Sensori

Rilevatori meccanici (I)

Analizzereme i diversi sensoridi cui & composto
il robat, spiegandone sia il principic di
funzionamento sia le diverse applicazioni che
potremao realizzare con essi. | sensori
costituiscona una parte fendamentale dzl robot,
dato che grazie ad essi, Pathfinder pud
interagire can Lambiente e reagire a lronte da
diversi evenli. Inizieremo Uanalisi con

gli altuatori di tipo meccanice,

la cui attivazione si produce per contatto.

Fathfinder & compaoste da diversi sttuator

di tipo meaccanico. Alcuni di essi

sono del semplichcommulaler che servono per
accendere o spegnere it robot,

o per cammutare fra diverse configurazioni Le
Linee diingresso e uscita del microrobot,

Gl attuatori meccanici che s

utilizzana per la rilevazione degli ostacali
saranno microinterruttori

comunemente chiamati finecersa, che sono
composti da un interruttore

che possiade una larmina metallica ulilizeata per
Lo rilevarions por contatto,
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Questi sono schemi tipich di commutator di tipo
meccanico. 5i distinguone fra loro

due tipi di attuatori: a scatto e senza scatio.

Se un sensore & dolato di seatle,

una valla altivalo rimane in questa pesizions
anche se cessa la forza che Lo ha attivato;

un tipico esempic @ il commutatore
dell’alimentazions. Un sensors

senza scallo recupera il sup slato precedente
di ripeso non appena cessa ta forza

che Lo attivava, Questo sard il modo di lavorare
deifinecorsa del rohot. Esistono anche
cammulatori & doppio e triplo circuita,

con divers commutatori in parallelo integrati,
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Ura vediamo come alimentare questo tipo di
sensor per atlenere un segnale elettrico
chevari a seconda che il senzore stesso sia o
meno atiivato, La configurazione pi
sermplice & quella mostrata nell'immagine,

5 pud realizzare con quei commutator

che possiedono tre piedini, ad esempio
commuiatori a slitta, Un terminale deve essere
collegato all’alimentazione e Ualtro

a massa. Dal terminale comune otterremao
unc dei due segnali collegati

al sensore in funzione che il sensore stesso
sia attivato o in stato di riposo.

SUMFLATORE

Searale
Laila

Tuttavia non lutli gli attuatori meccanici hanno
Lre piedini nel lero circuita, infatti & malto
comune che ne abbiano solamente due. In questo
caso non potremo collegare diretlamante

un piedino del senscre all’alimentazicne e 'altro
a massa perché provocherammo un

corlecirouite sull’alimentazione alla prima
attivazione del sensore che danneggerehbe tutto ch.
il circuito elettronice. 5i pone quindi

una resistenza il cuivalore tipico @ di 10 L2 e
Vuscita si prende da uno dei due terminali.

Segnale di Vo . . .
S Mello schema dellimmagine in stalo di riposo
abbiamo uno O Llogico e quando
il commutatore & allivato avremo un 1 logico;
WG Lo 2 ! A “|
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Mell'immagine possiamo vedere una gamma dj
sensori finecorsa applicati alla micrerchelica,
Sonadidiverse tipo, e in lunzions
dell'applicazione possiamo scegliere il sensare
che pill ci conyiene, Inoltre possiamo
aggiungere degli estenseri alla lamina metallica
dei finecorsa per aumentars la distanza

di rilevazione e Uestetica nel robel. Ad esempio
potremmo aggiungere due pezzi di filo

Figido, in modo che i finecorsa abhbiano un aspetto
simile a quello delle antenne di un insetto.

& lown : X pE A ritlocaria
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Questi sono i due sensori di tipe meccanico che
utilizza il rabot per ritevare gli ostacoli.
Sitratta di due finecorsa a contatto,

di cui conosciamo gia il principio di
funzionamento. Sul robot possono essere
implegati per rilevare gli ostacol,

come ad esempio le pareti, oppure per fare

in modo che il robol si posizion

davanti a un oggetlo, ¢ possa successivamente
raccoglierle utilizzanda

il suo braccio oppure la sua pinza.

Buesli finecorsa saranno montati sulla parte
anteriore del telaio di Pathfinder,

uno per late, in questo modo le lamine
rmatalliche fuorivsciranno dalla parte anteriores
del robot & resteranno pid avanti

del resto del corpo. Grazie a questo il robot
potrd rilevare il conlatto contro

un ostacole, @ si potra fermare al momento
opportuno, prima di celpirlo.

