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Sensores

SENSORES ... ;PARA QUE?
— Deteccion de obstaculos
— Seguimiento de trayectorias
— Buscar un objeto
— Mantener velocidad constante en el desplazamiento
— Determinar la orientacion del robot
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Sensores de contacto

SENSORES: Bumpers

Alambre

/

Microswitch-style
sensor

O o O

signal | hﬁ
L
+5v | ]
ground | f—

Wire to switch terminals labelled
C (common) and NO (normally open)
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ComoriC) o
Acthvads (A)
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Sensores de contacto

SENSORES: Bumpers
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Sensores de contacto

SENSORES: Bumpers
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SENSORES: Detector de linea por infrarrojos
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Top View
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SUPERFICIE CLARA
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&  Sensores reflectivos de infrarrojos /o

SENSORES: Detector de linea por infrarrojos

SUPERFICIE OSCURA
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Sensores reflectivos de infrarrojos
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Sensores reflectivos de infrarrojos D@

SENSORES: Detector de linea por infrarrojos
— www.vishay.com Reflective Optical Sensor

Figure 1. Test circuit
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Sensores reflectivos de infrarrojos @/Ej

Detector de linea por infrarrojos o deteccion de proximidad
— www.vishay.com Reflective Optical Sensors

TCRT1000/ TCRT10190

TCNT1000

TCRTS5000
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— 12 sensores CNY70
— Lectura maltiple
— Comunicacion por 12C

— Ahorro de consumo:
e 12CNY70=300mA
e TS70<40 mA

— Hasta 8 TS70’s en el mismo
Bus, con diferentes direcciones

Software
char ReadTs70(char address,char *left,char *right)
S1S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 S9 S10S11S12
Left: 00 b5b4 b3 b2bl1b0 Right:00b5 b4 b3 b2 bl b0
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Emisor IR

cpius2x —  Circuito re_ceptor de mando a distancia
de infrarrojos
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Limiter

/ N\

B.P.F.

Detector IR

Demodulator Integrator Comparator

Modulacién de la senal

fo= 38kHz, Duty 50%

Transmission
signal
600us 600us
Output
Tz Ty
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T nF T GND
GND http://jdlope.tripod.com/infra.html

Activando el Reset con otro 555 se _ |I
puede generar una sefial moduladora Q

Esta sefnal se puede generar también con un =
microcontrolador
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Medida de distancia

Medidores de distancia por infrarrojos
Sharp: GP2Dxx

o
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Medida de distancia

Medidores de distancia por infrarrojos

DETECTOR

TIPO DE SALIDA

RANGO

HABILITACION

GP2D02

SERIE SINCRONA

10-80cm

Cada lectura se dispara
por un reloj externo

10-80cm con umbral

e g —————————————————

Cada lectura se dispara

DIGITAL (1-0 i
GP2D05 .( ) . ajus_tgble a través de una sefial
Umbral de distancia potenciometro AT
interno
ANALOGICA Lecturas continuas cada
10-80cm
GP2D12 (0-3V) 38ms.

= " - ————¥—/¥———""*--- """ |

GP2D15

<

DIGITAL (0-1)

Ajustado de fabrica
a 24cm

Lecturas continuas cada
38ms.
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Medida de distancia

Medidores de distancia por infrarrojos

Principio de funcionamiento

“AHGLE TO POSITION
CONVERTER" LENS

v

‘LK

A/

Figure 2 SCATTERED (NON-SPECULAR)
REFLECTION M




Medida de distancia

GP2D12/GP2Y0A02YK (Sharp)

Distancia medida vs distancia real al objeto

220 White paper : KODAK made gray chart R-27, 3

200 J white surface (reflectivity : 90%) = White Reflectivity:90%
&) Gray paper: KODAK made sray chart R-27, ) A = === Gray Reflectivity: 18%
EJ 180 gray surface (reflectivity ; 18%4) 2.5 (
Z 160 \ | Z
g.' \ \Vhite % -
© =
&0 120 \ g
g \‘\ = 1.5
7z 100 N s \
[4&] \\ =] \
= 80 | E’.J My
[1h] Singy 1 = l '\
% By e z \\
Az 40 Gray _ H-‘i-h.‘.
[ 0.5 qﬁ

20
0 0
0 20 40 60 8 100 120 140 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100110 120 130 140 150

Distance to reflective object L (cm) Distance to reflective object L (cm)

 Distancias entre 20cm y 150cm !!!!
* La medida de distancia se actualiza de manera
continua cada 39ms !

