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Desenvolvimento de um Sistema para Visualizacdo de Obstaculos utilizando Sensor
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Resumo

Este trabalho consiste na construcao de um sistema que faz o rastreamento de obstaculos. Para a detec¢céo de objetos
é utilizado um sensor ultrassénico com resolucao de 3 mm. Além disso, um motor de passo movimenta o sistema pelo
eixo de azimute e um servomotor realiza 0 movimento no eixo de elevacdo do sensor ultrass6nico, posteriormente, 0s
dados coletados serdo visualizados através de uma interface grafica. Para a plotagem é utilizado o software Matlab,
sendo assim, possivel analisar de forma gréafica a real vantagem do uso do sensor, além de buscar o reconhecimento

para diferentes tipos de materiais.
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Introducgao

Este trabalho consiste em desenvolver um sistema de trés
eixos, para realizar a visualizag&o de ambientes através de
ondas ultrassbnicas, buscando se obter valores de
distancia e altura e posteriormente realizar a plotagem dos
dados em um software.

O comprimento de onda utilizado é muito importante nesse
tipo de aplicagdo, pois ele determina as dimensdes
minimas do objeto que pode ser detectado. Sé ocorre
reflexdo em intensidade suficiente para se obter um bom
sinal, quando o objeto tem dimensdes proximas ou maior
gue o comprimento de onda. Um sensor ultrassénico é
formado por um emissor e um receptor, que podem estar
fixados ou separados, dependendo do posicionamento
relativo desejado [1].

Este sistema foi construido utilizando Arduino Uno, um
sensor ultrassénico, um maddulo SD Card, um servomotor,
um motor de passo e o easy driver v44 a3967, responsével
pelo controle do motor de passo.

Resultados e Discussao

Inicialmente foi desenvolvido um sistema apenas no eixo
azimutal e realizado testes, para ver o quéo fiel e a
gualidade da resolucdo desses dados obtidos. Para que
assim, posteriormente, fosse implementado o eixo de
elevagdo do sensor ultrassonico.

Na Figura 1, esta representado o sistema operando no
eixo de azimute, seu gréfico plotado em
coordenadas polares.
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Figura 1. Sistema operando no eixo azimutal e plotagem
dos dados.

Foi possivel perceber que materiais com mesma
dimenséo, porém densidades diferentes, o isopor reflete
0 sinal com mais erros que o cimento [2].

O sistema desenvolvido para operar nos eixos de
azimute e elevacdo, estd ilustrada pela Figura 2, ele
funciona de maneira satisfatdria, realizando a varredura
em 360° no sentido horario e anti-horario e depois
elevando o sensor ultrassonico.

Figura 2. Sistema que trabalha no eixo azimutal e de
elevacao.

Conclusodes

De maneira geral, os objetivos desse projeto foram
realizados com sucesso, 0 sistema que opera no eixo
azimutal foi testado e o0s resultados praticos foram
validados com sucesso, baseado na teoria.

Para o sistema operando em eixos de azimute e de
elevacdo os testes comprovam que este funciona de
maneira satisfatoria, sendo necessario apenas a
plotagem dos dados.

E valido relembrar que os conhecimentos de eletronica e
programacdo que foram desenvolvidos ao longo deste
projeto, com o desenvolvimento da shield que integra
Varios componentes necessarios.
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