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RESUMEN

El proyecto consiste programar robot pololu para seguir referencia movil
mediante comandos inaldmbricos, usando comunicacidon inalambrica de

Radio frecuencia.

El objetivo de este proyecto es controlar el robot pololu que sigue a un
movil. Al presionar el Joystick del KIT AVR BUTTERFLY se transmiten los
comandos que son avanzar, retroceder, girar a la derecha, girar a ala
izquierda y parar. Estos comandos se receptan al controlador del Robot
pololu que procesa las instrucciones generando el movimiento de los

motores, que son los que permiten que el robot se mueva.

El Robot Pololu y el AVR Butterfly traen incorporado una pantalla LCD que

permite visualizar las instrucciones que se estan enviando y recibiendo.

El desarrollo de este proyecto fue realizado en lenguaje C haciendo uso de
las herramientas del del AVR Studio 4 que logra programar los micro
controladores ATmega 328 y ATmega 169 que son el corazén del robot

pololu y el AVR Butterfly



INDICE GENERAL

Contenido pag
R 0 N Vil
INDICE GENERAL. ..ottt ettt e e s s s s s e s e IX
INDICE DE FIGURAS.....cciiiiiiiiiiiiin ittt e se s e e e ees e Xl
INTRODUGCCION ... .ccveiteeeeieietiereeseeseesaeereetestesee s s sessesaesassasssnssrsesestessesessenn XV
CAPITULO 1
1. DESCRIPCION DEL PROYECTO....cuuiuiuieeeeesresteeteeneeneesesssessesssessessensesssnsnssees 1
1.1 ANtECEAENTES...uuvuriniiiiiriiiiiiieiir e e 1
1.2 DescripCion del proyecto....cc it e 2
IS Y o L= Tof o g =Y. 3
IR O IV o 1 4 11 L= 3
1.4.1 Robot pololu seguidor de pared.......cceciiiiieieeiee i e eeeas 3

1.4.2 Control de robot TRI TRAC radio controlado mediante joystick de Play

Station ..........

1.4.3 Robot controlado por mando de wii con cdmara inaldmbrica.................. 6

1.4.4 Kit avanzado RObOt SR1 S300015....c.ceeeieiiniienirnirenererereneneeneneeneensneenss 7



CAPITULO 2

2. FUNDAamMeENtOS TEOMICOS ..iuvirririirirriiiiiiiriiniiiiin i s e e e 10
2.1 Descripcidn basica del SOftWare......ceeevvveeceiirieeiiiees e e e 10
0 B N VG ¥ T Lo 0 SRR 12
2. 1.2 ProteUS 7.7 ciueuiiiiieiinitiiin ittt e e e e e e e e 14
2.2 Descripcion basica del hardware.......ceuueeeieeieeenierireie e eee e e e eeees 14
20 (o] oo 1 201 (o] [V I T o] PSSP PP 15
2.2.2 Informacion gENEral......cueuueieeeeiiiee et e ee e e e e e e e ann e 16
2.2.3 ATMEEA 328 ..ttt s s e s e e r s e s s ern see e seneeas 17
DG B NV = TV L 1 18
2.3.1 Elementos que contiene el AVR Butterfly ...ccouueiieieiciiiicciiiiiiniiiccc e, 20
B T A 01V 4 [ PP 21

2.3.4 Pantalla LCD .ccuviuveuueiiieiin ittt et s e e e 22

2.3.5 Conexidn de la pantalla LCD STK502 al ATMegal6t9 ......ccoevvevveeeereeennns 21

2.3.6 ATMABA 169 ..ucieiiiiiiiiiicic e e e e e e sre sre s e e a e e s e 23

3 \V oo [V1 Fo T 115 s TN I SO PP PR 25

2.4.1 CAracteriStiCas ...ccvveuremriuriiieiiiiir i 25

057X ] o= [ o] Lo SR 26



CAPITULO 3

R B TY=Y g To N o [T W o 01 V=Tt o FO U O ORI
3.1 Prueba iniCial... it e e
3.2 Descripcion del proyecto final... ..o iiiiiiiiiie e e
3.2.1 Diagrama de bloqUES....ccci ittt e e e e eee e

3.2.2 Diagrama de flujo del transmisor......c.ccccuvveeeeerrvennnnn.
3.2.3 CAdigo AVR Butterfly para el TransmiSor.....cceiiieuiieieieeiieeieiirinecieeeeeeeineens
3.2.4 Diagrama de flujo del RECEPLON...ueiiiici ittt e e e eee e

RIS N €eTe [T-{oXe [-I I ¢ -Tol T o1 {o] U PR RPPPRRRPRRN

CAPITULO 4

4.1 Simulacion y pruebas del proyecto .......ccceeeeceveieccece e
4.2 Pruebas de FUNCIONAMIENTO....ccevviiiiiiiiiiiiiiiiii e e e
4.3 Pruebas de simulacion del transmisor y ReCeptor.....ccevvvenveecereeenceenreeneennnn.

