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Presentacion

Estimados miembros del jurado calificador, dando cumplimiento con las normas
establecidas en el reglamento de grados y titulos de la Universidad César Vallejo; pongo a
vuestra consideracion la presente investigacion titulada “Sistema informatico de control y
monitoreo para robots de desplazamiento mediante redes neuronales”, con la finalidad

optar el titulo de Ingeniero de Sistemas.

La investigacion esta dividida en cinco capitulos:
I. INTRODUCCION. Se considera la realidad problematica, trabajos previos, teorias
relacionadas al tema, formulacion del problema, justificacion del estudio, hipotesis y

objetivos de la investigacion.

Il. METODO. Hace referencia al plan de investigacion con parametros al marco
cientifico.

I1l. RESULTADOS. Los resultados obtenidos producto de analisis ejecutado.

IV. DISCUSION. Se interpreta y analiza los hallazgos obtenidos.

V. CONCLUSIONES. Donde se dan respuesta a todas las interrogantes expuestas en el
trabajo.

V1. RECOMENDACIONES. Se proponen soluciones al problema investigado

VII. REFERENCIAS. Se asignan todos los autores citados dentro la investigacion.

El Autor.
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RESUMEN

La navegacion en ambientes desconocidos es un tépico importante a tratar desde el punto
de vista de la autonomia de robots mdviles. En este trabajo propone una metodologia
nueva basado circuitos digitales y de redes neuronales para abordar este problema.

El problema de la navegacion se descompone principalmente en la evasion de obstaculos,
la construccién de un mapa del entorno, la localizacién automatica del robot en el mismo
y, finalmente la navegacién desde un punto inicial hasta uno final. En el presente trabajo se
utilizan la rede neuronal tipo perceptrén multicapa para la evasion de obstaculos. Al mismo
tiempo se utiliza una red auto-organizada bidimensional con el prop6sito de guardar la
informacion adquirida por los sensores en cada area del entorno, para luego poder
reconocer situaciones similares y asi lograr la auto-localizacion.

Para evaluar las técnicas elegidas, se construyd un simulador (en lenguajes C++) este
simulador, ademas, es extensible a otros entornos y otros robots. Los resultados obtenidos
en simulacion, muestran que con las técnicas utilizadas el robot es capaz de evadir

correctamente los obstaculos y de construir un mapa durante la exploracién del entorno.

Palabras Claves: Redes neuronales, control informatico, desplazamiento de robots
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ABSTRACT

Navigation in unknown environments is an important topic to be treated from the point of
view of the autonomy of mobile robots. This paper proposes a new methodology based
digital circuits  and neural networks  to address  this problem.
The navigation problem is decomposed mainly in obstacle avoidance, building a map of
the environment, the automatic location of the robot itself, and finally the navigation from
a start point to an end. In this paper we use the multilayer perceptron neural rede for
obstacle avoidance. At the same time using a two-dimensional self-organizing network for
the purpose of saving the information acquired by sensors in each area of the environment,
and then be able to recognize similar situations and thus achieve self-localization.
To evaluate the techniques chosen, we built a simulator (in C) this simulator is also
extensible to other environments and other robots. The simulation results show that with
the techniques used the robot can successfully evade the obstacles and build a map for the

exploration of the environment.

Keywords: Neural networks, computer control, robot displacement
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INTRODUCCION

11

Realidad Problematica

En las dltimas decadas del siglo XX el mundo experimenté trascendentales
transformaciones tecnoldgicas. EI cambio es una constante en la historia de
la humanidad; sin embargo, en ciertos periodos ha sido tan gradual que
resulta imperceptible; los cambios tecnoldgicas fueron mas veloces que bajo
esa presion las universidades se hacen méas extensa y complicada en el que
alumno debe adquirir un determinado nimero de conocimientos y
habilidades cada vez mas complejas, pero que tan complejas pueden llegar a
ser, hoy estamos viviendo en un mundo cambiante donde méas adelante
existiran nuevas cosas que buscaran formas de vivir mas placenteramente,
este hecho nos da a pensar en la ayuda que puede brindar un robot, en este
aspecto nosotros como alumnos de la facultad de Ingenieria nos vemos en la
responsabilidad de incentivar a nuestros compafieros en el uso de los
sistemas ampliando el conocimiento hacia otro nivel, mediante eso nosotros
damos parte a la creacion de una metodologia para facilitar el asi es
desarrollo del sistema que sera adecuado al robot para un desplazamiento

casi autbnomo.

En los ultimos afios se ha constatado el creciente interés que presentan los
robots, tanto desde el punto de vista de la investigacion primordial como de
sus potenciales aplicaciones. Una de las principales caracteristicas de los
robots equipados con patas o con ruedas es su capacidad para poder
desplazarse sobre una amplia variedad de espacios no estructurados. Esta
particularidad los hace muy atractivos e interesantes para su aplicacion
practica como robots de servicios en los que se requiere la locomocion sobre
terreno natural, el cual se caracteriza por presentar superficies irregulares,
diversos tipos de obstaculos y distintas pendientes. Sin embargo, el caminar
sobre terreno natural implica que tanto la geometria como las propiedades
fisicas de los elementos que rodean al robot son desconocidas y muy
variables, por lo que es necesario dotar al robot de un sistema de

desplazamiento que adapte su comportamiento con respecto al entorno.

13



Uno de los principales problemas para crear una metodologia para el
desplazamiento casi autonomo de robots es la necesidad de contar con
algoritmos que sean capaces de tomar decisiones en tiempo real, ademas de

simultaneamente percibir y analizar el entorno.

Para tener una idea clara de esta complejidad de nuestro proyecto,
consideramos un aspecto importante la arquitectura del robot. Entre ellos
encontramos: la definicion los sensores, los mecanismo de desplazamiento,

algoritmos, base de memoria, circuitos integrados, entre otros.
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1.2

Trabajos Previos

Nivel Internacional

Guaman, O. (2019). En su trabajo de investigacion: “Revision sistematica
de criterios de calidad para evaluar aplicaciones educativas”, (Tesis de
pregrado) Escuela Politécnica Nacional, llegé a las siguientes conclusiones:

Existe un término que aparecié en los dltimos cinco afios se llama
“Calidad”, el éxito de los sistemas de informacion ahora debe ser medidos
por la calidad del producto (Sistema), se determinan indicadores para medir
el rendimiento del sistema en las distintas fases de los procesos que

involucra. Es decir, la utilidad del sistema debe ser medido o controlado.

Gonzalvez G. Nicolas (2015). En su trabajo de investigacion sobre “LA
integracion de los sistemas de informacion para gestionar una cadena de
suministros”, (Tesis Doctoral) Universidad de Murcia, Espafa, llegd a la
siguiente conclusion:

Se distinguen muchas ventajas con la implementacion de los sistemas de
informacion, rescatando los recursos y la capacidad de las instituciones a lo
largo de la cadena de suministros. Las bondades que brinda un sistema de

informacion son perceptibles por los usuarios.

Nivel Nacional

Soto, José M. (2016). En su trabajo de investigacion sobre: “Sistema de
Caja de Control de pagos de la empresa de Transportes Treintitres”, (Tesis
de pregrado) Universidad Tecnologica del Perd, llegd a la siguiente
conclusion:

Usando técnicas de programacién estructurada -se puede cumplir con los
objetivos y requerimientos de una necesidad, la programacién estructurada
permite trabajar con capas, donde la programacion se vuelve mas dindmica

y facil de escalar.
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1.3

Granda, Juan R. (2006), En su trabajo de investigacion sobre: “Sistemas de
software para el manejo de informacion de entidades afines al Instituto de
Construccion y Gerencia”. (Tesis de pregrado) Universidad Peruana de
Ciencias Aplicadas, llego a las siguientes conclusiones:

Los sistemas implementados hoy en dia son adaptables a los cambios, su
rapida adaptacion permite que el sistema sea escalable en medida que crece
la institucion.

El sistema genera mayor operatividad a la institucion asi como una

interaccion entre las oficinas y los usuarios (clientes).

Teorias relacionadas al Tema

1.3.1. Sistema Informéatico

La universidad de Oriente-Nucleo Monagas — Febrero 2011 en uno
de sus ensayos dio a conocer que: Se conoce que un sistema
informatico es la union de elementos fisicos y digitales (hardware y
software) que interrelacionan para realizar actividades especificas.
Estas ordenes son enviadas por distintos periféricos, y estas son
procesadas por un software disefiado y programado a medida, el
software necesita de un sistema operativo y aplicaciones para su
funcionamiento, los sistemas utilizan bases de datos para
almacenamiento de informacion. A esto se suma que para su soporte
se necesita de personal especializado (analistas, programadores,

disefiadores) quienes son los responsables del éxito del sistema.

16



° Atributos de la Informacioén

La informacién debe ser:

- Exacta, inexacta. Cierta, falsa.
- Cuantitativa de poder medirla

- Cualitativa, que permita describir una situacién

e Sistema
Conjunto de elementos organizados en secuencias logicas que
interactian para lograr objetivos. Funcionan basicamente a
través de entradas (reciben informacion que puede ser ordenes),
que son procesadas para finalmente manifestarla como una

Salida (resultado del procesamiento).

Caracteristicas de los sistemas
- Propoésito u objetivo: Todo sistema es disefiado e

implementado con un propdsito u objetivo.

- Globalismo o totalidad: cuando se realiza algin cambio en

el sistema, este normalmente afecta a todo el sistema, es

decir bajo el principio de causa - efecto.

De estos cambios y ajustes, se derivan dos fendmenos:

entropia y homeostasia.

e Entropia: que se entiende como el desgaste del sistema
producto del pasar del tiempo, es decir todo sistema
necesita de un mantenimiento por periodos para asegurar

su optimizacion.
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e Homeostasia: Definido como el equilibrio del sistema
entre todas sus partes. La adaptabilidad de los sistemas
para alcanzar el equilibrio es vital, los sistemas deben ser

escalables y adaptarse a los cambios.

TIPOS DE SISTEMAS

o Sistemas fisicos 0 concretos: basicamente son los que estan

compuestos por equipos, maquinarias, piezas, etc.

o Sistemas abstractos: se refiere a las ideas, esto representa el
nacimiento de un sistema, que nace de una idea y se desarrolla
en base a eso, pero sin embargo hay ideas que no llegan a

concretarse.

