter kann die Funktionsweise der Software getestet
werden. Die Anschlusse des DVM werden an die Arduino-Eingange AO und
GND angeschlossen. Ist der Ohm-Mesbereich auf einen hohen Widerstandswert
eingestellt, ist die Spannung an AO gering — je kleiner der Ohm-Messbereich,
umso hoher wird die Spannung an AO. Wird am DVM zwischen den
Messbereichen gewechselt, entspricht das einem Spannungseinbruch - Blitz-
Event.

Man sieht im Seriellen Plotter dann, wie durch dieses Ereignis die Warnstufe
nach oben korrigiert wird. Mit einem Rechtecksignal steigt die Warnstufe
kontinuierlich an bis zum Grenzwert von 7000.
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Im Serial I’?[E)F sieht man dass dhne ein Blitzereignis (Strikme\count=0) der Warnlevel
kontinuierlich geringer wird, jedem erkannten Blitz-Ereignis (Strikecount=255) wird der
Warnlevel hoher gesetzt wird.



In der Software sind die Warnstufen-Werte wie folgt festgelegt:
< 2000 - keine Anzeige

>= 2000 - grune LED blinkt bis <4000

>= 4000 - gelbe LED blinkt bis < 6000

Ab 6000 - rote LED blinkt (7000 moglicher maximaler Wert).

if (WarnLevel < 2860){

[= T = ]

=3}

Actual : 742
Actual : 741
Actual : 741

Averange:T41.
Averange:740.8
Averange:T740.93

Difference:
Difference:
Difference:

0
0
0

Warnlewvel:Z
Warnlewvel:Z
Warnlevel:2

Strikecount:0
Strikecount:0
Strikecount:0

LED green, LOW);
LED_yellow, LOW);
ritalWrite(LED _red, LOW);

=3}

BActual : 742
Bctual : 741
Actual :1023
Actual:1023
Actual:1023
BActual :1023
Actual :0 Averange:507.02
Actual :1023

Averange:T740.8 Difference:—1 Warnlewel: 2290 Strikecount:255

3 ) and (WarnlLevel < 400@)){
LED green, Blink);
LED_yellow, LOW);

rite(LED_red, LOW);

[=1]

Difference:0 Warnlewvel:2536 Strikecount:255
Difference:-31 Warnlewel:2781
Warnlevel:2771

Averange:507.13 Difference:-515 Warnlevel:3015
Averange:539.57 Difference:—483 Warnlevel:3258
Difference:507 Warnlewvel:3500 Decay:13
Warnlevel:3741

Averange:T40.

Averange:991.16 Decay:10 Strikecount:2!

Strikecount:0

Averange:1023.00 Difference:0 Decay:10

=11

Decay:11l Strikecount:

=3}

Decay:12 Strikecount: if ((WarnLevel »>= 4808) and (WarnLevel < &eea)){
italWrite(LED green, LOW);
LED yellow, Blink);

LED_red, LOW);

[=4]

Strikecount:255

[=1]

Difference:-472

2
2
2
2
2
26
2
2
2
2
2

Averange:550.49 Decay:14 Strikecount:

LED_green, LOW);
LED_yellow, LOW);
te(LED_red, Blink);

if (WarnLevel I
WarnLevel =




ELV Gewitterwarner verwendet den Sensor AS3935 Franklin Blitzdetektor
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Das Modul ist mit dem Frankin AMS AS3935-System und einer speziellen
Coilcraft MA5532-AE-Antenne ausgestattet,
um die Entfernung von Blitzentladungen,
Intensitat und Frequenz innerhalb eines
Radius von 40 km im Innen- oder
Aul3enbereich zu bestimmen.

https://botland.de/schwerkraft-stromsensoren/13752-dfrobot-gravity-lightning-
sensor-sensor-blitzdetektor-5903351243773.html



https://botland.de/schwerkraft-stromsensoren/13752-dfrobot-gravity-lightning-sensor-sensor-blitzdetektor-5903351243773.html
https://botland.de/schwerkraft-stromsensoren/13752-dfrobot-gravity-lightning-sensor-sensor-blitzdetektor-5903351243773.html

