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RESUMEN 

El proyecto consiste  programar robot pololu para seguir referencia móvil  mediante  comandos inalámbricos, usando comunicación inalámbrica de Radio frecuencia. 
El objetivo de este proyecto es controlar  el robot pololu que sigue  a un móvil. 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 están 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 corazón del robot pololu y el AVR Butterfly 
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INTRODUCCION

El objetivo del proyecto es implementar el control del robot Pololu 3π por medio del KIT AVR BUTTERFLY mediante comunicación inalámbrica RF, el robot pololu recibirá los comandos que serán enviados al presionar el joystick del AVR Butterfly para procesar las instrucciones que fueron recibidas y así ejecutar el movimiento de los motores del pololu y lograr su desplazamiento  para que siga al móvil.  

Los capítulos se encuentran constituidos de la siguiente manera:

En el primer capítulo, se  refiere una descripción 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 autónoma.
En el segundo capítulo, se detallan  las herramientas del hardware como son el robot POLOLU y EL AVR BUTTERFLY así como la parte del software como es el AVR STUDIO 4, sus compiladores, el simulador PROTEUS  y las librerías para el correcto funcionamiento del robot pololu.

El tercer capítulo contiene información sobre el diseño e implementación del proyecto, diagrama de bloque general  del sistema, diagramas de flujos del transmisor y del receptor  así como los algoritmos del programa del microcontrolador.
En el cuarto y último capítulo se muestran las pruebas de simulación, pruebas de funcionamiento realizadas con el robot pololu  y el AVR butterfly. Los análisis de resultados, validaciones pruebas.
