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I. INTRODUCCION

Al gbordar un (ema en las malenizs gque dictamps en
la carrera, gqueremnos vinculor al mixime elementos
mecinicos v electrdnicos para darle wniformided a 1a
razin académica del mecatrdnico. Pero nes vernos con
la Hmitamte de quapara los semestres iniciales 9on mas
loa conceptos elecirdnicos que mecanicos gue los
estadiantes han desarrollada, Pana solventmr en gran
medida este problema recurrimas a los matanismos va
implementadns que se encuentran en &l meroado, en Lo
que a juguetes se refiere y an particular los vehiculos
con traccidn delantera o trasera y sacamos la patte
elécirica o electrdnica ¥ le damos wn nievo nimbo a su
control mediante elementns slectrinicos que se dan a
conocer a los estudiantss come o son Ing transistores,
drivers de potencia, los mictocontroladores, os sensores
y sz desarmelian unaserie de talleras en disefio de circuitos
Impreses v on oropramaciin de les rucrocontraladores
en lepauaje cosamblador v de alic nivel.

Flgura 1.1 Vehiculs detector da obatéculos

Eo primer Jupar iralamos de nivelar 4 cada
celudiante en log coneeptos electidnicos basicos, para
tal elecn dividimos 2 leg esludiantes en dos grupos,
und mag avanzado que ofre v colocamos melas
delinidas de acuerdo al nivel tedrizo-prictico adguwinido
en seresites anlerior,

S desarrolld con atbos prupes ef estudio del Eagle
conw goliware para ol disefio de los dilorenios circuilos
impresos que levaran log proyectos que definimos
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como detector de nhsticulos v sagiimiento de linsus.
Posteriorente se did una introduceion sobre el lenguaje
ensprablader nsado por el microcontrolador Pic| 61R73
de la ampress Microchip y sus respectivos pines.

Medizute sottware de alte nivel se programd este
PIC v 5 obhuva 20 control por parte de los ectudiantes
de una secucneia de deteccidn de obsticulos sieple y
s¢ sigue avanzando en el deanrrolle de wma segunda
elipa,

IL REPASO Y ACLARACION DE
CONCEI'TOS

Pura mivelar a los estudiantes en la teoriz elecuwonica
a implementar va ssa gue se baya estudiado o ne en los
carsos previos v particularizando en los dlementos gue
forman parte del provecly micial come lo son los
iransistores ¥ su implementacion en el pusnte 11 pam
rcalizar Ins cambios de diteccion en los moteres gue
mancjan 2 tracciom v el avenue adelaple  aleds, ol
comecepin de sensor inframrojo para la deteccion de
phsticutos mediante 1a emision de sefiales a partir del
PW pcneradn per el microcontroladar PIC 165873,

H1. MANETO DEL EAGLE

Luega de haber desarrollado 2sta primera parte
comenzamos ln ensefanza del Bagie con el cual
disgefiaremoa las terjetns explicades en la parte
integduetaria obteniendo asi log primeres resultados en
alganos estudiantes con log que ya e llevaha mas
tierapo on el proyacts ¥ entregarom los planos de [s3
plgtas para ser levndas a |ns acetatas ¥ posteriormente
a los impresos 4 ser saldados.

Figura 3.1 B0 16FE73 v sus salizas a lag damis stapas en
Baquamalico
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Figgura 3.2 Bnaxi paa al Sireim fie la kua 3.1

Flgura 3.3 Esguema d2 uno de os des Peentey H implemaniados
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Figura 3.4 Cirznin aplenior en formain bosm oon ios dos puentes. H
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Figura 3.5 Stucs de 105 senenras [=irarmses

E.ns ted etapas teoen entredas v sulidag las cuales
so acoplan las diforentes tarjetas medianle bomeras.

Con esta primera parte pretendemos que la tatalidad
de aproxamadaments 20 estudiantes que asisten al taller
periddicaments. eaen en 10 capacidad e implementar
exns circnitos en forme independicnte v puedan en su
redida, continuar con el siguicnle paso gue nus concieme
¥ o8 ¢l de dar a los esludiantes las bases para la
programacion del microcontrolador mediane lengunje
crsamblador v de alto nivel.

IV PROGRAMACION DRI,
ATICROCONTROLADOR

A, Lengnaje ensamblador

Para programar €l microcontraladar, fanemos In
posibilidad de kaceda en lengiaje chsamblader v ce alto
nivel.