Cltre ai sensori meccanici, per rilevare gl
ostacoli Pathfinder avra a disposizione anche
dei sensori a ultrasuani che

gli permetteranno di schivare un ostacole
ancara prima di toccarla,

Mel casovengano utilizzati i finecorsa per
rilevare gli estacoli o le pareti,

potremmo programmare il robot per fare

in modo che non appena

senta Uostacolo con gualsiasi del due finecorsa
sl fermmi, retroceda,

cambi direzione e continui la sua marcia,
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Perconcludere la spiegazione del funzionamento

dei sensor meccanici, analizziamo

un effetto denominate rimbalzo, che si produce

3 ; in tutti questi lipi di sensori,

Tensiane [¥) “Segnale senza rimbalzi ; e di cul dovremo tener conto al momentao di

: E realizzare i programmi con Pathfinder.
Ogniwalta che un sensore di tipo meccanico
camibia di stato, le lamine restano

i in uno stato di instabilith per un certo periodo,

i durante il guale rimbalzano fra lero,

provacando aperture 2 chiusure multiple.
[ Segnale ottenuto . Grazie all'alta velocita di lavaro
SR del microcontroller di Pathiinder, questi impulsi

I = ) | lillizi sono rilevat
B'_r"h:_alz:' o | g pessono dare luogo a false letture.

( Azionamenta

Fer risolvere l'sffetto rimbalzo, esistono
soluzioni saftware e hardware.
: La scluzione soltware censisle nel programmare
+Vcc ' il robol in modo che, nel case si verifichi
i - i un cambio di stato in un sensore meccanico,
| - i attenda 40 ms prima di realizzare
] R1 i una nuova misura. Durante guesto lempo
B i di allesa si produrranno i rimbalzi, e quando si
{ Tk “ . - tornera a monitorizzare il segnate,
b _ o L. .., Segnale di guesto si sara stabilizzato. Nell'immagine
- [ ' uscila e mostrata la seluzione hardware pill econormica
. per risolvera Uellelto rimbalzo,
! o C1 i che consiste nellimpiegare la costante di
' 1 |JF termpo R-C perannullare il treno di impulsi fals:

Mell'immagine possiamo vedere un'alira
soluzione hardware per conlrastare
I'effette rimbalzo, che @ maolto pil robusta della
soluzione hasata su una resistenza
- e e un condensatore, 5i tratta di un flip-tlop R-5,
i guando si aziona il meccanismo e
R1 UTA ! sialliva il segnale SET, Vuscita passaa ™17,
+Voco—T Pl 74 Segnale di Anche se ci sono dei rimbalzi sull'ingresse 5ET,
10k 2 < el uscita l'uscita si mantiene a 1", Quando
L] S : 3 il sensare meccanico torna nel suo stato di
[ g riposo, si genera il segnate di RESET,
Cormiitstors | (e — &“ . e l'uscita passa a "0)", state che si mantiene
& R2 _ anche se cisono nuavi rimbalzi
EVECD—— Pt sul terminale RESET. In queste modo
10k L 7400 sull'uscita del [lip-flop
—— ; ' siottiene un unica impulso libero da rimbalzi.




Sensori
Sensori ottici (I)

Continueremao con Uanalisi dei diverst sensori
di cui disporra Pathlinder, Analizzeremo i
sensori di fipe ottico, melte importanti per il
funzianamento del robot, dato

che serviranna per rilevare percorsi e ostacoli,
olire che per controllare il movimento

dei piedi ¢ del braccio del robot, | sensor ottic
possiedono una notevale capacita

dirisposta, permettendo di misurare

segnali di ingresso di

lransizione rapida & lrequensze elevale.

o1

’ Bl

i Fotodioda

| sensor di lipo otlico seno basati sul
funzicnamento dei folodiodi e dei fototransiston
Mellimmagine possiamo vedere

un fotodiodo e il suo simbole elettrice: Guando il
diodo si polarizza direttamente conduce

ed emelte una luce infrarossa che servira per
polarizzare e attivare il fototransistor.

