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Motivacion

La motivacion principal para realizar este
proyecto se fundamenta en la posibilidad
de trabajar en distintas areas de gran
interés personal como son la electroénica,
la robética y las comunicaciones. En
especial la posibilidad de poder
programar microcontroladores con los
que controlar un pequeno robot.




Objetivos del proyecto

Los objetivos principales son los siguientes:

Crear un robot dotado de movilidad.

Realizar un sistema evasor de obstaculos capaz de detectar paredes,
esquinas, cortinas, muebles, etc, habituales en las distintas estancias
de cualquier casa, asi como la falta de piso, mediante el uso de
sensores de infrarrojos tipo Sharp, seguidores de lineay laser.

Crear un software especifico para poder controlar el robot a distancia
mediante una senal de radio wifi y desarrollar una APP para hacerlo a
través de un Smartphone o Tableta.

Elaborar un control del nivel de carga de la fuente de alimentacién del
robot.



Estado del arte

Se han tratado los tres
elementos fundamentales de R -
una posible aplicacion del m
prototipo implementado en =
este proyecto, el robot de
limpieza:

e Sistemas de locomocion.

e Microcontroladores y
sistemas embebidos.

e Sensores.

Microcontroladores
y sistemas embebidos




Metodologia y temporizacion

Tarea Inicio Fin
e Modbdulo 1. Control de traccion 04/10/2018 | 12/10/2018
e Mobdulo 2. Sistema evasor de obstaculos: 13/10/2018 | 13/11/2018

o Deteccion por infrarrojos (Sharp)
o Deteccionfalta de piso
o Adaptacionde la velocidad por sensor laser

e Moddulo 3. Sistema de control via wifi 15/11/2018 | 02/12/2018

e Moddulo 4. Sistema de alimentacion 04/12/2018 | 11/12/2018

e Madulo 5. Ampliacionesy mejoras 13/12/2018 | 18/12/2018




Arquitectura Hardware del sistema

e Diagramade bloques
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Arguitectura software del sistema

e Diagramade flujos del sistema
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Vista general del Hardware
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Hardware y software |

Tracciondel robot, elementos de Hardware:

........................

e Chasis con tres motores y'ruedas omnidireccionales.
e TarjetaL298 Npara controlarlos motores.

Definicion de los movimientos y'métodos.

Adelante

Adelante/Derecha
=
/

void.aoAhead()

{ void VelocMotores(int IVel,
& digitalWrite(IN1, LOW) int rVel, int tVel)

"""" ’ smmmms digitalWrite(IN2, HIGH) {

digitalWrite(IN3, LOW) analogwrite(ENA, IVel)

digitalWrite(IN4, HIGH) analoglWrite(ENB, rVel)

digitalWrite(IN5, LOW) analoglIWrite(ENC, tVel)

digitalWrite(IN6, LOW) }

}
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Hardware y software |

1. Sistema detector de obstaculos

mediante 4 sensores de infrarrojos Sharp.

goAhead()
Marchar hacia
adelante

Detectar
Ostaculos()
Leer Array de los
sensores
CalcularMedia

;sobstaculo?

~—

__ True

\‘_>—>

Realizar giros
(en funcion del
obstaculo

detectado)
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Hardware y software ||

2. Sistema de deteccion de falta de piso
bajo el chasis mediante sensores
infrarrojos seguidores de linea.

Detectar
suelo()

Leer
gensores()
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Hardware y software IV

3. Sistema de variacion
progresiva de la velocidad en
funcion de la distancia de un
obstaculo con un sensor laser
VL53L0OX

elocMotores
120, 120, 120)

VelocMotores
(180, 180, 180)

- i \\‘\;
~gDistancia > 500 mm™__
<_8&Distancia<1000 mm? >

VelocMotores
(140, 140, 140)

Distancia > 300\r;rh‘\
<88 Distancia < 500 mm? >
< ) =
VelocMotore
(100, 100, 10(

/,//Lbistancla > 40 mm™
.. 88 Distancia < 300 mmp ™

~
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Hardware y software V

4. Creacionde una APP para
el control manual del robot y
codigo a instalar en la placa
nodeMCU para poder recibir
la senal de radio wifi.

5. Realizacion del cédigo a
instalar en la placa Arduino

INICIO
r loop() loop()
L

§ ¢,Se reciben instruccioné.é S . UART. >
—~__desde el Smartphone? _— Comandos
NO sl

Mega para poder controlar el
rQh()f, | "~ Sharp() —» Detectar_suelo() | Control manual

Detectar_obstaculo

Regulacion automatica Velocidad Motores Métodos para el

" — —
de la velocidad control de los
motores

NodeMCU Arduino Mega
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Hardware y software VI

6. Sistema de control del nivel de
carga de las baterias del robot, con
visualizaciéon en pantalla LCD de los
niveles de cargay voltaje, asi como el
tiempo que lleva conectado.

NENRGENEIRENRAN
000 L I L

- Activacion Leds

leer_voltaje()
? PANTALLA LCD

j

¢ voltaje <= 11.9
ontrol_cargal() &&
voltaje > 97




Hardware y software VI

7. Ampliaciones y mejoras:

e ActivaciobndeunacamaralP
mediante el mando a distancia.

e Senalizacidn acustica mediante
zumbador.

e Programa paraobtener la velocidad
de desplazamiento del robot.

! |_| Encoder

Serial2.print -
("Ve'OCidad"} VeIOCIdad[)

// ) ~—
encoder() <___inumero pulsos ==990? = Contador2=0 Incrementa 1
T _— vuelta
- _
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Aplicaciones practicas

Seguridad con detectores de presencia, videocamaras, alarmas...
Aprendizaje, como kit para armar y programar.

Vigilar escapes de gas, fugas de agua, mediante la implementacién de
distintos sensores:

Base para construir un robot de limpieza con camara de vigilancia.
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\ Ventajas del sistema

e Eleccionyreemplazo de cualquier elemento de hardware utilizado en
su implementacion porque no esta condicionado por ningun
fabricante.

e Libertadeneldisefoy uso de cualquier APP para su control.

e Modularidad que permite expandir y / o modificar las utilidades del
sistema cuando asi se desee.

e Costoreducido.
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Conclusiones

Ha sido posible llevar a cabo un proyecto de construccion de un
pequeno robot sin depender de ninguno de los kits de montaje
existentes en el mercado.

El control remoto se ha logrado a través de teléfonos inteligentes y

e
T N

tabletas. Ty
El prototipo realizado simula algunas de 'Ia}f/
en los robots de limpieza. 1
Se han conseguido realizar los objetivaos iniciales del proye
seguido la planificacién temporal establecica.
Se ha entrenado el uso de distintas herramie
programacion.
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Trabajos futuros

e Ampliar la cantidad de elementos de hardware, tanto sensores como
actuadores.

e Mejorar el disefio de las aplicaciones de control del sistema (APP)

paraintegrar laimagen de una camaray los controles en una sola
GUI.

Realizaciéon de un programa de auto-guiado.
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