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Nesta aula serao abordados os tipos de sensores mais utiliz
robotica como um todo, e como utilizar alguns tipos
Arduino.
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O que € um sensor?
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Um sensor é um dispositivo capaz de detectar acdes ou est
externos e responder em consequéncia. Estes aparelhos |
transformar as grandezas fisicas ou quimicas em gra
elétricas.



OFICINA DE ROBOTICA — AULA 3

NOs possuimosuma enorme gama de sensores, que captam
diversos tipos de informacdes:

Sensores de temperatura, luz, ultrassom, movimento, entre r
outros.
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Sensores de Ultrassom
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Sensores de ultrassom sao sensores que utilizam ondas
para medir a distancia entre o sensor e algum objeto. Sa
boa opcao para medir distancias sem entrar em contato
com o objeto e sao largamente utilizados na robotica e t:
na industria.
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A estrutura de um sensor de ultrassom inclui um emisso
receptor de ultrassom. O emissor emite uma onda na frec
do ultrassom (uma frequéncia mais alta do que o ouvido h
escuta), parte dessa onda vairefletirem algum objeto que
na frente do sensor e vai voltar para o receptor.
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Como calcular a distancia utilizando um sensor ultrassc



OFICINA DE ROBOTICA — AULA 3

Para calcular a distancia € s6 multiplicar o tempo pela velc
do som no ar (340m/s) e dividir por dois, ja que a onda per
mesma distancia duas vezes (ida e volta).
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Sensores de Luz
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Como o proprio nome ja diz, os sensores de luz sao dispositi
captam a mudanca da luminosidade no ambiente, ou que
alteracdoes quando sao estimulados por algum tipo de luz.

Basicamente, temos como o principal sensor de luz o LD
Dependent Resistor)
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O LDR é um sensor de luz resistivo. Isso significa que o valor
resisténcia se altera conforme a intensidade de luz qu
incidindo sobre ele no momento.
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Por padrao, um LDR possui os seguintes valores de resisténcia

Escuridao: resisténcia maxima, geralmente acifda de 1M

Luz muito brilhante: resisténcia minima, geralmente na fQixa d

Um LDR é sensivel as seguintes faixas de luz: infravermelho
visivel e luz ultravioleta (UV).



OFICINA DE ROBOTICA — AULA 3

Além do LDR, existem outros tipos de sensores, que $ao Sens
somente a uma faixa especifica de luz, como os receptores
IR:

EMISSOR RECEPTOR

’ — h‘“
N\ B

N\

N\
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Sensores de Temperatura e Clin
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Esse tipo de sensor € muito utilizado para medir tempe
Existem varios tipos diferentes, que abrangem diferentes fa
temperatura.
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Um dos sensores de temperatura mais utilizado na robdtica ¢
LM 35, que capta uma faixa de temperatura que vaidesde -
150 graus Celsg aeoasde % de grau de tempera




OFICINA DE ROBOTICA — AULA 3

Sensores de Movimento
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Os sensores de movimento sao utilizados para captar o mov
de algum movimento que esteja sendo executado e envial
informacdes para o computador processa-las.

Existem diversos tipos de sensores de movimentos, c
acelerometro, giroscopio, bussola, entre outros.
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Os acelerometros sao utilizados para medir nossa aceleraca
eixos do espaco (X, Y, Z), ou seja, se nos deslocamos em
desses eixos, q aamovimento.
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* Os giroscopios, diferentemente dos acelerometros, nao capt:
nossa aceleracao, mas sim a nossa inclinacao em algum do:
eixos do espaco (X, Y, Z).
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Existem também os sensores flexiveis, que conforme sao
movimentados, tem o valor de sua resisténcia alterada,
captando dessa forma o movimento.

Geralmente, um sensor flexivel possui sua resisténcia da
seguinte formula:

Sensor imovel: resisténcia baixa
Sensor flexionado: resisténcia alta
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Para aprimorar os conhecimentos adquiridos nesta aula,
testar dois sensores que possuem extrema versatilidade n¢
dia a dia, que sao os sensores de luminosidade LDR e 0s s¢
de Ultrassom.
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Para o sensor de luminosidade LDR, a seguinte montagem
S € I g :
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Para o sensor de ultrassom, a seguinte montagem devera ser
realizada: : ' |
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