Daremos solowias boeses en ersamblador para conocer
la forma de contigurar Los puetios Jo enmuda v sulida osi
como el conocimisntd de los registros intemos v In
configuracion de las enfradas andlngas v las salidas PWNL

Cl PIC [6f873 e un disposivo micimcontnolador
Cirya programncion es Lnplementada cn memoriz Hash
sobre Ia base de 35 matricciones v posce 28 pines en
i esttuctura externa ordencdos Je la siguienie munem,

Figura 4.1 Esgusme del microcontro edar pic 1GFATA
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Haremos uso sole del puerto B para activar log
diferonies elemenlos come son los metores, & buzzer
que indica alsems de reversy, los sengores infrarrajos
v logleds indicadores de reversa o direccion. También
ngarerraes RCZACCP ] pues esie pin estd implementado
comno salida PWM por medio de la cuzl enviaremos el
tren de pulsos que rebotaran sobre la pared o el
vheliculy indicando o proximidad a écte y por ende la
tomia Qe deciziones en el algoriono internn,

Habiendo adentrade a los estudiantzs en el lenguaje
cngamblador mediante programas simples, nos
enfiscamng ahora a la programacion en lenguaje de
alto nivel, ya que con esic agilizamos el contrel gue
loz esnidinntes deben realizar,

B. Lenguaje de alto nivel para preogramar €l
PIC mediante €l Pichasic

La programacian se simplifica considerhlementa
&l usar esle programa pues una sola linea de eddigo
en alto mivel syuivale o muchas lineas de codigo en
lanpusje cnszmblador.

Se les explicd & loz catudianles lus instrucciones
mis reicvantss on formato Picbasic con las cuales
padias perfectamenle progamar ¢f contrel del
vehiculno.

Para micier la programacidn haremos use de un
ciagruma de flujo que expligue claramente las
BUDIUTINGS que queremas implementar en el primer
prayeeiy,
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lLa sccuencia es independicnte entre los
estudiantes. Unw de los programas desemollado en
FicHasic poruna cenabanic complicndo con el antenor
ciagrama de flujo es el sigutente:

Confipuraciém del modulo A/D v &l escilador
de 20 MHZ

define ozc 20
teline ALYC BITS 10

define ADC_CLOCK 3
deline ADC SAMPLEUS 50

Configurncidn de puertvs y tipos de variables
a ulilizar

ticon = Sa0001 0000
adean] =% 1RGO
porth = 0

poric =10

ALomalzacion o8 e ies
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rrish = Lo {000 1111
L = %000001 11
analopo var wond
coanlen var win
efectn var byte
efecto | var word
clear
pause 2000
foeub pwm init; Liamadaa la
1 Configoracion del PW M

Cicle infinito en el que se chequen

permancntemente el estado del canal andlogo
cere indicando la proximidad del obsticulo

while (1)

adein 0, andlogo

il {(anilogo = 512) then
poeth = 00000006
nause 2000

Efectos ¢on los indicadores de reversa

mediante el Buzzer v los Leds de Luz a chorro

for conteo = [ to 400
portt = H01000 000
pauscus GO0
pocth = 00000000
pausens 400
eleclol = conlee/ 300
it {efectol = 0 then
i {efects — 0} thea
prortc = Yo 11001000
efecto = 1
clsg
portc - %001 10000
efecto = 0
endif
erdif
next conteo

Se detienen los Motorcs por un scgundo

prorth = %0000
pause 1000

Se genera un PWM manual para el vehiculo

durantc 4 scpundos

fot conteo = bo 2000
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porth =45 10000000
patseas G0
portk — 200100000
peusens 400

next conten

for contan =0 1o 2000
porth = %1 0100000
pauszus H00
porth = %001 00000
pauszus 400

next conleo

Avamce normal hacia adelante 51 no se detecta
cl obsticalo pero mediante un PWM manual

cise
porth =% | 000000
pauseus 600
porth =So00000M00
pauseus 400

endif

Esta parte del programa genera wn PWM para
los puisas infrarrojos que chocan con el uhsticulo
¥ son retornados 4 la entrada andlopa del canal
CETd.

mwminit;
PR2--128; periodn -
CCPRIL= 6 eiclo de durewn
TZO0ON=4 | activacidn dal
;imer y preescaledn de |
COPLCON=400001100 .PWM

refarn

waped

V. CONCLUSIONES

liste pracesn de confermacicn de ue grupo
mecatrontico ha dade lg oportunidad de conoccr
diveraas habilidades v conncimicntos que manejan
algunos estudiantes cn la implementacidn v
adecuncidn de sistemes mecsdnicos aplos pary ser
automatizadns.

Se ha logrado conciencior g los cstudiantes queno
aolo sé dehexy preparar para que profesionalmente
actien en el campo dal mettenimiento sine tambiés
en ¢l dren del disefio y desarrallo de prototipos,

A través de los joguetes g2 pueden der soluciones o
problemas rezles como &l rescate de victimas,
asistencia médica, entrega de viveres cncatdstrotes
generados por sismwos o derrembes.
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