AS3935-Schaltkreis (aus AS3935-Datenblatt):
Die Abbildung zeigt ein Blockdiagramm des AS3935. Die aul3ere Antenne ist direkt mit dem Analog
Front-End (AFE) verbunden, der das empfangene Signal verstarkt und demoduliert. Der Watchdog

uberwacht kontinuierlich den Ausgang des
AFE und alarmiert den integrierten
Lightning-Algorithmus-Block im Falle
von einem eingehenden Signal. Der
Lightning-Algorithmusblock validiert das
Signal durch Uberpriifung des
Signalmusters. Es ist dazu in der Lage,
zwischen Signalen zu unterscheiden, die
durch Blitzeinschlage verursacht werden
und Signale, die durch kunstliche
Larmquellen, sogenannte Storer,
verursacht werden.

Falls das Signal als vom Menschen
verursachter Storer eingestuft wird, wird
das Ereignis abgewiesen und der Sensor
geht automatisch wieder zum Abhor-Modus
uber.

Wird das Ereignis als Blitzeinschlag
eingestuft, fuhrt der statistische
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Entfernungsschatzungsblock eine Schatzung der Entfernung bis zur Gewitterfront durch.
Der LC-Oszillator kann zusammen mit dem Kalibrierungsblock sowohl den TRCO- als auch den
SRCO-Taktgenerator kalibrieren und kompensiert so Prozessschwankungen.

Zu vermeidende Larmquellen:

Die folgenden Gerauschquellen konnen beim AS3935 leicht zu Storungen

fUhren, ein Ereignis auslosen und sind zu vermeiden:

¢ Induktor basierte DC-DC-Wandler. Die AS3935-Antenne ist von Magnetfeldern
schwierig abzuschirmen die von solchen Konvertern erzeugt werden, es sei
denn, man schliel3t den Konverter vollkommen in ein Metallgehause ein.

e Smartphone- und Smartwatch-Displays

e Betreiben des SPI bei 500 kHz, d. h. der Resonanzfrequenz des AS3935



Hauptmerkmale

e Blitzdetektor warnt vor Gewitteraktivitat in einem Radius von 40km

e Abschatzung der Entfernung zur Gewitterfront bis zu 1 km in 14
Stufen

e Erkennt sowohl Wolke-zu-Boden als auch Intra-Wolke (Wolke-zu-
Wolke) Blitze

e Eingebetteter Algorithmus zur Unterdrickung von kunstlichen Storern

e Programmierbare Erkennungsstufen ermoglichen die Einstellung von
Schwellenwerten fur optimale Kontrollen

e SPI- und I?C-Schnittstelle fur die Steuerung und das Auslesen von
Registern

e Antennenabstimmung zur Kompensation von Schwankungen der
externen Komponenten

e \ersorgungsspannungsbereich 2,4V bis 5,5V
e Abschalt-, Mithor- und Aktiv-Modus



Spezifikation des DFRobot Gravity - Lightning Sensor-Moduls

https://wiki.dfrobot.com/Gravity%3A%20Lightning%20Sensor%20SKU%3A%20SEN0290

Der Lightning Sensor verwendet den innovativen Blitzsensor-IC AS3935 Franklin von
AMS und die spezielle Antenne Coilcraft MA5532-AE, um die Entfernung, Intensitat und
Frequenz von Blitzen in einem Umkreis von 40 km sowohl im Innen- als auch im
Aullenbereich zu erkennen.