In questo meodoe, attivando o disattivande il
segnale invialo dal

fotediodo selezioneremo quando vogliamo che
il sensore funzioni o resti spento,

L

Fototransistor

Il fototransistor & un tipo particolare di
Lransislor che, invece di possedere lre pieding
come il transistor canvenzionali, ha solo

un piedino per lemettitore & Ualtro peril
connettore, Questo perché nan

& necessario introdurre alocun segnale elelirico
alla base del Lransistor per polarizzarlo,

La polarizzazione avviene quando arriva La luce
infrarossa prodotta dal fotodiodo, Quando

il fotadiodo emette luce, e questa arriva alla
base del fototransistor, guest ullimao

enlra in conduzioneg, in caso contrario rimane
ininterdizione.




Sensori
Sensori ottici (1)

Qilre a disparre del loladiodo e del fotatransislor
separali, asistonn sensori che possiedono

i due dispositivi incapsulati in un unica chip.
Mellimmagine si pud vedere un sensore ottico di
tipo a barriera. Questo sensore possiedsa

due pareti, in una di quesle si trova il lotodiodo

e nellaltra il fototransister. In guesto modo
entrambi i componenti si trovano di frante e sara
possibile rilevare qualsiasi ostacolo

che siinterponga fra le pareli del sensore.

Un allro tipo di sensore ottice melte utilizzato ¢
quello mostrato dall'immagine. Sitratta diun
sensore ottico a riflessione, in particolare si tratta
del modelle CNY?0 utilizzato su Pathiinder

per nsolvere diverst compiti. | sensori CNYY0 e
qualsiasi sensore di tipo ottico,

permettona isolamento eletirico fra la periferica
da controllare e il circutte di controlla,

in modo che Ueleltronica di Pathlinder rimanga
protetta da qualsiasi sovratensione

provocata da un funzionamento difettosa

della periferica controblata.

e
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A differenza del sensore ottico di tipo barriera, il
sensore di riflessione non dispone

del fotediodo e del fototransistor messiuno

di lrante all’alire, ma sono posizionat

in modo che la luce emessa dal fotodiodo rimbalzi
contro una superficie con un determinato

angolo & possa arrivare al fototransistor.

In guesto modo potremmo rilevare la presenza

di un oslacolo quando queslo

& posizionato davanti al sensore,
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Dopo aver vislo il principio di funzionamento
dei sensori di tipo ottico, e le diverse
corfigurazioni del fotodiodo & del [otolransistor,
veediame ora alcune applicazioni tipiche

che si possone realizzare con questl sensori,
Fer prima cosa anatizzeremo b sensare
ottico @ sharramento, La sua applicazicne pid
camune & la rilevazione di un aggetlo

opace fra le sue pareti, come ad esempio una
s smartcard. Questa matodo ha

deivantaggi rispelto all'ulilizzo di un sensore
di tipo meccanico, dato che

4 non presenta sfregamenti ne usura,

Un'altrz applicaziane Lipica del sensore ottico a
sharramento, & il controllo della velooit di
[ Matns rotazions di un motore 0 combinazioneg con un
' ! encoder. Un encoder & un disco graduata
che gira unito all'asse del motore, |l sensore
serve per rilevare i giri del
disca, in modo da ottenere un'infarmazion:
sulla velocila del matore.
Passiamao applicare questo principic alla
microrobatica, montandas un encoder
------------ assnciato a una ruota di Pathtinder; mediante
un sensoere oblice potremma
canoscers ¢ controllare la velocita di
funzicnamenlo del robot.

Eroder |

Un'applicazione tiplca del microrobot

2 il trasporte di aggeth seguendo un parcorsa
predeterminato, compito che

realizeane anche | robot industriali, A questo
soopo, polremmao disegnare un percorse

sul suoln, utilizzando un nastro isalants nero
oppure un materiale scuro, dopeo di

che utilizzare il sensore ottico a rillessione
per ritevare il percorsa,
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Sinistra Destra
Sensare A | d

Sensore B e —

Senzorg B Mastro —=+—

| senson ettic a riflessione hanno un fotodicde
che emetle un raggio infrarosso con

una determinata inclinazione, in moda che
rimbalzande su una suparficie

il raggic attivi il fotelransitor. Tutlavia, se la
suparficie su cui rimbalza il raggio

emollo scura, la luce emessa dal fotediods viene
completamente assorbita e non pud arcivare

al fotatransistor. Grazie a questo, polremoe capire
quande il microrabol si trovera sul

percorso [linea neral e quando ne uscird fuori.

