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lluminagcao Constante

Os dados adquiridos pelos sensores foram de ¢tiaalade. Quase ndo houve varia¢des no sinal
lido durante os 5 segundos do teste, e a varidmidiestante baixa.O sensor 1 apresentou variaecia
0,32 enquanto o sensor 2 ndo apresentou variaeclauma, ou seja, os dados lidos ficaram cravados em
8. Observou-se também um padrdo que viria a petide nos demais testes: o sensor 2 sempre possui
uma saida maior que o sensor 1. Possivelmenteabziacdo e a montagem do sensor 2 o posicionou de
modo a captar menos luz que o sensor 1.

Teste com iluminagio constante
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lluminagao variando

Mais uma vez, os dados obtidos foram de otimadpd¢, para nossa surpresa. A influéncia da
Iluminacao externa pode ser considerada nula, gistoos valores medidos foram os mesmos, diferindo
apenas nas casas decimais. Para uma mesma disjg@cdeste anterior, o grafico obtido foi:



lluminagao waridvel
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Sinal Medido X Distancia
Foram realizados vérios testes a fim de relaciardistancia dos sensores ao objeto em relacdo ao
valor do sinal medido. As distancias medidas foded, 7, 15, 23, 31 e 39 mm. Os graficos encontram-

se a sequir:
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Distancia 31mm
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A partir dos valores médios para cada distancigadssivel achar uma relacdo entre distancia ¢ sina
medido:



Grafico de distancia X Yalor Medido - Dados e Regressédo Cluadratica
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Foi entdo feita uma regresséo quadratica a fimalgelar os dados. Esse tipo de regresséo foi
escolhido pelo fato de, apds diversas tentatieasido o tipo que melhor se adaptou. Além disste se
esperar que a intensidade luminosa seja inversarpesporcional ao quadrado da distancia.

Uma analise do grafico nos mostra que o sensostariia nao linear. Ou seja, apesar dos dadosnitos
apresentarem ruidos e variagdes, 0 sensor retaloi@es que ndo sao diretamente proporcionais a
distancia. Outro ponto a ser observado € que mseatira para valores acima de 25mm e abaixo de
4mm. Com isso, o range do sensor € bastante estteiapenas 21 mm. Apesar da nao linearidade, o
sensor pode ser aproximado grosseiramente por nsorsinear na faixa que vai de 10 a 18 mm.

Motor Acionado
O fato de o motor estar acionado mais uma vezen@influéncia na qualidade do sinal de saida.



Motor Acionado
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Influéncia da superficie e cor do objeto

Para descobrir a influencia da superficie e cashijeto, foram levantados 9 dados diferentes, em
que foi variado a distancia e cor.

Distancia/Cor Azul Verde Branco
4 11/102 53/91 10/57
8 154/200 | 145/200 | 137/169
16 218/234 | 218/236 | 210/223

Legenda: xx/yy
XX = Sensor 1
yy = Sensor 2

A partir desses dados, foi descoberto qual modmpdeacéo ( distancia e sensor ) que produzia a
maior diferenca na saida para cores diferentespgueaso € o sensor 2 , com uma distancia de 4mm .

Logo, sera feita uma calibracdo do sensor duafgesentacao, e a partir dai sera definida os
valores de saida padrdes para cada cor do objeto.

Interface de sensores

Exercicios
Respostas
1)Os valores usados de MAX_LIGHT e de MIN_LIGHT s&o7de 250., como pode ser visto no codigo
abaixo
int normalize(int light) {
int MAX LI GHT= 7;
int MN_LIGHT= 250;

int output= 100 - ((light - MAX_LIGHT) * 100) / (M N_LIGHT - MAX_LI GHT);



if (output < 0) output= 0;
i f (output > 100) output= 100;

return output;

}

2)A funcao normalize normaliza os valores do senaca pm range de 0 a 100 . Os valores lidos pelo
grupo variam entre 8 e 94 .

3)Nosso grupo nao implementou testes para ver saloses de retorno da funcdo excedem os limites.
Isso s6 aconteceria se o valor do sensor excedessgauito 0s valores de maximo e minimo

determinados, seja por defeito ou por qualquerdgmterferencia atipica, fato esse bastante wdwel
em condi¢des normais de operagao.



