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Practica-6: Infrarojos

Realitzar un muntatge que utilitzi el sensor digital d'infrarojos model Keyes IR. Quan detecteu un objecte que encengui el LED 13
d'Arduino. També cal que mostri el valor binari llegit del sensor pel monitor série.

Com es pot observar a la figura, I'emissor i el receptor van muntats a la mateixa placa. L'emissor transmet una freqiiencia
d'infraroig i quan troba un objecte el senyal es reflecteix i és captat pel receptor. La distancia de deteccio és de 2 a 40 cm (forga
menor que el rang del sensor d'ultrasons). Té un jumper que deshabilita el sensor si es treu i dos potenciometres. Amb un (el 202)

regulem la distancia a qué es detecta I'objecte.
La radiacio infraroja no es veu directament, pero si enfoquem mitjangant la camera del mobil com si anéssim a fer una foto
veurem pel visor del mobil una llum violeta.
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#define LED 13

boolean wval;

void setup (){

pink

}
void loop (){

}

#define BUTTONPIN 3

pinMode (BUTTONPIN,

Serial.begin(9600);

Serial.println(val);

ifode (LED, OUTPUT});

INPUT) ;

val = digitalRead(BUTTONPIN);:// digital interface will be assigned a wvalue of 3 to redd
if (val == HIGH) digitalWrite
else digitalWrite (LED, LOW);

(LED, HIGH):

Comprova que el senyal d'infrarojos NO rebota sobre una superficie negra. Prova amb cinta aillant negra. Est seria el principi de

funcionament d'un robot segueixlinies. Com es podria dissenyar amb sensors IR per seguir una linia negra? Raona la logica de

funcionament.
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