ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA:
Elementos de un Robot: Entradas - Procesador - Salidas
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1. Elementos del robot: Entradas — Procesador - Salidas.
2. Caracteristicas del Procesador.

3. Entradas — Sensores
a. Introduccion a la sensorica.

b. Tipos de sensores del robot.

4. Estudio y funcionamiento de los actuadores del robot.
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ROVBV(')TICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

D
{ Bloque II: Elementos del robot 1. Entradas — Procesador - Salidas

S

Diagrama de bloques general:
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Leer Sensores

Unidad Central de : Procesar
entradas Procesado salidas

sensores Actuadores

(motores, lamparas)

Enviar senales
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

4 Bloque Il: Elementos del robot 2. Caracteristicas del Procesador

Procesador basado en microcontrolador:

Microcomputador en un unico chip.

Tamarno reducido.

Bajo consumo.
Funcionamiento por baterias.
Integracion de Entrada/Salida.

Herramientas de desarrollo.

o o 0o o O o0 O

Plataformas open source.
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

< Bloque II: Elementos del robot 2. Caracteristicas del Procesador

Parametros de interés del microcontrolador:

Ancho de bus (ndmero de bits 8, 16, 32,..).
Frecuencia del reloj (10MHz .. 100MHz).

Memoria de datos y programa.
Numero de senales digitales 1/0.
Conversion AD - DA.

Modulacion PWM.

O 00000000 Co

Temporizadores. :
Comunicaciones (UART, 12C, SPI,..). '
Interrupciones. y
&
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Definicion:

] Dispositivos capaces de convertir una magnitud fisica en una senal
eléctrica.

1] Amplio abanico de opciones magnitudes-principio de adquisicion.

] Tipicos en micro-robotica:

] Sonido J Aceleracion
] Contacto ) Girdéscopo
J Luz J Magnético
- Color ] Presion

] Distancia J Humedad
J Movimiento-Encoder a........

] Temperatura
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ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA

< Bloque lI: Elementos del robot 3. Entradas - Sensores

Sensor de Sonido:

] Basado en microfono.
) Circuito de acondicionamiento.

] Dispositivo analogico -> Digitalizacion.

1 Facil de detectar nivel sonoro (amplitud).
] Reconocimiento de sonidos complejo.

1 Localizacion de la fuente por fase.
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Sensor de Contacto:

] Basados en pulsadores.

J Muy simple en conexionado y uso.

) Robusto.
. ) = W.o=9Y
) Alternativas sin contacto: Vin =3V in
[l Contactos Reed oulsecior [ “ariba
_._-—;—— T— ;‘; — Yout J Yaut
S e e T - ALTO sad BAJ0
F\“\}::i:*m‘@f-""": abajo cuando esta st [lc' cuando esta
'.\'.‘}:‘_ = _:::: ; pulsadao J pulsado
s = 0 '
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Sensor de Luz / Color:

R inferior

5V

Basados en LDR.

Simples y robustos.
Sensibles de IR a UV.
Analogico -> conversion AD

Iy W W Wiy

Basados en fotodiodo. =

R superior

5V

(4

LDR

Yout Yout

Respuesta lenta. LDR 1K

Respuesta rapida.

Circuito de acondicionamiento.
Pueden llevarlo integrado.
Salida analdgica o digital.

ocooooC

Sensibles a espectro ancho.
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Sensor de Luz / Color:

1 Pueden medir luz ambiente o reflejada.

] Segun fuente de luz -> color detectado.

1 1 fuente — 1 sensor -> distingue 1 color.

] Fuente RGB -> distingue 6 colores.

1 Ojo con la luz ambiente!!!
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~ Bloque II: Elementos del robot 3. Entradas - Sensores

=

Sensor de Distancia:

] Basados en ultrasonidos.
1 Mecanismo del sonar / murciélagos.

J Distancia -> tiempo de vuelo. Tiempo = 2 * (Distancia / Velocidad)
Distancia = Tiempo - Velocidad / 2

] Basados en infra-rojo.
] Distancia -> angulo de reflexion.

wl

I ///////ﬁ/ GILIIIS,

Formacio Permanent i XDSDC
Innovacid Educativa M

VNIVERSITAT [ (irl_]m. de

® VALENCIA



Sensor de Movimiento-Encoder:

] Senales digitales de desplazamientos.
1 Generacion oOptica, magnética,
] 1 canal -> solo movimiento.

] 2 canales -> sentido del movimiento.
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~ Bloque II: Elementos del robot 3. Entradas - Sensores

=

Otros Sensores:

. Temperatura -> NTC, PTC, Pt100, Zener,..

1 Aceleracion -= MEMS

J Giréscopo -=> MEMS

J Magnético -> MEMS

J Presion -> MEMS

dHumedad -> Integrados
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Motores:

] Elementos electro-mecanicos: energia eléctrica -> movimiento.

-l DC:
] Muy habituales -l Velocidad vel = f(V)
1 Sencillos de controlar 1 Control digital PWM
] Iman permanente ] Necesitan encoder -> servo motor

J Paso-a-Paso:

] Sincronos 1 CI especificos de control
J Velocidad vel = f(frec) J No encoder
- AC:

] Poco utilizados
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= ROBOTICA EDUCATIVA COMO HERRAMIENTA PEDAGOGICA
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“4 Bloque II: Elementos del robot 4. Estudio y funcionamiento de los actuadores
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1 LEDs, Display 7 seg. ,

) Displays graficos
1 Zumbadores, altavoces,

1 Relés,
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