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Desenvolvimento de um Sistema para Visualizacao
de Obstaculos utilizando Sensor Ultrassonico

Diego Luiz Bordignon Ferreira, Rodrigo Luiz Ximenes e Talia Simdes dos Santos

Resumo— Este trabalho consiste na construcao de um sistema
que faz o rastreamento de obstaculos. Para a deteccao de objetos
¢ utilizado um sensor ultrassonico com resolucio de 3 mm. Além
disso, um motor de passo movimenta o sistema com o sensor
ultrassonico cujos dados coletados por ele sdo visualizados através
de uma interface grafica. Para a plotagem ¢ utilizado o software
Matlab, sendo assim, possivel analisar de forma grafica a real
vantagem do uso do sensor, além de buscar o reconhecimento
para diferentes tipos de materiais.
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Abstract— This work consists of the construction of a system
that traces obstacles. For the detection of objects it is used an
ultrasonic sensor with 3 mm of resolution. In addition, a step
motor moves the system with the ultrasonic sensor whose data
collected by it is visualized through a graphical interface. Matlab
software is used for the plotting, so it is possible to graphically
analyze the real advantage of using the sensor, as well as seek
recognition for different types of materials.
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I. INTRODUCAO

Os sensores ultrassdnicos sdo usualmente utilizados para
detectar a presenca de objetos e até mesmo substincias em
diversos estados. Seu funcionamento € através de radiacdo
ndo sujeita a interferéncia eletromagnética de forma totalmente
limpa, o que pode ser muito importante para determinadas
aplicagdes. O comprimento de onda utilizado é muito impor-
tante nesse tipo de sensor, pois ele determina as dimensdes
minimas do objeto que pode ser detectado. S6é ocorre reflexdo
em intensidade suficiente para se obter um bom sinal, quando
o objeto tem dimensdes préximas ou maior que o compri-
mento de onda. Um sensor ultrassonico € formado por um
emissor e um receptor, que podem estar fixados ou separados,
dependendo do posicionamento relativo desejado [1].

Neste trabalho, € utilizado o sensor ultrassonico para
verificagdo de objetos em pequenos ambientes. Existem muitos
trabalhos desenvolvidos com sensores ultrassdnicos, porém
também existem os que utilizam sensor infravermelho, por
exemplo para deteccdo de objetos.

Em [2] € utilizado o Arduino como um gerador de pulsos ul-
trassOnico. Sao utilizados dois transdutores comerciais PVDEF,
um como transmissor e outro como receptor. O Arduino é
programado para gerar um sinal de pulso com uma frequéncia
de 5kHz com amplitude de 5V. O sinal ultrassdnico foi
recebido pelo osciloscdpio e transferidos para o computador
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via USB. A visualizacdo grafica foi feita através do Matlab.
Um obsticulo de acrilico foi colocado entre o emissor e
receptor em um recipiente com agua.

Em [3] os autores desenvolveram uma plataforma com sen-
sor infravermelho capaz de detectar o formato de um objeto. O
sistema é composto de cinco sensores infravermelhos, motor
de passo, excitador do motor e um circuito de controle. Foi
utilizada a placa microcontroladora Arduino Uno como um
microcontrolador que € conectado a um computador para
armazenamento de dados. Os dados sdo visualizados através
do Matlab que mostra o objeto em 3D. O intuito deste trabalho
¢é reconstrucdo de imagem 3D de um paciente com proétese,
especialmente no membro inferior.

Portanto, neste trabalho optou-se por utilizar o Arduino Uno
e sensor ultrassonico, aproveitando os relatos das experiéncias
dos sistemas que foram desenvolvidos nos trabalhos citados
em [2], [3]. Através do video apresentado em [4], é possivel
ter uma ideia mais clara do trabalho aqui proposto. Porém,
esse sistema apresentado faz leituras de 180°. O trabalho aqui
apresentado tem o objetivo de desenvolver um dispositivo para
detectar objetos em 360°.

O principal objetivo € o desenvolvimento de um dispositivo
que possa ser embarcado e que permita o rastreamento de ob-
jetos de forma bidimensional. O dispositivo utiliza apenas um
sensor ultrassdnico unido a um aparato mecanico/eletronico,
que permite apontar o sensor para coletas de sinais. Estes
sinais podem sofrem alteracdes conforme as caracteristicas
do material. O sistema faz uma leitura frontal visando o
reconhecimento do material.

II. DESENVOLVIMENTO DO SISTEMA BIDIMENSIONAL
A. Hardware

Este trabalho consiste em desenvolver um sistema de
visualizacdo bidimensional de ambientes através de ondas
ultrassonicas. O sistema foi construido utilizando a placa mi-
crocontroladora Arduino Uno, o sensor ultrassonico, o médulo
SD Card, um motor de passo e o easy driver v44 a3967,
responsdvel pelo controle do motor de passo. Apds realizar
o estudo e testes de todos os componentes separados, foi
necessdria a integracdo dos mesmos em um Unico sistema e
em um Unico cddigo.

A Figura 1 mostra o sistema bidimensional desenvolvido.

B. Software

O cédigo implementado para o funcionamento e integracao
de todo o sistema estd representado pelo fluxograma que pode
ser visto pela Figura 2.
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Fig. 1. Sistema desenvolvido com todos os componentes acoplados.
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Fig. 2. Fluxograma do funcionamento da programacio do sistema.

ITII. RESULTADOS DO SISTEMA

Foi programado para o motor de passo realizar uma volta
de 360° no sentido anti-horario e horario. Para a captacdo de
obstéaculos foram colocados o cimento e isopor distantes 180°
um do outro, ilustrado na Figura 3. Ressalta-se que os dois
materiais citados t€m a mesma geometria (4x4x13 em®).

Além disso, foram realizados testes, com os materiais
parados e percebeu-se que o valor de distincia que o cimento
mostrava era sempre constante, enquanto o iSopor variava seu
valor de 1 cm para mais ou menos devido a sua densidade.

As andlises dos resultados obtidos com o sensor ul-
trassonico, mostraram que é possivel detectar a diferenca de
materiais em se tratando de cimento e isopor. Foi possivel
analisar esse efeito através de testes nos quais diferencas foram

Fig. 3. Vista de cima do teste sendo realizado.

obtidas, dado que quando o material é o cimento, as reflexdes
sdo praticamente totais ao longo de sua superficie, diferente
do isopor que nio reflete perfeitamente as ondas ultrassonicas,
como ilustrado na Figura 4, com suas distincias em cm.
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Fig. 4. Resultados do teste realizado com a configuracio da Fig. 3.

IV. CONCLUSOES

Diante dos resultados apresentados € valido afirmar que o
objetivo foi atingido e o dispositivo embarcado desenvolvido
realiza o rastreamento de objetos de forma bidimensional.

Também foram realizados testes com outros 2 tipos de
materiais, madeira e ABS, porém as diferengas apresentadas
foram obtidas comparando-se cimento e isopor. Sendo o isopor
material de menor densidade foi percebido que o isopor
apresenta mais interferéncia para ecoar, tornando possivel a
distincao dos objetos utilizando o sensor apresentado.
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