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Objetivos Problemas que se presentan en robética moévil

»Posicionamiento o localizacién.
»Seguimiento de trayectorias
»Regulacién a un punto de equilibrio
»Evasion de obstaculos

»Presentar el modelo cinematico para el RMR diferencial.

»Presentar el modelo dindmico de los motores de iman

permanente de CD.

»Construcciéon de las partes mecanicas del RMR, con

configuracién diferencial.

»Integracién de la parte mecénica, electrénica y de control de

cada subsistema. ¢Donde ¢Cémo llego al
estoy? objetivo

Descripcion general deseado?

>Cuenta con dos ruedas que proporcionan traccién y
direccionamiento al moévil permitiéndole cambiar su
orientacién sin movimientos de traslacion.

»Las variables a controlar son las velocidades angulares de
cada rueda izquierda y derecha.

»Las ruedas de bola, que se encuentran en la parte delantera
le brinda estabilidad.

Modelo Cinematico
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Esquema de la arquitectura
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En los diagramas se muestra la conexion entre la

FUENTE
tarjeta de control DS1104 y las diferentes etapas que
conforman el robot moévil de ruedas, permitiendo de
esta forma tener el control sobre los actuadores del

mismo (motor izquierdo y motor derecho). “e 0

o RSO agradece el soporte econdémico recibido por la Secretaria de Investigacion y Posgrado del IPN (SIP-IPN), a través del proyecto
20100045, y de los programas EDI y COFAA del IPN, asi como del Sistema Nacional de Investigacion (SNI).




Simulacion del Robot Mévil en Matlab-Simulink

MisiEls Cnaméiics ‘ % ' L..st simulacién del modelo
cinematico, describe el
Frodictd Integratort [@] comportamiento del robot
P XY Graph movil para diferentes valores
J_ :I"I}‘ de velocidades angulares,
teniendo la posibilidad de
cambiar la orientacién (Phi
x S L inicial) y la posicién (Xo,Yo)
Product2 Integrator2 inicial del mévil. Para visualizar
los resultados se emplea un XY
078 graph donde se puede ver el
> desplazamiento del moévil y un
Phi inicial Scope para ver la variacién del
> angulo de orientacién.
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Integrator3

Se aplica una misma velocidad angular y en
el mismo sentido (1 rad/s), en ambas ruedas
izquierda y derecha, por lo cual el robot
mévil avanza en linea recta y con una
orientacioén inicial (Phi inicial). El avance del
robot movil esta determinado por el tiempo
de simulacién que se configure en Simulink.

En esta simulacién se aplica una velocidad
angular a la rueda derecha (1.2 rad/s) un
tanto superior a la de la izquierda (1 rad/s),
por lo que el robot mévil gira continuamente
hacia la izquierda. Si a la simulacién le
damos mas tiempo el robot moévil describira
una circunferencia.

A diferencia de la anterior simulacién, ahora
se aplica una velocidad angular a la rueda
izquierda (1.2 rad/s) un tanto superior a la de
la derecha (1 rad/s), por lo que el movil gira
continuamente hacia la derecha. Se puede
observar también que en esta simulacién se
le dio mas tiempo y es asi que el robot moévil
describe una circunferencia. Si se aplicaran
velocidades angulares iguales en ambas
ruedas, pero en sentidos opuestos, mostrara
que el robot moévil gira sobre si mismo,
mostrando un punto en la simulacién
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Construccion y Ensamblado del Robot Moévil de Ruedas Tipo Diferencial

Partes del robot movil | Sistema de locomocién | Sistema sensorial
-

Los componentes principales son: ; Vo : Encoders 6pticos como

> Plataforma sensores para el control

»Es posible instrumentarlo
para sensar desplazamiento,
»Ruedas de bola . o velocidad, posicién y

/ : ; aceleraciéon

» Alimentacion 12V

e »Resolucién 2000 pulsos por
»Tubos de sujecion revoluciéon

>Buje de unién entre ruedas > Ruedas motrices tipo convencional »Cuenta con tres canales
motrices y flecha del motor > Motores de CD, 24 V acoplados a una (Channel A, Channel B) y un
>Sujetador de rodamientos caja reductora Incice (Index)

L Ridaid rori b d oo > Los motores seleccionados, »Los encoders seleccionados
P P corresponden a los modelos GNM3150 son de la marca Omron
del fabricante MicroMo Electronics Inc.

Robot Movil Ensamblado

»Ruedas convencionales

»Motores
»Base de ruedas de bola