Nn—HOWOIXWIXOIXNO—< OZMmMwn—0



Medida de distancia

GP2D12/GP2Y0A02YK (Sharp)
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Medidores de distancia por ultrasonido

Medidores de distancia por ultrasonidos

Transductor

EMISOR Distancia

Transductor _
SECEPTOR Vel=331+0.6*T2 [m/s]

Distancia=Vel*(t/2)
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SENSORES: Medidores de distancia por ultrasonidos

<] Sonar Timing Diagram

—= ~200uSec [&=—

Ping

Echo

TOF
< >

Time =
‘ of Flight



Medidores de distancia por ultrasonido DE
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SENSORES: Medidores de distancia por ultrasonidos

Transductores
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http://www.superrobotica.com/Images/s320110big.jpg
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B s L3 Pyl owe

SRF04

- Alimentacion 5Y
. Salida Eco
: Entrada Dispare

« Np conectas
- Alimentacion B

Mide de 30cm a 3m

TRANSDUCTOR
Emisor

TRANSDUCTOR
Receptor



Diagrama de Tiempeos del SRF04

Fulso de Dispaan

10 s (s
Enfrads Fulss
de Disparo
o Impulses Fermita un refargo de
nilEya s onicms 10 s desde el final

ded Fulso de Ecg v el
Rafaga sdnica coamienzo ded Pulgo de
desde el sensor Dsparo

iz Bl Fplse de Eppy
Pulso de Eca es de unos 36 mS Si no

Rulse de Salida de Ego de 100 y3 a 18 mS | 5% detecta v objgto

D
I
S
E
N
O
)
C
R
O
Q
R
O
B
O
T
S



Nn—HOWOIXWIXOIXNO—< OZMmMwn—0

Medidor de distancia por ultrasonidos : SRF04 D@

Patrén del haz recibido
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Bus 12C | * ¥ Fonar
\

Do Ml Connaet
e Ground

Célula
Fotoeléctrica: LDR

Permite configurar la ganancia de recepcion y detectar multiples ecos
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» Sefal de ultrasonidos a 235KHz
e Rango: 10cma 1,2m

» Haz de ultrasonidos estrecho

e 12C

Permite configurar la ganancia de recepcion y detectar multiples ecos
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Deteccidn del movimiento de las ruedas

Encoders

TCST1030  TCST5250 Lo N YA Mr
{\_ .-L_'k‘:”.1 | .: -_'|r_J|
& r‘ =¢:k“:~ B |
b ﬁ“‘: .

otatinz | W
codewhesl  SIE _y"* sk
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Encoders

Encoder

Wheel T

Drive Whiskers Right Side

Motor

Controller e o Ty T

Battery
Pack

Steering Steering Steering
Motor Arm Linkage
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Componentes: sensores

D SENSORES: Encoders

\ e e e e A A A R R R R R

B 8
B 8 B
e B 8 B
\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.\\.
f Reflecting medium

(Kodak neutral test card)

/41\{\"“:*\ N / / I w

Figure 1. Test circuit
+5%

95 10808

45 seginrney

bult in pull-up resistor
49k ohm

digital input

(white dot
+5
IE

transistor
ground

pind

94 9320

The diggrarm shows how fo connect the slotted aptical swiich fo
the Hemdy Board
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& Compass

http://dinsmoregroup.com/dico/index.htm
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Compass Sensor
Top Yiew

o 1=+5v, 25 rma
173 Z=GND
A Z=Signal, Lon=0N

321
1490

Typical Sere or (< total)

3-Smal
Ope s
Colecior

4 sefales: N,S,E,W que combinadas,
permiten orientarse a 8 puntos cardinales:
N, NE, E, SE, S, SW, W,NW




Brujulas
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sAlimentacion: 5V

*Resolucidn: 1° (Max. = 0.1°)

eInterfaz CPU: 2 hilos (12C)
1 hilo (PWM)

NORTE

Pin 4: salida PWM
Pulso 1ms (0°) a 36,99ms (359,9°)
Periodo: 65,536ms (contador 16 bits)

,.
(O B B BN BN BN BN B B A

Pin 3.0V (negativo)

o | L

e E__l P & - No coneetado
o RES—— Pin 7 -50/60 Hz
— .._:"'? Fim & . Calibraciop
:Ei _; Piie 5 . Mo conectado
-..-.':.:'_“_—"-_'f;,_:f. Pin 4 - PWM
e Pin 3 - SDA

S {8 — Pin2.SCL

2 Pin 1 - 5V (positivel

SuperRobotica.com




Referencias o

Sitios donde encontrar informacidon de sensores

— Superrobotica
WWW.superrobotica.com

— Acroname
WWW.acroname.com

— Robot Store
www.robotstorehk.com

— X-Robotics

WWW.X-robotics.com

— “Sistema de desarrollo basado en el sensor de ultrasonidos SRF08 y en la brujula
digital CMPS03”. D. David Gonzalez Regueiro. Trabajo Fin de Carrera de la
Escuela Politécnica Superior. Universidad de Alcala. Diciembre 2004.
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