ELEMENTOS DE UN SISTEMA

Entrada de Informacion:

Representan las ordenes a recibir por el sistema, estas Ordenes
pueden ser manuales (fisicas) o digitales, fisicas a través de un boton
presionado, una puerta cerrada o un objeto detectado; las ordenes
digitales, basicamente se dan a través del sistema, por ejemplo,
eligiendo ingresando datos en un formulario, o seleccionando una

opcion como el imprimir.
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Almacenamiento de informacién:

Dentro de un sistema existe la etapa de almacenamiento que
basicamente se da a través de una base de datos, donde se almacena
toda la informacion interactuada. Esta informacion es fisicamente

almacenada en discos duros, memorias, etc.

Procesamiento de Informacién:

A través de las memorias ram y procesadores, el sistema procesa los
datos o informacion para obtener un resultado. Estos procesamientos
estan definidos en el sistema, recordemos que los sistemas se

construyen en base a logro de objetivos.

Salida de Informacion:

La salida es la razon de ser de los sistemas, la capacidad de los
sistemas se manifiesta en esta etapa, el resultado de la salida de la
informacion procesada va definir el éxito del sistema. La salida
puede manifestarse de varios tipos, a través de una impresion, de una
voz, de un movimiento, sonido, etc.; la salida puede manifestarse de

muchas formas.

CONTROL EN LOS SISTEMAS

1. Normas que representan una actuacion deseada. Estas normas
pueden ser tangibles o intangibles, vagas o especificas, pero el
control crea confusién a no ser que las personas involucradas

entiendan que resultados se desean.
2. Una comparacion de los resultados reales contra las normas. Esta

evaluacién debe ser reportada a una persona con autoridad para

proceder en forma pertinente.
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FACTORES DEL CONTROL

Se debe tener en cuenta la cantidad, calidad, tiempo y costo.

CONTROL DEL SISTEMA DE INFORMACION

Todo sistema debe controlarse, es una cualidad fundamental para los
sistemas, controlando se garantiza que su funcionamiento sea el
esperado, sea Optimo.

Parte del control también abarca el tema de seguridad y esta debe
afectar a todas las etapas del proceso (entrada, proceso,
almacenamiento y salida).

Los sistemas deben tener la capacidad de ser escalables es decir

flexibles a los cambios que puedan presentarse.

1.1.1.2 ALGORITMOS

Los algoritmos pueden permitirnos ver como es la logica de
las entradas, procesamiento y salida de la informacién,
esencialmente asi es como funciona un algoritmo. Pero par
ser considerada como algoritmo debe presentarse con un

orden légico, es decir sin cabida a ambigliedades.

Una caracteristica de los algoritmos es que no puede
ejecutarse y ver los resultados hasta implementarse en un
lenguaje de

La descripcion de un algoritmo usualmente se hace en tres

niveles:
1. Descripcion de alto nivel. Aqui se presenta en
explicacion el algoritmo de manera verbal buscando

solucionar un problema.

2. Descripcién formal. Aqui se describen la secuencia para

solucionar un problema, utilizando pseudocodigos.

20



3. Implementacion. El algoritmo es implementado en un
lenguaje de programacion y se demuestra la solucién en

ejecucion.

También podemos utilizar diagramas de flujos para esclarecer
el comportamiento del algoritmo
DIAGRAMA DE FLUJO

o ] —_
/,.« Escnba ._1.-=,é.-/

Fin

PSEUDOCODIGO

Estos describen a los algoritmos muy semejantes a un
lenguaje de programacion, pero no deja de ser como un
lenguaje natural.

Se usa para explicar el comportamiento de una secuencia

I6gica para buscar la solucion a un problema.

21



1.1.1.3 Redes Neuronales

Stuart Russell en su libro Inteligencia Artificial Un Enfoque
Moderno 2% Edicién nos habla sobre: La neurona es una
célula propia del cerebro que realiza 3 procesos basicos o
reconocidos como, recibir la sefial, procesar y emitir sefiales.
La Figura 1.1 muestra el comportamiento de la neurona. Bajo
lo mencionado en un inicio se pretendia crear redes

neuronales artificiales.

FIG.1.1

Desde los afios 40 se desarrollaron modelos o prototipos mas
realistas logrando crear nuevos conceptos como la

neurociencia computacional.

Estructura de las Redes

Estructuralmente hay dos tipos de redes

1. Aciclicas o redes con alimentacion-hacia adelante
Conocidas por presentarse en forma lineal, que tienen una
entrada y este pasa un proceso lineal hasta llegar a su fin

u objetivo.

Wo=15 Wy=0,5 Wo=0.5

Wy=1 W,=1

W,

AND OR NOT

FI6.14
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Se caracterizan por conformarse por capas, y cada una de
estas tiene su propia entrada, estas capas pueden ser unicas,

multicapas u capas ocultas.

Cuando las redes son multicapas, estas presentan ciertas
ventajas, porque se maneja varias hipotesis a lo largo del
proceso, cada capa es independiente de la otra. Las capas
pueden presentar funciones de tipo booleanos AND, OR,

NOT, y producir la percepcién en el proceso.

2. Ciclicas o redes recurrentes.
Este tipo se caracteriza por alimentar sus propias
entradas, es decir, el resultado del proceso alimenta otros

procesos o las mismas

as=gWysa, + W, sa,) = g(W, 5 g(W, .a, + W,sa,) + W, s 8(W, .a, + W, ,a,))

1.1.1.4 Lenguajes de programacion robéticos

Knuth, D. E. en su libro “El Arte de la Programacion nos da
a conocer lo siguiente: “Los controladores robéticos utilizan
lenguajes de comportamientos bajo la definicion de Brooks
(1990)”. Este tipo de lenguaje utiliza reglas basados en
control en tiempo real AFSM. Multiples AFSM son
integrados para control de modulos, muy parecido a la
arquitectura de subsuncion, este lenguaje de comportamientos
estd limitado por el estrecho del flujo de comunicacién entre
modulos. Bajo este concepto se ha llevado a los lenguajes de
programacion a perfeccionar el lenguaje de comportamientos

mas poderosos, robustos y mas rapidos durante la ejecucion.
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El lenguaje robdtico genérico (generic robot language o GRL,
Horswill, 2000), uno de los mas conocidos, basado en
programaciéon por funciones para el control de grandes
modulos. Este lenguaje utiliza blogues autématas que
proporciona construcciones mas extensas y son tan eficientes

como el lenguaje C.

Sistema de planificacion de accion reactiva, aparecié en
1994. RAPS este lenguaje provee facilidades para manejar

errores que se producen en los lenguajes robéticos.

Alisp (Andre y Russell, 2002) lenguaje que permite trabajar
acciones correctas utilizando como base el aprendizaje de
refuerzo. Es decir, este lenguaje incorpora un conocimiento
del dominio, en un sistema de aprendizaje por refuerzo. Este
lenguaje estd probado en prototipos en versiones de pruebas,
se espera que se espera en los proximos afos realizar pruebas

reales.
ASSEMBLER

Este lenguaje se caracteriza por codificar en serie para ser
entendido por el usuario, después se codifica para convertir

en lenguaje maquina, es decir entendible para el procesador.

Realizacion de un programa

Con los ultimos avances de la tecnologia y la innovacion ya
se tiene mas claro los pasos a seguir para un correcto
desarrollo de un programa. A lo largo de los ultimos 10 afios

se han establecido pasos, que se describen a continuacion:
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Pasos a seguir:

a)

b)

d)

Planteamiento del problema: Entendido como lo que se
quiere lograr, aqui se reline toda la informacion que
explique y justifique el problema, también se presenta el
disefio de las pantallas ideales para el programa; asi
mismo también se plantea la explicacion del proceso a

través de diagrama de flujo para su rapida comprension.

Viabilidad de resolver el problema con un
ordenador: Se analiza la opcion de dar respuesta con el
ordenador, teniendo en cuenta la codificacion, la

capacidad de almacenamiento y memoria necesaria.

Realizacion del programa: lo que se conoce como etapa
de desarrollo utilizando un programa, aqui se representa

ya el organigrama y la codificacion.

1. El organigrama. Es la representacién grafica del
comportamiento de los procesos que componen el
programa, de esta manera se logra entender su
comportamiento.

2. La codificacion. Viene a ser la programacion, que
normalmente se hace utilizando un software especial

basado en un lenguaje.

Prueba del programa: En este paso, el programa pasa lo
que llamamos etapa de prueba pero hoy los
desarrolladores lo Ilaman, version beta, o version de
prueba, que normalmente pasa por un cierto tiempo, para
pulir el programa frente a eventualidades o errores en

algun proceso.
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e) Documentacion: La etapa final, donde se prepara toda la
documentacion requerida para ordenar todo el contenido

formal, para asegurar su posterior mantenimiento.

1.1.1.5 Robdtica

Se entiende como robot a cierto aparato con forma de
humano, capaz de realizar algunas ordenes como lo hacen las

personas, este concepto nace desde 1921.

La robotica nacié desde procesos basicos como aparatos con
forma humanoide capaz de mostrar la hora o aquellos que

emitian sonido como si hablaran.

En el siglo XVIII ya existian algunos avances y estos
adoptaban cada vez una forma mas convincente, como la
obra del artesano Pierre Jacquet-Droz, que podian hacer
dibujos simples, ejecutar piezas musicales en un drgano en
miniatura o cumplir con otras simples funciones de

entretenimiento.

En la actualidad los robots cumplen funciones mucho mas
complejas, como consecuencia de la revolucion industrial, la
automatizacion abrié una nueva era, ya existen robots
construidas por la industria bélica, en la carrera armamentista
por gobernar ese campo tan bien explotado por las principales

potencias mundiales.

Los robots han incursionado en distintos campos del ser
humano desde robots que operan para salvar vidas hasta otras

disefiadas para el entretenimiento.
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TIPOS DE ROBOT
Hoy en dia se consideran los siguientes:
Moviles

Son los mas desarrollados y usados por grandes instituciones
como la NASA, son robots que poseen patas, orugas o ruedas
para desplazarse, utilizados mayormente para exploracion y
en los ultimos afios para produccion en industrias como la
mineria, también son utilizados para exploraciones espaciales

como el Curiosity enviado a marte.
Industriales

Tipos de robots que méas impactaron en la industrias, estos
son componentes o artilugios de gran envergadura, creados
para realizar trabajos complejos como ensamblaje de
vehiculos o trabajos mucho mas complejos ain como los
brazos mecanicos que realizan soldadura de microchips de
computadoras, celulares, equipos de sonido y toda la linea de
electrodomésticos, esta es la que mas ha impactado en la vida

cotidiana del ser humano.
Meédicos

Los robots en este campo estan incursionando, la medicina ve
los beneficios que trae implementar robots en la medicina,
aunque los avances todavia estdn por demostrarse, ya se
evidencian avances en cuanto a la creacion de protesis de

brazos, piernas.
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Formulacion al Problema
¢De qué manera el desarrollo del sistema de informacién ayudara al control

y monitoreo para robots de desplazamiento mediante redes neuronales?