Der eingebettete Algorithmus zur Unterdruckung
kuinstlicher Storungen kann die von verschiedenen
Haushaltsgeraten erzeugten elektrischen Storungen
effektiv vermeiden. Dank seiner kompakten Grof3e und
dem grof3en Erfassungsbereich ermoglicht es
Allgemeinwetterbegeisterten nicht nur die einfache und
effiziente Messung lokaler Gewitterdaten, sondern kann
auch in verschiedene intelligente tragbare Gerate fur
Outdoor-Kletterer oder Personen, die in der Hohe
arbeiten, eingebettet werden. Dies ermoglicht eine
frihzeitige und fur den Menschen wahrnehmbare Warnung
vor Gewittern, so dass Menschen frihzeitig vorbeugen
konnen



https://wiki.dfrobot.com/Gravity%3A%20Lightning%20Sensor%20SKU%3A%20SEN0290

Anhang:

Arduino-Sketch fur das Blitz-o-Shield (Ramser-Electro)

/I Firmware for Blitz-o-shield Rev.1
/I Firmwareversion: Rev.0

/I Copyright F.R. 2019

/I www.ramser-elektro.at

1l

1

const bool SendFullDebugText = true; I/l Send debug message over RS2327

const word RemotelmpulseTime = 000; /I Set how long the remote impulse will be

int LED red = 12;
int LED_yellow = 10;
int LED_green =9;
int LED_strike = 13;

int PWM_pin = 11;
int REMOTE_pin =7;

int Analogin = AO;

word ActValue; // Actual value of analog signal

float AverageValue; I/l Averange value

int Difference; // Difference value (AverageValue - ActValue)
word StrikeCount; /I Actual strikecounter. Every strike 32 is added.

word WarnLevel = 255; // Actual warning level



word Decay; /I Value, how much the warnlevel is decreased, if no activity

word InactivityTimer; I/l Timer for new PWM tune, if no activity
bool Blink; // Helper for LED blinking

unsigned long PreviousRemoteMillis = 0; /I Helper for remote impulse
word PWM_DutyCycle; // Actual duty cycle for PWM

word PWM_Duty Watchdog; /I Helper for PWM Adjustment
unsigned long PreviousMillis = 0; I/ Helper for 1 second cycle

void setup(} // Assign the hardware setup

pinMode(LED_red, OUTPUT);
pinMode(LED_yellow, OUTPUT);
pinMode(LED_green, OUTPUT);
pinMode(LED _strike, OUTPUT);
pinMode(PWM_pin, OUTPUT);
pinMode(REMOTE_pin, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

analogReference(INTERNAL); /I Set the reference voltage to 1.1 volt
TunePWM();

}

void TunePWM(X /I Setup the PWM and tune it

if (SendFullDebugText){
Serial.print("PWM duty cycle tuning started");
Serial.print("\r\n");
}
PWM_DutyCycle = 0; /l First discharge the capaciators
analogWrite(PWM_pin,PWM_DutyCycle);



digitalWrite(LED_green, HIGH); /I Set green LED = capaciator discharged
delay(250);

ActValue = analogRead(Analogin); /l Read dummy

PWM_Duty Watchdog = 0; /I Reset watchdog

while (ActValue < 1023){ /l Has analogue input reached the maximum?
ActValue = analogRead(Analoglin); /I Read analog input
AverageValue = ActValue; /I Preset avarange value
PWM_DutyCycle = PWM_DutyCycle +1; /I Increase PWM level

PWM_Duty Watchdog = PWM_Duty Watchdog +1; // Increase the PWM watchdog
analogWrite(PWM_ pin,PWM_DutyCycle);

delay(250); /I Always wait a little time, to load the capacitors

if (ActValue > 341) // Set yellow LED = ActValue > 1/3 of maximum.
digitalWrite(LED_yellow, HIGH);

}

if (ActValue > 682){ /l Set red LED = ActValue > 2/3 of maximum.
digitalWrite(LED_red, HIGH);

}

if (PWM_Duty_Watchdog >= 255) I Maximum PWM duty cycle reached. Something is wrong!!
Blink = !Blink; // LED Blink Helper

if (SendFullDebugText){

Serial.print("Problem while adjust PWM Duty cycle. Maximum reached!!!");
Serial.print("\r\n");

