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Manipulagao robdtica com sensoriamento a luz

Robotic manipulation with light sensor

RESUMO

Este trabalho relata os resultados de testes feitos com o sensor de luz da LEGO® Education
quando utilizado no modo de intensidade de luz refletida. O objetivo era descobrir se
sombras poderiam causar variagGes nas leituras desses sensores, ja que 0s mesmos seriam
utilizados em competicdes representando a Universidade Tecnoldgica Federal do Parana.
Tendo isso em mente, os testes foram feitos utilizando somente um kit de LEGO® EV3 e uma
folha sulfite A4 com diferentes cores impressas. O resultado encontrado foi o esperado:
sombras ou auséncia de luz ndo interferem na leitura do sensor de luz da LEGO® quando
utilizado no modo intensidade de luz refletida.

PALAVRAS-CHAVE: Sensor de luz. Sombras. LEGO® EV3.

ABSTRACT

This work reports the results of tests with the LEGO® Education light sensor when used in
the reflected light intensity mode. The objective was to find out ifO resultado encontrado
foi o esperado: sombras ou auséncia de luz ndo interferem na leitura do sensor de luz da
LEGO®. shadows could cause variations in the readings of these sensors, since they would
be used in competitions representing the Federal Technological University of Parana. With
that in mind, the tests were performed using only a LEGO® EV3 kit and an A4 sulfite sheet
with different printed colors. The result found was as expected: shadows or absence of light
do not interfere with the reading of the LEGO® light sensor when used in the reflected light
intensity mode.

KEYWORDS: Light sensor. Shadows. LEGO® EV3.
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INTRODUCAO

Os sensores de luz funcionam em geral pela captacao da densidade da luz em
um certo ponto ou em um certo ambiente, podendo ser aplicado em tablets e
smartphones, por exemplo (JUNIOR; STEVAN JUNIOR, 2013).

Os rob6s da LEGO® Education sdo faceis de montar pela variedade de pecas
gue possuem, tendo um propdsito educacional brilhante. Para a programacao de
tais sdo utilizados software de computadores para a elaboracdo das programacoes
(MAURfCIO PIETROCOLA, 2016).

Especificamente, o sensor de luz da LEGO® Education possui trés modos:
intensidade de luz refletida, luz do ambiente e cor. Sendo os trés modos
importantes e aplicados em diferentes situagées. O primeiro é utilizado quando é
necessario mensurar a intensidade da luz que estd sendo refletida pela luz
infravermelha do sensor. O segundo é usado para saber a intensidade de luz do
ambiente e o terceiro modo é utilizada para descobrir a cor que o sensor esta lendo
no momento (ADRIANO MACHADO, 2015).

Segundo o Guia de Usuario (2013) da LEGO®, quando calibrado corretamente,
o sensor no modo de intensidade de luz refletida, retorna como leitura a
quantidade de luz infravermelha refletida pela superficie que o sensor esta lendo,
em uma escala de 0 até 100.

Durante o treinamento, surgiu a duvida se sombras ou a falta de luz fariam
diferenca nas leituras do sensor quando usado no modo de intensidade de luz
refletida. Sendo assim, se fez necessario avaliar o caso para evitar erros.

METODOLOGIA

Foi utilizado um kit de LEGO® Education EV3 e uma folha impressa com as
seguintes cores: preto, branco, vermelho, verde, azul e cinza. A Figura 1 apresenta
as cores utilizadas no experimento.

Figura 1 — Cores utilizadas no experimento.

Fonte: proprio autor.
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Foi feito uma programacao de calibracdo do sensor de luz para calibrar o
sensor no modo de refletancia, calibrando o minimo (preto) e o maximo (branco).
A programacao foi feita utilizando linguagem de blocos no préprio software da
LEGO® conforme as Figuras 2,3 e 4.

Figura 2 — Primeira parte da calibragdo do sensor de luz da LEGO®.

I
Reiniciar/ Até que seja apertado o botdo do meio do bloco,
reseta a o bloco mostra "preto” na tela indicando gue &
callbra-:;ao necessario colocar o sensor sobre o preto.
anterior

Fonte: proprio autor.

Figura 3 — Segunda parte da calibragdo do sensor de luz.
—
Indica para o sensor que 3
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(preta)
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Fonte: préprio autor.