Justificacién

La presente investigacion se justifica por las Siguientes razones:

e Logramos minimizar tareas a los programadores de Robots, y de una u
otra forma que se pueda inculcar a los investigadores a ponerle mas
empefio y que puedan dar o mejorar las aplicaciones ya creadas, esto se
basa para dar mas importancia y que se pueda poner en practica en
muchas areas necesarias, donde esté en riesgo la participacion del

hombre.

e Se disefid un algoritmo que responde a la légica de la metodologia asi
se logra seguir pasos ordenados, en este caso el disefio del algoritmo
tuvo que ser minucioso para el buen funcionamiento de la metodologia

implantada en el Robot.

e EIl Disefio del sistema informatico de control y monitoreo para robots de
desplazamiento, fue creado para promover la programacion robotica,
desde este modo se pueda desarrollar nuevos sistemas que se acoplen al
nuestro en pro de la investigacion, al mismo tiempo se entablo una
forma de investigacion mas involucrada con el programador ya que

puede utilizar sus conocimientos en pro del desarrollo robdtico.

28



1.6 Hipotesis
El desarrollo de un sistema de informacion ayudara significativamente al
control y monitoreo para robots de desplazamiento mediante redes

neuronales

1.7 Objetivos

1.7.1 Objetivo General
Describir las caracteristicas del sistema de informacion de Manejo

Presupuestario, con la aplicacion del Control Interno en APAFA del

Centro Educativo Juan Jiménez Pimentel.

1.7.2 Objetivo Especifico

- Conocer los procesos de control interno de los fondos
presupuestales de la institucion educativa.

- Evaluar los mecanismos de control Presupuestario.

- Plantear mejoras a los procesos para optimizar el control de los
fondos presupuestales a través del sistema informatico.
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1. METODO

2.1 Disefio de Investigacion

Pre experimental con evaluacion solo después

X )

2.2  Variables, Operacionalizacion

O: Corresponde al Sistema informatico después de la aplicacion del Control y

monitoreo.

X: Control y monitoreo para robots de desplazamiento.

2.3 Poblacion y Muestra

e Poblacion:

Los Robots de Desplazamiento terrestre del Peru

e Muestra:
Prototipo del Robot de Desplazamiento terrestre
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2.4  Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos

Tabla 1
Instrumentos de recoleccion de datos

Técnica Instrumento Informante
o ) . -Pontificia Universidad
- Observacion directa - Guia de observacion . .
Catolica del Peru
) ) ) - Ing. José A. Davalos Pinto
- Entrevista - Guia de entrevista
. ) ) - Investigaciones
- Analisis documentario - Fichas

encontradas

Fuente: Elaboracion propia

2.5 Metodos de anélisis de datos
La informacion recolectada fue analizada siguiendo procedimientos
especificos, se presentd la informacion organizada en tablas y graficos,
respondiendo a los objetivos de la investigacion; se utilizd un software

SPSS para procesar la informacion y presentar los resultados.

2.6 Aspectos éticos
Los datos obtenidos y procesados fueron procesados y protegidos bajo los
criterios éticos que exige esta investigacion, ademéas del consentimiento de

la institucion para la publicacion de la informacion.
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i RESULTADOS

3.1 Realizar el levantamiento de informacion para la formulacion de la metodologia

de desarrollo.

A continuacion mostramos la metodologia planteada para la cual pensamos que

es necesario seguir los pasos establecidos

Andlisis de
Datos

Recopilacion

de Datos

Diserio del
Sistema

Implementacion
del Sistema

7

Como podemos observar en el disefio planteado se muestran 7 pasos para las

Programacion
del Sistema

cuales daremos una explicacion de cada uno de ellos y también como logramos

seguir los pasos segun el desarrollo del proyecto que se realizé.

Recopilacion de Datos

Como parte del disefio metodoldgico de investigacion es necesario determinar
el método de recoleccion de datos y tipo de instrumento que se utilizara. Es
importante aclarar que el método en investigacion se toma como medio o
camino a través del cual se establece la relacidn entre el investigador y el sujeto
de investigacion para la recoleccion de datos y por supuesto el logro de los

objetivos propuestos en la investigacion. El instrumento es el mecanismo que
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utiliza el investigador para recolectar y registrar la informacion obtenida. Al
hablar de métodos e instrumentos de recoleccion de datos también se menciona
el uso de fuentes primarias y secundarias; las primarias son la que obtienen
informacion a través del contacto directo con el sujeto de investigacion y son:
observacién, entrevista y el cuestionario. Y las secundarias se refieren a la
obtencion de informacion a través de documentos, publicaciones resimenes

etc.

En el plano de nuestro proyecto la recopilacion de Datos se realizd mediante un
viaje de investigacion a la Pontificia Universidad Catolica del Perd (PUCP), en
la cual se pudo encontrar mucha informacion tanto tedérica como sistemas
realizados en Robots pero con un objetivo diferente, asi mismo se pudo visitar
el laboratorio de mecatrdnica, se pudo observar muchos proyectos y se
investigd que no cuentan con una metodologia estable para el desarrollo de los

proyectos Roboticos.

Andlisis de Datos

Anaélisis de datos es la actividad de transformar un conjunto de datos con el
objetivo de poder verificarlos muy bien dandole al mismo tiempo una razon de
ser 0 un andlisis racional. Consiste en analizar los datos de un problema e

identificarlos.
En el aspecto de nuestro proyecto el analisis de datos fue realizado mediante un
analisis minucioso de la informacion que se trajo de la PUCP, de acuerdo a eso

analizamos los datos correspondiendo un resumen de la informacion traida.

Disefio del Sistema

El Disefio de sistemases el arte de definir la arquitectura
de hardware y software, componentes, modulos y datosde un sistema de
coémputo para satisfacer ciertos requerimientos.

Es la etapa posterior al analisis de sistemas.
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El disefio de sistemas tiene un rol mas respetado y crucial en la industria
de procesamiento de datos. La importancia del software multiplataforma ha
incrementado la ingenieria de software a costa de los disefios de sistemas.

Los métodos de Analisis y disefio orientado a objetos se estan volviendo en los
métodos mas ampliamente utilizados para el disefio de sistemas. El UML se ha
vuelto un estandar en el Analisis y disefio orientado a objetos. Es ampliamente
utilizado para el modelado de sistemas de software y se ha incrementado su uso
para el disefio de sistemas que no son software asi como organizaciones.

En nuestro desarrollo del proyecto nosotros lo vemos a partir del disefio del
circuito, el disefio de los algoritmos que ayudara a encontrar la Logica, el
disefio del sistema, y algunos disefias mas que ayudaran en el desarrollo del

mismo

Programacion del sistema

En esta fase le damos mucha importancia a la programacion del sistema ya que
en esta fase haremos la légica de programacion que se podréa realizar en
cualquier lenguaje de programacién que se adecue al modelo del PIC, en este
caso la eleccion de esta fase fue tomada por la gran importancia que tiene la

programacion para los ingenieros de Sistemas

En el aspecto de nuestro proyecto esta parte es una de las mas interesantes ya
que se suele entender que la programacion es importante en nuestros estudios,

y por esa razon ponemos como fase en nuestra metodologia establecida.

Pruebas

En esta etapa se comienza a obtener los resultados. Generalmente las pruebas
las comenzamos con las Ilamadas lineas bases las cuales consisten en ejecutar
cada transaccién sin concurrencia ninguna (con la totalidad de los recursos
disponibles) para obtener el mejor tiempo posible de cada una. Estos tiempos
nos serviran luego como puntos de comparacion. Al comenzar las pruebas se
recomienda asignar un porcentaje de carga bajo (por ejemplo un 20% de la
carga que se desea soportar), si todo funciona segun lo esperado subir al 40%,

y asi hasta llegar al 100% o 200% si se desea.
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La razon fundamental para tomar esta estrategia es encontrar con un nivel de
complejidad menor los problemas mas gruesos, atacarlos y luego pasar al
siguiente escaldn. Si se ejecutaria de primera el escenario objetivo puede pasar
que ocurran varios problemas al mismo tiempo, agregando complejidad al
andlisis de los mismos.

Luego de varias iteraciones de ejecucion, reportes y correcciones (ldgica,
configuracion, re-disefio, etc.) se llega a una version del sistema que cumple
con los desafios planteados, 0 no se llega y se aprende sobre los puntos en los

cudles se debe mejorar.
En nuestro caso la realizacion de las pruebas se hizo en el formato de sistema
buscando no obtener ningdn error 16gico en la programacion y seguidamente

en el dispositivo en el cual se ejecutd el sistema.

Implementacion del Sistema

La implementacion es la penultima fase del desarrollo de sistemas. Es el
proceso de instalar equipos o software nuevo, como resultado de un analisis y
disefio previo como resultado de la situaciéon o mejoramiento de la forma de
llevar a cabo un proceso automatizado. Al implementar un sistema lo primero
que debemos hacer es asegurarnos qué el sistema sea operacional o que
funcione de acuerdo a los requerimientos del analisis y permitir que los
usuarios puedan operarlos.

Durante el proceso de implementacion se debe poner en practica todas las
estrategias posibles para garantizar que el usuario inicial del sistema se
encuentre libre de problemas lo cual se puede describir durante este proceso se
puede llevar a cabo la correcciones.

Existen varios enfoques de implementacion:

e Esdarle responsabilidad a los grupos

¢ Uso de diferentes estrategias para el enfrentamiento de usuarios.

e El analista necesita formular medidas de desempefio con los cuales evalla a

los usuarios.
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Con lo referente a nuestro sistema este fase no se pudo llevar a cabo por el
simple hecho que debe ser implementado en una empresa real existente la cual
las empresas no obtén por proyectos en fase de desarrollo y al ser nuevo no
apuestan sus inversiones a este, es por esa razon la cual solo el tema dice que

es un sistema la cual no hay implementacién.