}

digitalWrite(LED_green, Blink); // Blink all LED in endless loop
digitalWrite(LED_yellow, Blink);

digitalWrite(LED _red, Blink);

digitalWrite(LED_strike, Blink);

delay(500);

¥
ActValue = analogRead(Analogln); /I Read analog input



AverageValue = ActValue; Il Preset avarange value

}

PWM_DutyCycle = (PWM_DutyCycle /3 ) * 2;
analogWrite(PWM_pin,PWM_DutyCycle);
digitalWrite(LED_strike, HIGH); /I Set white LED = Tune PWM successful
delay(1000);
digitalWrite(LED_green, LOW);
digitalWrite(LED_yellow, LOW);
digitalWrite(LED_red, LOW);
digitalWrite(LED _strike, LOW);
if (SendFullDebugText){
Serial.print("PWM duty cycle tune successfull");
Serial.print("\r\n");

}

}

void loop(}
ActValue = analogRead(Analogln); // Read in actual value
AverageValue = AverageValue * 15; /I Calculate the averange value

AverageValue = AverageValue + ActValue;
AverageValue = AverageValue / 16;
Difference = AverageValue - ActValue;

if (Difference >= 15){ /| STRIKE !
digitalWrite(LED _strike, HIGH);
digitalWrite(REMOTE_pin, HIGH); // Set remote action

PreviousRemoteMillis = millis();
StrikeCount = StrikeCount + 32;
if (StrikeCount >= 255){ /I More then 8 Strikes in 1 Second ?
StrikeCount = 255; /I More then 8 strikes per second don't happen naturaly



}
}

else{
digitalWrite(LED _strike, LOW);
}

if ((millis() - PreviousRemoteMillis >= RemotelmpulseTime) and (digitalRead(REMOTE_pin)))}{ // Remote impulse time elapsed
digitalWrite(REMOTE_pin, LOW);

}
if (millis() - PreviousMillis >= 1000){ /I 1 Second elapsed
Blink = !Blink; /I LED Blink Helper
if (StrikeCount > 32){ /Il At leased 2 strikes in one second
WarnLevel = WarnLevel + StrikeCount;  // Increase Warnlevel
}
Decay = highByte(WarnLevel);
WarnLevel = WarnLevel - Decay; /I Level decreasing
if (WarnLevel < 2000) // No LED on

digitalWrite(LED_green, LOW);
digitalWrite(LED_yellow, LOW);
digitalWrite(LED_red, LOW);
¥
if (WarnLevel >= 2000) and (WarnLevel < 4000)){ // Green LED on
digitalWrite(LED_green, Blink);
digitalWrite(LED_yellow, LOW);
digitalWrite(LED_red, LOW);
¥
if (WarnLevel >=4000) and (WarnLevel < 6000)) // Yellow LED on
digitalWrite(LED_green, LOW);



digitalWrite(LED _yellow, Blink);
digitalWrite(LED_red, LOW);

}

if (WarnLevel >= 6000)% // Red LED on
digitalWrite(LED_green, LOW);
digitalWrite(LED_yellow, LOW);
digitalWrite(LED _red, Blink);

}
if (WarnLevel >= 70001 /l Maximum reached
WarnLevel = 7000;
}
if (SendFullDebugText == true { /I Send debugmessage over RS232

/I PWM;ActValue;AverangeValue;Difference;Warnlevel;Decay;Strikecount;
Serial.print("PWM:");

Serial.print(PWM_DutyCycle);
Serial.print(" Actual:");
Serial.print(ActValue);
Serial.print(" Averange:");
Serial.print(AverageValue);
Serial.print(" Difference:");
Serial.print(Difference);
Serial.print(" Warnlevel:");
Serial.print(WarnLevel);
Serial.print(" Decay:");
Serial.print(Decay);
Serial.print(" Strikecount:");
Serial.print(StrikeCount);
Serial.print("\r\n");

