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Control de Posicion para Sistema de Transporte

Agustin Rovero y Luciano Bertonatti

Control de posicion para vehiculo de transporte empleando placa de desarrollo Arduino Mega 2560 y LEGOs. Programacion en
C/C++ de microcontrolador ATMEL Atmega 2560. Implementacion de sensores ultrasonicos HC-SR04, encoder rotativo y regulacion

de motores mediante PWM.

Introduccion

El tiempo es un recurso cada vez mas escaso y gran parte se pierde en los traslados, mas
especificamente en las esperas que involucran trasladarse (semaforos, pasos a nivel,
embotellamientos, y demas). Por otro lado, también debe considerarse el consumo
energético que conlleva tales acciones.

El transporte privado o automoviles personales ciertamente pueden resultar mas comodos
y ahorrar tiempo, pero muchas veces se usan de manera ineficiente, es decir, a capacidad
minima (una o dos personas). Los transportes publicos en este sentido son mas eficientes,
pero a costa de aumentar el tiempo de traslado.

La idea es crear un vehiculo modularizable semejante a un tren (a llamarse convoy), donde
cada vagon o modulo sea un vehiculo privado capaz de acoplarse y desacoplarse del convoy.
El convoy circularia por carriles exclusivos, con entradas y salidas cada cierta distancia (a
llamarse puntos de acceso). De esta manera, cada vehiculo privado podria ingresar al
sistema y acoplarse al convoy mas cercano, hasta llegar al punto de acceso mas proximo a
su destino, donde se desacoplaria del convoy vy saldria del sistema. Una vez fuera, cada
vehiculo se comportaria como un automovil convencional.

Objetivos

Desarrollar un método de control inteligente para sistemas de transporte tipo convoy, con
el fin de mejorar tiempos en el traslado, evitar accidentes, y realizar un uso eficiente de Ia
energia/combustible.

Materiales/Métodos

El vehiculo de transporte se construyo con LEGOs. Se utilizaron dos motores DC-9V modelo
43362. Con ambos motores y empleando diferenciales, se independizé el movimiento de
traslacion respecto del de rotacion. La velocidad de los mismos se controla a través de
modulacion PWM. Se ultilizd, también un encoder rotativo de 20 pulsos por vuelta para
calcular la velocidad y la distancia recorrida.
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Figura 1: Sistema de movimiento.

Para poder controlar la posicion, se mide la distancia lateral empleando sensores
ultrasdnicos HC-SR04. Es sensor tiene |la ventaja de tener bajo costo, deteccion y medicion
sin contacto, velocidad del sonido relativamente estable con la temperatura (+0.6 m/s/°C) y
no se ven afectados frente a perturbaciones externas.
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Figura 2: Sistema de medicion.

Figura 3: Version final del vehiculo modular.

Resultados y Conclusiones

Si bien se mencionaron las ventajas del sensor ultrasénico, éste puede medir erroneamente
si el canal de referencia no es totalmente plano o si presenta distintos indices de reflexion.
Por otra parte, se debe tener especial cuidado al usar varios de estos sensores al mismo
tiempo, o al usar un unico sensor en espacios cerrados como esquinas. Debe respetarse un
tiempo acorde a la emisidon, recepcion y propagacion; caso contrario pueden interferirse
entre ellos o captar un eco.

En cuanto al disefio, se puede alegar que un vehiculo con dos sensores ultrasénicos en un
mismo lateral permitiria medir el angulo real del mismo respecto a la referencia.
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