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OBJETIVOS

“IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE DIRECCION ELECTROHIDRAULICA EN EL EJE
POSTERIOR PARA LA ESTRUCTURA DIDACTICA DE ENTRENAMIENTO DE MECANICA DE PATIO
EN LA CARRERA DE TECNOLOGIA SUPERIOR EN MECANICA AUTOMOTRIZ DE LA UNIVERSIDAD

DE LAS FUERZAS ARMADAS ESPE-L.”

Analizar los tipos de sistemas de direccion a las cuatro ruedas existentes en la actualidad
mediante el estudio de cada uno de estos sistemas

Disefiar un circuito electrénico que se encargue de controlar todo el mecanismo de direccion
en el eje posterior del banco didactico utilizando software para la simulacion de los elementos
electrénicos y estudiando la interaccion de cada uno de los elementos
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[ ANTECEDENTES }

-Sistema de direccion a las 4
ruedas

-El desarrollo de la industria
automotriz exige que los nuevos
profesionales en el area, tengan
conocimiento de los sistemas
actuales de direccion
automotriz.

‘ PLANTEAMIENTO |

DEL PROBLEMA |

No se dispone de una estructura
didactica que sirva de material
practico, el cual permita a los
estudiantes de la carrera
analizar y entender el
funcionamiento de sistemas
automotrices innovadores del
vehiculo

[ ALCANCE ]ﬁ

No solo puede servir para la
enseflanza a los estudiantes,
sino que también serviria de
utilidad para técnicos fuera de la
universidad los cuales deseen
obtener informacion acerca de
este tipo de sistemas de
direccién

{ JUSTIFICACION ]<

Resultara mas facil que los
docentes Impartan sus
conocimientos mediante una
herramienta, y los estudiantes
adquieran estos conocimientos
de manera practica.
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[ SISTEMA DE DIRECCION A LAS 4 RUEDAS ]

Sistema 4WS de Honda
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Investigacion y seleccion de
materiales de los sistemas
hidraulico y electronico

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA




Metalico

Capacidad de 0,6L
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Caudal de 2 Gpm a =1200 rpm

Presion de trabajo 60 Bar




1Hp — 1800 rpm
Voltaje de trabajo 110/220 VAC
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Aceite sintético (rojo)

=
== DTE"25
== Hydraulic Oil
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De tipo pifion cremallera

Proporciona una fuerza de 28771 N
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Microcontrolador ATMega328P

Voltaje de trabajo 5VDC
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Para motores de 2 y 4 fases

18 - 80 VAC / 24 — 110VDC
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Desfasado 90° entre sefial CLK y s LT LT
DT

Channel A leading B
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WX-DC2412

Pequenio y facil de instalar

Entrega 24VDC 6A
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Implementacion de los sistemas
hidraulico y electronico
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Se fabrica unas placas a partir de
unos angulos para que lo sujeten
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA HIDRAULICO

Se construye una base a medida

para fijar la bomba hidraulica, esta
base esta soldada a la estructura
del banco didactico
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Se procede a soldar una base
hecha a medida en la estructura
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Se procede a fijar el motor eléctrico
a la estructura mediante pernos y
se coloca la banda
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA HIDRAULICO
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ENTRADAS PROCESAMIENTO SALIDAS

Sensor de angulo del !
volante de la L Transmision de giro
direccion

FPulsos hacia el
actuador

(Giro de mecanismo
de la direccion
posterior
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA ELECTRONICO
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//Control del sistema de direccidn a las ruedas posteriores

I

//Macas Juan
f/Haranjo Juan

I

#include «<Stepper.h>

//Conexiones Driver DMB60H
#define PUL 9 //Pin 9 conectado al Pin PUL
#define DIR & //Pin & conectado al Pin DIR

volatile boolean VueltaDetectada; //5e necesita volatile para interrupciones
/f/fwolatile boolean DireccionRotacion: //Rotacién Derecha (sentido anti-horaric) o Izquierda (sentido horario)

//Conexiones Encoder

const int PinCLE = 2; //Generacién de interrupcicnes utilizande la Sefial CLK
const int PinDT = 3; //Lectura para Sefial DT

conat int PinSW = 12; //Lectura para €1 Botdn

int PosiciocnMpp = 0
int PasosRecorrido

f//Almacena la Posicidn del MPP
100; //Controla la velocidad del MPP por Rotacidn Tw7

int Direccion; //Variable para setear la Rotacidén (Derecha o Izquierda) del MPP

Sistema_de_direcci_n_a_las_4_ruedas_2

43 woid DeteccionRotacion()

44

45 static unsigned leng ultimaInterrupcion = 03
48 unsigned long tiempolnterrupcion = millis();
47

48 if (tiempoInterrupcion - ultimaInterrupcion

// wariable static con ultimoc walor de tiempo de interrupcion
/f warieble almacena wvalor de func. millis

> 5) { // rutina antirebote desestims pulsos menores a 5 m3eq.

