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1 Zakladni informace

Senzor vzdalenosti GP2Y0A02 od firmy SHARP obsahuje vysila¢ a ptijimac¢ IR zafeni (PSD - Position Sensitive
Diode, IR LED, ¢ocky). K uréeni vzdélenosti od pfedmétu vyuziva triangulaci, diky tomu neni méfeni zavislé na
emisivité méfeného objektu a navic je prubéh vystupu snadno predvidatelny/zdménny. Pouziva také modulaci,
diky ¢emuz je odolny vuéi ruseni z okoli. Vystupem senzoru je napéti od cca 0-0.5 V do cca 60 % VCC pro
rozsah 0-150 cm. Vzdalenosti blizsi nez 20 cm nelze mérit prilis dobfe (resp. narazime na nejednoznacénost -

vystup od 0 do 20 c¢m roste, od 20 cm do 150 cm zase klesd).

Obréazek 1: Fotografie senzoru (Zdroj obrazku: sparkfun.com)
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Obrazek 2: Vnitini blokové schéma (Zdroj obrdzku: datasheet)

Tabulka 1: Zakladni parametry

Rozsah méreni 20 az 150 cm
Vystupni napéti 0.4 azcca3d V
Napajeci napéti 4.5 az 5.5 A%
Proudovy odbér 33 az 50 mA
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1.1 Triangulace

Zdroj zéfeni (v tomto piipadé IR, LED) svit{ rovné pfed senzor, svétlo dopadajici na pfedmét se odrézi a dopadd
na fotocitlivy senzor pod thlem, ktery je timérny mérené vzdalenosti. Zavislost neni linearni ale ma priblizné

hyperbolicky prubéh (ve skutecnosti je to tangens thlu na minus prvni, ale hyperbola je dostacujici aproximace).
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Obrézek 3: Znézornéni triangulace (Zdroj obrazku: predndsky SME)

P S D (Position-Sensitive photo Detectors
Polohové citlivé detektory)
R, —R R =
I,=1, L . Ig :IO_I _ dopadajici
Ry Ry svétlo
- P vrstva
I, R, =x I L-x Yt
=X _ 2 I -
I, R, L o L L.y o) (? vl
Si
V0 %] | intrinsicka
1,-1I; =I_{ —I; =L_‘_l=1_gl vrstva
I,+1, I, L L L spolecna r—;lektroda N vrstva b)
a

Obrézek 4: Popis PSD (Zdroj obrazku: predndsky SME)
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1.2 Prevodni charakteristika a linearizace

Vystup od cca 15-20 cm muZeme piiblizné linearizovat hyperbolou (zdjemci si miuZzou kiivku odméfit ve vice

bodech a provést prolozeni napf. polynomem vyssiho fddu). Rovnice hyperboly véetné vypoéitanych konstant:
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Obrazek 5: Prevodni charakteristika (Zdroj obrdzku: datasheet)

2 Pripojeni senzoru k Nucleo kitu

Senzor se pripoji svym vystupem na libovolny vstup AD prevodniku (idedlné pres alespori RC filtr - napt. 1K
+ 100nF). Je dobré zvolit vstup, ktery je zdrover 5V tolerantni (vic nez 3V3 by se na vystupu senzoru objevit
nemélo, leda pfi Spatném zapojeni). Pfi napdjeni MCU z 3V3 je zdroven 3V3 referenéni a maximalni napéti na
AD vstupu. Vystup senzoru ma pri napajeni z 5 V rozkmit cca 0 az 3 V, takze je dobfe vyuzity cely rozsah

ADC.

3 Jednoducha ukazka - linearizace a vypis dat na UART

Ptiklad pouziti senzoru je v souboru demo. cpp. Jedna se o ¢teni z analogového vstupu Nuclea pomoci knihovny

mbedu, linearizaci a vypis na UART.
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