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En este trabajo de investigacion se
presenta la implementacion de
comportamientos reactivos para un
robot mévil 3 Pi de configuracion
diferencial, bajo la plataforma
Pololu y Arduino, el cual mediante 4
sensores infrarrojos sea capaz de
ejecutar una navegacion, evadiendo
obstaculos a su paso y tomando la = 8
mejor direccion para avanzar,
gracias al mapeo que realiza con la
ayuda de un servomotor.
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En 1979 el Instituto de Robodtica de
América definid el robot como

«Un manipulador reprogramable y
multifuncional  disefiado  para
mover materiales, partes,
herramientas o dispositivos
especializados a través de varios
movimientos programados para el
desarrollo de wuna variedad de
tareas».

ANTECEDENTES

El RoboKent robot, fabricado por
Cleaning Equipments

En 1988, para labores de
limpieza de espacios grandes
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Energias Renovables para
EL DESARROLLO SUSTENTABLE DE MEXICO.

La misién Pathfinder, que
viajo a Marte en 1997,
llevd el que se puede
considerar el robot movil
autonomo de mayor éxito
en la historia. El robot
Sojourner
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El Helpmate es un robot
enfermero fabricado por

Helpmate Robotics Inc. 1997.
Nace de la reduccién de la
efectividad de los enfermeros y
otros trabajadores de
hospitales

El robot Honda puede hacer
tareas Unicas como subir
escaleras. Su tipo es conocido
como humanoide, debido a su
aparente forma humana.
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Clasificacion Robot Movil

Traccion
Omnidire-
ccional

Triciclo Traccion Traccion

Skid Steer

Ackerman , . . .
Clasico Diferencial Sincrona
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IMPLEMENTAR ALGORITMO
REACTIVO PARA EVASION DE REDU%LRN':(L)JQ/:EESRO DE
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AUMENTAR RANGO DE

DETECCION

W

Mantenimientolindustyiall elinformatica



I‘ / :

TEC ALGORITMO UTILIZADO:ﬁf:;
EN EL POLOLU 3 PI

HUAUCHINAN

NO

PRESIONAR
BOTON B

sl

ENVIAR Y ™

ALMACENAR*

DETECTA
OSTACULO

o SENSOR
IZQUIERDO

GIRAR
HACIA LA
IZQUIERDA

-

¢OBSTACULO
EVADIDO?

DETECTA
No OSTACULO

SENSOR

IZQUIERDO

|

GIRAR
HACIA LA

DERECHA

L ¢OBSTACULO
EVADIDO?

DATO RE

v
1—— AVANZAR

¥

DETECTA
OSTACULO
SENSOR
DELANTERO

NO

.

DETIENE

CIERMMI

2018

PUERTO
SERIAL
ARDUINO

MOTORES
NO

v
¢SE HA
RECIBIDO
VALOR DE

ANGULO?

lSI

GIRAR HACIA
ANGULO
INDICADO

v
1




J ‘ CIERMMI
LS | 2018
HUAU( -ﬂ'W;a e oesann ERERGlAs_Revousbles pama
INICIA ARDUINO -
NANO
PUERTO SERIAL LR
POLOLU 3 PI LEER DATO
RX
POSICION INICIAL DEL
DATO ='S'

SERVO [t

ALGORITMO |

REALIZAR

UTILIZADO EN ‘
ARDUINO NANQO - l

L ¢BARRIDO TERMINADO?
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LIBRE

Intendisciplinanio Renovables,
Mantenimientollnduistiial elinformatica



CIERMMI

2018

MARCO METODOLOGICO é °r
4 1

®
-
()

Intendisciplinanio Renovables,

Mantenimientolindustyiall elinformatica



I‘ |

‘ CIERMMI
°

. 2018

TEC Ber

HUAU{;H"‘AN ! Energias Renovables para

~




HUAUCHINAN

CIERMMI

INTERPOLACION DE LOS DATOS /3 2018
-

DE SENSORES

0 ALGUNOS DATOS DE LA ECUACION 16549.5/x71.19753 (1)

Analogo Digital (AD) | Centimetros(cm)
7

Numero de sensor | Ecuacion obtenida(x
=valor AD sensor)

1.-Servo 16549.5/x71.19753 (1)

(Pin 8- Arduino)

p AN PL TGO 13884.6/x11.17871 (2)
(AD6-Pololu)

3.-Sensor Central 11046.1/x71.1459 (3)
(AD7-Pololu)

G o @ = o 12369.0/x71.15577 (4)
(PC5-Pololu)
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Energias Renovables para
EL DESARROLLO SUSTENTABLE DE MEXICO.

Welcome to AVR Studic 4

Create new project

Froject type: Project name:

& Bimel &R Assembler |nuev0

“3 AVR GCC
¥ Createintialfle | Create folder
Initial file:
|nuev0 R

Location:

|E:'\U zershalumnohDesktoptRobot 3pivibpololu-aviiexampleshatmega328p

Yer 414,583

<¢ Back | Mest »» | Finizh Cancel H

OQ 2ag
Genuino

ARDUINO
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i

LEARM MORE ABOUT THE COMTRIBUTORS
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_ O oL o Ol S+ O oL




CIERMMI

2018

/!\
TEC Y ENSAMBLADO 3er

HUAU Hl Energias Renovables para

EL DESARROLLO SUSTENTABLE DE MEXICO.

Pap—

= ()

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

Intendisciplinanio Renovables,
Mantenimientollnduistiial elinformatica



4

E

/ ‘ CIERMMI
HUAUCHINANG

2018
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CONCLUSIONES Aor

Mediante el comportamiento desarrollado el
robot es capaz de dirigirse hacia cualquier
direccion sin colisionar, permitiendo |Ia
navegacion del mismo e interacciéon con su
entorno.

Este tipo de comportamientos permite
contribuir en el desarrollo de futuros proyectos
similares, ya que garantiza una buena deteccion
de obstaculos y direccion de avance, también
permite el ahorro de sensores para optimizar
componentes.

Energia
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* Utilizar encoders para mejorar posicion

e Aumentar el intervalo de barrido con
servomotor

* Mejorar el diseno para mayor espacio entre
componentes
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