Figura 4 — Terceira parte da calibragdo do sensor de luz.
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o bloco mostra "branco” na tela indicando que & leitura atual é o valor

necessario colocar o sensor sobre o branco. maximo de refletancia
(brancao).
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Fonte: proprio autor
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O robd para testes foi montado de forma simples, conforme a Figura 5, com o
intuito somente de realizar as leituras com o sensor de luz.

Figura 5 —Rob6 utilizado nos testes.

Fonte: proprio autor.

Para visualizar as leituras dos sensores, foi utilizado o modo port view que ja
vem instalado no préprio bloco da LEGO®, ele é utilizado para mostrar a leitura dos
sensores ou motores que estdo conectados ao bloco do EV3, conforme mostra a
Figura 6.

Figura 6 — Acessando o modo port view.

Fonte: proprio autor.
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Primeiramente, foi ajustado o sensor para a distancia de 1 centimetro do chao.
Apds isso, foi colocado o robo sobre a folha com as cores impressas, de forma que
nao houvessem sombras sobre o sensor. Posteriormente, fez-se a calibragdo no
preto e no branco e se realizou as leituras de todas as cores.

Apds isso, realizou-se as leituras com sombra sobre o sensor, conforme
mostrado na Figura 7. Por ultimo, apagou-se todas as luzes da sala e foi realizado
as leituras no escuro.

Figura 7 —Robo realizando leituras com sombra a um centimetro das cores.

Fonte: proprio autor.

Aumentou-se entdo a distancia do sensor de luz do chdo para 2 centimetros
(aproximadamente 2 vigas de LEGO®) e repetiu-se o processo acima. Os valores
das leituras encontram-se nas Tabelas 1 e 2.
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RESULTADOS E DISCUSSOES

Os resultados encontrados com o sensor a 1 centimetro do chdo sdo os
descritos na Tabela 1.

Tabela 1 — Leituras do sensor a 1 centimetro do chao.

Cores Sem sombras Com sombras Luzes apagadas
Preto 0 0 0
Branco 101 100 100
Vermelho 90 91 91
Verde 11 11 12
Azul 8 8 9
Cinza 59 59 60

Fonte: autoria prépria (2020).

Os resultados encontrados com o sensor a 2 centimetros do chdo sdo os
descritos na Tabela 2.

Tabela 2 — Leituras do sensor a 2 centimetros do chdo.

Cores Sem sombras Com sombras Luzes apagadas
Preto 0 0 0
Branco 106 106 105
Vermelho 95 94 96
Verde 14 14 15
Azul 11 11 11
Cinza 63 63 64

Fonte: autoria propria (2020).

Os resultados encontrados mostram que existe sim uma diferenga de leitura
do sensor para a mesma cor entre ambientes com luz, que apresentam ou nao
sombras, ou até mesmo ambientes escuros, porém essa diferenca € irriséria.

O sensor no modo de intensidade de luz refletida identifica a luz infravermelha
refletida que é gerada por ele mesmo. Sendo assim, isso explica o fato de até
mesmo na escuridao ele conseguir realizar as leituras de forma concisa.

Lembrando que o sensor quando utilizado nesse modo, obtém-se como
retorno, a quantidade de luz infravermelha refletida pela superficie numa escala
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de 0-100. Por exemplo, o preto absorve a maioria da luz que é infligida sobre ele.
Sendo assim, o sensor retorna o valor de 0 para todas ocasides que o sensor estd
sobre o preto. J4 o branco, como reflete a luz, o sensor retorna valores préximos a
100.

O que mais se destaca é que totalmente no escuro, o sensor apresenta leituras
extremamente semelhantes quando se estd em um ambiente com luz e sem
sombras.

CONCLUSAO

De acordo com os resultados encontrados, afirma-se que diferencas de
luminosidade como sombras, ndo interferem na leitura que é realizada pelo sensor
de cor da LEGO® quando utilizado no modo intensidade de luz refletida. O que
talvez poderia atrapalhar as leituras do sensor, seria a luz do sol, j& que ela
apresenta luz infravermelha em sua composicao.

Mesmo com uma proposta educacional, o sensor apresenta resultados muitos
satisfatdrios quando utilizado para essa fung¢do, ja que mesmo com as luzes
apagadas o sensor apresentou diferencas irrisorias.
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