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ardware de Robots

- Motores

* Sonar

- Laser

- Sistema Sensorial

- Sistemas de seguridad
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ipos de Motores

- (Corriente continua:

- Se alimentan en tensién (dos cables) con
PWM.

-  Dos sefales de encoder

- Sincronizacion externa con cualquier tipos
de sensor

- Brushless:

- Se alimentan con tres sefales de tension
desfasadas

- Posicion mediante sensor de efecto hall

- Sincronizacion externa con cualquier tipos
de sensor
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ontrol de motores: Drivers

- Control en velocidad
» Control en posicion y velocidad

- Control en corriente (par)

[
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ontrol de moto
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res: Drivers

DRIVER

COM
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ontrol de motores
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ontrol de motores

- Conjuntos driver motor: motor brushless
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ontrol de motores: Protocolo serie

4.2.1 Velocity presetting via RS232
In this operating mode, the drive velocity can be controlled with set value presetting via R5232:
Setting: CONTMOD or ENCMOD and SOR0 operating mode

Profile and controller parameters are executed via the FAULHABER basic setting commands (see
chapter 5.1.2 "General parameters”). In particular the acceleration values AC and DEC, the current
limitation values LPC and LCC, as well as the controller parameters POR and |, must be adapted to
the respective application.

The velocity control is executed with the following FAULHABER motion control command:

Command Function Description

WV Select Velocity Mode Activate velocity mode and set specified value as
target velocity (velocity control).
Unit: rpm

Example:

Drive motor at 100 rpm: V100

In order to change the direction of rotation, simply assign a negative velocity value (e.g. V-100). VO
will stop the drive.
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ontrol de moto

e i~

res: Ejemplo.

main()

{
struct termios oldtio;
int fd;

int cadena[6];

fd = configurarPuerto (&oldtio);
cadena = "Viooo\n";
write(fd,cadena,longitud);
sleep(3);

cadena = "Vo\n";

write(fd,cadena,longitud);
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s motores

ontrol de vario

- Control centralizado:
Controladora de ejes: PMAC

- Control distribuido:
Un driver en cada motor

Se coordinan a mas alto nivel mediante software
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ontrol centralizado de varios motores

- Tarjeta PMAC de Delta TAU
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ontrol distribui

\

do de varios motores

- Ejemplo con RS232

Robots Moviles

RS232-1

Driver 1

l

Motor 1

Controlador
(PC)
RS232-2 | RS232-n
Driver 2 Driver n
Motor 2 Motor n
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ontrol distribui
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do de varios motores

- Ejemplo con CAN

Controlador
(PC)
CAN
Driver 1 Driver 2 Driver n
Motor 1 Motor 2 Motor n
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ontrol basado en Micros

Sensors
\ Microcontroller
¢ \ =
Sensors
PC Driver Orders Robot
Integrated Hardware
Sensors
. Microcontroller
ya N\ >
| |
Orders
PC with Simulink Driver Robot

Integrated Hardware
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ontrol basado en

Micros

Controller iRy
Vs =\
Simulation
HW
Interface
Robot

Robots Moviles

mislel(E) G5

www.st.com/stm32
- e

&Tfiiuug% ["]‘]

I 1|iilii|iili':illl§liﬂ]

e .
ﬁ

UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



Robots Moviles UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



onar

- Emite y recibe eco sonoro
- Procesa tiempo de vuelo
- Rango : 8 cm-8 m

- Ubicacion en forma de anill

* Conexion a PC: Bus de camy

- Requiere electronica de
sincronizacion

Robots Moviles

UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



Robots Moviles UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



Robots Moviles UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



aser

+ Tiempo de vuelo de un haz
de luz

- Rango :1cm-14 m
- Resolucion: 0,52%360
medidas (barrido 1802)

- Conexion a PC: puerto serie
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aser

- Tiempo de vuelo de un haz de
luz

- Rango :6 cm-4 m

- Resolucion: o, 36° ¢ barrido
2402)

- Conexion a PC: USB
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aser

Point View of /Laser/Ranger/PiEl [E Point View of /Laser/Ranger/Pi" [%]

Pall: Once E Repeat  Ewvery 1000 mSe: Fasber Padll: Cinee E Fepeat  Euery 1000 miec Faster |

Pixels per meter|15.0 Pixels per meter|5.0 |

Range View of /Laser/Ranger/g* gheE] Range View of /Laser/Ranger/g” ghe[=]

Pall: Cince |E Repeat Every 1000 me: Fas=ter | Pall: Cnce E Repeat Ewery 1000 mbec Faster

Pixels per metef15.0 | Pixels per metefs.0 |
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! amaras Pan/tilt

- Sefial de video analdgico

- Necesidad de digitalizar
imagen (Frame Graber)

- Control protocolo VISCA
(protocolo serie)
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amaras Pan/tilt

Command Set Command Command Packet Comments
o | AddressSet Broadcast 88 3001 FF

IF_Clear Broadcast 82801 0001 FF

CommandCancel 8x 2p FF p: Socket No. (=1 or 2)

CAM_Power Cn Bx 01 04 00 02 FF Power ON/OFF (Standby)

Off (Standby) 8x 01 04 0003 FF

CAM_AutoPowerOff Direct 8x 01 04 40 Op Og Or Os FF Auto Power Off
pgrs: Power OFf Timer 0000 {Timer Off) to FFFF
(65535min)

Initial value: D000
The power automatically turns off if the camera does not
receive any VISCA commands or any signals from the

Remote Commander for the duration you set in the timer.

