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IRPD Ver 3.0

Detector de Proximidade por Infravermelhos
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Manual do Utilizador IRPD-01 Ver 7.0
Cuidados:

B

B

1) Leia o manual antes de realizar qualquer ligação e aplicar energia à placa! Os erros de ligações podem provocar avarias no IRPD ou no microcontrolador de controlo. 

2) Os condutores de ligação ao microcontrolador e à fonte de alimentação podem quebrar-se se forem frequentemente dobrados.

3) Não inverta a alimentação pois pode danificar o sensor. Estes sensores são testados antes de saírem da fábrica. Se o sensor for danificado por inversão de polaridade da alimentação, a garantia extingue-se.

4) O detector de IV da Panasonic pode detectar a luz directa dos LEDs. Isso pode produzir no IRPD leituras incorrectas. Para obstar a isso, coloque um bocado de fita preta na parte de trás e nos lados do detector de IV. 
5) Experimente também a colocar fita isoladora ou tubo pretos em torno dos emissores de IV – ficam mais direccionais e interferem menos.
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Montagem do IRPD

Testes com o Microcontrolador
A placa do IRPD deve ser montada na plataforma do robô utilizando parafusos roscados.
A altura do sensor e a cor do mobiliário ou do chão irão determinar os ajustes necessários para se obterem bons resultados. A altura óptima parece ser de 10 a15 cm em relação ao solo. Se o sensor for montado mais baixo, como será certamente o caso, torna-se necessário apontar os LEDs para cima e colocar tubos de plástico preto (manga termoretráctil, por exemplo) ou fita isoladora em volta dos LEDs. Monte o sensor horizontalmente tão à frente do robô quanto possível, tendo o cuidado de não deixar qualquer componente do chassis em frente dos emissores ou do sensor. 

A solução para se obter bons resultados reside na experimentação.
A melhor maneira de testar o IRPD consiste em ligá-lo ao microcontrolador e escrever um programa de controlo (ver anexo). No caso de existirem problemas é muito provável que resultem de reflexões no solo – há que alinhar os LEDs emissores e, em último caso, colocar uma pequena placa ou fita de cor preta à frente, para cortar as reflexões.
1) Ligue a alimentação do IRPD através do cabo de isolamentos encarnado e preto, tendo em atenção que o pino central da ficha é o mais positivo (5V – saída do regulador de tensão).

2) Ajuste a resistência ajustável dos LEDs IV para uma posição intermédia, entre o mínimo e o máximo.
3) Escreva o programa em anexo no Programming Editor e programe o microcontrolador.
4) Posicione o IRPD de modo a não apontar para qualquer objecto próximo. Os LEDs devem estar apagados. 
5) Coloque a mão directamente em frente do IRPD a uma distância de 10 cm. Os LEDs indicadores devem acender. Se isso não acontecer, desligue rapidamente a alimentação e verifique de novo as ligações!
6) Mova a mão a cerca de 10 cm do centro para a esquerda. Deverá ver o LED indicador esquerdo ligado.
7) Mova a mão a cerca de 10 cm do centro para a direita. Deverá ver o LED indicador direito ligado.

8) Mova a mão de um lado para o outro, em frente do IRPD.

9) Mova agora a mão lentamente afastando-se do IRPD e anote a distância à qual os LEDs indicadores começam a piscar. Essa é a distância máxima de “visão” de obstáculos do sensor. Pode modificar essa distância na resistência ajustável. Se for muito distante ajuste para a direita para obter menos corrente nos LEDs IV. Se for muito perto ajuste para a esquerda para obter mais corrente nos LEDs IV.
Testes sem o Microcontrolador
Pode testar o IRPD sem o microcontrolador, seguindo os passos seguintes:

.

1) Ligue a alimentação +5V CC e massa aos condutores encarnado e preto.
2) Aplique +5V CC ao condutor do LED esquerdo (violeta).

3) Altere a resistência ajustável para uma posição intermédia entre o mínimo e o máximo.

4) Posicione o IRPD de modo a não apontar para qualquer objecto próximo. Os LEDs devem estar apagados.

5) Mova a mão a cerca de 10 cm do centro para a esquerda. Deverá ver o LED indicador esquerdo ligado. Se isso não acontecer, desligue rapidamente a alimentação e verifique de novo as ligações!
6) Mova agora a mão lentamente afastando-se do IRPD e anote a distância à qual os LEDs indicadores começam a piscar. Essa é a distância máxima de “visão” de obstáculos do sensor. Pode modificar essa distância na resistência ajustável. Se for muito distante ajuste para a direita para obter menos corrente nos LEDs IV. Se for muito perto ajuste para a esquerda para obter mais corrente nos LEDs IV.

