
I. INTRODUCCIÓN

Objetivo. Que el alumno se familiarice con el multivibrador 555 y sus funciones de variación del voltaje, así como la topología necesaria para crear circuitos de control sencillos.                                                                                                                                                                                     

Material y equipo utilizado. Lego Mindstorm,  dos protoboards, dos Transistores TIP32 PNP, dos fotorresistencias,  dos resistencias de  10 kΩ y una de 1 kΩ, una batería de 9 V, un 555 Timer IC, un capacitor de 0.047 a 0.47 μF y uno de 0.1 μF.

La modulación por ancho de pulsos (o PWM, de pulse-width modulation en inglés) es una técnica en la que se modifica el ciclo de trabajo de una señal periódica (por ejemplo sinusoidal u cuadrada).

El ciclo de trabajo de una señal periódica es el ancho relativo de su parte positiva en relación al período. Se define en (1) y se ilustra en la figura 1. 
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Donde D es el ciclo de trabajo, τ es el tiempo en que la función es positiva (ancho del pulso) y T es el período de la función.
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Fig. 1. Ciclo de trabajo.

La construcción típica de un circuito PWM se lleva a cabo mediante un comparador con dos entradas y una salida. Una de las entradas se conecta a un oscilador de onda triangular, mientras que la otra queda disponible para la señal moduladora. En la salida la frecuencia es generalmente igual a la de la señal triangular y el ciclo de trabajo esta en función de la portadora.

La principal desventaja que presentan los circuitos PWM es la posibilidad de que haya interferencias por generadas por radiofrecuencia. Estas pueden minimizarse ubicando el controlador cerca de la carga y realizando un filtrado de la fuente de alimentación.

II. DESARROLLO

 La práctica consistió en la construcción de un vehículo seguidor de luz, cuyo esquema general se muestra en la figura 2. Para su construcción utilizamos el material electrónico antes mencionado para implementar los circuitos de control sobre dos protoboards. También utilizamos el Lego Mindstorm para la construcción del sistema mecánico. Los circuitos electrónicos utilizados se muestran en la figura 3.

[image: image3.png]PWM

LDR2




Fig. 2. Esquema general del vehículo.

Estas figuras se tiene que rehacer 
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Fig. 3. Circuito base.
Esta figuras se tiene que rehacer 

La cantidad de luz que llega a cada sensor determina la velocidad de cada motor y por ende la dirección del movimiento del vehículo. Dependiendo la forma en que los sensores fueron puestos, el vehículo seguirá o evitará la luz. Para nuestro caso el vehículo seguía la luz.

III. RESULTADOS

Una vez construido el vehículo, se hicieron pruebas en un cuarto oscuro y con ayuda de una linterna, donde el vehículo tuvo una respuesta muy satisfactoria antes distintos estímulos de luz (con intensidad variable). 

Los resultados de este proyecto fueron observados en el salón de clases y se anexa un video que muestra el funcionamiento del vehículo.

Algunas imágenes que muestran tanto el sistema mecánico como el eléctrico se muestran a continuación.
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Fig. 4. Sistema mecánico.
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Fig. 5. Sistema eléctrico.
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Fig. 6. Vehículo seguidor de luz.

IV. CONCLUSIONES

La implementación del PWM mediante un circuito 555 probó ser muy sencilla y dependiente únicamente de los valores de dos resistencias instaladas por cada uno de los circuitos de las ruedas. De esta forma se pudo controlar el ciclo activo de voltaje que se suministró a cada motor y por lo tanto su voltaje efectivo. Los principales problemas encontrados fueron los rangos de resistencias y la capacidad de conducción de corriente de los transistores que fueron solucionados al aumentar la reflectancia de las superficies vecinas y cambiar el tipo de transistor respectivamente

V. REFERENCIAS

[1] Mechatronics for evil genius, Newton C. Braga, McGraw-Hill/TAB Electronics.

[2] Design with operacional amplifiers and analog integrated circuits, Sergio Franco, McGrawhill, 2002.

Nota: esta práctica se realizó con la colaboración de Luis M. Ortiz, Fernando Novoa, Mauro Hamz y Jorge Pardo.




Construcción de un vehículo autónomo seguidor de luz








_1256466392.unknown