- Circuito tipicoe
] +Wee

40106 Segnale
diingresso
al PIC

| sensari otlici richiedono un piccole circuite di
condizinnamento, come quello

mastrato nella figura. I fetodiodao di ingressa
va alimentato e protette medianle una resistenza;
lo stesso compite si deve realizrare per il
fototransister. Al uscita

del lolotransistor avrema perd un segnale
analogico, che varia la sua lensione

di wscita in funzione di quanta luce arriva dal
fotodiodo_ |l nastro microcentroller, invece,

& un chip digitale, che riconosce solo Livelli di
tensions TTL, Per questo, biscgna

maontare una porta trigger che ha il compito

di adattare i livelli.

Mella scheda di controllo, sulla gquale si lrova

il microcontroller, avremo a disposizione guattro
circuiti di condizionamenta o quattro

cennettort per montare | sensori ottici. Sul robot
avrermno diversi sensori otticl distribuity

In tunziene del compite da svelgere polremn
utilizzare | sensari che sarannio

necessari, e configurarli come maglio ci
canverra per la noslra applicazione.
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Vediamo ora la disposizicne dei sensori

ollici presanti in Pathfinder. | primi due sensori
attici a rillessicne, modelle CNYTE,

sono montati sulla parte antericre del rohot

in due fori presenti sul telain. Lobiettivo

di questi sensori & fare in modo che il robot
possa seguire una trajettoria

segnata sul pavimento, guande il rehot

si trova in assetlo di

funzionamento con le ruoke, come un veicolo.

Per fare in modao che il rebol possa seguire una
traieltoria sul pavimento, @ necessario che
disponga di due sensori, dato che se ce ne fosse
una solo, potremma sapere quando

esce dal parcorso, ma non se & uscite da destra
oppure da sinistra, Mediante | due

sensor, in funziena di quale dei due inviera

il segnale che il robaot @ uscite

dalla traiettoria, altivereme | motori per fare

in maodao che giri sing

acorreggere la sua direzicne,

T

Sul robot disponiamo di altri tre sensori

cttici, la cui funzione & controllare il movimento
delle gambe del rabot, nella conligurazione

a sei gambe. Tramite i sensori otlici & rilevato il
passaggio di aleuni meccanismi

associati al movimento delle gambe,

per capire quando arrians

al massimo dello spostarmenla,
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Il primo sensore ottice servira per controllars
iL movimento delle due gambe centrali del robot,
Quesle gambe sone quelle che permettens

al robot di realizzare un movimento basculante
suentrambi i lati, in moda che la allre

garmbe si possano muevere liberamaente o
avanzare. Queslo sensore rileva

il pezzo meccanico mostrato nell'immagine,

& invia dei segnali al microcontroller,

utili per conoscere la posizione delle gambe

in ogni mamenta.

Gli altri due sensori otticl servono per

il movimento delle gambe laterali, che hanne
iL compite di far avanzare il robot,

E necessario sapere quando le gambe arrivana
al laro limite, sia inavanti sia indietra,

per poter elaborare la sequenza adeguata,
carrispondente al movimento

del rabol nelle quattro direzioni. Per questa
ahbiamao a disposizicne | sensori oltic

che inviano un segnale al micracontroller guando
si avvicinano le parli meccaniche,

Fossiamo anche trovare nuove applicazioni per
i sensocriotticn su Pathlinder. Se, ad esempio,
disegniamo una linea nera sul lato interno di una
runta, @ maontiamo un sensore ottico

a riflessione CHY70 davanti ad essa, possiamn
conoscare la velocild di rotarione

della ruota e, quindi, la velocita di avanzamento
del robot, la quale potra essere

regolata tramite programma. In gueste maodo
potrerno far diminuire

la velocita del robal nelle curve, & farlo
accelerare nal reltibine,
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Conosciama gid i sensori di tipo meccanice e di
tipn attico di cui dispone Pathfinder; quest
sensori senc i pit comuni e sano presenti nella
maggioranza dei micrerobot, Ora

inizieremo Lo studio di aleuni sensori di tipo pid
evolute di cul disponiamo, come

i sensori a ultrasuoni, di luminesita, di voce, la
telecamera web ecc, Grazie a essi

Pathfinder disporra di maggiori informazioni
sull ambiente & potra

realizzare lavori pill complessi.

