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Introducciéon Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

e Transductor

Transductor

Sensor

Aspectos - Dispositivo que convierte una sefial de un tipo de energia

Clasificacion en otro
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Introduccion

e Definicidon:

— Componente que utiliza un transductor para captar

fransducior informacion del entorno y ser utilizada por el robot
Sensor
* Consta de:
Aspectos
L — Controlador (a veces)
Clasificacion

— Transductor
— Acondicionador (a veces)

— " Controlador

A

“——Acondicionamiento Transductor
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Introducciéon Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Transductor
Sensor

Aspectos

Clasificacion

77
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Introduccion

* La velocidad de operacion

[ ]
Transductor El coste
Sensor e Tasa de error
Aspectos e Robustez frente a cambios en el medio

Clasificacion o Requerimientos computacionales.

* Potencia, peso 'y tamano. (criticos en el tamafio, peso y consumo
del robot)
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Transductor
Sensor
Aspectos

Clasificaciéon

Introduccion

Exteroceptivos Propioceptivos
Definicion | Percepcion de Percepcion del estado
aspectos externos al interno del robot
robot
Tipos de
sensores

77

77
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Transductor
Sensor
Aspectos

Clasificaciéon

Introduccion

Exteroceptivos Propioceptivos
Definicion | Percepcion de Percepcion del estado
aspectos externos al interno del robot
robot
Tipos de Distancia Energia
Sensores Proximidad Orientacion
Luminosidad Posiciéon
Temperatura Velocidad
Color Aceleracion
Vision
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Ultrasonido

¢ Funcionamiento

Funcionamiento R \\
Problemas Transmisor /
SRF04 o //
-Montaje . / / <

Receptor

-Caracteristicas | \\\ d

_LEGO ’ >
_Conexiones ® Distancia medida

t: tiempo de la medicion
Otros sensores d 1 P

c: velocidad del sonido
en el aire

T: temperatura en grados

C=C,+0.6T m/s Cebsius
Co: 331m/s
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Funcionamiento

Problemas

SRF04

-Montaje
-Caracteristicas
-LEGO
-Conexiones

Otros sensores

Ultrasonido

Problemas que hay que conocer

La velocidad del sonido es variable
El tiempo en blanco (blanking time). 3-15cm
La atenuacion. Sélo influye en la méxima medida

El &ngulo de medida (field of view)

Medida devuelta

a) b)
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Funcionamiento

Problemas

SRF04

-Montaje
-Caracteristicas
-LEGO
-Conexiones

Otros sensores

Ultrasonido

- Las reflexiones

— Cross-Talk. Se resuelve espaciando las medidas

* La potencia de la sefial ultrasonica jjes clave!!!
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Introduccion

Funcionamiento
Problemas
SRF04
-Montaje
-Caracteristicas
-LEGO
-Conexiones

Otros sensores

Funcionamiento

Pulza dle digpars

(. 10u%)

Entrada de
disparo (Trigger)

Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

El médulo emite
un tren de impulsos
SONICOS

Trende § pulsos

El med il dlevueive un pulso
ciya anchura determina la
duracion del eco recibido

Traz & fin del 2o, 52
dlebe esperar 10mS min.
amtes de inlciar un nueys
ciclo de cisparo

Pulso de eto de
100uS a 135

El juiles de eoo e e
I6mS =i o se detecta
un ojeto
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Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

e Anillo

Funcionamiento

Problemas

SRF04
-Montaje

-Caracteristicas
-LEGO
Conexiones ® PPlataforma Pan-Tilt

Otros sensores
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Ultrasonido

Caracteristicas técnicas

Funcionamiento
PARAMETRO VALOR UNIDAD
Problemas
SRF04 Dimensiones del circuito 43 x20 x 17 mm
-Montaje Tension de Alimentacion 5 V (corriente continua)
-Caracteristicas
Frecuencia de Trabajo 40 KHz
-LEGO
_Conexiones Rango Maximo 3 m
Otros sensores Rango Minimo 3 cm
Duracion  minima  del 10 us
Pulso de Disparo (nivel
TTL)
Duracion del pulso Eco de 100 - 18000 us

Salida (nivel TTL)

Tiempo Minimo de Espera 10 ms
entre una Medida y la
Siguiente
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Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Funcionamiento

Problemas Integracion con
SRF04 LEGO

-Montaje

-Caracteristicas

-LEGO

-Conexiones

Otros sensores
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Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Funcionamiento
Problemas
SRF04
-Montaje
-Caracteristicas

-LEGO

-Conexiones

Otros sensores

Conexionado

PIC16F876/2

GND
Disparo
ECO
+5V
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Funcionamiento
Problemas
SRF04
-Montaje
-Caracteristicas
-LEGO
-Conexiones

Otros sensores

Ultrasonido

Marcas
- SRF04 (3cm-3m) http:/ /www .robot-electronics.co.uk/
* Consumo: 30-50mA
* Pequefio y barato (13 Libras)
— SRFO08 (3cm-6m) (25.5 Libras)
- Cebek (3cm-1m) http:/ /www.cebek.com
* Muy barato, 11.1E + 5E

* Se compra por separado el control y el
transductor (C-0508, C-7210). Hay que trucarlo.