}

if (Decay == 0){ // No activity. Increase InactivityTimer



InactivityTimer = InactivityTimer +1;

if (InactivityTimer >= 3600){ /I No activity for one hour. Tune PWM.
TunePWM();
InactivityTimer = 0;
}
¥
StrikeCount = 0; /I Reset strikecounter
PreviousMillis = millis(); /I Save actual millis, for the next 1 second cycle
}
}

Arduino Sketch fur DFRobot_AS3935

Sample Code

e« Connect the module to the Arduino according to the connection diagram. The 12C address defaults to 0x03, which
corresponds to “AS3935_ADD3” in the code. If you need to modify the I12C address, you can change it to 0x01 or 0x02
through the DIP switch on the module, and modify the macro definition of the I2C address in the software "#define
AS3935 |12C_ADDR AS3935_ADDx", where x can be 1, 2, 3.

e Install DFRobot_AS3935 library.

e Open Arduino IDE, upload the following sample code to the Arduino UNO.

e Open the serial monitor of the Arduino IDE and set the baud rate to 115200.

https://wiki.dfrobot.com/Gravity%3A%20Lightning%20Sensor%20SKU%3A%20SEN0290



https://wiki.dfrobot.com/Gravity%3A%20Lightning%20Sensor%20SKU%3A%20SEN0290

[*!

* @file DFRobot_AS3935 lightning_sensor_ordinary.ino

* @brief SEN0290 Lightning Sensor

* @n This sensor can detect lightning and display the distance and intensity of the lightning within 40 km
* @n It can be set as indoor or outdoor mode.

* @n The module has three 12C, these addresses are:

*@n AS3935 ADD1 0x01 A0O=1 A1=0

*@n AS3935 ADD2 0x02 A0=0 A1=1

*@n AS3935 ADD3 0x03 A0O=1 A1=1

* @copyright Copyright (c) 2010 DFRobot Co.Ltd (http://www.dfrobot.com)

* @license  The MIT License (MIT)

* @author [TangJie](jie.tang@dfrobot.com)

* @version V1.0.2

* @date 2019-09-28

* @url https://github.com/DFRobor/DFRobot AS3935

*/

#include "DFRobot_AS3935_12C.h"
volatile int8_t AS3935IsrTrig = 0;

#if defined(ESP32) || defined(ESP8266)
#define IRQ_PIN 0

#else

#define IRQ_PIN 2

#endif

/I Antenna tuning capcitance (must be integer multiple of 8, 8 - 120 pf)
#define AS3935_CAPACITANCE 96

/I Indoor/outdoor mode selection
#define AS3935 INDOORS 0



#define AS3935_OUTDOORS 1
#define AS3935_MODE AS3935_INDOORS

/I Enable/disable disturber detection

#define AS3935 DIST DIS O

#define AS3935 DIST _EN 1

#define AS3935 DIST AS3935 DIST EN

/I 12C address
#define AS3935 12C_ADDR AS3935 ADD3

void AS3935_ISR();
DFRobot_AS3935_[2C lightningO((uint8_t)IRQ_PIN, (uint8_t)AS3935_12C_ADDR);

void setup()

Serial.begin(115200);
Serial.printin("DFRobot AS3935 lightning sensor begin!");

while (lightning0.begin() != 0){
Serial.print(".");

}

lightning0.deflnit();

#if defined(ESP32) || defined(ESP8266)
attachinterrupt(digitalPinTolnterrupt(IRQ_PIN),AS3935 ISR,RISING);
#else
attachinterrupt(/*Interrupt No*/0,AS3935_ISR,RISING);
#endif



/I Configure sensor
lightning0.manualCal(AS3935_CAPACITANCE, AS3935_MODE, AS3935_DIST);
/I Enable interrupt (connect IRQ pin IRQ_PIN: 2, default)

/I Connect the IRQ and GND pin to the oscilloscope.

/I uncomment the following sentences to fine tune the antenna for better performance.

