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OBJETIVOS



OBJETIVOS

GENERAL

« DISENAR Y CONSTRUIR UNA UNIDAD DE
VIGILANCIA Y SEGURIDAD ROBOTICA PARA
AREAS RESTRINGIDAS DE LA ESCUELA
TECNICA DE LA FUERZA AEREA.




OBJETIVOS

ESPECIFICOS

* Plantear el disefio de la unidad de vigilancia y analizar los requerimientos y
materiales necesarios para la construccion del mismo.

* Implementar el sistema de comunicacion inalambrica para enviar
Informacion de vigilancia hacia el computador a traves de un sistema de
procesamiento de imagenes.

 Conseguir y clasificar informacion necesaria y apropiada acerca de una
unidad de vigilancia para areas militares.

* Construir el sistema de movimiento principal de la unidad de vigilancia y
ubicacion de los sensores receptores de informacion que se va a

Implementar. —
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CONCEPTOS BASICOS



CONCEPTOS BASICOS

ROBOTICA

La robdtica es una tecnologia multidisciplinaria, ya que hace uso de
recursos que le proporcionan otras ciencias y disciplinas.

Se apoya en gran medida en los progresos de la
microelectronica y de la informatica, asi como en
nuevas disciplinas tales como el reconocimiento de
patrones e inteligencia artificial.
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CLASIFICACION

POR SU GENERACION

POR SU NIVEL DE INTELIGENCIA

POR SU NIVEL DE LENGUAIJE

POR SU APLICACION

DISPOSITIVOS DE MANEJO MANUAL

NIVEL DE INTELIGENCIA ARTIFICIAL

SISTEMAS GUIADOS
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ARDUINO UNO

 Es una plataforma de electronica abierta para la creacion de
prototipos basada en software y hardware flexibles y faciles de
usar.
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SISTEMAS DE VIGILANCIA

La vigilancia tecnologica consiste en realizar de manera
sistematica la captura, el analisis, la difusion y la explotacion
de las informaciones técnicas.

Fermite la transformacion de datos en
informacién para la toma de deciziones,
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REDES DE COMUNICACION
INALAMBRICAS




VISION ARTIFICIAL

El proposito principal es programar un computador en diversos tipos de
lenguajes en los que el operador se sienta identificado, para que el
ordenador entienda las caracteristicas de una imagen.
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SOFTWARE DE ADQUISIQI(')N Y
PROCESAMIENTO DE IMAGENES

. LABVIEW — NATIONAL INSTRUMENTS

Constituye un sistema de programacion grafica para aplicaciones que
Involucren adquisicion, control, analisis y presentacion de datos, mediante
el uso de lenguaje G (diagramas de bloques).




IMAQ VISION

» Permite implementar aplicaciones inteligentes de una imagen y vision.

e Presenta herramientas, como detectores de borde y reconocimiento de
patrones complejos
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CRITERIOS DE DISENO



CRITERIOS DE DISENO

ESQUEMA GENERAL DE FUNCIONAMIENTO

Procesamiento
Tx de Video de imagenes

PC-LabView

e -
. Sistema de control o
Movimiento M ovimiento o
G estion de ruta

Lamara Arduino UNO robot

Programacion de
Ruta Manual o
Automatico
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PARTES DE CONTROL

1. Se encargara del sistema de monitoreo, vigilancia,
transmision de iméagenes y video por medio de una camara
Inalambrica a la PC por medio de conexion Wi-Fi.

2. Se encargara de la parte de gestion de la ruta y el control en
general de cada una de las actividades que realizara ya sea
en forma automatica o manual.
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SELECCION DE ELEMENTOS

FIBRADE VIDRIO MOTOR TRACCION RUEDAS DE CAUCHO

MOTOR DIRECCION éATERIA LIPO




DISENO MECANICO



DIMENSIONAMIENTO DEL
MECANISMO DE DIRECCION

DIRECCION TIPO ACKERMAN

BARRAFIJA

BIELADE LA MANGUETA

BARRA DE ACOPLAMIENTO
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DIMENSIONAMIENTO DEL
MECANISMO DE DIRECCION

e Barra de acoplamiento = 239,5 mm

e Bielas de las manguetas = 30 mm

e Angulo minimo de giro (a._min) = 8,38° (40°)




DIMENSIONAMIENTO DE LA
PLATAFORMA O CHASIS

1.Sistema de direccion. \=Z
2.Sistema de vision.
3.Carroceria del robot.




