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CAPÍTULO 4
4.1 SIMULACIÓN Y PRUEBAS DEL PROYECTO
En este capítulo se muestran las pruebas de la implementación  y las simulaciones del proyecto, sus análisis sus resultados. 
4.2 Pruebas de Funcionamiento.
Para el desarrollo del proyecto primero se realizaron pruebas con el Butterflay que viene en el proteus y también se realizaron pruebas con el Pololu seguidor de línea.
4.3 Pruebas de simulación del Transmisor y Receptor
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Figura 4.3 simulación pololu avanza 

[image: image2.png]ut

RESET

aTOsC)

ety

PacOM)

PAUCOM

FaCON

PRICONG

PAVSEGD

PAGSER!

PAGISER?

PATISER

- rea AL ARRRRGH
T BEpEERe
Lt PRI/SCIPLINTG PELDOPCINT lelciotolvlaln
Zam, Teinpsmtine  roiiama EEEREES
T BEEEEE
I ceeR ] ooy (200200
. e ]
Ferociamchin: ]
sounos | g FETIOCIARCINT ProAnGs (285
. prafb [
Lo reuseo e
o penees: PSS
e el ke [
)
o o raseons (22— Loon
iy
e oy reee LINAE
o o (e o
) P e
L et -
o2 e EEr=rLE
s wocee
Ko

-
L

PocPsER2
PotINTSER
Po2iSEC
Fo3SER1o
PoAiSEDTE
Pog/SEDTT
PoB/SEDTD
PoriSERTS

PEURXDIPCINTD
PEIDOIPCINTI
PEIKCKANIPEING
PEUAINIIPEING

3

JiLE Y

JILE RS

LR





Figura 4.3 b simulación hace que el pololu retroceda
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Fig 4.3 c simulacion del receptor
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Fig. 4.2.1: Motores ejecutando el desplazamiento 
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Figura 4.3 e Robot pololu 3pi

4.4 Resultado de la simulación

De la simulación se pudo obtener una representación del funcionamiento del proyecto, se pudo observar al enviarse los datos del trasmisor y los datos que recibía el receptor mostrando en el LCD los mensajes correspondientes, también se pudo visualizar el movimiento de los motores del pololu que este hace que se desplace,  llegando a obtener lo que se deseaba los resultados fueron iguales que los de la simulación. 