Control

En esta ultima fase hacemos mencidn al control que debemos tener de nuestro
Sistema que hemos creado la cual nosotros lo vemos como una actualizacion o
que se hard cada tiempo determinado para asi poder dar mas opciones a
nuestros clientes o crear nuevas versiones que reemplacen a las mas antiguas
para asi buscar tener un sistema que se acople completamente en la empresa ya
implementada, asi también esta se conecta con la fase de disefio para que asi se

cumpla con el circulo metodolégico y sea mas eficiente.

En nuestro sistema no llegamos hasta esta fase por el motivo ya descrito en la

anterior fase.
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3.2 Disefio del Algoritmo

Inicio

cont «—

0

Pam: X1 & 1 ; @&

!

Para y + 1 , 4

!

mat(xy ¢
matat «— 1
cont ¢ cont+1

( Fin (Para)
<Fm (Para)

Fin (Para)
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3.3 Prueba de Escritorio del Algoritmo

Cont+1

Mat
(X,Y)

Mat(a,b)

0 1 1 1 1

0 2 1 1 1

0 3 1 1 1

0 4 1 1 1

0 5 1 1 1+1=2|+1=1{(2,1)0
0 6 1 1 2 +1=21(2,2)0
0 7 1 1 2 +1=31(2,3)0
0 8 1 1 2 +1=41(2,4)0
0 9 1 1 1+2=3|+1=1((3,1)0
0 9+1= 10 1 1 3 +1=21(3,2)0
0 10+1= 11 1 1 3 +1=3[(3,3)0
0 11+1= 12 1 1 3 +1=4{(3,4)0
0 12+1= 13 1 1 1+3=4|+1=1|(4,1)0
0 13+1= 14 1 1 4 +1=2 [(4,2)0
0 14+1= 15 1 1 4 +1=31{(4,3)0
0 15+1= 16 1 1 4 +1=41(4,4)0

Imprimir (Oy1

) Imprimir - Matrices :{f“P'eSiO'T por pantal
00O00O (1,4) (2,4) (3,4 (4,9
0 00O (1,3) (2,3) (3,3) (4,3
00O00O 1,2) (2,2) (3,2) (4,2
0 00O (1,1) (2,1) (3,1) (4,1)
|

000 (1,4) (2,4) (3,4) (4,9)

00O (1,3) (2,3) (3,3) (4,3)

000 (1,2) (2,2) (3,2) (4,2

000 (21) B1) (41)

Pausa I
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Cont+1
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NN NN NN NN NN NN N
NN NN NN NN N N NN N
H
+
Al Mlw|lwwlw|d[MdIMIMIF]IR R
"
w

Impresion por pa;;tal 3

(1,4) (24) (3,4) (44
(1,3) (2,3) (3,3) (43
(2,2) (3,2) (4,2
(1,1 (2,1) (3,1) (41)

rous_|
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Cont+1
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I

N
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+
1

AN

O OO0 | OO0 0|0 |O|O0O|O|O |O|O|O

wlwlwlwlw|lwlw|lw|w|w|w|w|w | |w
wlwlwlwlw|lwlw|w|w|w|w|w|w | |w
H
+
Arlplwlw lwlw|d[dININIFIR IR
"
w

Impresion por par;tjull 3

0000 1,4) (24) (3.4) (44)

000 2,3) (3,3) (4,3)
0000 1,2) (2,2) (32) (4.2)
0000 11 (1) (31) (41

Continuar I
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Cont+1

0 | 48+1= 49 |1+3=4|2+3=4| 1 +1=1(1,1)0
0| 49+1= 50 4 4 1 +1=2(1,2)0
0| 50+1= 51 4 4 1 +1=3/(1,3)0
0| 51+1= 52 4 4 1 +1=4(1,4)0
0| 52+1= 53 4 4 J1+1=2|+1=1[(2,1)0
0 | 53+1= 54 4 4 2 +1=2(2,2)0
0| 54+1= 55 4 4 2 +1=3/(2,3)0
0| 55+1= 56 4 4 2 +1=4(2,4)0
0 | 56+1= 57 4 4  |1+2=3|+1=1[(3,1)0
0| 57+1= 58 4 4 3 +1=2/(3,2)0
0 | 58+1= 59 4 4 3 +1=3/(3,3)0
0| 59+1= 60 4 4 3 +1=4(3,4)0
0| 60+1= 61 4 4 [1+3=4|+1=1](4,2)0
0| 61+1= 62 4 4 4 +1=2|(4,2)0
0| 62+1= 63 4 4 4 +1=3|(4,3)0
0| 63+1= 64 4 4 4 +1=4|(4,4)0

Salida :

000 (2,4) (3,4) (4,4)
0000 (1,3) (2,3) (3,3) (4,3)
0000 (1,2) (2,2) (3.2) (4,2)
0000 (1,1) (2,1) (3,1) (4,1

racs_|
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Impresion por pantalla




0 | 80+1= 81 |4-1=4]| 2 1 +1=1[(1,1)0
0 | 81+1= 82 3 2 1 +1=21(1,2)0
0| 82+1= 83 3 2 1 +1=3[(1,3)0
0 | 83+1= 84 3 2 1 +1=4|(1,4)0
0| 84+1= 85 3 2 J1+1=2|+1=1](2,1)0
0| 85+1= 86 3 2 2 +1=2(2,2)0
0| 86+1= 87 3 2 2 +1=3[(2,3)0
0| 87+1= 88 3 2 2 +1=4 |(2,4)0
0 | 88+1= 89 3 2 |1+2=3|+1=1[(3,1)0
0| 89+1= 90 3 2 3 +1=2(3,2)0
0 | 90+1= 091 3 2 3 +1=3[(3,3)0
0| 91+1= 92 3 2 3 +1=4[(3,4)0
0| 92+1= 93 3 2 |1+3=4|+1=1](4,1)0
0| 93+1= 94 3 2 4 +1=2|(4,2)0
0| 9%4+1= 95 3 2 4 +1=3[(4,3)0
0| 95+1= 96 3 2 4 +1=4 |(4,4)0

(L4) (24) (34) (4.4)
(1,3) M2B) (33) (4.3)
(L2) (22) (32) (42)
(LY (1) (31) (41

43

Impresion por pantalla - -
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0 | 96+1= 97 |3-1=2|1+2=3 1 +1=1/(1,1)0
0 | 97+1= 098 2 3 1 +1=21(1,2)0
0| 98+1= 99 2 3 1 +1=3{(1,3)0
0 99+1= 100 2 3 1 +1=41{(1,4)0
0 | 100+1= 101 2 3 1+1=2|+1=11((2,1)0
0 | 101+1= 102 2 3 2 +1=21(2,2)0
0 | 102+1= 103 2 3 2 +1=3((2,3)0
0 | 103+1= 104 2 3 2 +1=4{(2,4)0
0 | 104+1= 105 2 3 1+2=3| +1=1](3,1)0
0 | 105+1= 106 2 3 3 +1=21(3,2)0
0 | 106+1= 107 2 3 3 +1=31(3,3)0
0 | 107+1= 108 2 3 3 +1=4{(3,4)0
0 | 108+1= 109 2 3 1+3=4|+1=1|(4,1)0
0 | 109+1= 110 2 3 4 +1=2 1(4,2)0
0 |110+1= 111 2 3 4 +1=3{(4,3)0
0 |111+1= 112 2 3 4 +1=4|(4,4)0

00O00O 1.4 (2,4) (3,4) (4.9
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0000 (1,1) (1) (3,1) (41

Continuar I
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2+1=
3 0 0+1= 1 1 1 1 +1=1|(1,1)0
3 0 1+1= 2 1 1 1 +1=21(1,2)0
3 0 2+1= 3 1 1 1 +1=31(1,3)0
3 0 3+1= 4 1 1 1 +1=41(1,4)0
3 0 4+1= 5 1 1 1+1=2|+1=1((2,1)0
3 0 5+1= 6 1 1 2 +1=21((2,2)0
3 0 6+1= 7 1 1 2 +1=31((2,3)0
3 0 7+1= 8 1 1 2 +1=41((2,4)0
3 0 8+1= 9 1 1 |1+2=3|+1=1/(3,1)0
3 0 9+1= 10 1 1 3 +1=21(3,2)0
3 0| 10+1= 11 1 1 3 +1=3 [(3,3)0
3 0| 11+1= 12 1 1 3 +1=41(3,4)0
3 0| 12+1= 13 1 1 |1+3=4|+1=1[(4,1)0
3 0 13+1= 14 1 1 4 +1=2 |(4,2)0
3 0| 14+1= 15 1 1 4 +1=31(4,3)0
3 0| 15+1= 16 1 1 4 +1=4 [(4,4)0

(1,4) (2,4) (3,4) (44
(1,3) (2,3) (3,3) (43)
(1,2) (2,2) (3,2) (4,2)
(1,1) (2,1)
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Continuar

a Cont+1

3 0 16+1= 17 |[1+1=2|1+1=2 1 +1=1](1,1)0

3 0 17+1= 18 2 2 1 +1=21(1,2)0

3 0| 18+1= 19 2 2 1 +1=3[(1,3)0

3 0 19+1= 20 2 2 1 +1=41(1,4)0
1+1=

3 0| 20+1= 21 2 2 2 +1=1[(2,1)0

3 0| 21+1= 22 2 2 2 +1=21(2,2)0

3 0| 22+1= 23 2 2 2 +1=3((2,3)0

3 0 | 23+1= 24 2 2 2 +1=4[(2,4)0
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3 0| 31+1= 32 2 2 4 +1=4[(4,4)0

0000 (1,4) (2,4) (3,4) (4,9

0000 (1,3) (2,3) (3,3) (4,3)

oofflo 1,2) 2,2) i@2)J 4.2

0000 (1,1) (2,1) (3,1) (41)

