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Resumen

En el siguiente proyecto presentaremos la evasién de obstaculos de/ robot Pololu 3w mediante el uso del
sensor de distancia SHARP GP2Y0A21YKOF el cual da un nivel de voltaje dependiendo la distancia a la que
se encuentre un objeto y mediante rutinas programadas en el robot se decidird el mejor camino a seguir
para evitar colisiones.

Este proyecto serd una muestra de como evitar colisiones frente a un obstaculo evidente e incluso si se
presentan en forma repentina, se lo puede usar para diversas aplicaciones y con diferentes dispositivos que
necesiten evitar obstaculos.

Palabras claves: SHARP GP2Y0A21YKOF, POLOLU 3n

Abstract

This project we to avoid obstacles using the Pololu 3z robot provided with a GP2Y0A21YKOF SHARP
distance sensor which gives a voltage level depending of the distance to an object and using routines
programmed into the robot the best way to avoid collisions will be decided.

This project is an example of how to avoid collisions against an evident obstacle and even if they occur
suddenly. It can be used in different applications and with different devices that need to avoid obstacles.
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1. Introduccion

Se tiene como objetivo de este proyecto, el
disefio e implementacion de un sistema para evitar
colisiones acoplado con el robot POLOLU 3x;
teniendo la capacidad de escoger la mejor ruta
cuando se presente algun obstaculo en Ila
trayectoria del Robot. El sistema es controlado por
el PIC AVR Atmega328 propio del Robot Pololu,
gue se encarga de convertir las sefiales analdgicas
en digitales que son enviadas desde el sensor
SHARP GP2YO0A21YKOF para la deteccién de
obstaculos y su posterior eleccion de la mejor ruta
para evitar la colision.

2. Descripcién del proyecto

La idea principal de este proyecto es usar
sensores de medicién de distancia para luego de
estos el robot POLOLU mediante algoritmos para
evitar colisiones pueda escoger la mejor ruta.

Figura 2-1: Sensor analdgico Sharp
GP2Y0A21YKOF

El funcionamiento del sistema se basa
principalmente en las sefiales analdgicas que los
sensores de distancia SHARP nos proporcionen
los cuales junto con las rutinas para evitar
colisiones del Robot POLOLU determinaran la
mejor ruta para que el robot continGe con su
trayectoria.

3. Aplicaciones

El campo de aplicacién de este proyecto esta
relacionado con la industria automovilistica.
Podremos desarrollar un prototipo inteligente para
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poder evitar obstaculos y colisiones, consiguiendo
asi reducir considerablemente la perdida de dafios
materiales. Ademas podemos acoplar un sistema
mas sofisticado de posicionamiento del mévil con
el uso de GPS para tener un sistema mas robusto y
eficiente.

Se puede implementar un  sistema
anticolisiones para personas no videntes, esto se
puede incorporar en sus bastones de tal forma que
si se presenta un obstaculo lo sepan sin necesidad
de toparlo, una vibracion en el mango del bastén
avisara que se aproxima a un objeto o persona y
asi evitard el contacto.

4. Proyectos Similares

4.1. Navibot SR8855

Es un robot aspiradora [2] fabricado por
Samsung el cual posee 38 sensores para
detectar obstaculos que evitaran que el robot
se choque con paredes o muebles, ademas
posee un sensor en la parte inferior que evita
que se caiga por las escaleras. Posee una
velocidad considerable y su tiempo de carga
en tan solo 2 horas.

Figura4-1: Navibot SR8855

4.2. Moway

Moway [3] es una Robot educativo el
cual tiene las facilidades de poder programarlo
en lenguaje ensamblador, C o graficamente,
Etc. Se puede comunicar con varios Moways
ademas de poseer una estructura mecéanica y
electronica robusta.



ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
CENTRO DE INVESTIGACION CIENT{FICA Y TECNOLOGICA

Su desventaja son sus  sensores
anticolisiones, debido a que son sensores
infrarrojos activos que necesitan la reflexion
de la luz para poder funcionar.

Figura 4-2: Moway

4.3. Robot Calimaro

El robot Calimaro [5] es un robot
construido en su totalidad de transistores,
motores, fotocélulas y componentes discretos.
Un robot muy ingenioso, que logra
comportarse como un sistema sofisticado. Su
movilidad se basa en los sistemas modernos
con dos ruedas motrices independientes y una
rueda libre, que so6lo sirve como apoyo
complementando el tripote. Posee un seguidor
de luz, deteccion de obstaculos que hacen un
robot interesante de usar. Sus desventajas son
la velocidad debido a su antiguo sistema de
movilizacién. La deteccion de obstaculos es
poco eficiente debido a que tiene que tocar el
obstaculo para luego retroceder y escoger otra
ruta.

Figura4-3: Robot Calimaro

5. Requerimientos para el proyecto

Este proyecto se lo puede dividir en 2
secciones: Software y Hardware.