CAM_Foom Stop 8x 01 04 07 00 FF Zoom control
Tele (Standard) 8x 01 04 07 02 FF
Wide (Standard) 8x 01 04 07 03 FF
Tele (Variable) 8x 01 04 07 2p FF p = Speed parameter, 0 (Low) to 7 (High), 8 steps
Wide (Vanable) 8x 01 0407 3p FF
Drirect Hx 01 04 47 Op Og Or Os FF pgrs: Zoom Position

Optical zoom: 0000 {wide) to 4000 {tele)
Digital zoom: 4000 (1) to 7000 (x4)

D-Zoom On 8x 01 04 06 02 FF Digital zoom ON/OFF
D-Zoom Off 8x 01 04 06 03 FF
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amaras

- Baratas
- Imagen digital por USB ®
- Peor resolucion
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amaras

- (Camaras de profundidad: Kinect, Asus

IR Emitter Color Sensor

IR Depth Sensor

Tilt Motor

It

_—

Microphone Array
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amaras

- (Camaras de profundidad: Kinect, Asus
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rocesamiento de imagenes

- Open CV es multiplataforma, existiendo versiones
para Linux, Mac OS Xy Windows.

- Contiene mas de 500 funciones que abarcan una gran
gama de aéreas en el proceso de Vision:

- reconocimiento de objetos

reconocimiento facial

calibracion de camaras,

VviSiOon estereo

aplicaciones a la robotica

- ROS: Roboearth
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ensores Digitales

- Tarjetas de entradas/salidas (DAQS)

J
o |
N0,

- LabjackU12

PC
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Baterias

- Proporciona la potencia necesaria a todos los
dispositivos que constituyen el robot.

- Para la seleccion:

- Tensién maxima: 24 V (Dos baterias de 12 V en serie).
- Potencia maxima: 12 A/h

€« ZTOBAD

* Duracion aproximada: 1,5 h.

- Para aumentar el consumo:

- Asociacion en paralelo
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onversores DC/DC

- Para pasar de la tension de las baterias a las tensiones de
alimentacion de los diferentes dispositivos.
- Tensiones de trabajo:
24 V: motores
20 V: Portatiles
15 V: Amplificador de audio
12 Vy 5 V: Electronica general
9 V:servos

- En el disefio de los conversores hay que tener en cuenta el
consumo de los dispositivos que hay detras de él, no sélo la
tension.
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~Cargador

- Cargador especifico para el tipo de baterias:
- Tension nominal: 24V.

- Tiempo de Carga 4h. (5 A)
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argador

- Cargador de 3 etapas: El cargador analiza el estado de la
bateria.

Voltaje de carga

Voltaje (V)

Carga rapida Temporizador Auxiliar

Indicaciéon: ROJO AMARILLO VERDE

Corriente (A)

Corriente de carga

. >
80% 100% Capacidad
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Sistema de Seguridad
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eta de emergencia

- Debe detener todos los
movimientos del robot por
una accione externa al
control del motor

- No debe depender del
software u otros modulos.

- No debe depender del
sistema de comunicaciones

- Debe cortar directamente la
corriente a los motores
(Mediante relés)
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ircuito de segu

e

ridad
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Seta1 Seta 2
A el

/ Bumper

/ Seta RF

/ SwW

/ Watch dog

024V

Motor
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~Basado en PC

- Permite programacion en lenguajes de alto nivel

 Necesidad de adaptadores para conectar al
computador los dispositivos hardware: tarjetas de
adquisicion de datos, hubs USB, etc.

- Disponibilidad de herramientas software para
desarrollo.
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asado en microcontrolador

- Acceso mas directo (bajo nivel) al hardware

- Requiere conocimiento de programacion de micros
- No requiere de sistemas operativos

Dificultad en encontrar herramientas de desarrollo.
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icro Robots

- Posibilidad de tener un robot de bajo coste.
- Facil de construir, mucha informacion y guias en internet.
- Permiten iniciarse en la robdtica.

* Muchas limitaciones para la implementacion de algoritmos de
alto nivel.
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ensores

e Bumpers

26
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ctuadores

* Suelen implementar un sistema diferencial con una rueda
loca en la parte posterior/anterior de apoyo.

e Para la traccion utilizan servomotores modificados.
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structura

e Multitud de disenos para impresion 3D
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ontrol

* Basado en microcontroladores: Arduino, PIC.

® Mucha informacion en internet.
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ontrol: Placa de control

 Contiene el microcontroladory la placa de expansion
de puertos.

Robots Moviles

Puerto P

Puerto A

Led de pruebas

Conexion de

mmEmmmemeeeme e

s%rvos Alimentacién de Io% servos
)

ICD2

R5232
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ontrol: etapa d

e

e potencia

- Contiene drivers para los motores.

Alimentacién Entradas

externa analdgicas/digitales

Sensor
infrarrojo 1y2

Switch
Sensor e
infrarrojo 3y4

SSSSSSSS
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