PARAMETROS DEL DISENO
MECANICO

e Peso maximo de la unidad con accesorios (W): 150 N (15 kg)

e Ancho maximo de la unidad (b): 210 mm
 Distancia maxima entre ejes de las ruedas (L): 220 mm

e Inscribirse en una corona circular con radio:
e Exterior (R): 1500 mm
e Interior (R"): 750 mm

e Angulo de giro maximo (a), entre: 35° y 45°




ANALISIS DE ESFUERZOS EN EL
MECANISMO DE DIRECCION

Mombre del modelo:Ensamblaje mecanisme direccion D
Morrbre de estudio:dnalisis estatico 1(-Predeterminada-)
Tipo de resultado: Andlisis estitioo tension nodal Tensiones1
Escala de deformacion: 194,908

voh Mises (Nfmm™2 (MPa))
102.6
I 04.04
. 8540
. 76,94
_ 68,39
_ 59.54

51.28

. 4274

- 3419

L 2585

- Max.: 102.6
]

8.548

1.025e-005

J\K — Limite elastico: 250
Fi

ANALISIS DE TENSION:

La tension maxima de Von Mises
se produce en los extremos de la
barra fija y su valor es de 102,6
Mpa.




ANALISIS DE ESFUERZOS EN EL
MECANISMO DE DIRECCION

ISR, DESPLAZAMIENTO
ool e lomacon ESTATICO:

Los desplazamientos
maximos se producen en la
zona media de la barra de
acoplamiento y su valor
maximo es de 0.151 mm




ANALISIS DE ESFUERZOS EN EL
MECANISMO DE DIRECCION

Mombre del modeloiEnsamblaje mecanismo direccion D
MNombre de estudio:dnalisis estatico 1(-Predeterminado-)
Tipo de d sultade: Fador de seguridad Factor de seguridad1 FACTO R D E
Criten Aut maético
Distr b n de factor de sequridad; FDS min = 2.4 SEG U R I DAD .
FD3 7,
Las zonas criticas se
100
.. encuentran en los
= €xtremos de la barra fija.
| /5.6
. 6748
59.35
31,22
.. 43.09
. 3498
. 26,83
e

I 10,57
2437




MODELO COMPLETO DE LA
UNIDAD DE VIGILANCIA




DISENO ELECTRONICO



PARAMETROS DE DISENO

' RECONOCIMIENTO DEL LUGAR _

i LOCALIZACION DE POSIBLES INTRUSOS _
i VISUALIZACION MEDIANTE EL USO DEL SOFTWARE _
i EVALUACION _
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UBICACION DE LA CAMARA

Las caracteristicas técnicas de la cAmara inalambrica son:
*Frecuencia 2.414 Ghz

*Potencia: 200mW

*\/oltaje Operativo: 12V DC

*Antena: Omni Direccional

*Pixel: 250k

*Resolucion: 380 lineas Horizontales

*Exposicion: Automatica

]




SISTEMA DE ALIMENTACION

Son baterias de ultima generacion especialmente para trabajar
bajo radio control, y su principal caracteristica que es de bajo
peso




TARJETADE CONTROL

Arduino UNO

Senales
de control
Motores

Puente H

Regulador de
voltaje 5V

Entrada de voltaje
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PUENTE H

PLACAS
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MONITOREO Y VIGILANCIA

Matriz de Espacios de Estado

Procesamiento de
imagenes

TX Video
4.