El hardware se compone basicamente del robot
Pololu 3x el cual es manejado por el
microcontrolador ATMega328P [1] que es el
encargado de controlar los motores que mueven al
robot ademas de recibir todos los comandos que
se envien desde el internet que sean decodificados
por el dispositivo Narobo DroneCell que tiene la
funcion de ser el enlace entre el robot y el internet.

El software se compone basicamente del
software AVR Studio 4 el cual contiene los
compiladores AVR GCC y AVR Assembler los
cuales nos permiten realizar cédigos en lenguaje C
y Assembler respectivamente que van a ser
implementados en el microcontrolador y el
software Proteus el cual nos permite simular los
codigos realizados en cualquier lenguaje de
programacion para ver su efecto en el
microcontrolador.

5.1. Requerimientos del Proyecto:
Hardware

5.1.1. Robot Pololu 3=

El robot Pololu 37 [4] es un robot el cual fue
disefiado para ser un seguidor de linea y es un
robot capaz de resolver laberintos de forma
autébnoma. Posee una alimentacion de 4 baterias
AAA los cuales alimentan a los motores con 9.25
V. Este robot es capaz de alcanzar velocidades de
100cm/s.

Las caracteristicas mas importantes son:

Posee 4 sensores reflectantes QTR-RC
Microcontrolador ATmega328P

Un sensor de luz

Un display 8 x 2

2 Motores

Leds para marcar alimentacion de 5V al
microcontrolador



5.1.2. SHARP GP2Y0A21YKOF

El sensor de distancia SHARP
GP2Y0A21YKOF [6] nos permite detectar
obstaculos y evitarlos. Este sensor puede detectar
objetos a una distancia desde 10 cm hasta 80 cm
dandonos como salida una sefial analdgica.

Figura 5-1: Sensor de distancia SHARP
GP2Y0A21YKOF

Algunas caracteristicas son detalladas a
continuacion:

Tiempo de reaccion de 38ms
Rango de Medicion de 10 a 80 cm
ligero

Rango de operacion de 4.5a 5.5V
Consumo medio de corriente de
30mA

5.2. Requerimientos del Proyecto:
Software

5.2.1. Proteus

Proteus es una herramienta software que
permite la simulacién de circuitos electronicos
con microcontroladores.

Este software permite simular circuitos
electrénicos complejos integrando inclusive
desarrollos realizados con microcontroladores de
varios tipos, en una herramienta de alto
desempefio con unas capacidades graficas
impresionantes.
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Figura 5- 2: Logo del software Proteus v7.1
SP2

5.2.2. AVR Studio 4

AVR Studio 4 es un software que pertenece a
la familia de ATMEL el cual es un entorno
estructurado que posee 2 subprogramas los cuales
le permiten al usuario crear un archivo en
Assembler o en C dependiendo de las necesidades
del usuario.

.

Froject name:

Create ritial file (7] Craate folder
it file:

asm

()

Ver 4.18.700

Figura 5- 3: Mena de Inicio del software AVR
Studio4

6. Diagrama de Bloques

Figura 6- 1: Diagrama de Bloques




7. Algoritmo 9. Conclusiones

MENSAJES
DE AGGION

Figura 7- 1: Algoritmo usado

Logramos disefiar e implementar un
sistema anticolisiones mediante dos
sensores de distancia infrarrojo y en
conjunto con las rutinas implementadas
se logré evadir los obstaculos de forma
eficiente.

Se aprendié a usar el compilador AVR
Studio 4 para los microcontroladores de
la familia de ATMEL, tanto en lenguaje
Assembler como en GCC donde este
altimo fue el usado para el desarrollo de
este proyecto.

Se cumpli6 con cada uno de los
objetivos de este proyecto pero para
mejorarlo se podria usar sensores con
mayor rango de distancias o que ofrezcan
linealidad en su relacién voltaje vs
distancia, con esto mejorariamos la
precision del robot.

10. Recomendaciones

8. Pruebas

Figura 8- 2: Robot Pololu 37 en funcionamiento

Considerar la curva voltaje vs distancia
ya que el sensor SHARP
GP2Y0A21YKOF posee una curva no
lineal y ademads no puede censar
distancias menores a 10 cm ni distancias
mayores a 80 cm.

Observar la velocidad en la que
movemos el robot ya que esto le dara
ma&s o menos tiempo al robot de
reaccionar frente a un obstaculo, ya que
si tiene poco tiempo de reaccionar lo més
seguro es que colisione.

Mantener el nivel de voltaje del robot
arriba de los 4.5 [V] y debajo de los 6
[V] para el funcionamiento 6ptimo del
sistema, de sobrepasar el valor méaximo
se puede dafar el equipo y de ser inferior
el sistema empezara a fallar o
simplemente dejara de funcionar.
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