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Objetivos

Desarrollo de una Plataforma Movil de Inspeccion
Robotizada (PMIR) del Grupo GIAR
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Introduccion

Se trata del disefio y construccion de un carro de transporte
de instrumental, autonomo cuya finalidad es la inspeccion de
distintos entornos.

Se apunta principalmente a la recoleccion de datos en
ambientes fabriles 6 de produccion y/o donde sea riesgosa la
accion humana, extrayendo informacion de distinto tipo,
mediante sensores adecuados (camaras de video, sensores
ultrasonico, y otros a eleccion).
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Descripcion General
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Caracteristicas generales

 Prestaciones similares a las de plataformas comerciales, pero a
bajo costo

Al utilizar motores de C.C. Se logra mayor capacidad para
desarrollar fuerza (puede transportar equipos de medicion o similar)

Al realimentar su posicion (encoders, radar de ultrasonido. Camara,
etc.) y aplicar algoritmos de correccion (P.1.D., esquema adaptivo
de filtrado de ruido) es posible saber con precision donde se
encuentra y realizar mediciones de bajo error sobre el entorno en el
que se mueve la plataforma
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Modos de navegacion

* Radio controlado por operador
(tipo joystick)

 Navegacion por hitos
(se posee un mapa del recorrido )

*Modo exploracion
(el mapa se “levanta” a través de los sensores )
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Control de Motores
Placa de desarrollo
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Control de Motores
Placa de desarrollo

| Placa general del GIA
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Ecuaciones del P.1.D.

y[n]=Kp . e[t] +Ki/e(t) dt + Kd d(e(t))/dt

Referencias:

Kp = Constante del control proporcional

Kd = Constante del control diferencial

Ki = Constante del control integral

e[t]= error de posicion (posicion actual —
posicion anterior)
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Caracteristicas del P.I.D.

Sobre Tiempo de
: e Error permanente
Impulso | establecimiento
Kp Aumenta No afecta Disminuye
Ki Aumenta Aumenta Elimina
Kd Disminuye | Disminuye No afecta
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P.1.D. Discreto

y[n]= Kp . e[n] + Ki. a[n] + Kd . (e[n-1] - e[n])
ajn] = 2 e[n]
e[n]= error de posicion (posicion actual — posicion anterior)

'n-1]= error de posicion del ciclo anterior
a[n]= suma algebraica de los errores de posicion

@D
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Demostracion P.1.D.

El sistema trata de mantener su posicion

Teniendo todo el radio modem apagado, se desplaza la

PMIR vy se verifica que la plataforma vuelve a su
posicion de inicio, sin necesidad de un comando

suministrado por la PC.
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Demostracion P.1.D.
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Navegador PMIR v.2005
C# .NET

¥ PMIR - Consola Principal
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Estado Actual del Proyecto

¢ EN que estamos?
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Placa de desarrollo
( Version 2006 )
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Ventajas de la placa nueva

 Se paso a un microcontrolador mas moderno
(ATmega8535)

e La misma placa tiene dos puentes “H”, con lo que puede
manejar dos motores, o un motor con el doble de corriente
*El “Dongle” para programar el micro esta incluido en la
placa

*Permite comunicacion RS-232 o RS-485 con solo
cambiar un jumper

Disenada para entrar y conectarse en un Rack Tipo
EuroCard
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Ventajas de la placa nueva
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Problemas con la placa nueva

 Problemas de compatibilidad del ATmega8535 con la
familia 90S (configuracion de “fusibles”)

*No se tuvo en cuenta el ancho de los “rieles” del Rack
EuroCard

» Pistas defectuosas al pasar de un programa a otro de
diseno de placas (Autoruteo)
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Disposicion de “fusibles”
En el CodeVisionAVR

]

