Rostaci robotaci a ¢innost PIR ¢idla (Pyroelectric Infrared Radial Sensor)

Schéma zapojeni:

PIR modul SB00312A-1

PIR tidlo se tfemi piny. Napéjeci napéti
3 - 12V. Vystupni pin je v log 1 pfi
aktivitd, neni urten a schopen pro
spinani zatéZe (relé a atd.)

- napéjeci napéti: 3 - 12V

- dig. signalovy vystup

« detekEni hel: 100°

« detekEni vzdalenost: 2-5m

- doba aktivity: 2s

- odbér bez zatéze: <ImA

- automatické nastaveni citlivosti
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Automatické nastaveni citlivosti se stabilizatorem napéti. Modul je opatfen fresnelovou cockou.

GND

Senzor AM312 modulu m3 integrovanou fidici elektroniku:

TOL — boba blokace

TOH — doba zpoZdéni
Nejvyssi frekvence detekovatelnych zmén

svvs

Nejnizsi frekvence detekovatelnych zmén
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Rostaci robotaci a ¢innost PIR ¢idla (Pyroelectric Infrared Radial Sensor)

Rozsah teplot, na které senzor reaguje je nasledujici: 13 um odpovidd teploté -50 °C, 5.7 um
odpovidd teploté 235 °C. Teplota lidského téla je v okoli 9.35 pm — 36.7 °C. 9.25 um odpovida
teploté 40 °C, 9.72 um odpovida teploté 25 °C.

Pro zajimavost zde uvadim pfepocet teploty na frekvenci a vinovou délku, ktera je z kalkulacky na
https://www.asu.cas.cz/~bezdek/fyzika/vinDelka frekvence teplota.php

Vztah mezi vinovou délkou, frekvenci a rychlosti svétla
c=A/T=Axf

c...rychlost svétla (2,998.10° m/s)
A...vinova délka (m)

T...perioda (s)

f...frekvence, kmitocet (Hz=s™)

Wienlv posunovaci zakon
Amax XT=Db

A...vinova délka pro maximum vyzafované energie (m)
T...teplota (K) — 0 K je absolutni nula = -273.15 °C
b...Wienova konstanta (2,898.10°° m.K)

Po pfipojeni na napajeni vystup modulu prfejde modul pfiblizné na 2 sec do H. Po pfechodu do L je
pfipraveny pro detekci zmén teploty (pfitomnost ¢lovéka). Doporucena doba prodlevy po zapnuti
napajeni je vSak 1 minuta, aby se ustalily teploty na senzoru a byla jeho ¢innost spolehliva.

Smérova charkteristika senzoru v horizontalni a vertikalni ose je nasledujici:

12m!

Side-lock

Modul je mozné vyuzit pro autometické rozsviceni svétla pfi vstupu do prostoru ¢idla, pro realizaci
alarmu hlidajiciho pfitomnost osob ve stfezeném prostoru. Mizeme také naptiklad aktivovat
napfiklad reklamni zafizeni, pokud se pfed nim obévi ¢lovék. MizZzeme také pomoci dvou senzorl
otacet robota ve sméru, kde ¢lovék stoji a robot mizZe tfeba za ¢lovékem automaticky pfijet.

Shriime si zjednodusené ¢innost PIR ¢idla:

Po zapnuti napajeni je na vystupu Cidla Uroven H, ktera trva pfiblizné 2 sec.

Dojde-li pfed ¢idlem k pohybu tepelného zdroje o teploté v rozsahu -50 °C az 235 °C ¢idlo na tento
pohyb, je-li v rozsahu jeden kmit za 2 sec az 7 kmit( za sekundu, zareaguje. Trva-li pohyb déle nez 2.3
sec, prejde vystup Cidla do H (je indikovan pohyb). Tato Uroven zUstava po celou dobu, co se zdroj
tepla pohybuje. Ustane-li pohyb tepelného zdroje za 2.3 sec, prejde vystup cCidla zpét do nuly.

Na novy pohyb tepelného zdroje vystup Cidla opét zareaguje, trva-li pohyb alespori 2.3 sec
pfechodem do H. Pokud pohyb ihned po tom ustane, Uroven H trvd opét 2.3 sec po odeznéni
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Rostaci robotaci a ¢innost PIR ¢idla (Pyroelectric Infrared Radial Sensor)

pohybu. Tyto prodlevy jsou z dlivodu eliminace faleSnych poplach(, které by mohl vyvolat napfiklad
pohyb zaclony, prebéhnuti kocky, nebo prilet ptaka, tedy jen velmi kratky pohyb tepelného zdroje.
stojime pred

robotem
\led Vpred ,

stojime mimo
dosah senzoru
= Stuj —

Kvali prodlevam, které ma Cidlo z diivodu eliminace falesnych poplach, reakce i jizda robota musi
byt relativné pomald. Na obrazku je naznaceno osazeni robota PIR Cidly i ¢innosti, které ma robot
provadét v pfipadé, Ze je Clovék v jeho blizkosti.
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