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Resumen. EIl presente documento describe la construccion y
operacion auténoma de un robot mdvil, con tecnologia
inalambrica, para realizar trayectorias de servicio que
consideran obstaculos moviles durante la trayectoria.
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Introduccion.

Dentro del campo de la robdtica, los robots mdviles, son
disefiados para moverse dentro de un plano en base a un
objetivo, para ello, una de las principales tareas es conocer
su posicion respecto al espacio de trabajo, [1] dicha
ubicacién es lograda mediante sensores, que a Su vez,
necesitan actuadores, que ayudan al ajuste de la posicion que
se quiera alcanzar [2].

Dicho robot mévil, puede integrar en el mismo mecanismo
los elementos necesarios para convertirse en un sistema
auténomo, sin embargo si la aplicacién requiere menor peso
y mayor capacidad de almacenamiento de informacion, es
necesario separar la parte de toma de decisiones del robot,
dejando solamente el mecanismo con la menor cantidad de
elementos posible, para ello, es necesario tener una
comunicacion bi-direccional que determine la posicién [4],
en conjunto con sistema de informacidon de los sensores
mencionados de forma sistematizada [5]. Para ello se pueden
agregar ciertas estrategias que brinden un apoyo sobre
objetivos que sean dificiles para localizar [6].

Navegacion autonoma

En un sistema de navegaciobn en un robot moévil esta
configurado para alcanzar los objetivos predeterminados,
sobre un ambiente y obstaculos desconocidos pero acotados
tanto den velocidad de movimiento como en el nimero de
sus elementos. Requiriéndose guiar de la mejor forma a
través del espacio de desplazamiento [3]. Para ello existen
diferentes técnicas de las cuales se deben tener interfaces
con estrategias que puedan lograr la mejor trayectoria [7]
gue en cualquier condicion pueda tomar decisiones que
completen el recorrido 6ptimo de forma local de manera
auténoma para lograr un recorrido un Unico del sistema.

El robot se constituye de dos ruedas controladas: a) por
modulacién y b) por ancho de pulsos. La comunicacion es
mediante radio frecuencia y un protocolo multiplexado.
Todo ello operando en tiempo real, temporizando el proceso
entrada-salida esperada, mas un criterio de falla inesperada,
que proporciona informacion para calcular una nueva
trayectoria de forma ideal, sin perder las propiedades de
sincronia interna entre sus componentes, de tal forma, que

siempre se alcance el Optimo local en un ambiente
desconocido. Para ello, el disefio implementado de
navegacion se muestra en la Figura 1.
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Fig. 1. Condiciones de operacion autbnoma.

Disefio del robot movil

Hardware: El desarrollo del robot movil se basa en un placa
doblada en forma simétrica de 0.15 m de ancho por 0.24 m
de largo, 0.05 m de alto, y con un grueso de 0.002m. En ella
se encuentran montados con dos servomotores futaba de 4.8
a 6.0 de operacién acopladas a ruedas de 0.2199113 m de
perimetro. El circuito de control se basa en comunicacién
inaldmbrica de alcance maximo de 433 MHz, modulacion
ASK, sincronizada mediante el protocolo DMX512
controlado mediante dos microcontrolador 16F876; a 5 volts.
La interface de control, es a través de una comunicacion
RS232 a 2400 bps mediante el 16F876. El circuito de
potencia estd aislado mediante opto-acopladores, que
alimenta a un driver H. El robot utiliza 4 baterias a 2000
mA-h para cada circuito, tal como se muestra en la Figura 1.

Fig. 1 Robot mdvil disefiado
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