- Polaroid (15cm-10m)

http:/ /www.senscomp.com/ultrasonic.htm
* Peor: blanking time, cross-talk, reflexiones
* Consumo: 100mA-2A
e Grande
* Caro (579)
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Funcionamiento

¢ Funcionamiento

- Triangulacion

Aspectos

GP2D12
-Caracteristicas
-Respuesta
-Conexiones

Comparativa

- Tiempo de vuelo

* Ventajas
— Direccionalidad
— Precision

Infrarrojo
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Funcionamiento

Aspectos

GP2D12
-Caracteristicas
-Respuesta
-Conexiones

Comparativa

Infrarrojo

Comparativa Laser con Infrarrojos

Precision

Medidas/
S

Otros

Alto consumo

Laser mm en 30m | 1000000 | Alto coste
Montaje Pan-tilt
Bajo consumos
Infrarrojos | mm en 80 25 Bajo coste
cm Montaje en

Anillo
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Funcionamiento
Aspectos
GP2D12

-Caracteristicas

-Respuesta
-Conexiones

Comparativa

Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

GND
VO

>
in

I s T,
gl Sl
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Funcionamiento
Aspectos
GP2D12

-Caracteristicas

Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Caracteristicas técnicas

-Respuesta
-Conexiones

Comparativa

PARAMETRO VALOR UNIDAD
Tension de Alimentacion S V (corriente
continua)
Consumo 33 mA
Rango Maximo 80 cm
Rango Minimo 10 cm
Tiempo entre medidas 32 ms

Sensores - 20



Funcionamiento

Aspectos

GP2D12
-Caracteristicas

-Respuesta

-Conexiones

Comparativa

Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Tensién de salida (V)

3,00

2,50

2,00

1,50

1,00

0,50

0,00

Curva de respuesta

20

40 60

Distanciareal (cm)

80

100
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Introduccion Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Funcionamiento
Aspectos Conexionado y LEGO
GP2D12

-Caracteristicas

-Respuesta E

-Conexiones E

Comparativa !.!:':

Is
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Infrarrojo

Comparativa con otros GP2Dxx

Funcionamiento
Ac_ronam_e Acroname Quick Comparison Chart for Sharp IR Rangers
Aspectos . T —_
Ranger Output Minimum Distance | Maximum Distance On Current Off Current
GP2D02 Serial 10cm 80cm ~22mA -3mA
GP2D12 GP2D05 Digital - fixed at 24cm -10mA -3mA
GP2D12 Analog 10cm 80cm -33mA always on
_Caracteristicas GP2D15 Digital - fixed at 24cm+3cm -33mA always on
GP2D120 Analog 4cm 30cm -33mA always on
GP2Y0AD2YK Analog 20cm 150cm -33mA always on
-ReSpuesta GP2YODO2YK Digital ; fixed at 80cm -33mA always on
- 1.5" 4" 8” 12" 24" 31.5” 59"
-Conexiones

GP2D02 .—-/_//
Comparativa

GP2D05 .f/_/j—_/_/’/_— Adjustable with built-in potentiometer
GP2D12 ._/
GP2D15 .f—/—/lz_/

GP2D120 .—<

GP2Y0A02YK .-——_ ‘

GP2YODO2YK .L b ‘

Minimum Range Maximum Range Fixed Range

ool —— |
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Introduccién Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

e Funcionamiento

Funcionamiento - Como un inteITUPtOT

Conexiones

e Utilizacion
— Choque
— Final de carrera
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Introduccién Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Funcionamiento

Conexiones
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Color

| T~ medio reflactante
(Tarjeta neutra de testKodak)

Funcionamiento

v
d _ . .
Conexiones r :/"'/ \t\"*

Emisor | HI’;" ‘:} | |- Detector

Vce
@]

RD

SALIDA
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Funcionamiento

Conexiones

Introduccién Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder
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Funcionamiento

Conexiones

Senal
medida
A -
L ] V0
Va U 4TKO 1
! r
—[:’J N
B 100Q /
Emisor luz Receptor

Encoder

QN i1
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Introduccién Ultrasonido Infrarrojo Contacto Color Encoder

Funcionamiento

Conexiones
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