= =
B pDleld| g o] clm an ploRo eS| #¥ /s Sl 2]
Mavigator IEode Temp\ates} Clipbaard Hlstury] 326 i
327 DATA=UDER; 4/ lea el dato del port serie
= &¥ CadeVisionavR 328
- ch: PIDC_A5H 329
ates 330
= pidc044d.c 331| /| File Edit Program Read Compars Help 5 ST ESTA EN UNO ENTONCES KEVSTATE=0
=+ @ Included Files 332 4 a los datos, ya que la T no era para mi
+ 3¥ Global Variables 3331 Chi .
- Fi} Functions 334 IR % Pogamal| (@ Reget Chip |
5 +-[F Warnings gggg‘ Chip Clock: [& 000000 4 MHz
-] Other Files -
pidc44 vec = FLASH EEPROM Lendo DESTINO 1 (Remade 0
pidc044. asm Stat[o h End[De6  h | Stato h End[IFF h
= megads3th gig
X]r‘ Global Varisbles 241 Checksum: BE91h Checksum: 0000
F.(} Functions 242
[ pide0d4.1st 343 Chip Programming Options J/ Indice que estoy recibiendo
344 FLASH Lock Bits [V Program Fuse Bit(s)
o + Mo Protection
346 = /4 Estoy recibiendo ORIGEN ? {Estado 1
347| " Programming dizabled Jff Buardo ORIGEN
348 /f actualizo a estado 2 y sale
349 " Programming and Yerification disabled
350 // Estoy recibiendo la Longitud ? [Est:
3?2 Boot Lock Bit 0 Boot Lock Bit 1
353 + BO1=1802=1 * B11=1 B2 ff Eg mayor o igqual cque DI, error
354 " BOI=0B02<1 " B11=0B12=1
355 ff Longitud fuera de reango-—-»
356 ¢ BM-0802-0 € B11=0812-0 ff Indica gque conteste uma tra
357) " BOI=1B02=0 " B11=1B12=0
358
353 ¥ Check Signature W Check Erasure | Preserve EEPROM W Werify i G“Erdo_l'ong““d de la trama {validaj
360 J/ actualize a estado 3 v sale
b
361 A
362 4l | >
Meszages
Warning: G:APIDC_ASMpidc044.2(891); unreferenced label FIN_TIMER1_OWF' A
Warning: G:APIDC_a5Mipidc044.(1070): overflow is possible in 16 bit multiplication, casting may be required 3
Waning: G:A\PIDC_aSk\pidc044.c(1071) overflow iz pozsible in 16 bit multiplication, casting may be required —=
Warning: GAPIDC ASMApidc044.2(1217); unreferenced label INICIO PID® A

347:1 Modified Insert
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Navegador VB.NET
compatible ER1 (Cliente)

Cliente ER1 (Sin Conexion)
it | Dbstacuios | PHIR |

$ONEXION
1025 |127.0.0.1 Conectar I
Puerto: |9000 Desconectar I

PANTALLA DE ESTADO

LINEA DE COMANDOS

CONTROL ER-1

Adelante |

Izquierda | PARAR Derecha |

Button2
Atras 1

Camara (Estado:Inactiva)

Camara On Camara Off

JOYSTICK

Activar |

(OJ 0)

CONFICURACION

Vel Avance (m/s) |0,1 i]

Vel. Giro (°/seg) |10 ok |

Potencia [woo0 | o

Ganancia Joystick [10000 | o |
-RUEDA 0

Velocidad (m/s) [0,1 o

Aceleracion |15 ﬂ]
Desaceleracion |15 &l

-RUEDA 1

Velocidad (ms) |0,1 ok |

Aceleracion |15 &]
Desaceleracion |15 il
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Navegador VB.NET
compatible ER1 (Servidor)
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Diferencias ER1- PMIR

ER1 PMIR
Motores paso a paso Motores de C.C.
sin realimentacion realimentados por
encoder

Traccion diferencial Traccion tipo triciclo

PC en red WiFi Radiomodem
Es necesaria una PC a Red RS485 de
bordo para controlar disposivos

los médulos
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Videos de |la PMIR funcionando
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