/I This will dispaly the antenna's resonance frequency/16 on IRQ pin (The resonance frequency will be divided by 16 on this pin)
/I Tuning AS3935_CAPACITANCE to make the frequency within 500/16 kHz £ 3.5%

/I lightning0.setLcoFdiv(0);

/I lightning0.setIRQOutputSource(3);

}
void loop()

/I It does nothing until an interrupt is detected on the IRQ pin.
while (AS3935IsrTrig == 0) {delay(1);}
delay(5);

/I Reset interrupt flag
AS3935IsrTrig = 0;

/I Get interrupt source
uint8_tintSrc = lightning0.getinterruptSrc();
if (intSrc == 1){
/I Get rid of non-distance data
uint8_t lightningDistKm = lightning0.getLightningDistKm();
Serial.printin("Lightning occurs!");
Serial.print("Distance: ");
Serial.print(lightningDistKm);
Serial.printin(" km");



Il Get lightning energy intensity
uint32_t lightningEnergyVal = lightning0.getStrikeEnergyRaw();
Serial.print("Intensity: ");
Serial.print(lightningEnergyVal);
Serial.printin("™);
}else if (intSrc == 2){
Serial.printin("Disturber discovered!");
}else if (intSrc == 3){
Serial.printin("Noise level too high!");
}

}
//IRQ handler for AS3935 interrupts

void AS3935_ISR()

{
AS3935IsrTrig = 1;

}

Gewitterwarner Fabian Kainka (Blitzlogger)

#include <EEPROM.h>

byte A, Trigger, Sta;
word U, D;
word Daten[130];

byte B,J, I;
word Eeadr, Level, N;



word Ticks;

int Out1 = 3;
int Out2 = 2;

void setup(}
pinMode(Out1, OUTPUT);
pinMode(Out2, OUTPUT);

Serial.begin(9600);

/IADCSRA |= PS_16; // 8 prescaler
Serial.printin ("Logger");

U = analogRead(A0);

pinMode(13, OUTPUT);
/ldigitalWrite(13, HIGH);

Eeadr = 0;
A=1;

Sta =0;
Trigger=0;
Level = 0;

}

void loop(}
D = analogRead(A0);
Daten[A] = D;
U=U*15;
U=U+D;

U=U/16;

if (Trigger == 1){



if (Sta == A¥
Serial.printin("Blitz!");
for (N =1; N <= 32; N++){
A=A+1;
if (A>128){A=1;}
D = Datenl[A];
D=D/2;
D =D & 255;
B =D;
Serial.printin (B);

if (Eeadr < 512) { EEPROM.write(Eeadr, B);}
Eeadr++;
digitalWrite(13, LOW);

}

[=1+1;

Sta = 0;

Trigger = 0;

Level = Level + 600;

if (Level > 6000) {Level = 6000;}

}

A=A+1;
if(A>128){A=1;}
}
else{
D=D + 15;
if (D < UX
Trigger = 1;
Sta=A+ 120;
if(Sta > 128){Sta = Sta - 128;}
digitalWrite(13, HIGH);



}
A=A+1;
if (A>128){A=1;}
if (Serial.available() > 0) {
J = Serial.read();
if (J == 100){
B=0;
for(N = 0; N<512;N++){
EEPROM.write (N,B);

}
Eeadr=0;
Serial.write("Daten Geldscht");
}
elsef

Eeadr = J *128;

for (N = 1; N<= 128; N++){
B = EEPROM.read (Eeadr);
Serial.write (B);
Eeadr ++;

Y

Eeadr = 0;

}
}

}

Ticks++;
if (Ticks >=22000) {
Ticks = 0;
if (Level > 0) {
Level--;
if (Level >2000){ Level = Level -9;}



}
if (Level > 2000){digitalWrite(Out2, HIGH);}
else {digitalWrite(Out2, LOW); }
if (Level > 1000) digitalWrite(Out1, HIGH);}
else {digitalWrite(Out1, LOW);}
}

>EOF>



