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RESUMEN

Poco a poco el hombre ha tratado de crear
vehiculos que tengan la propiedad de poder conducirse
sin la necesidad de un operario humano, muestras de
aplicaciones de esta situacion se observan en las
fabricas totalmente automatizadas donde los vehiculos
transportan materiales del proceso siguiendo un
determinado camino; también en la inspeccion de
planta y tuberias (gaseoductos, oleoductos) , en
ambientes hostiles para el ser humano como por
ejemplo zonas minadas, superficies lunares para tomar
muestras, plantas nucleares o en otros procesos donde
se requiera un traslado auténomo de equipos Yy
materiales. El proyecto, como tal, se puede encontrar
en diversas fuentes como Internet, revistas, congresos,
e incluso en libros lo que aqui se trata de implementar
es un proyecto que comparativamente hablando
presente una gran ventaja econdmica. El camino ha
seguir no tiene una forma predeterminada, pero
requiere ser de color blanco sobre fondo negro.

OBJETIVOS

e Disefio y modelamiento de un robot movil de
aplicacion general para la industria.

o Desarrollar e implementar un vehiculo
autocontrolado econémico que este al alcance de
industria nacional.

REQUERIMIENTOS DEL ROBOT

Los Requerimientos del robot son:

* Deberé de mantenerse en la direccion de la linea
blanca, sea cual fuere la forma de esta (curva o
recta).

* Se debe tener un motor que posea la suficiente
potencia para mover aproximadamente 1.5kg.

e Se debe tener una velocidad de 15 cm/ seg.

* Ademéas se debe proporcionar una fuente de
alimentacion permanente para que le permita
hacer el recorrido sin problemas.

» Calibrar los sensores de acuerdo a la superficie
donde realizara su traslado y a la iluminacién.
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DESCRIPCION GENERAL DEL PROYECTO

A continuacién se describe cada parte del
vehiculo, como lo son los sensores, el circuito de
potencia, con los motores tanto el de traccion como el
de direccién y el sistema de control EI Diagrama de
funcionamiento del vehiculo se puede apreciar en la
Fig. 2.El vehiculo posee las siguientes partes:
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1. Sensores

Los sensores tendran como funcién entregar
una sefial que indica el tipo de color de la superficie
sobre la cual se desplaza el vehiculo. El vehiculo
contara con tres sensores ubicados, uno a la izquierda ,
otro a la derecha y uno al centro. Los sensores serén
LDRs que se encontraran en un tubo de 5 cm de
longitud, con un diodo led direccionado como se
muestra en la Fig. 3. La funcion que va a cumplir el
led es de anular el efecto de la luz del ambiente donde
va a trabajar el vehiculo de manera que la zona de
operacion luminosa de trabajo sea regida por la
intensidad de luz del led.
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El principio de operacion del sensor es el de
“Reflexion” ya que la cantidad de luz reflejada por una
superficie negra es diferente a la de una superficie de
color blanco ante una misma fuente luminosa, entonces
esa luz reflejada que fue emitida por el led sera
recibida por el LDR el cudl dard la lectura andloga de
esa cantidad de luz reflejada expresado como un
cambio de valor de resistencia , cuyo potencial
eléctrico serd comparado con una referencia para
indicar que color de la superficie que se esta
apuntando. Para este proyecto presentaremos el
circuito del sensor, el cual tiene como salida un led
luminoso que se activara cuando el sensor pase encima
de una superficie blanca, pudiéndose invertir la logica,
es decir que se active cuando el sensor pase por una
superficie negra. Cabe resaltar que la regulacion del
sensor se hizo con un tipo de papel, lo que nos indica
que el sensor podria fallar si es sometido a otro tipo.

2. Acondicionamiento de sefial

Los  Sensores entregan un  voltaje
correspondiente a cada tipo de color de la superficie, el
cual serd& comparado con un voltaje referencial
(depende de calibracion segun la superficie) con el
objetivo que se indique la distincion de los colores. La
comparacion se realiza a través de un amplificador
operacional (OPAMP) como se muestra en la Fig. 4.
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¢ Fig. 4.- Circuito de acondicionamiento de sefial

Para el sistema de control se ha hecho uso del
microcontrolador PIC 16F84 con un oscilador de 4
MHz (ver Fig. 5). Se opto por la utilizacion de este
microcontrolador por su bajo costo y facilidad de
programarlo lo que trae como consecuencia que el

costo final del proyecto sea mucho menor,
comparacion de otros proyectos.

aplicaremos es la que sigue:
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Fig.5.- Circuito para el funcionamiento de PIC 16F84

4. Interfaz de Potencia

Para la parte referente a la interfaz de potencia
debemos de tener presente que la sefial de control que
recibe es del tipo digital, mientras la salida da el mismo
voltaje con una cantidad mayor de corriente que es
necesaria para el normal funcionamiento de los
sistemas de traccion y direccion. Para el sistema de
traccion se utiliza como interfaz de potencia un puente
H (ver Fig. 6), el cual es capaz de suministrar hasta 8
A, mientras que en el sistema de direccion un




controlador ULN2003, el cual es capaz de proporcionar
500 mA (ver Fig. 7).
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Fig.6.- Circuito de potencia para el motor DC
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Fig.7.- Interfaz de potencia para el motor de pasos

5. Actuadores

El vehiculo utiliza un sistema de traccién
conformado por un motor DC con su respectiva caja
reductora con la finalidad de obtener el torque
suficiente para el traslado normal del vehiculo, también
posee un sistema de direccion que cuenta con un
mecanismo accionado por un motor de pasos con su
respectiva caja reductora en cuya salida se obtiene un
rango de giro de -30 a 30 grados. Y para finalizar el
sistema mecéanico debera tener la minima area para
poder colocar las tarjetas de control y deteccion.

CONCLUSIONES

» Disefio de un sistema de bajo costo para la
industria.

» El disefio de este proyecto muestra una gran
flexibilidad para cualquier tipo de aplicacion ya
sea industrial o de investigacion.

» Para el disefio de este proyecto se requirié de la
aplicacion de diversas disciplinas como es el caso
de la Mecénica y la Electrénica.

» Este trabajo nos da la posibilidad de realizar
investigaciones (de acuerdo a la aplicacién que se
le desee dar 0o a su mejoramiento y robustez) en
diversas areas como es el caso de la Inteligencia
Artificial, ingenieria de control, ingenieria de
comunicaciones, etc.
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