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1. Resum breu del projecte i objectius
La finalidad del siguiente proyecto es la construccién de un vehiculo de vigilancia controlado de forma remota a
través de una pagina web.

El funcionamiento del vehiculo se realiza mediante un sistema robotizado de video vigilancia, controlado a través de
Internet. Al mismo tiempo, el vehiculo incorpora un sensor de ultrasonidos que impide que el vehiculo se estrelle o
choque contra diversos obstaculos. Ademas el sistema esté dotado de diferentes servos para el control de una
camara que permite la rotacion tanto en vertical como el horizontal.

Los objetivos que se pretenden alcanzar con el proyecto son entre otros:

- Que los alumnos adquieran nociones del funcionamiento de un sensor de ultrasonidos.

- Obtener conocimientos de programacion en Scratch, en Pytton y Php para el disefio de la pagina web.

- Entender y explicar como funciona un sistema de control computerizado de motores y servocontroles.

- Ser capaces de instalar un servidor web en el propio vehiculo Sara poder conectarnos a él de forma remota a
través de una pagina web.

- Ser capaz de calcular la trayectoria que realizara el vehiculo mediante el encendido y apagado de ciertos
motores, pudiendo asi, realizar giros, ir hacia delante o ir hacia detras, esquivando obstaculos.

2. Material i muntatge (Inclou alguna figura, esquema o fotografia de resolucio mitjana-baixa)

Para construir este proyecto hemos utilizado:

- Raspberry Pi 3 con Raspbian - Servomotores para control de la cAmara

- WebCam Raspi V2.1 - Placa protoboard para el conexionado

- Chasis coche motorizado - Controlador L293D, para el control de los motores
- Sensores de ultrasonidos - Motores y ruedas.

El montaje del conjunto se realiza sobre la base del propio vehiculo, se instalara el ordenador de control (raspberry
junto con todos los elementos (sensores, protoboard, baterias, servos, etc
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3. Fonamentacio : Principis fisics involucrats i la seua relacié amb aplicacions tecnologiques

Transmision de ondas electromagnéticas mediante sistema wifi. Todo el proyecto se basa en la transmision de
informacion a través de redes y sistemas de comunicacion inaldmbricos.

Principio de funcionamiento de los motores de corriente continua. Todos los motores que se usan para el
desplazamiento del vehiculo son motores de corriente continua.

Sensor ultrasonidos. Los sensores de ultrasonidos son detectores de proximidad que trabajan
libres de roces mecéanicos y que detectan objetos a distancias de hasta 8m; estos sensores se
utilizan en el proyecto para evitar los choques del vehiculo de manera involuntaria.

Sensores de ultrasonidos
En este caso vamos a utilizarlo para la medicién de distancias. Esto lo consigue enviando un ultrasonido (inaudible
para el oido humano por su alta frecuencia) a través de uno de la pareja de cilindros que compone el sensor (un
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transductor) y espera a que dicho sonido rebote sobre un objeto y vuelva, retorno captado por el otro cilindro.
Este sensor en concreto tiene un rango de distancias sensible entre 3cm y 3m con una precisiéon de 3mm.

(LQ'.Jé recibimos en el sensor? . Avance Retroceso | Giro derecha | Giro izquierda
El tiempo que transcurre entre el envio y la recepcion del
ultrasonido.

¢, Coémo vamos a traducir dicho tiempo en distancia?

Aprovechando que la velocidad de dicho ultrasonido en
el aire es de valor 340 m/s, o 0,034 cm/us (ya que
trabajaremos con centimetros y microsegundos). Para

|

calcular la distancia, recordaremos que v=d/t (definicion [ Motores girando a la derecha
de velocidad: distancia recorrida en un determinado [ | Motores girando a la lzquierda
tiempo).

p ) |:| Motores detenidos

De la férmula anterior despejamos d, obteniendo d=v-t,
siendo v la constante anteriormente citada y t el valor devuelto por el sensor a la placa Raspberry.
También habra que dividir el resultado entre 2 dado que el tiempo recibido es el tiempo de ida y vuelta.

Definicion de trayectorias: Resulta muy interesante el célculo de trayectorias y la adaptacion de las velocidades de los
diferentes motores para conseguir giros del vehiculo sobre su propio centro sin la necesidad de desplazarnos.

El sensor de ultrasonidos se enmarca dentro de los sensores para medir distancias o superar obstaculos, entre otras
posibles funciones.

4. Funcionament i Resultats: observacions i mesures.

Se han realizado diferentes pruebas en el colegio. De las pruebas realizadas, se ha obtenido que cuando el vehiculo
se encuentra con un obstaculo, gira esquivandolo hacia la derecha, a no ser que tenga un obstaculo también a la
derecha, lo que le obliga a girar a la izquierda. Ademas, a través del servidor,
podemos controlar y manejar el vehiculo segun la trayectoria que nosotros
gueramos.

Se ha obtenido un vehiculo motorizado para diferentes tareas de vigilancia y
observacion. El vehiculo puede llevar a cabo cualquier tipo de funciones
donde se requiera de una observacion continuada y guiada.

A través de una pagina web, se controla un vehiculo motorizado mediante 4
motores independientes. Este vehiculo posee una autonomia total.

Gracias a los cuatro motores independientes instalados en el vehiculo
conseguimos giros de 360°

La Integracion en un Unico proyecto de diferentes leguajes de programacion como son Python para el control de los
elementos fisicos (motores, sensores, etc.) y Php para lograr la comunicacion a través de Internet con la maquina
aportan al proyecto un gran valor para comprender de forma totalmente practica la teoria de programacion.

5. Conclusions
Los alumnos participantes en el proyecto se han sentido muy motivados y ha sido una experiencia muy enriquecedora
tanto a nivel de conocimientos como a nivel de crecimiento personal.
A nivel competencial, tal como marca la LOMCE, actual ley de educacion, este proyecto alina las competencias clave
siguientes:

- Competencia matematica y competencias basicas en ciencia y tecnologia, por los célculos de trayectorias,

lenguaje programacion para la realizacion del servidor y el programa para la Raspberry.
- Competencia para aprender a aprender, por la investigacion en la colocacion de los diversos elementos del
coche para su correcto funcionamiento.

- Competencia digital, por el uso del servidor para el movimiento del vehiculo, y programacién de la Raspberry.

- Competencia social y civica, trabajo en equipo, respeto por las opiniones de todos.

- Sentido de la iniciativa y espiritu emprendedor, busqueda de elementos que pueda facilitar la vida a futuro.
De la realizacion de este proyecto obtenemos las siguientes conclusiones: al unir diferentes disciplinas como la
robotica la tecnologia y la informéatica, junto al conocimiento de diferentes principios fisicos y tecnoldgicos, podemos
crear sistemas que tengan multiples aplicaciones dentro de diversos sectores tan amplios como el industrial, domético
e incluso el sector médico y al mismo tiempo se integren en nuestro dia a dia.
También se ha demostrado que con el uso de miniordenadores de bajo coste se pueden realizar proyectos muy
ambiciosos y tareas que tradicionalmente requeririan de grandes equipos informaticos. Cabe mencionar en siguiente
apartado que todo el software necesario para el desarrollo del proyecto ha sido software libre.
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