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Objetivos

1. Aprender como usar o Sensor Infravermelho

2. Aprender a construir um Sistema de controle remoto e um
programa que segue luz

3. Aprender a usar o Sensor Infravermelho nos 3 modos principais
4. Aprender as limitacdes do Sensor Infravermelho

Pré-requisitos: Chaves, Lacos, Blocos de Comparacao e Matematico

*****No momento, o Sensor Infravermelho nao é permitido no First Lego League*****
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O que faz o Sensor Infravermelho?

Mede proximidade a uma luz ou a um objeto

Mede o angulo da luz em relagcao ao sensor

Indica qual o botao do remoto foi pressionado

A 32 N N

Sinal luminoso/remoto pode ser configurado Sensor Infravermelho
em um dos 4 canais. O cédigo do Sensor

Infravermelho deve indicar qual canal usar. Isto
permite usar multiplos remotos na mesma sala.

Sinal Luminoso/Remoto
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Tres Modos

7 Funciona a uma distancia de até 70cm aproximadamente (ou 100 unidades de
proximidade)

7 Modo Proximidade
? Retorna um tipo de unidade chamada “Proximidade” (ndo é nem polegadas nem centimetros)

|

7 Modo Sinal Luminoso
?  Retornadirecdo (angulo) e distancia até a luz.
A medida da direcdao ndao é em graus

[ pa
[T Measure » M@ Proximity

© Compare » [Hif@ Beacon

[E']@ Remote

7 Modo Remoto
7 Retorna qual o botdao do remote foi pressionado

7 Vamos usar os trés nesta licao

7 0O Bloco do Sensor Intravermelho pode ser encontrado na aba amarela de sensores.
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Desafios

7 Para aprender a usar o Sensor Infravermelho, vocé completara
os trés desafios:

# Desafio 1: Criar um controle remoto para o seu robo que executa
acoes diferentes baseadas no botao que vocé pressiona no
Remoto

# Desafio 2: Seguidor Proporcional: O rob6 deve se mover para
onde esta a Luz usando a “proximidade” e “angulo”

# Desafio 3: Testar o quao preciso é o Sensor Infravermelho para
medir distancia
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Pseudocodigo/Dicas

Desafio Dica/Pseudocddigo

Controle Executa acdes diferentes baseadas em qual(is) botao(des) é (sao)
Remoto pressionado(s) no canal 1

Seguidor Se o robo estiver a menos de “proximidade” 15 da luz, mova para

Proporcional | tras

Se o rob6 estiver a mais de “proximidade” 15 da luz, mova para
frente

Use o controle proporcional para ajustar a base de direcionamento
do “angulo” da luz

Nota: o Controle Proporcional é coberto na Licdo Avancada do
EV3Lessons.com. Por favor, refira-se a esta licdo.

Precisao da Meca a distancia usando o ultrassénico e o infravermelho (use Port
Proximidade | View do seu robd). Compare as medidas em diferentes distancias e
diferentes superficies.
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Solugao: Controle Remoto

|
Objetivo: Criar um Sistema de Controle
Remoto.

Pseudocédigo:

Certifique-se de selecionar o
e canal 1 no seu remoto
em cada bot3o. .

usando o botao deslizante.

2) Repetir de forma infinita.

Verificarnochl | 58 % |[0 88 x |0 &% x| [0 88 x [ 8% < ][0 88 < [0 8 < |[+]
qual bot3o foi .
pressionado I

) Virar para

A esquerda se

esquerdo foi
pressionado
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Solugao: Sequidor

[l

‘_P

J I
|

Mova o rob6 como diregdo em angulo. Mova para

Calibre a diregdo, se necessario tras, se
verdadeiro

Somente execute a chave Verifique se a
se a luz estiver ligada luz esta a

[T

Configure o | Configure o
Infravermelho < Mova o rob6é como diregdo em angulo. Q]D lago como
para o modo Calibre a diregéo, se necessario = infinito
Medir-Luz E

Inverta a leitura de modo que o robd ndo se afaste Mova para

do feixe de luz ;;elsn'\;e, se

L
J

B
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Desafio 3: Comparacao de Sensores

Superficie Distancia Medida com Medida com Instrucoes:
Real atéa Ultrasonico Infravermelho
Superficie
P Segure cada sensor a 10cm
e —_ 10cm dq material e verifique a
. leitura do sensor no Port
Aluminio :
View

Mesa de 10cm

) Pegue superficies refletivas
Madeira g P

e nao-refletivas para testar

Papel Preto 10cm

Licao:
Vidro 10cm As leituras do Sensor
Infravermelho s3ao baseadas na
Papel 10cm intensidade da luz refletida. Esta
Branco nao sera tao precisa como o

sensor ultrassdnico ao medir a
distancia de um objeto. O
proximo passo é testar diferentes
distancias.



Guia para Discussao

7 Quais modos tem o Sensor Infravermelho?

? Resp: Proximidade, sinal luminoso e Remoto

7 0 Sensor Infravermelho pode medir distancia?

72 Sim, mas nao de forma confiavel porque este é baseado na
intensidade da luz refletida. Entao, ira variar de acordo com o
material de que é feito o objeto.
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Proximos Passos

7 Va para a Licao Avancada do Sensor Infravermelho (*em
breve)

7 Leia sobre o Controle Proporcional na Licao Avancada
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Créditos

71 Este tutorial foi criado por Sanjay Seshan e Arvind Seshan dos Droids
Robotics (team@droidsrobotics.org).

7 Foi traduzido por Naira M. Hirakawa

71 Mais licoes no site www.ev3lessons.com
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Este trabalho é licensiado sob Creative Commons Attribution-
NonCommercial-ShareAlike 4.0 International License.
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