7) Remova a alimentação +5V CC do LED esquerdo (condutor violeta) e aplique-a ao condutor de enable do LED direito (condutor azul). Proceda de igual modo.
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ESQUEMA

Utilizando o IRPD
O IRPD irá "ver" os objectos brancos a maior distância do que os escuros, o que deve ter em consideração no ajuste do sensor. Por segurança, será boa ideia incluir um par de “bumpers” (sensores de contacto) de recurso. Como veremos seguidamente, nem sempre é fácil dessensibilizar o IRPD de modo a poder circular na arena.
Redução de sensibilidade do sensor

Como viu atrás, a redução de sensibilidade do sensor consegue-se modificando o valor da resistência ajustável (LED Drive Adjustor). No entanto, o valor mínimo não é compatível com a distância mínima das paredes a que o nosso robô vai circular. O modo mais eficaz de dessensibilizar o sensor, isto é, ajustá-lo para detecção a muito pequenas distâncias, consiste numa operação delicada de substituição do potenciómetro de 500 Ω (ver figura junta) por uma resistência de 4.7 kΩ ou resistência ajustável de 10 kΩ, por exemplo. 
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TABELA de Verdade do IRPD

	IRPD pinos E/S/LEDs
	Com obstáculo
	Sem obstáculo

	Esquerdo Activo (violeta)
	Baixo
	Alto
	Baixo
	Baixo
	Alto
	Baixo

	Direito Activo (azul)
	Baixo
	Baixo
	Alto
	Baixo
	Baixo
	Alto

	Estado LED esquerdo
	Off
	On
	Off
	Off
	Off
	Baixo

	Estado LED direito
	Off
	Off
	On
	Off
	Off
	Baixo

	Sensor IV (amarelo)
	Alto
	Baixo
	Baixo
	Alto
	Alto
	Alto
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Exemplo 1
'IRPD

'IRPD input -> pin4

'IRPD output esquerdo -> pin2
'IRPD output direito  -> pin3
symbol temp_d=b4

symbol temp_e=b5

symbol accao=b6

symbol dd=3
symbol ee=2
symbol obst=pin4

inicio:


high ee



'emite IRPD esquerdo


temp_e=obst


low ee


high dd


'emite IRPD direito


temp_d=obst


low dd


accao=0


if temp_e=1 then cont1


accao=accao+1

cont1: 


if temp_d=1 then cont2


accao=accao+2

cont2:


branch accao,(avancar,direita,esquerda,recuar)


goto inicio

'***************************************

avancar:


high 7


low 6


high 5


low 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


pause 60

‘valor a ajustar em função do comportamento do robô

goto inicio

'***************************************

recuar:


low 7


high 6


low 5


high 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


pause 40


goto inicio

'****************************************

esquerda:


low 7


high 6


high 5


low 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


pause 40


goto inicio

'****************************************

direita:


high 7


low 6


low 5


high 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


pause 40


goto inicio

'****************************************
Exemplo 2

'IRPD mais estável pois decide após 10 leituras
'IRPD input -> pino 4

'IRPD output esquerdo -> pino 2
'IRPD output direito  -> pino 3
symbol temp_d=b4

symbol temp_e=b5

symbol accao=b6

symbol dd=3
symbol ee=2
symbol obst=pin4

symbol x=b10

inicio:

temp_e=0

for x=1 to 10


high ee


'emite IRPD esquerdo


temp_e=temp_e+obst


low ee

next

temp_d=0

for x=1 to 10


high dd


'emite IRPD direito


temp_d=temp_d+obst


low dd

next


accao=0


if temp_e>7 then cont1


accao=accao+1

cont1: 


if temp_d>7 then cont2


accao=accao+2

cont2:


branch accao,(avancar,direita,esquerda,recuar)


goto inicio

'***************************************

avancar:


high 7


low 6


high 5


low 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


goto inicio

'***************************************

recuar:


low 7


high 6


low 5


high 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


goto inicio

'****************************************

esquerda:


low 7


high 6


high 5


low 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


goto inicio

'****************************************

direita:


high 7


low 6


low 5


high 4


pwmout 2,10,30


pwmout 1,10,30


goto inicio

Potenciómetro de ajuste de intensidade dos LEDs emissores IV.





Encarnado = +5V CC


Preto = Massa





Violeta = Left LED Enable


Azul = Right LED Enable


Amarelo = Sensor Output
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