PC LabView

|

Movimiento ?
Arduino UNO
Sernvomotor




SOFTWARE DE CONTROL

DISENO HMI
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MODO MANUAL

[ Inicio ]

)

Adquisicion de
Imagenes e

k'

Visualizacion Tiempo
real

Movimiento
manual
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MODO AUTOMATICO

[ Inicio ]
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Adquisicion de
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PROTOTIPO IMPLEMENTADO.




ANALISIS Y RESULTADOS



POSICIONAMIENTO DE LA CAMARA

4 B My System

Data Neighborhood
4 B Devices and Interfaces
& HP Webcam “caml)"
ASRLA:INSTR "COMA&"
@y ASRLIC:INSTR “LPT1"
4 s Network Devices
£ Ais IP Camera "cam?’
& Historical Data
1 4l Scales
6] Software
;» B Remote Systems

H o D Refresh | I Snap B Grab | (G Histogram | b Save Image

3% Hide Help

Sy

A~ || [gBack Mo

NI-IMAQdx Basics

What do you want to da?
® Cannect my amera
® Configure my deviee

® Set my remote imags

gptions
¥
640480 1% 326t RGBimage 100,100,102
o7 ColapseAl | 2] Refresh | 7 View Options || 9 HideHelp | i
B Camera Attributes A
B Authentication
Password hola12345 rﬂ )
User Name root
B Compression ® Expand All/Collapse A
JPEG Compression Level k £l o
B Frame Rate Limit Expands/collzpses all
of the subcategories
Enabled [ In the tree contral.
| Value 1] v The top-level
categories are always
expanded.
# Refresh—Updates all v
of the attribute

] Settings W Acquisition Attributes | ca Camera Attrbutes|

valuas. This huttan

ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




Visualizacion HMI

Imagen Adquirida Y procesada en HMI




BASE DE DATOS (IMAGENES)
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RECONOCIMIENTO DE OBJETOS




FUNCIONAMIENTO GENERAL

El Funcionamiento General del robot lo realiza en modo
manual y automatico como se detalla a continuacion.

 El robot se moviliza en el terreno
* El robot realiza los giros necesarios programados
 La camara envia en tiempo real la imagen capturada




ANALISIS FINANCIERO DE COSTOS



ANALISIS FINANCIERO DE COSTOS

_ DESCRIPCION V. UNITARIO V. TOTAL

- MATERIA PRIMA

- COMPONENTES MECANICOS 200
- COMPONENTES ELECTRONICOS 350
- SOFTWARE DE APLICACION 250
- TARJETAS DE COMUNICACION 400
- OTROS

- INTERNET 50

TRANSPORTE 150
- VARIOS 300
.

- TOTAL 2000

200
350
250

400

50
150

300

2000
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CONCLUSIONES



CONCLUSIONES

« El prototipo de robot de vigilancia puede desenvolverse sin mayor tipo de
problemas en cualquier tipo de ambiente externo, ya que gestiona de forma
correcta cada uno de los obstaculos que se pueden presentar.

o El sistema de vigilancia detecta intrusos, desde el la camara, es por ello que se
realiza el monitoreo desde diferentes puntos a lo largo del terreno o area de
vigilancia.

e La comunicacion de la camara con la PC es Wi-Fi con configuracion de
Access Point

o El sistema de alimentacion del prototipo, principalmente el de los motores del
disefio tiene una duracion de 6 horas como maximo en trabajo continuo,
dependiendo dicha duracion de los tiempos de descanso que se le asignen al

prototipo.

S s = -
. UNIVERSIDAD DE LﬂéUEHZAS ARMADAS
LG anor INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




RECOMEDACIONES



RECOMEDACIONES

» Tener bien cargadas las baterias para evitar apagones del robot.
e Tener un tiempo de reaccion bueno para el manejo manual.

* Implementar sensores auxiliares en caso de tener evitar colisiones
tanto en el manejo automatico como el manual.

« La camara solo realiza giros de arriba abajo se deberia
Implementar un movimiento de izquierda a derecha y viceversa.
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