| | primi sensori che analizzeremo sono quelli &

: ultrasucni, che serviranno per conoscers
la distanza a cui si trovano gl cggetti, o estacoli,
rispetto a Pathfinder, sona anche
utilizzati per nilevare oggetti mohili che passano
davanti al rebot, Gliultrasuoni sono
yibrazioni dell'aria della slessa natura del suano
udibile, pera a una frequenza piu elevata
che parte da 200000 Hz e arriva sine a 5 x 10° Hz.
Mon sono udibili datlerecchio umane, Par
produrre gli ultrasueni utilizzeremo le capsule
a ultrasuoni che si basano sulle
proprieta plezoeletiriche del guarzo: Le onde
ultrasoniche viaggiano
a una velocita di 3% cm per milliseconda,

| sensor o ultrasuoni impiegana due capsule,
unadi emissione & Ualtra di ricezione,

. Il funzionamento & simile a guello di un sonar.
.I/—\; | La capsula di emissione emelle un

segrale che, guando colpisce un oggetto,
@

rimbalza e arriva alla capsula
Capmula tragmntle e l\_ |.)<lf/;|

Cagsula ricaenie

di ricezione, attivandaola, Conoscendo il tempa
che & passato dall'inizio dell'invio

del segnale dalla capsula diremissione sine
all‘arrivo del sagnale alla

capsula di ricezione, si puo calcolare

la distanza a cui st trova Loggetto.
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Per far oscillare la capsula di emissions e
iniziare invia di ultrasucni, @ necessario
generare un'onda quadra da 40 KHe, lavoro che
sara realizzato dall'elettronica di Pathfinder,
guande riceverd un segnale di attivazions tramile

Capsula remeenty

_ P il micrecontreller. In sequito il seqnale della
kil ‘ % capsula di ricezione fornira un livello alto quando
- ricevera la trama di impulsi che & stata
=il @ lx_*,,{ inviata dalla capsula di emissione, Calcolando
P dy ryznde ) bz o : il tempao di ritardo fra linvio

‘—V{:r _;"I )". ”E - . i
) . AT e la ricezione conesceremo la distanza.
I." Z L /7_.\-\\__‘ | i
Thit i _HHH HH - i i IIgJ]-___J' e
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Le capsulea ullrasueni devone essere collocate
una a lato dell'altra, con una separazione

di diversi centimetri fra lore. Devono essere
situate sullo stesso plano ¢ perfettamente
allineate. Gl ultrasuceni misureranno la distanza
fra 3emsinoa 1,5 m. Non & possibile

misurare distanze inferiori, a causa diun
tenomena elettrice noto come

“accoppiamenta’ @ cul sono soggetti guesto
tipo di sensori. Gli ultrasuoni

saranno posizianati nella parte anteriore

di Pathlinder in mode da poter

rilevare oggetti mokili e rilevare le distanze.

Gl ultrasueni hanno maolte applicazioni, Sia nella
attualita che nel passato, numerosi

rebot mabkili hanno utitizzato | sensaor a
ultrasuoni per realizzare compiti

di navigazione nell’ ambiente: svitare astacoli,
seguire pareti, rilevare intrusi, ecc,

Le ragioni del lore utilizzo sono numerase,
possiamo ricordare il Lo

basso costo, la velocita di elaborazione e una
precisione accettabile. | sensaria

ultrasueni hanno anche numerose applicazioni
nel campe industriale, come

it controllo del passaggic dei pezzie la
realizzaziene di compiti

di sicurezza, rilevando la presenza di persona.
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Fathfinder avra a disposizions due tipi di sensarn
per rilevare gli ostacoli:

I sansort meccanicl tipo finecorsa e le capsule a
ultrasuoni. La differenza londamentale

fra essiconsiste nel fatto che | sensaori
meccanicl richiedono un contatto con

Vostacolo per poterla rilevare, mentre quelli a
ultrasuoni possono “senlire " Uostacolo

senza doverlo toccare. | sensor meccanici sorg
pitt sernplict da utilizzare, pere quelli

a ulirasuoni oltre a rilevarne la presenza

¢l permettono anche

di conoscere la dislanza dall’ aggetta.