4.4 Resultados de 1a SIMUIGCION .. et eeiiii ettt ittt e sr e s seeeeseeseesensenen



Xl

INDICE DE FIGURAS

Tabla de contenido pag

Figura 1.4.1 RObOt POIOIU 3Pi...ciiiiiiiiiiieeces et s cee e s e sre e eeesee e 3

Flgura 1.4.2 Control de robot TRI TRAC radio controlado mediante joystick de Play

1] =4 (o] ) 7S 5
Figura 1.4.3 Robot controlado por mando de wii con cdmara inalambrica.......... 6

Figura 1.4.4 Kit avananzado robot SR1 S300015.......ccceeetiuiieriniienieeenennnennennennnn 9
Figura 2.1a Pagina de inicio del programa AVR STUDIO 4......ccceveniuiienininiiinnnnnns 11
Figura 2.1 b Programa PrOtEUS... ... veeeeeieeeiieeeiee et ce e et eeeeeeeeesreeseeeesseeesee i ens 11
Figura 2.1.1 seleccion del |@NGUAJE....viueucreeeneireceeeeeceeerreeere e ee e eer e ee s e e e aaes 13
Figura 2.1.2 ventana de iniCio de ProteuUS.......cveeeeeveeeiiiiieierirecererrcee e eeeiee e eeeans 14
Figura 2.2.1 a RObOt POIOIU 3Picueuueiiiiiieeiieee et e e cer e ere e ere e e eeean e 15
Figura 2.2.1 b caracteristicas del POIOIU......cceuereeeneiireeeeeeee e eeeeeenenceea s eneee 17
Figura 2.3AVR BULTEITIY .uuiiieeeiiicee ettt ettt e eee e ee e eee et eee e eeen see e e e e eaas 19
Figura 2.3.2 Diagrama del JOYSTICK ..vuvuuerrrenrerrnieieerivereeereveeerceeceseeneessneeseeen e 21
Figura 2.3.3 pantalla LCD ....cccevuiieiieeniieieeecce e e e Jerreeeeee e eerrr——————. 22
(T= VT W oo [V] {o N = o' TN 25

Figura 3.2.1 Diagrama de Bloques del proyecto.....ccccccveeeeeveieeeeneveeniivnreninnnenens 29



Xi

Figura 3.2.2 Diagrama de TranSmiSOr.......ceiiieeeuueeeeeeennenceeeeeeenieseseessssnssnneenes 30

Figura3.7 Diagrama de Flujo RECEPLOr ccvvuviieiiiiiiieccr et e cee e eee s ee e e e 49
Figura 4.3 a diagrama avance de pololu .......cceieiiiieiiiiiiiiiiin e ceenneeeenne 56
Figura 4.3 b diagrama pololu retrocede......ccceuveeieiniiiiiniiicein e 57
Figura 4.3 c simulacion del reCeptor. ... iiiuiee et 57
Fig. 4.2.1: Motores ejecutando desplazamiento ....ccccceveeeeeeenieeiieieenieeniieennnens 58

Figura 4.3 e diagrama del pololu funcionando .......ccccceevieiniieiiiiiieiccinn e eeenn, 59



XIv

INTRODUCCION

El objetivo del proyecto es implementar el control del robot Pololu 3m por
medio del KIT AVR BUTTERFLY mediante comunicacién inaldmbrica RF, el
robot pololu recibird los comandos que seran enviados al presionar el
joystick del AVR Butterfly para procesar las instrucciones que fueron
recibidas y asi ejecutar el movimiento de los motores del pololu y lograr su

desplazamiento para que siga al movil.
Los capitulos se encuentran constituidos de la siguiente manera:

En el primer capitulo, se refiere una descripcion general del proyecto, las
partes y funciones del mismo, aplicaciones en la industria y proyectos
similares como el Robot TRIC-TRAC controlado mediante joystick de play
station el cual es un robot todo terreno con orugas que puede ser

comandado por radio control o de forma autéonoma.

En el segundo capitulo, se detallan las herramientas del hardware como son
el robot POLOLU y EL AVR BUTTERFLY asi como la parte del software como
es el AVR STUDIO 4, sus compiladores, el simulador PROTEUS v las librerias

para el correcto funcionamiento del robot pololu.
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El tercer capitulo contiene informacidn sobre el disefio e implementacién del
proyecto, diagrama de bloque general del sistema, diagramas de flujos del
transmisor y del receptor asi como los algoritmos del programa del

microcontrolador.

En el cuarto y ultimo capitulo se muestran las pruebas de simulacion,
pruebas de funcionamiento realizadas con el robot pololu y el AVR butterfly.

Los andlisis de resultados, validaciones pruebas.