Pausa |




a Cont+1

3 0 32+1= 33 |(1+2=3|2+2=3 1 +1=1

3 0 33+1= 34 3 3 1 +1=21(1,2)0

3 0 34+1= 35 3 3 1 +1=3|(1,3)0

3 0 35+1= 36 3 3 1 +1=41(1,4)0
1+1=

3 0 b6+1= 37 3 3 2 +1=11(2,1)0

3 0 37+1= 38 3 3 2 +1=21(2,2)0

3 0 38+1= 39 3 3 2 +1=31(2,3)0

3 0 39+1= 40 3 3 2 +1=41(2,4)0
1+2=

3 0 40+1= 41 3 3 3 +1=11(3,1)0

3 0 41+1= 42 3 3 3 +1=21(3,2)0

3 0 42+1= 43 3 3 3 +1=3((3,3)0

3 0 43+1= 44 3 3 3 +1=41(3,4)0
1+3=

3 0 44+1= 45 3 3 4 +1=1|(4,1)0

3 0 45+1= 46 3 3 4 +1=21(4,2)0

3 0 46+1= 47 3 3 4 +1=3|(4,3)0

3 0 47+1= 48 3 3 4 +1=41(4,4)0

0000 (1,4) (24) (34) (4,4)
oofiio (1,3) (2,3) @B (4.3)
0000 (1,2) (2,2) (3,2) (4,2)
0000 (1,1) (2,1) (3.1) (4.1)

Continuar |
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(3,1)0

(3,3)0

3 0 48+1= 49 [1+3=4|2+3=4 1 +1=1|(1,1)0
3 0 49+1= 50 4 4 1 +1=21((1,2)0
3 0 50+1= 51 4 4 1 +1=3(1,3)0
3 0 51+1= 52 4 4 1 +1=4|(1,4)0
3 0 52+1= 53 4 4 1+1=2|+1=1((2,1)0
3 0 53+1= 54 4 4 2 +1=21((2,2)0
3 0 54+1= 55 4 4 2 +1=31(2,3)0
3 0 5+1= 56 4 4 2 +1=41(2,4)0
3 0 56 +1= 57 4 4 1+2=3| +1=1

3 0 57+1= 58 4 4 3 +1=21](3,2)0
3 0 58+1= 59 4 4 3 +1=3

3 0 50+1= 60 4 4 3 +1=41(3,4)0
3 0 60+1= 61 4 4 1+3=4|+1=1((4,1)0
3 0 61+1= 62 4 4 4 +1=21((4,2)0
3 0 62+1= 63 4 4 4 +1=31(4,3)0
3 0 63+1= 64 4 4 4 +1=4

(4,4)0

(L4) (2.4) NGHN (4.4)
(L3) 23) (33) (43)
12 22 (32) (42
(L) 1) (31) @41

9

Salida :

Impresion por pantalla '
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Continuar

Pausa |




Cont+1 X y

0| 64+1= 65 1=4 1 1 +1=11](1,1)0

0| 65+1= 66 4 1 1 +1=21(1,2)0
4 0| 66+1= 67 4 1 1 +1=3(1,3)0
4 0| 67+1= 68 4 1 1 +1=4|(1,4)0
4 0| 68+1= 69 4 1 1+1=2|+1=1((2,1)0
4 0| 69+1= 70 4 1 2 +1=21(2,2)0
4 0| 70+1= 71 4 1 2 +1=3[(2,3)0
4 0| 71+1= 72 4 1 2 +1=41(2,4)0
4 0| 72+1= 173 4 1 1+2=3]+1=1|(3,1)0
4 0| 73+1= 74 4 1 3 +1=21(3,2)0
4 0| 74+1= 75 4 1 3 +1=3(3,3)0
4 0| 75+1= 76 4 1 3 +1=41(3,4)0
4 0| 76+1= 77 4 1 1+3=4|+1=1((4,1)0
4 0| 77+1= 178 4 1 4 +1=21(4,2)0
4 0| 78+1= 79 4 1 4 +1=3/(4,3)0
4 0 79+1= 80 4 1 4 +1=41(4,4)0

9

Salida:

(14) (24) (3.4) @A)
(L3) (23) (33) (43)
(1.2) (22) (32) (42)
(LY (1) (1) (41)

Continuar

Pausa |
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Mat

a Cont+1 i (X.Y) Mat(a,b)

4 0 | 80+1= 81 [4-1=4|1+1=2 1 +1=1|(1,1)0

4 0 | 81+1= 82 3 2 1 +1=2(1,2)0

4 0 | 82+1= 83 3 2 1 +1=3(1,3)0

4 0 | 83+1= 84 3 2 1 +1=4 |(1,4)0
1+1=

4 0| 84+1= 85 3 2 2 +1=1[(2,1)0

4 0 | 85+1= 86 3 2 2 +1=21(2,2)0

4 0 | 86+1= 87 3 2 2 +1=3(2,3)0

4 0 | 87+1= 88 3 2 2 +1=41(2,4)0
1+2=

4 0 88+1= 89 3 2 3 +1=11](3,1)0

4 0 | 89+1= 90 3 2 3 +1=21(3,2)0

4 0 | 90+1= 91 3 2 3 +1=3/(3,3)0

4 0 | 91+1= 92 3 2 3 +1=4 |(3,4)0
1+3=

4 0 92+1= 093 3 2 4 +1=11](4,1)0

4 0 | 93+1= 94 3 2 4 +1=21(4,2)0

4 0 | 94+1= 95 3 2 4 +1=3(4,3)0

4 0 | 95+1= 096 3 2 4 +1=4|(4,4)0

0000 (1,4) (2,4) (3,4) (4,4

000 (13) (23) (3.3) @8N

0000 1,2 (2,2) (3,2) (4,2

0000 (1,1) (2,1) (3,1) (4,1)

rous_|
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a

4 0| 96+1= 97 |3-1=2[1+2=3] 1 |+1=1|(1,1)0

4 0| 97+1= 98 2 3 1 | +1=2](1,2)0

4 0| 98+1= 99 2 3 1 | +1=3(1,3)0

4 0| 99+1= 100 2 3 1 | +1=41(1,4)0
1+1=

4 0 | 100+1= 101 2 3 2 | +1=1(2,1)0

4 | o0 ]101+1= 102] 2 3 2 | +1=2(2,2)0

4 0 | 102+1= 103 2 3 2 | +1=3[(2,3)0

4 0 | 103+1= 104 2 3 2 | +1=4[(2,4)0
1+2=

4 0 | 104+1= 105 2 3 3 | +1=1((3,1)0

4 0 |105+1= 106| 2 3 3 | +1=2/(3,2)0

4 0 | 106+1= 107 2 3 3 | +1=31(3,3)0

4 0 | 107+1= 108 2 3 3 | +1=41(3,4)0
1+3=

4 0 | 108+1= 109 2 3 4 | +1=11|(4,1)0

4 0 |109+1= 110| 2 3 4 | +1=21(4,2)0

4 0 |110+1= 111 2 3 4 | +1=31(4,3)0

4 0 |111+1= 112 2 3 4 | +1=4|(4,4)0
Impresionpom
Salida:

0000 (1,4) (2,4) (3.4) 44

0000 (1,3) (2,3) (3,3) (4,3)

000 (1.2) (22) (3.2) K20

0000 (1,1) (2,1) (3,1) (4,1)

rous_|

Cont+1 b+1 i Mat Mat(a,b)
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4 0 |112+1= 113]2-1=1|1+3=4] 1 | +1=1|(1,1)0
4 0 |113+1= 114| 1 4 1 | +1=2(1,2)0
4 0 |114+1= 115| 1 4 1 | +1=3](1,3)0
4 0 |115+1= 116| 1 4 1 | +1=41[(1,4)0
1+1=
4 0 |116+1= 117| 1 4 2 | +1=1/(2,1)0
4 0 |117+1= 118| 1 4 2 | +1=2/(2,2)0
4 0 |118+1= 119| 1 4 2 | +1=3](2,3)0
4 0 |119+1= 120| 1 4 2 | +1=4(2,4)0
1+2=
4 0 |120+1= 121| 1 4 3 | +1=1(3,1)0
4 0 |121+1= 122| 1 4 3 | +1=2/(3,2)0
4 0 |122+1= 123| 1 4 3 | +1=3](3,3)0
4 0 |123+1= 124| 1 4 3 | +1=4](3,4)0
1+3=
4 0 |124+1= 125| 1 4 4 | +1=1(4,1)0
4 0 |125+1= 126| 1 4 4 | +1=21[(4,2)0
4 0 |126+1= 127| 1 4 4 | +1=3/(4,3)0
4 0 |127+1= 128| 1 4 4 | +1=4|(4,4)0

14) (24) (3,4) (4,4
1,3) (2,3) (3,3) (4,3
1,2) (2,2) (3,2) (4,2
(L) (1) (3.1)

\0! La ejecucién ha terminado con normalidad.
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3.4 Programacion del circuitoen C

#include<16f877a.h>

#include <STDLIB.H>

#fuses HS,NOWDT

#USE DELAY (CLOCK=4000000)
#define SIG pin_a0

int p=0;
int a=5;
int r=10;
int d=9;
int i=6;
int g=1,
int h=4;

char x;

void Eval (void){
output_b(g); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(h); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(h); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(g); delay_ms(500);

void Eva2 (void){
output_b(h); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(g); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(g); delay_ms(500);
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output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(h); delay_ms(500);

void Eva3 (void){
output_b(g); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(750);

void Eva4 (void){
output_b(g); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(g); delay_ms(500);

void Evab (void){
output_b(h); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(750);

void Evab6 (void){
output_b(h); delay_ms(500);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(h); delay_ms(500);

void Eva7 (void){
x=Eval, Evaz,
srand(x);
rand();
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float distancia(void)

{

long pulso;

float distancia;
output_high(SIG);
delay_us(10);
output_low(SIG);
set_tris_a(0x01);

while(linput_state(SIG)){}
set_timer1(0);
while(input_state(SIG)){}
pulso=get_timerl();
delay_ms(30);
distancia=(pulso/58.12);

return distancia;

void main(){

set_tris_b(0);

[* Primera linea de Desplazamiento*/

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eval();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
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output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Segunda linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);

/* Tercera linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

[* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

}

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eval();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
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/* Segunda linea de Desplazamiento*/

output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);

/* Tercera linea de Desplazamiento*/

output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/

}

output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){

Eva3();

output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Segunda linea de Desplazamiento*/

output_b(a); delay_ms(1000);

58



output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_Db(i); delay_ms(1000);

/* Tercera linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento™/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);
¥
output_b(a); delay_ms(1000);
/lgiro
output_b(d); delay_ms(1000);
if(distancia() <20){
Eva4();
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Segunda linea de Desplazamiento™/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);
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output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);

/* tercera linea de Desplazamiento™/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

}

output_b(a); delay_ms(1000);

/lgiro

output_b(d); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eva7();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_Db(i); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);

/* tercera linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
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output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

}

/* Segunda linea de Desplazamiento*/

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eva7();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);