Sia i sensori meccanic tipo linecarsa che quelli
aulirasueni saranno montati nella parte
anteriore del rabol. | sensori meccanic sarannn
posizionali nella parte inferiore, e potremas
incellare su di essi dei sottili pezzi di plastica per
ampliare il loro campo d'azione, Grazie a

questi due finecorsa potrermo sapere se Loggelto
can cul il rebol & entrate in contatto & a

destra oppure a sinistra. | sensan a ultrasuoni
saranno montati rella parte superiore

e servicanno per la rilevazione frontale degh
aggelli prima di arrivare a contatto con essi,

A causa del considerevole numero di senscr e di
maotori di cwi dispone Pathfinder, non

polremo ulilizzare contemporaneamenle |
sensoeri meccanicl tipe finecorsa e quell|

a ultrasueni, ma dovremo selezionare quelli che
vorremo impiegare. In funzione dell' applicazione
per cul si sla programrmande il robot s deciders
quale tipo di sensore

utilizzare. Per selezionare Ira finecorsa e
ultrasuani, abbiamo a disposizione

un commutalere deppio che @ saldate sulla
scheda diinterfaccia. Modificanda

la sua posizione realizziame 3 selezione,




|"elettronica di controllo di Pathfinder
permatlerd di assolvere a due funzioni sfruttande
i sensori a ullrasuoni: calcolare La

distanza e rilevars il movimente, Per il caloolo
della distanza dovremo attivare la

capsula di emissione e poi attendare di ricevere |l
segnale di ritorno tramite la capsula

di ricezione, In questo modo conosceremo il
lempo trascorso [ra linvio e la riceziene

e potremo calcolare la distanza a cui si trova
l'oggetto, Il contrello delllinizie della
trasmissione e della ricezione dell'eco & gestito
dal microcontroller della scheda di controllo.

Lelettronica di Pathfinder permeltera anche di
ritevare iL movimento. Grazie a guesta
funzione, guando un cggette mebile o una
persona passa davanti al robot, verra

inviato un segnals al microcontroller per
awvisarlo del fatle, Sard anche

possibile medificare il campo di rilevazione di
maovimento da assegnare al robot,

da pachi centimetri sino a circa due metri,

Grazie alle funzionalita aggiunte dai sensari a
ultrasuoni, potremo implementare diverse
applicazieni con Pathlinder. &d esempio potremo
programmare il robol per farlo funzionare

come pallugliatore del terrenc, e farlo avanzare
senza la necessita di lasciarle entrare

in contatte con gli ostacoli, cppure per farla
funzionare come guardia di sicurezza,

che siattivi quande rileva del movimento o
qualche presenza estranea davanti a sé.
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Analizeeremo i divers sensori di luminosila
il tipo di sensori di cuf disporra

Pathfinder per poter cancscers il livello di luce
dellambiente. | sensor di luminosita

fanno parle del seltore dell’ optoeletlronica,
Loptoelettronica ¢ il rama

dell’elettronica che si occupa del trattamento
della luce. | dispositivi ottici =ona

guelli che rispondono alla radiaziene della luce
o che emettano radiazion luminose.

Questi dispositivi generalments sono sensibili
a una specifica garmma di radiazioni

lurmninose, Mell'immagine possiamo vedere Lo
spettro elettromagnelico, le lunghezze

d'onda visibili all'ccchic umano sitrovano
allincirca fra 1 400 & gli 800 nim.

 Fotodiodo

L

i‘?!‘."[’%ﬂ.ﬁ!’e MER RS

A
A

5

| senseri per la rilevazione della luminosita
possono essere principalmeante
[otoresistenze, totodiodi o lotelransistor,

Tutti questi modificano la gquantita

di corrente da cui possono essera atiraversati
in funzione detla guantita di luce

che incide sulla superficie. Nellimmagine
possiame vedere | re lipi di sensaor

con i lore corrispondenti simhboli elettrici.

