PROYECTO FIN D

“ACTUACION AUTOMATICA PA
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Prototipo con un sistema de adquisicion de da
gue consta fundamentalmente de:

o 4 Acelerémetros triaxiales
 Tarjeta de adquisicion y salida de datos DAPL3
 Equipo auxiliar (Ordenador Portatil, rack, etc.)



OBJETO

REALIZACION AUTOMATICA DE MANIOBRAS
DE UN VEHICULO

ADQUISICION INTEGRACION CONTROL ACTUACION

Mejorar el sistema - Instalacion de
de adquisicion de datos sensores

Instalacion de

Desarrollo de un sistema los actuadores en
de actuacion automatica - los puntos de control




MEJORA EN LA ADQUISICION DE DATOS

Deficiencias de la senal de losacelerdmetros:

Sensibilidad
cruzada

Posicionamiento correcto de los acelerometros
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Tiempo {s)




CONSECUENCIAS DEL DRIFT (1)

Velocidad




CONSECUENCIAS DEL DRIFT (1)

Posicion




SENSIBILIDAD CRUZADA




POSICIONA TO DE LOS ACELEROMETROS
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CLASIFICACION DE LOS SENSORES

Sensores de
presencia

e[nductivo
«Capacitivo
*Efecto Hall
*Célula Reed
«Optico
eUltrasonido
eContacto

Sensores de
posicion

ePotencidmetros
*Resolver
*SINcro
Inductos yn

Sensores de
velocidad

eTacogeneratriz
De velocidad angular




MEJORA DEL SISTEMA DE ADQUISICION DE DATOS

»Sensor de efecto Hall: Sensor analdgico que responde
con una sefial de 0 6 5V segun tenga metal delante o no:

Incremental
«Actua como switch: detecta si existe movimiento general
0 no del vehiculo

»Sensor de velocidad angular: Sensor analogico que
mide la velocidad angular alrededor del eje z:

12 integral del movimiento
«Actlia como switch: detecta el movimiento alrededor del eje|z



SENSOR DE EFECTO HALL

Mision Principal en el
sistema de adquisicion
del movimiento

§

Asegurar si el vehiculo
esta 0 no en movimiento

Opcionalmente se podria obtener la velocidad de un punto del ve

CORRIGE EL PROBLEMA DEL DRIFT
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SENAL OBTENIDA DEL SENSOR DE EFECTO HALL




SENSOR DE VELOCIDAD ANGULAR

\/

Mision Principal en el
sistema de adquisicion

del movimiento

Detectar el movimiento
Alrededor del eje z

CORRIGE EL PROBLEMA DE LA SENSIBILIDAD CRUZAL
de cara a la integracion proporciona datos mas fiables (12 integral



SENAL OBTENIDA DEL SENSOR DE VELOCIDAD ANGULAR
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Integracion

e Giro del
de la sefal

vehiculo




ACTUADORES MECANICOS: PASOS PARA SU ELECCION

Determinacion de los Acelerador
— Volante
puntos de control
Freno

. 1

Estimacion de los mmmm)>  Volante INm

Acelerador 0.5Nm

pares requeridos

: 1

Seleccion e instalacion Modelo comercial
de los actuadores mmmmmP>  gdecuado a los

requerimientos de par

Freno 1.5-2Nm



TIPOS DE ACTUADORES COMERCIALES

HIDRAUL |COS Grandes volumenes

Compresores
NEUMATICOS / Sistemas hidraulicos

, ( Motores AC
ELECTRICOS == Motores DC

| Motores Paso a paso




RES PASO A PASO

Ventajas:

Facilidad de control
«Cumplimiento de los requerimientos de par
Facil determinacion de la posicion
*Escaso mantenimiento, casi nulo ruido ...
*Acoplamiento de Cajas Reductoras

Inconveniente principal:

eDeslizamiento interno



MODELO COMERCIAL

Motor paso a paso RS.191-8384
Tension Nominal g v
Corriente Nominalt 1.8,A

Par 1200mNm

Angulo de Paso ~ 1.8°



CONEXION DE LOS MOTORES PASO A PASO Y LA TARJETA DAPL3200A

PASO ENTERO/MEDIO
PASO

Alimentacion
torjeta y
motor

12 Vv

Alimentacion
tarjeta y
motor

12 v

p o
K
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Negro-Blanco

Ro jo-Blanco

SENTIDD
R=1000W DE GIRD PREAJUSTE

[ [

PLACA
217-36l11

13 Ro jo

4+
I
‘ I

Amarillo-Blanco

Verde-Blanco

MOTOR
191-8384

10_Negro

7 Amarillo

4_Verde




MOTORES PASO A PASO

SALIDAS DE CONTROL



EJEMPLO DE CONTROL DEL MOTOR PASO A PASO

| — Trayectoria requerida
+ Posiciones ocupadas por el motor
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ACTUADOR DEL ACELERADOR

Ubicacion del actuador
en.valvula mariposa del
carburador

Actuacion
elementos In




ACTUADOR SOBRE EL VOLANTE

Actuacion en la barra
la direccion

Diseino d
permite la

Caja Reductora



ACTUAC SOBRE EL FRENO

*Es el que requiere un mayor par (1.5-2 Nm)
Se ha instalado un servofreno para la reduccion del par




CLUSIONES

SE HAN SOLUCIONADO LOS PROBLEMAS DEL
SISTEMA DE ADQUISICION DE

*SE HA DESARROLLADO UN SISTEMA DE.ACTUACION
AUTOMATICA:

- HARDWARE
- SOFTWARE (SE ADJUNTAN LOS PROG
DESARROLLADOS)



