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Introduccion

* Gran avance en la electronica.

* Gran avance en el desarrollo de microcontroladores y placas de
desarrollo.

* Facilidad para adquirir componentes electromecanicos en el mercado.

* Numerosos blogs de cientificos caseros, videos y ejemplos en
Internet.

* Todo esto anima a amantes y curiosos de la ciencia a emprender sus
propios proyectos en casa.




Motivacion

* No acceso a trabajo profesional de laboratorio.

* Pasion por la electronica y robotica.

* Reto de controlar un brazo robético con una sola mano.

* Intencion de continuar en este sector a nivel profesional o amateur.




Estado del Arte |

* Microcontroladores
* Pequeiios y potentes microprocesadores.
* Gran variedad en el mercado con diferentes prestaciones.
* Precio muy reducido.

* Servos

* Uso muy maduro del uso de servos en radiocontrol.
* Uso de modulacion PWM.

* Nunchuk
* Sistema completo y sencillo de control
* Auna aceleréometros, joystick y botones.
* Interfaz estandar 12C




Estado del Arte Il (Exitos)
Bl

* Cargas de mercancias.
* Manipulacion de elementos peligrosos.

* Robots Policia:
* Desactivacion, extraccion y/o manejo de explosivos.
* Cizallas mecanicas.

* Ambito quirudrgico




Diseno
* Brazo robot controlado por un Nunchuk.

* Estudio y seleccion del sistemas de desarrollo.
* Atollic TrueStudio

* Definicidn de Fases del desarrollo:
* Sistema de control: Lectura de Nunchuk
* Control de servos: Manejo de 6 servos simultaneamente.

* Control de Brazo robotico articulado por servos.
* Montaje de brazo.
* Movimiento de las distintas articulaciones a partir del movimiento del Nunchuk

* Optimizacion




Desarrollo |

) * Sistema de control
* Conexion Nunchuk a la placa de desarrollo Stm32f4-Discovery.
i * Inicializacion de Nunchuk.
* Lectura de Nunchuk.
* Realizacion de Plan de Pruebas.

* Se anade LCD para mostrar las lecturas del Nunchuk.
* Evita la necesidad de usar el debug y los puntos de ruptura.

* Permite acotar con precision los rangos de los valores
obtenidos del Nunchuk.

* Plan de Plan de Pruebas conjunto Nunchuk-LCD.




Desarrollo |l

* Control de servos:
* Movimiento de un servo.

* Estudio de puertos compatibles para el control de los seis
diferentes servos.

* Movimiento de seis servos.

* Se anade fuente de corriente externa.
* Fuente de alimentacién de PC.
* Proporciona treinta amperios a cinco voltios.
* Conexion de tensiones de referencia.




Desarrollo |l

* Montaje del brazo con las seis articulaciones.

* Calibrado de servos para obtener la maxima amplitud
de movimiento.

* Realizacion de Plan de Pruebas.

* Conexion Nunchuk-Stm32f4-Brazo.
* Conexion Nunchuk-Stm32f4
* Conexion LCD-Stm32f4
* Conexion Brazo-Stm32f4

* Realizacion de plan de pruebas. .




Optimizacion

* Primera aproximacion.
* Posicion de los servos directamente proporcional a la posicion del Nunchuk.
* Dificultad para mantener la posicion.
* Es dificil tener precision.
* Segunda aproximacion.
* Posicion del nunchuk se transforma en velocidad de las articulaciones para alcanzar la
posicion maxima.
* Definir tiempo maximo para alcanzar la posicion maxima.
* Suavidad de movimiento y facil de mantener la posicion.

* Control de Inicio




Resultado Final




Posibles aplicaciones.

* Entretenimiento juvenil
* Ambito educacional

* Ambito médico: Recuperacidn de movilidad




Trabajo Futuro

* Control remoto por bluetooth

* Dividir el sistema en dos:
* Sistema de control.
* Sistema electromotriz.

* Anadir un nuevo microcontrolador
* Anadir dos modulos bluetooth.

* Anadir sistema de locomocion
* Uso de Ruedas, orugas o patas de arana.
* Usar un Nunchuk adicional para el control del sistema de locomocion.




Conclusiones

* Uso practico de los conocimientos adquiridos en el master.
* Descubrimiento del mundo de los microcontroladores.

* Nueva perspectiva del trabajo y avances de empresas dedicadas.

* Admiracion por el futuro venidero y los avances tecnologicos que este

traera.
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