/* tercera linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento™/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
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output_b(p);

}

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eva5();
output_b(i); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(i); delay_ms(1000);

/* tercera linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);
}
output_b(a); delay_ms(1000);
/lgiro
output_b(i); delay_ms(1000);
if(distancia() <20){
Eva6();
output_b(i); delay_ms(1000);

[* tercera linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
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output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

¥

output_b(a); delay_ms(1000);

/lgiro

output_b(i); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eva7();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);
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/* tercera linea de Desplazamiento*/

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eva7();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento™/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

¥

output_b(a); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eva3();
output_b(d); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento™/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);
¥
output_b(a); delay_ms(1000);
/lgiro
output_b(d); delay_ms(1000);
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if(distancia() <20){
Eva4();
output_b(d); delay_ms(1000);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

output_b(a); delay_ms(1000);

/lgiro

output_b(d); delay_ms(1000);

if(distancia() <20){
Eval();
output_b(a); delay_ms(1000);
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

/* Cuarta linea de Desplazamiento*/
output_b(a); delay_ms(1000);
if(distancia() <20){
Eval();
output_b(a); delay_ms(1000);

output_b(p);

}
output_b(a); delay_ms(1000);

/Ino hay evacion de obstaculo
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output_b(a); delay_ms(1000);
/Ino hay evacion de obstaculo

output_b(p);

3.5 Disefo del Circuito
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3.6 Disefo de la Red Neuronal
Figura 2. Disefio de la Red Neuronal “PERCEPTRON SIMPLE”

Disefio de la Red Neuronal "PERCEPTRON SIMPLE"

Entrada 1 -

O
-

Enyada.3.

Leyenda :
% M1 = Avanzar
# M2 =Retroceder
* M3 =Derecha
M4 = Izquierda
* EO = Evitar Obstaculo

Fuente. Elaboracion Propia
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3.7 . Disefio del Prototipo del Robot
Figura 3. Disefio del prototipo del Robot

Fuente: Elaboracion Propia
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DISCUSION:

Segun los resultados obtenidos durante el desarrollo de tesis se logro llegar a evadir

los obstaculos determinados en un area.

En gran parte del desarrollo se necesitd investigar sobre el uso de los robots para

poder obtener los usos que se podria dar en la region, ya que gracias a esta

investigacion quizas podamos inculcar a nuestros comparieros de ciclos inferiores a

investigar mas sobre este tema tan interesante para que asi pueda ser Gtil en la

region de San Martin.

4.1.

4.2.

Discusion sobre el primer Resultado

Siguiendo con la discusién podemos afirmar que la metodologia planteada
para el desarrollo de proyectos roboticos en la region de san Martin ha sido
planeada y ha sido puesta en un andlisis minucioso la cual nos hemos puesto
de acuerdo en esta metodologia que presentamos, de acuerdo con algunos
autores gque plantean sus metodologias la cual es usada en la gran mayoria
de proyectos y desarrollos de los mismos, prestamos algunas ideas que ellos

mencionan que puedan lograr asi la metodologia ideal.

Asi mismo la metodologia ha sido puesta en desarrollo pero no se pudo
llegar a la finalizacién por el hecho de que se propone en la misma la
implantacion y el control del sistema creado, la cual se necesita que una
empresa apueste por el sistema la cual no es posible por que las empresas no
invierten su capital en proyectos que estan en desarrollo y si un aval que les

de las garantias necesarias.
Discusion sobre el Segundo Resultado
En el aspecto el algoritmo mostrado en el siguiente desarrollo se pudo lograr

ubicar la Idgica del sistema para la cual se empleé de mucha creatividad e

implementar una logica novedosa.
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4.3.

De igual manera se pudo determinar que para el siguiente sistema que puede
ser moldeado para darle objetivos distintos se puede verificar que el
algoritmo hace el trabajo ldgico en perfectas condiciones y de acuerdo al

tipo de PIC que se utilice.

Discusion sobre el Tercer Resultado

En el aspecto del tercer resultado nos habla sobre el sistema informético en
la cual ponemos las lineas de cédigo que se emplea en el sistema que ha
sido realizado en el lenguaje de programacion “C” para la cual utilizamos el
software de programacién denominado “MPLAB” version 8.53 y para la
simulacion utilizamos el “PROTEUS” version 7.5 SP3 en la cual podemos
simular tanto los motores como el Microcontrolador, asi mismo se puede
lograr determinar errores en la cual es la prueba del prototipo se pudo

examinar.

En la parte de disefio se pudo utilizar en gran parte la creatividad para la

cual se puede determinar mirando el disefio del prototipo que exhibimos.

Como parte final de esta discusion en la parte de la Red Neuronal se llego a
determinar que sera del tipo de Perceptrén Simple, en la cual ponemos como
base de conocimientos los tipos de movimiento que utilizaremos para la
evasion de los obstaculos, asi mismo, como base de hechos estan los

movimientos a realizar cuando toca evadir al obstaculo.
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CONCLUSIONES

5.1.

5.2.

5.3.

Existe poca difusion en el tema Redes Neuronales aplicadas en la Robdtica,
pero existe mucho interés por partes de varias universidades del Perq,
trayendo como consecuencia pocas metodologias para la creacion y

programacion estructurada de robots de desplazamiento.

El algoritmo desarrollado nos ayudé al desplazamiento terrestre dentro de un
recorrido programado. Para los movimientos del Robot es necesario la
manipulacion de dos motores de igual caracteristicas, de esta manera los
movimientos o giros que realiza el robot seran de mayor precision, el
algoritmo tienes 4 movimientos, derecha, izquierda, adelante, la cual ayuda a
controlar los obstaculos que estan dentro del recorrido programado.

El circuito que tiene un PIC 18f877A, este PIC es muy ddcil para trabajar este
tipo de proyecto y es muy comercial, el sensor ultrasénico hfk-tc601 es
indispensable para obtener la variable OBSTACULO y de esta manera poder
medir y evadir dicha variable, para los motores Cd de 12V con una bateria de

12V y por cada motor y 4 Diodos.
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RECOMENDACIONES

Las recomendaciones que podemos dar seran las siguientes:

6.1.

6.2.

6.3.

6.4.

6.5.

No se puede cambiar y/o manipular el sistema, si no es realizado por el

personal que cuente con los conocimientos que se basan en su programacion.

La metodologia es planteada por nosotros como alumnos, la cual puede ser

moldeada para algin proyecto parecido.
La red neuronal ha sido realizada mediante estudios previos y un analisis
minucioso la cual tiene sus partes, para ellos se permite insertar otros tipos de

movimientos segun el modelo del prototipo y del sistema.

El circuito esta basado con piezas muy delicadas la cual no se permitira que

sean manipuladas o expuestas a golpes o dafos.

El modelo del prototipo puede variar segin sean las especificaciones del

sistema o el uso determinado.
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Matriz de Constancia

Titulo: Sistema informético de control y monitoreo para Robots de desplazamiento mediante redes neuronales.

Formulacion del

Objetivos Hipotesis Técnicas e Instrumentos
problema
ObJEt.'V.O . Qeneral Técnica Instrumento Informante
Describir las caracteristicas del
sistema de informacién de
Manejo Presupuestario, con la
aplicacién del Control Interno en . i N
APAFA del Centro Educativo Observacién directa Gma(_jg Por}t|_f|C|a Unlvgr5|dad
Juan Jiménez Pimentel. | Hip6tesis General observacion Catolica del Pera
El desarrollo de un
¢De qué manera el |QObjetivo Especifico | Sistema de
desarrollo del sistema de informacién ayudara
informacion  ayudara  al | - Conocer los procesos de control | significativamente  al . Guia de , , .
control y monitoreo para|interno  de  los  fondos | control y monitoreo | ENtrevista entrevista Ing. José A. Davalos Pinto
robots de desplazamiento | presupuestales de la institucion | para robots de
mediante redes neuronales? | educativa. desplazamiento
mediante redes
- Evaluar los mecanismos de |neuronales
control Presupuestario. Andlisi
) docunr’zri1(elrs1;2rio Fichas Investigaciones encontradas
- Plantear mejoras a los procesos
para optimizar el control de los
fondos presupuestales a través
del sistema informatico.
Disefio de Investigacion Poblacion y Muestra S{arlab_les y
imensiones
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Pre experimental con
evaluacion solo después

X0

O: Corresponde al Sistema
informatico después de la
aplicacion del Control y
monitoreo.

X: Control y monitoreo
para robots de
desplazamiento.

. Poblacion:
Los Robots de Desplazamiento
terrestre del Pert
. Muestra:

Prototipo  del  Robot de
Desplazamiento terrestre
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Ficha de Observacién

Universidad:

Pontificia Universidad Catdlica del Peru (PUCP)

Fecha:

10/10/2011

Proyecto:

La PUCP cuenta con un sin numero de proyectos de Robotica,
implementados por los alumnos en la cual ellos desarrollan su creatividad,
dando parte asi a robots con capacidades distintas e impresionantes.

Caracteristicas del robot:

Al ver se puede notar caracteristicas distintas en los proyectos roboticos
pero casi en la gran mayoria cumplen con caracteristica de desplazamiento
en el cual se requiere motores segun el tamafio del robot, entre ellos
destacan el Robot Anfitridn, el Robot Arafia y, el Robot bola y el robot ojo
de mosca.

Deficiencias encontradas:

La unica deficiencia es que los proyectos de los alumnos son de usos
especificos y no se pudiera seguir implementando muchas mas cosas.

Tipo de robot:

En el punto de tipo la gran mayoria son tipos de robots de desplazamiento
terrestre y robots cuyas habilidades estan basadas la creatividad.

Tipo de desplazamiento:

Solo se basan al desplazamiento lineal

Tipo de movimiento:

Eso depende mucho del tipo y de que uso tendra en robot.
Usos del Robot:
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Existen distintos usos para los robots que la PUCP desarrolla pero se
basan a creatividad del alumnado.

Fuente de energia:

2 Baterias de 12 volteos

Método de conexion a PC:

A través de cable serial en un dispositivo cargan al micro controlador la

programacion.
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Guia de Entrevista

=

¢,Cual es su nombre?

Ing. José A. Davalos Pinto

2. ¢A qué universidad representa?

A la Pontificia Universidad Catolica del Peri PUCP de Lima
3. ¢Cual es su desempefio en esta universidad?

Docente Tiempo Completo
4. ¢En qué area desarrolla sus investigaciones?

