Progetto di Eccellenza

- OMAROBOT -

1 - il robot, un completo sistema di controllo
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la conversione analogico-digitale
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| SENSORI

I sensori utilizzabili nel controllo di un robot possono essere di vario tipo:

A - di fine corsa (di contatto)
B - di prossimita

- di “traccia”

- di "bordo”
C - di distanza




A - sensori di fine corsa (di contatto)
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B - sensori di prossimita

| sensori di prossimita (proximity detectors) vanno scelti in base a:
- gamma di distanze da monitorare
- tipo di oggetto su cui effettuare la misura

B Vi s == 0 Diccole distanze da oggetti metallici

Ser- 1o IR IAAREE B2 3 piccolissime distanze da oggetti non metallici

- oftici S8 medie distanze da oggetti sufficientemente estesi

- eCccC ...
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B - sensore di prossimita a infrarossi - 1
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B - sensore di prossimita a infrarossi - 2

Panasonic
Medium beam PNA4602M LED drive

30° LEDs IR Detector adjustment
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Frequency is factory adjusted for 38khz. Adjust this
only if the IRPD is too sensitive. Do not a' st this
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Red = +5vdc giilte "".

Black = Ground

Blue = Left LED Enable
Violet = Right LED Enable
Yellow = Sensor Output
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B - sensore di prossimita a infrarossi - 3

PNA4602ZM
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Circuito Integrato (Panasonic PNA4602M)
con fotodiodo a infrarossi

5 Volt, 38 KHz, 400 ps, -20...+75°C, max 8 metri

schema funzionale interno
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B - sensore di prossimita a infrarossi - 4

Spectral sensitivity characteristics

Sensibilita ai soli raggi infrarossi
grazie all'involucro in resina scura

- Relative sensitivity AS (%)
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Buona direzionalita
grazie alla lente integrata
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B - sensore di prossimita a infrarossi -5

- schermatura LED
- corretta polarita Vcc

- range max da 10 a 60 cm
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B - sensore di prossimita a infrarossi - 6
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B - sensore di prossimita a infrarossi - 7

un sensore di prossimita a infrarossi

adue LED puo0 essere usato per

seguire unatraccia mentre per evitare un bordo &
sufficiente un sensore a un solo
LED
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C

- sensori di distanza

Mentre | sensori di prossimita devono solo fornire una “soglia regolabile” di distanza, i

sensori di distanza devono invece fornire una misura precisa della propria posizione

Le tecniche sono analoghe, e vanno scelte in base al range di distanza desiderato

- induttivi —
- capacitivi =
- ottici (I.R.) =

| -sonori =—

== - piccole distanze da oggetti metallici

== = piccolissime distanze da oggetti non metallici

S medie distanze da oggetti sufficientemente estesi

= medie distanze da oggetti sufficientemente estesi
indipendentemente dal colore dell'oggetto

- eCcC ...
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SCELTA EFFETTUATA




C - sensore di distanza - 1
| sensori di distanza piu semplici per le medie distanze sono quelli a ultrasuoni
siinvia un breve treno di impulsi

e si misura il ritardo di risposta,
che e proporzionale alla distanza
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C - sensore di distanza - 2
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D - sensore di direzione (beacon) - 1

Il beacon (faro) invia un breve treno di impulsi I.R. modulati (56 KHz)
20 volte al secondo nelle 4 direzioni N E S W, e fraun impulso e
I’altro attiva i 4 sensori I.R. in modo da localizzare un altro beacon
per distanze da 15 cm a 6 metri
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D - sensore di direzione (beacon) - 2
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