MICROCONTROLADORES (DIRECCIÓN DE UN VEHÍCULO) POR CARLOS CANTO Q.

OBJETIVO GENERAL:

Programar una secuencia en el sistema del 8051, para dirigir  un vehículo con tracción  de dos motores de CD.

OBJETIVOS ESPECÍFICOS:

· Implementar un programa para controlar  el  sentido de giro de 2 motores de CD para dirigir el movimiento de un vehículo.

· Los movimientos a realizar por el vehículo, obedeciendo a una secuencia previamente programada en el 8051, serán: hacia adelante, atrás, giro a la izquierda , giro a la derecha y paro.

· También tendrá un sensor  opto electrónico, que evitará que exista una colisión al frente. 

EL HARDWARE:

Con el  L293B (doble puente H ) y el controlador 8051, conectado como se muestra en la figura 1, vamos a controlar  el sentido de giro de 2 motores de CD  ,que constituyen el sistema de tracción , vamos a dirigir un vehículo.
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Figura 1 diagrama de la conexión del 8051 para controlar los motores
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EL PROGRAMA:

Se desea desarrollar un programa para el 8051 que nos permita dirigir un vehículo con una secuencia previamente cargada en memoria RAM interna, esta secuencia será ejecutada después de oprimir la tecla RUN. 

Con el teclado formado por  los 7 push-buttoms, del puerto 3 se cargará la secuencia de acciones, que serán ejecutadas. La carga de la secuencia se inicia  con la tecla “LOAD” y se debe concluir con la tecla “RUN”.

Las acciones a realizar  serán cargada con las teclas: “ FRENTE”, “REVERSA”, “IZQ.”, “DER.”, “PARO ”, “RUN”; de acuerdo a los movimientos deseados . 

También se tiene un sensor de proximidad opto electrónico, conectado a la entrada INT0 (P3.2)  y fijada al frente del vehículo para evitar colisiones, tal que al encontrar un obstáculo, el vehículo se detiene e invierte el sentido de su  movimiento, esto lo hace independientemente de la acción  en curso . 

Algunos ejemplos de vehículos simples que pueden darnos una idea de lo que se desea para este proyecto
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Este circuito estd dedicado a los que gustande la robética. El mini rol
luminosos, para esto se vale de 2 fototransistores(ojos). Los fototransistores envian la informacién
al minicerebro del robot, el cual lo guia a buscar lugares més iluminados. Espero que lo ensamblen.
COMO FUNCIONA: El principio es simple, como se observa en el diagrama. Un miltivibrador astable
alimenta a 2 motores comunes. En el control del tiempo de conduccisn de cada una de las ramas
astables estin conectados los sensores, los fototransistores.

Cuando éstos reciben la misma cantidad de luz, el astable tiene tiempos de conduccion iguales, y
con esto los motores giran a la misma velocidad. Bajo estas condiciones el robot avanza en linea
recta. En caso de que uno de los fototransistores reciba mas luz que el otro, el astable se
desequilibra y uno de los motores gira mds rapido y el otro mds lento, dando como resultado que le
robot gira. Si no existiera ninguna fuente de luz que haga el equilibrio en la conduccién de los foto-
transistores, el robot dard una vuelta completa hasta que encuentre Ia iluminacién que lieve el
circuito al equ e avanza nuevamente en linea recta. El ajuste del quilibrio se
hace con los trim etros) para llevar al robot al comportamiento que deseamos.
En el circuito se incluyen 2 leds conectados a los colectores de los transistores para darle un
efecto visual, estos parpadean de acuerdo a Ia luz que ve el robot. La alimentacién del circuito se
hace con 6 voltios(4 pilas medianas), los motores son para este voltaje y de bajo consum

1, 8: DB135 (E06373) Placa de circuito impreso

a2, a5, a5, a7: BCs4s Soporte para & pilas medianas

3, Q4 TIL78(ototransistores) Alambre, soldadura, engranajes, ruedas
Material para la fabricacién del r

Forma del robot: Ia que le quieras dar.

transjstor
7

P1, P2: 22K, (trim- motor
R1, R2, R3, R4, RS, RS 1K.(/8W.)
RY: 470 ohmios(18W.)
€1, C2: 2.2 mF (electre
€3: 220 nF.(cerdmico)
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