En el Area Control y Automatizacion

5. ¢Por qué investiga sobre este tema?

Por interés personal, y porgue pienso que el tema es muy interesante

6. ¢Sus robots que tipo de programacion utiliza?

La gran mayoria utiliza Programacion secuencial, hay algunas otras pero
aun estan en desarrollo

7. ¢Cual es el lenguaje que usted utiliza? ¢ Por qué?

Lenguaje de ensamblaje. Porque la conozco y pienso que es el mas
simple, adema te da muchas alternativas, eso hace que se expanda mas la
creatividad y asi desarrollar otras cosas nuevas.

8. ¢Queé ldgica algoritmica utiliza?

Todos los algoritmos, ya que cada robot tiene algunas modificaciones que
lo hace unico.

9. ¢Cudl es la técnica que usted utiliza para desarrollar sus proyectos?
Prueba y error, pues es la mas usada y pienso que es una manera de
solucionar los problemas y tratar de perfeccionar una linea de cédigo

10. ¢, Qué tipo de desplazamiento es el mas usado en sus proyectos?

Pues la gran mayoria de los robots son de desplazamiento Lineal

11. ¢ Usted ve necesario el desarrollo de robots en el Peru? ¢ Por qué?

Si, Hay necesidad de aplicar en algunos proyectos industriales, y bueno si
se hace acd con mejor razén por que en el Perl tenemos el recurso
principal que es la creatividad de los alumnos.

12.¢Con el sistema o metodologia que usted mismo crea para su robot puede

monitorear y controlar al mismo tiempo?
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Si, claro nos basamos en simplificar los procesos para que no sean tan

pesados para la mente de nuestro robot.
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DISPOSITIVOS ELECTRONICOS

Los motores
Un motor es una maquina que transforma la energia quimica presente en los
combustibles, en energia mecanica disponible en su eje de salida. En un
diagrama de bloques de entradas y salidas, tendriamos como entrada: aire y
combustible y el aporte de sistemas auxiliares necesarios para el funcionamiento
como son los sistemas de lubricacion, refrigeracién y energia eléctrica; y en el
interior del motor, sistema de distribucidbn, mecanismos piston-biela-manivela y
como producto de salida final tendriamos la energia mecanica utilizable, ademas
tendriamos como residuos o productos de la ineficiencia los gases de la
combustion y calor cedido al medio.

Tipos de motores

Industriales

Los motores industriales son maquinas estaticas, que produce energia mecanica,
es decir movimiento con fuerza, de energia eléctrica, quimica u otra. Motores de
combustion transforman la energia quimica, contenida en el combustible, en
energia mecanica para el movimiento del vehiculo. En esto el combustible esta
guemado y tiene que ser rellenado.
Motores DC

Motores DC (Direct Current) o también
llamados CC (corriente continua) de los
usados generalmente en robdtica.
Accionar un motor DC es muy simple y
solo es necesario aplicar la tension de
alimentacion entre sus bornes. Para

invertir el sentido de giro basta con

invertir la alimentacion y el motor
comenzara a girar en sentido opuesto.

A diferencia de los motores paso a paso y los servomecanismos, los motores DC
no pueden ser posicionados y/o enclavados en
una posicion especifica.

PIC 16f877A
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Los PIC son una familia de microcontroladores tipo RISC fabricados por Microchip
Technology Inc.y derivados del PIC1650, originalmente desarrollado por la

division de microelectrénica de General Instrument.

El nombre actual no es unacrénimo. En realidad, el nombre completo
es PICmicro, aunque generalmente se utiliza

como Peripheral Interface Controller (controlador de interfaz periférico).

El PIC original se disefié para ser usado con la nueva CPU de 16 bits CP16000.
Siendo en general una buena CPU, ésta tenia malas prestaciones de E/S, y el
PIC de 8 bits se desarroll6 en1975 para mejorar el rendimiento del sistema
guitando peso de E/S a la CPU. EIl PIC utilizaba microcodigo simple almacenado
en ROM para realizar estas tareas; y aunque el término no se usaba por aquel
entonces, se trata de un disefio RISC que ejecuta una instruccién cada 4 ciclos

del oscilador.

Caracteristicas
Memoria FLASH: 8K

Memoria RAM: 368 bytes
Memoria EEPROM: 256 Bytes.
Pines de entrada/salida digitales: 33.
Canales ADC: 8 entradas conversoras analogo a digital de 10 bits de resolucion.
Temporizadores: 3
Salida PWM: 2
Comunicacion: Serial USART, SPI, 12C.
Modulo comparador analogo: 2.
Sensores

Un sensor es un dispositivo capaz de detectar magnitudes fisicas o quimicas,

llamadas variables de instrumentacion, y transformarlas en variables eléctricas.
Las variables de instrumentacion pueden ser por ejemplo:
e Temperatura.

e Intensidad.
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e Luminica.

e Distancia.

e Aceleracion.

e Inclinacion.

Desplazamiento, etc.

Una magnitud eléctrica puede ser una resistencia eléctrica (como en una RTD),
una capacidad eléctrica (como en unsensor de humedad), una Tensién
eléctrica (como en untermopar), una corriente eléctrica(como en un

fototransistor), etc.

Un sensor se diferencia de un transductor en que el sensor esta siempre en
contacto con la variable de instrumentacion con lo que puede decirse también que
es un dispositivo que aprovecha una de sus propiedades con el fin de adaptar la

sefal que mide para que la pueda interpretar otro dispositivo.

Como por ejemplo el termometro de mercurio que aprovecha la propiedad que

posee el mercurio de dilatarse o contraerse por la accion de la temperatura.

Un sensor también puede decirse que es un dispositivo que convierte una forma

de energia en otra.

Areas de aplicacion de los sensores: Industria automotriz, Industria aeroespacial,

Medicina, Industria de manufactura, Robotica, etc.

En nuestra investigacion hacemos el uso de dos sensores que son los siguientes:

Sensor ultrasénico TS601-01

El médulo de ultrasonido TS600-01 tiene un rango de alcance de 0.03-3M
efectivos.

Transforma los datos en impulsos con diferente ancho, mediante el uso de

software en un Microcontrolador.

Caracteristicas:
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Alta sensibilidad
Zona angosta de eco
Respuesta rapida

Tecnologia inteligente

Especificaciones:

Principio de Medida

Detector Ultrasonido

Aplicacion Tipica

Medida de distancia

Rango de Medida

0.03~3M

Precision de Medida

+2CM

Forma de Salida

Ancho de Impulso

Voltaje de Trabajo 5VDC
Corriente de Consumo =15mA
Frecuencia del Sensor 40 KHz

Tiempo de Respuesta Continua 15ms
Temperatura de Trabajo 07C o= 197
Humedad Relativa =85%
Presion Atmosférica 86—~106 Kpa

El modulo recibe el pulso de la entrada SIG T1, cuando la sefial caeT2, el modulo
trasmite una sefial ultrasonica de 40KHz, cuando el modulo recibe el eco de la
sefial, luego el nivel eléctrico del pin SIG se levanta a 1, la duracion del nivel alto
T3 dependera de la distancia entre el objeto y el modulo.

Después de 18.5ms, el nivel alto desciende cuando no se encuentra un objeto
dentro de los 3 metros.

Luego el usuario puede computar la distancia mediante el ancho del pulso que
retorna al médulo = V*3/2T
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T1

T2 T3

SIG

T4

T1 (Trigger):5us

T2 (Postpone): 200us
T3 (Pulse width): 0-18.5ms
T4 (cycle): 25us

Sensor de Temperatura LM35

ElI LM35 es un sensor de temperatura con una
precision calibrada de 1°C. Puede medir
temperaturas en el rango que abarca desde -55°
150°C. La salida es muy lineal y cada grado
centigrado equivale a 10 mV en la salida.
Caracteristicas

Sus caracteristicas mas relevantes son:

= Precision de ~1,5°C (peor caso), 0.5°C
garantizados a 25°C.

= No linealidad de ~0,5°C (peor caso).

= Baja corriente de alimentacion (60uA).

= Amplio rango de funcionamiento (desde -55° a + 150°C).
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= Bajo costo.

= Baja impedancia de salida.

Su tension de salida es proporcional a la temperatura, en la escala Celsius. No
necesita calibracion externa y es de bajo costo. Funciona en el rango de

alimentacion comprendido entre 4 y 30 voltios.

Como ventaja adicional, el LM35 no requiere de circuitos adicionales para su
calibracion externa cuando se desea obtener una precision del orden de +0.25 °C
a temperatura ambiente, y £0.75 °C en un rango de temperatura desde 55 a 150
°C.

La baja impedancia de salida, su salida lineal y su precisa calibracién inherente

hace posible una facil instalacion en un circuito de control.

Debido a su baja corriente de alimentacion (60uA), se produce un efecto de auto

calentamiento reducido, menos de 0.1 °C en situacién de aire estacionario.

Regulador de Voltaje 7805
Es un regulador de tension positiva de 5 Volts a

1A, la tension justa y mucho mas corriente de la

gue necita nuestros PICs para funcionar.

Se sabe que el buen funcionamiento del firmware

gue grabemos en el PIC esta sujeto, no solo a la
_ INPUT — =— QUTPUT

buena programacion que hayamos hecho a la hora

de disefiarlo, sino que también a una alimentacion {]RO*UND

fija, constante y regulada a la hora de ejecutarlo.

Entonces la manera mas segura, econdmica y sencilla de obtener ese voltaje, es

la utilizacion de un integrado regulador de voltaje, y el 7805 es uno de los mas

indicados ya que mantendra fija la tension en 5V, siempre y cuando en su entrada

reciba al menos 6V. Por lo tanto a la entrada podremos despreocuparnos de la

alimentacion superando por mucho el voltaje de trabajo del PIC.

Caracteristicas:
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Por ejemplo, el 7805 entrega 5V de corriente continua. El encapsulado en el que
usualmente se lo utiliza es el TO220, aunque también se lo encuentra en
encapsulados pequefios de montaje superficial y en encapsulados grandes y
metalicos (TO3).

La tension de alimentacion debe ser un poco mas de 2 voltios superior a la
tension que entrega el regulador y menor a 35 volts. Usualmente, el modelo
estandar (TO220) soporta corrientes de hasta 1 A aunque hay diversos modelos
en el mercado con corrientes que van desde los 0'1A. El dispositivo posee como
proteccion un limitador de corriente por cortocircuito, y ademas, otro limitador por
temperatura que puede reducir el nivel de corriente. Estos integrados son
fabricados por numerosas compafias, entre las que se encuentran National

Semiconductor, Fairchild Semiconductor y ST Microelectronics.