49 if (digitalRead({PinDT) == LOW) /f 31 es HIGH, sentidc horarioc

50 1

51 DireccionRotacion = (digitalRead(PinCLK)-digitalRead{PinDT) > 30};

52 1

53 else |

54 DireccionRotacion = (!digitalRead{PinCLK)-digitalRead(PinDT) <« 50):

55 }

56

57 S/POSICION = min (100, max{0, POSICION)): // establece limite inferior de 0 ¥
58 /{ supericr de 100 para POSICION

59 ultimaInterrupcion = tiempoInterrupcien: // guarda valer actuazlizado del tiempo
(i) VueltaDetectada = true;

&l } ff de la

62

831
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65 wvoid setup()

86 |
67
68
59

R R R e e
O L R D

pinMode (DIR, OUTEUT);
pinMode (PUL, OUTEUT):

pinMode {PinCLK, INFUT): //horarioc

pinMode (PinDT, INFUT); //anti-horaric

pinMode (PinSW, INPUT_PULLUF);

attachInterrupt {digitalPinToInterrupt (PinCLK), DeteccionRotacion, LOW); //Interrupcidn 0 siempre conectado al Pin 2 en Arduino UNO

117
118
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//Funciona si la rotacidn fue detectada
if (WVueltaDetectada)

VueltaDetectada = false; //No se repite hasta una nueva rotacibtn detectada

if {DireccionRotacion) //Mover el Motor en sentido anti-horario

{
digitalWrite (DIR, HIGH); // (HIGH = sentido anti-horaric / LOW = sentido horario)
for{int ® = 1; x < PasosRecorrido; xt++)

{
digitalWrite (PUL, HIGH):
delay(l):
digitalWrite (PUL, LOW):
delay(l):

}

PogicionMpp = PosicionMpp - PasosRecorrido:

if{!DireccionRotacion) //Mover el Motor en sentido horario

{
digitalWrite (DIR, LOW); // (HIGH = sentido anti-horaric / LOW = sentido horario)
for{int x = 1; x < FasosRecorrido; x++)

{
digitalWrite (PUL, HIGH):
delay(l);
digitalWrite (PUL, LOW);
delay{l);

i

PogicionMpp = PosicionMpp + PasosRecorrido;
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA ELECTRONICO
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA ELECTRONICO
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA ELECTRONICO Cadena y catarina

~ Catarina
valvula

Catarina

actuador N T ESPE
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA ELECTRONICO
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Pruebas de funcionamiento
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380 Angulo de viraje 409
ruedas delanteras

Angulo de
@ viraje ruedas
posteriores
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PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA
ELECTRONICO
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380 Angulo de viraje 360
ruedas delanteras

Angulo de
viraje ruedas
posteriores
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PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA
ELECTRONICO
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PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA
HIDRAULICO
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Conclusiones y recomendaciones
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Se implementé un sistema de
direccion electrohidraulica con
control  electronico al egje
posterior del banco didactico de
mecanica de patio para el
estudio y la practica de los
estudiantes de la Universidad de
las Fuerzas Armadas ESPE-L,
siendo este un sistema asistido a

Se analiz6 los tipos de sistemas
de direccion a las cuatro ruedas
existentes en la actualidad y se
estudi6 cada uno de estos
sistemas su funcionamiento vy
desempefio cuando este sistema

Se disefid un circuito electronico
que controla todo el mecanismo
de direccion en el eje posterior del
banco didactico y se utilizd
software para la simulacion de los
elementos electronicos.

se encuentra activo.
las cuatro ruedas para lograr

reducir el radio de giro del banco
de pruebas.

.Se implementé una unidad de . .
control  electronico para el Se analiz6 el desempefio del
movimiento del mecanismo de la sistema de direccion a las 4
asistencia a la direccion en el eje ruedas implementado en el banco
posterior del banco didactico para didactico haciendo pruebas de
lo cual se utiliz6 un motor funcionamiento en las cuales se
eléctrico de alto torque para pudo constatar que el sistema
generar el par necesario que funciona de acuerdo a todos los
mueva el mecanismo de parametros que se establecio.
direccion.

Para la realizacion del proyecto se
puso en practica todos los
conocimientos tedricos y un poco
practicos adquiridos durante toda
la carrera de Tecnologia Superior
en Mecanica Automotriz.
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