Esistono fotoresistenze di diverse

dimensioni e forme, cgnuna di esse adatia
auna parlicolare applicasiong,

Lna fotoresistenza ¢ composta da un materials
fotoconduttore la cui resistenza varia
infunzicne dallilluminazione che incide su di
essa Tanlo maggiore sara lintensita

di luce che incide sulla superlicie, minore sara
la sua resistenza e viceversa,

Ouesti sensori di selita si chiamano LOR [Lignt
dependent resistors] o celle foctoconduttric:,
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Quando la luce incide sul materiale
fotocondullore, si genarano coppie di elettrone-
lacuna, 2 a causa di quesle aumenta il
Snrgente di luce numero dei pertatori e la r-n:‘.si:;mnza_dimmure.ce.
[n questa modo, quando una foleresistenza
siillumina ha un valore di resistenza basso, ¢ se
smettiame di illurminarla i portator
fotogenarati si ricombinano sino a tornare
al loro stato jniziale,

Mellimmagine possiamo vedere diversi
fototransistor, Il principio di funzionamento & il
seguente: espoenendo il fototransislon

alla luce i fotoni entranc in contatto con la base
generando delle lacune 2 con esse una

carrente di base che porta il transistor nella
regione attiva. Grazie a questo si

genera una corrente dal collettore allemetlitore.
| fatoni sosliluisceno la corrente di

base cha normalmente si applica per via Nt
elattrica. A differenza delle

[otoresistenze in guesto caso possiamo rilevare la
luce e amplificarla con un unico disposilive,

| fototransistor sono costruiti con sibicie o con
germanio, in moda simile a qualsiasi
transistor hipoelare, esistono guindi fototransistor
MEM e PMP. Datg che nel lololransistar & La
radiazicne che attiva |3 base del transislor e non
una corrente applicata elettricamente,

c norrmalmente in questi dispositivi nen o'é il
piedino della base ma sclamente
quello del callettore ¢ dell'emellitore.

P
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SENSORE INFRAROS50 RICEVITORE
NPN SILICON EPITAXIAL PLANAR

CARATTERISTICHE

Cemeniten: plastico dizrmetra Sram

Angalo medio sensizilits 20%

Seala temeeraturs —25°C — +700°0

Tamperatura 100°2

Fotesza di dissipazione 100 miy

Tensione base
rizevitane 32

=

Pathfinder sara dotato di un sensaore di
luminosila tipo fotetransistor, per la precisione
iLrmodello BPWAD. Nellimmagine si

possono vedere le caratieristiche tecniche pid
rappresentative di questo sensore,

Decorre nolare che sitratta di un fotolransistor
di tipon MPN, & che & progettato

per rilevare principalmente la lunghezza
d'onda visibile.

Il sensore di luminosita sara posizionato nella
seheda dei sensari di Pathfinder. Questa

scheda verra inserita nel connettore P16 della
scheda di interfaccia. Grazie a questo

il sensore sara sempre visibile, & ricevera la luce
ambiente senza ostacolo di nessun’altra
scheda, La cupola del telaio di Pathfinder & di
materiale adatto a lasciar passare

la lunghezza d'onda del visibile per il sensore.
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Mell'immagine possiamo vedere i cellegament
elettronici di Palthfinder fra il sensore di
luminosita e il micrecontreller della scheda di
controllo. Il sensore di luminosila fornira

un segnale analogico che variatra Ve 5V

IL livello di tensione pil basso

corrisponde all' assenea totale di luce mentre
15V si otterranno quando incide

sul sensore la massima luminosita,

Il microcontroller petra leggere

il valore analogico presente all'uscita del
sensare tramite il pieding RAD

e rilevare sine a1024 livellj distinti di luce.




Grazie al sensore di luminosita

potrema realizzare divers: lavor con Pathlinder,
Per esempio, polremo programmare

il robat perché si attivi autematicamente quanda
si fa giorno @ s spenga di notte.

Mell'immagine vediamo Fathlinder vicine a una
finestra e possiame programmario perché
funzioni, parli e veda tramite la sua camera web,
solamente guando & giorno.

Utilizzardo il sensore di luminosita & anche
pessibile interagire con Pathfinder. Ad esempio lo
poessiama attivare o disattivare medianie

una lampada portatite, Quando illumineremo il
sensore con la lampada esso vedra un'alta
intensita di luce, e noi lo potremo programmare
perché inizi a funzionarg,

Dobbiamo sempre tener presente che

il sensore di luminosita & lunica sensore di tipo
analogico di cui dispone Pathfinder, Inaltre
sard possibile avorare con queste sensore non
solo come se sitrattasse diun

interrutiore, ma anche utilizzandolo come
sorgenta di infermazioni,

Ad esempio @ possibile programmare
Pathfinder per fare in modo che

si muova pit rapidaments o piu lentamente,

in mado graduale, in funzicne della

nuantita di luce presente nellambienie: in
nuesto madao pud seguire

un percorso a diverse velocita.