Protoboard

El Protoboard o breadbord: Es una especie de tablero con orificios, en la cual se
pueden insertar componentes electrénicos y cables para armar circuitos.

Como su nombre lo indica, esta tableta sirve para experimentar con circuitos

electrénicos, con lo que se asegura el buen funcionamiento del mismo.

Estructura del protoboard: Basicamente un protoboard se divide en tres regiones:

[—
Y AN u s SHETE EAEEE SE R SR EE SFAEE SRR SRR SERREY GEEEE
y SEEVETIVeVE FPREFE ABAEE SERER R ERRS TR REE SRR TR EAR AR AR

it ?mna;izaaamm IR
] R

B O RARAR AAEEE ARAAE RRAEE AR ERE wARES .-.o@:.. Anaas

T ewmm.

B RALEE AERAN AR SR EEN AL SRR e oo snsne

A. Canal central: Es la region localizada en el medio del protoboard, se utiliza
para colocar los circuitos integrados.

B. Buses: Los buses se localizan en ambos extremos del protoboard, se

representan por las lineas rojas (buses positivos o de voltaje) y azules
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(buses negativos o de tierra) y conducen de acuerdo a estas, no existe
conexion fisica entre ellas. La fuente de poder generalmente se conecta

aqui.

C. Pistas: La pistas se localizan en la parte central del protoboard, se
representan y conducen segun las lineas rosas. Componentes electronicos
y cables para armar circuitos. Como su nombre lo indica, esta tableta sirve
para experimentar con circuitos electrénicos, con lo que se asegura el buen

funcionamiento del mismo.

Oscilador 4Mhz

Algunos cristales encontrados en la naturaleza
presentan el efecto piezo-elec Oscilador 4Mhz
Algunos cristales encontrados en la naturaleza

presentan el efecto piezo-electrico. Cuando se

aplica una tension alterna a través de ellos, vibran a
la frecuencia de la tension aplicada de manera que
inversa si mecanicamente se les obliga a que
vibren, generan una tension alterna de la misma frecuencia. Las principales
sustancias que producen el efecto piezo-electrico son el cuarzo las sales de
rochelle y la turmalina.

La piezo-electricidad es electricidad creada por una presion mecéanica. En un
material piezoeléctrico, al aplicar una presiébn mecéanica sobre un eje, darda como
consecuencia la creacién de una carga eléctrica a lo largo de un eje ubicado en
un angulo recto respecto al de la aplicacion de la presion mecénica.

En algunos materiales, se encuentra que aplicando un campo eléctrico segun un
eje, produce una deformacion mecanica segun otro eje ubicado a un angulo recto
respecto al primero.

Las sales de rochelle tienen la mayor actividad piezoeléctrica Con una tension
alterna, vibran mas que el cuarzo o la turmalina.

Mecénicamente, son los mas débiles porque se quiebran muy facilmente.

88


http://www.circuitoselectronicos.org/

Estas sales se han empleado para hacer microfonos, agujas fonocaptoras
audifonos y altavoces. La turmalina muestra actividad piezoeléctrica minima, pero
es la mas resistente de las tres. Es también la mas cara de las tres
Ocasionalmente se usa en frecuencias muy altas. El cuarzo ocupa un lugar
intermedio entre la actividad piezoeléctrica de las sales de rochelle y la dureza de

la turmalina.

Resistencia
Una resistencia o resistor es un elemento que causa oposicion al paso de
la corriente, causando que en sus terminales aparezca una diferencia de tension
(un voltaje).
Cuadro de colores

Cédigos de colores de 4 y 5 bandas

codigo de 4 bandas
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En electricidad y electronica, un condensador o capacitor es un dispositivo que
almacena energia eléctrica, es un componente pasivo.

Esta formado por un par de superficies conductoras en situacion de influencia
total (esto es, que todas las lineas de campo eléctrico que parten de una van a
parar a la otra), generalmente en forma de tablas, esferas o laminas, separadas
por un material dieléctrico (siendo este utilizado en un condensador para disminuir
el campo eléctrico, ya que actla como aislante) o por el vacio, que, sometidas a
una diferencia de potencial (d.d.p.) adquieren una determinada carga eléctrica,
positiva en una de las placas y negativa en la otra (siendo nula la carga total

almacenada).

Led Copa reflectora
EILED es un tipo especial de diodo, que

_ Semiconductor
trabaja como un diodo comun, pero que al ser

- Hilo conductor

atravesado por la corriente eléctrica, emite luz. J,‘ — Capsula plastica

Existen diodos LED de varios colores que

dependen del material con el cual fueron
construidos. Hay de color rojo, verde, amarillo,

ambar, infrarrojo, entre otros.

L] Catodo

- Anodo
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Eléctricamente el diodo LED se comporta igual que un diodo de silicio o
germanio.

Si  se pasa unacorrientea travées deldiodo semiconductor, se
inyectan electrones y huecos en las regiones P y N, respectivamente.
Dependiendo de la magnitud de la corriente, hay recombinacion de los portadores
de carga (electrones y huecos). Hay un tipo de recombinaciones que se llaman
recombinaciones radiantes (aqui la emision de luz).

La relacion entre las recombinaciones radiantes y el total de recombinaciones
depende del material semiconductor utilizado (GaAs, GaAsP, y GaP)
Dependiendo del material de que esta hecho el LED, sera la emision de la
longitud de onda y por ende el color. Ver la tabla mas abajo

Debe de escogerse bien la corriente que atraviesa el LED para obtener una buena
intensidad luminosa y evitar que este se pueda dafar.

El LED tiene unvoltaje de operacion que va de 15 V a 22 voltios
aproximadamente y la gama de corrientes que debe circular por él esta entre los
10 y 20 miliamperios (mA) en los diodos de color rojo y de entre los 20 y 40
miliamperios (mA) para los otros LEDs

L298

El controlador 1298, es uno de los
mas utilizados a la hora de
controlar motores DC.

El modelo L298 soporta hasta un
maximo de 4 A, esto puede ser un
problema ya que alcanzar ese
consumo es relativamente facil

utiizando motores dc de cierto

tamano.
Cuando necesitamos trabajar con
corrientes importantes como es nuestro caso

(> 4 A) la mejor solucién es realizar un circuito con componentes discretos.
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Esta solucién puede comportar ventajas pero a la vez algunos inconvenientes
como por ejemplo tener que disefiar todo el circuito especifico, realizar un estudio
mas exhaustivo de todos los componentes y asumir una probabilidad de fallo mas

alta en algunos componentes.

Bateria Seca 12v. / 6Ah

Fueron de las primeras que se
acoplaron a pequefia tecnologia. Es
una bateria seca, estanca, pequefa y
ligera: todo lo que necesita un
pequefio dispositivo movil.

Aunque sea una bateria “seca’,

también incluye un electrolito liquido,

pero impregnado en papel, serrin u

Y .-.l
I N

. LY
otros materiales muy porosos para :’/Mﬁ/ﬁﬁ”
gue, aunque se vuelgue, no se /

‘mueva” el agua: siempre estara ahi. Se puede volcar, poner de pie, tumbada,

lanzarla al aire y cogerla, incluso sin guantes protectores, lo que hace que esta
bateria se integre facilmente en pequefia tecnologia, que se mueve
constantemente.

Sus ventajas son principalmente, el peso, mucho mas ligero que la de plomo, su
manejabilidad y reducido tamafio. Puede usarse en un teléfono movil sin
problemas, por ejemplo.

Una desventaja de estas baterias es que para cargarlas, deben estar totalmente
descargadas para iniciar la carga.

Si se omite esta desventaja, la capacidad de la bateria disminuird paulatinamente
con el paso del tiempo.

Otra desventaja es su capacidad. Es un poco escasa. Se puede aumentar la
capacidad, como hemos visto antes, pero aumenta rapidamente el peso, por lo

gue hay que controlar el consumo del receptor.
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Esta bateria podria ser util en un portétil. Es una bateria relativamente ligera,
estanca, seca y pequeiia, por lo que podemos guardar el portatil en la mochila sin
miedo alguno. Su punto débil est4 en la capacidad, que es un poco escasa. Esta

bateria seria viable.
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v" Validacion de Instrumentos

UNIVERS10AD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA
VALIDACION DE INSTRUMENTOS DE INVESTIGACION

Por la presente se deja constancia de haber revisado los Instrumentos de Investigacion
para ser utilizados en la investigacion, cuyo titulo es: “SISTEMA INFORMATICO DE
CONTROL Y MONITOREO PARA ROBOTS DE DESPLAZAMIENTO MEDIANTE REDES
NEURONALES" del autor Jhonattan Saldafia Pérez, estudiante de la escuela Academica
Profesional de Ingenieria de Sistemas de la Universidad Cesar Vallejo, filial Tarapoto.

Dichos Instrumentos seran Aplicados a una muestra representativa de 75 participantes
del proceso de investigacidn, que se aplicara el 05 de noviembre de 2011,

Las observaciones realizadas han sido levantadas por el autor, quedando finalmente
aprobadas. Por lo tanto, cuenta con la validez y confiabilidad correspondiente
considerando las variables del trabajo de investigacion.

Se extiende la presente constancia a solitud del interesado para los fines que considere
pertinente.

Tarapoto, 19 de noviembre de 2012

ING. Ditee Armande Moeno [Borieia
DNI N®: 2002 (390
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. UNIVERSIDAD CESAR VALLEID
INFORME DE OPINION SOBRE INSTRUMENTO DE INVES?IGACION

I.- DATOS GENERALES
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Autor del Instrumento . _JThonatdan Saldono Al
IL.- ASPECTOS DE VALIDACION
MUY DEFICIENTE (1) DEFICIENTE (2) ACEPTABLE (3) BUENA (4) EXCELENTE (5)
CTINOs DICADORES 138 ]ls
i Loe s wetdn reductad lenguaje e du seorde com |
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(Nota: Tener en cuenta que el instrumento es valido cuando se tiene puntaje minimo de 41
“Excelente”; sin embargo, menor al anterior se considera al instrumento como no valido no aplicable)
111.- OPINION DE APLICABILIDAD
xeelente, lislo pard 2plicor
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Tarapoto, 19 de noviembre de 2012.
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