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1. INTRODUCCIO

En aquest projecte s’ha dissenyat un dispositiu per poder controlar un robot mobil a través
d'un teléfon mobil. El robot esta controlat per una placa d’Arduino UNO i es comunica via

Bluetooth amb una aplicacié Android.

L’objectiu d’aquest projecte és simular les maniobres d’'un cotxe per fer un aparcament
lateral. L’idea s’ha obtingut d’una de les ultimes innovacions dels nous models d’Audi que
incorporen un sistema d’aparcament des de qualsevol smartphone. Amb aixd es vol
aconseguir poder aparcar en espais més reduits on el conductor no pot obrir la porta per
baixar del cotxe. D’aquesta manera el conductor pot baixar del cotxe i a través de I'aplicacio

fer que s’aparqui automaticament.

Per a la realitzacié d’aquest projecte es disposa d’un cotxe radio-control de joguina controlat
per dos servomotors i un motor amb encoder. Amb el qual es capten els impulsos per

calcular la velocitat del cotxe i poder-lo posicionar.

S’ha realitzat una aplicacio prévia a la regulacioé de posicié per tal d’adquirir les dades de
resposta de la direccio i del motor per tal d’obtenir el model del sistema. Per fer-ho s’han
assignat dues consignes aplicades en instants de temps aleatoris per aconseguir una

sequliéncia de valors binaris de temps aleatori i estudiar la resposta.

El calcul de la posicié es coneix gracies a la odometria sabent I'angle de gir del dispositiu i la
velocitat. La direccié del cotxe esta controlada per una regulacié Pl calculada a través del

sistema obtingut de I'adquisicié de les dades.
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2. MAQUINARI

L’element fonamental del projecte és la maqueta radio-control el qual disposa d’'un motor de
corrent continu. El motor esta alimentat a 12 volts i té una intensitat nominal de 530mA.
Porta integrat un reductor de velocitat 30:1 aconseguint una velocitat nominal de 170
revolucions per minut. A més té incorporat un encoder que proporciona 90 impulsos per

volta de I'eix de sortida de 5mm del reductor.

La placa d’Arduino controla dos servomotors, un s’encarrega de la direccié i l'altre de la
velocitat del motor. Els servos es controlen amb un rang de PWM de 0-255 i poden suportar
una carrega maxima de 3.5 Kg.

Pel que fa al sensors, a part de I'encoder ja esmentat, es disposa d’'un potenciometre lineal
rotatiu. Amb aquest, es controla el gir del servomotor que és el mateix que el de la direccié

del cotxe.

Per comunicar la placa de control amb el teléfon mobil es disposa d’'un modul Bluetooth HC-
05 amb funcions disponibles de mestre o esclau, en aquest cas funciona com a esclau i esta
alimentat a 5VDC.
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3. PROGRAMARI

El programari representa una de les parts fonamentals d’aquest projecte i éson es defineixen
tots els programes realitzats amb els softwares de programacio grafica de LabView, Arduino
i App Inventor.

El primer software s’ha utilitzat per fer la interficie grafica de I'adquisicié de les dades amb
les quals I'operador pot configurar la velocitat de comunicaci6 i el port série. A més és on es

visualitzen els valors i hi ha la pocié d’emmagatzemar els valors.

L’Arduino s’ha utilitzat per fer dos programes petits i un de més gran. Els dos petits son els
encarregats d’adquirir les dades de la direccio i velocitat del cotxe i enviar-les a la interficie
de LabView a través del port serie. L’ultim programa és el que conté el gruix del projecte i és
I'encarregat de controlar tots els moviments del robot. Resumint el programa, es pot dividir
en sis parts: lectura de la velocitat, lectura de la direccid, comunicacio, controlador de la

direccid, calcul de la posicio i trajectories d’aparcament.

La primera part és I'encarregada de programar el microcontrolador de I'Atmega 328 per tal

de llegir els impulsos de I'encoder i convertir-los en velocitat lineal.

La lectura de la direcci6 llegeix el valor lineal del potencidmetre en una entrada analogica i

I'escala entre els limits maxims i minim de gir del cotxe.

La comunicacié s’encarrega de rebre i processar les dades enviades a través de I'aplicacié

mobil amb els pins RX i TX de I'Arduino.

La trajectoria d’aparcament utilitza el calcul de la posicié per saber on esta en cada moment

el robot mobil i seguir una seqiiencia o una altra depenent de les condicions especificades.

Finalment, amb I'’App Inventor s’ha creat una aplicacié6 manipulable amb qualsevol aparell
amb sistema operatiu Android. Amb I'aplicacié dissenyada es pot controlar el cotxe amb el
mode manual o iniciar I'aparcament sempre i quan s’hagi establert una comunicacié
Bluetooth.
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4. CONCLUSIONS

S’han assolit de forma satisfactoria tots els objectius d’aquest projecte gracies a la creacié
de I'aplicacié mobil i a la programacio6 realitzada amb la plataforma d’Arduino i LabView. Per
una banda s’ha confeccionat el programa de control manual del cotxe radio-control i per
I'altra el control automatic de les trajectories d’aparcament. Finalment amb la programacio
de I'aplicacié mobil s’ha establert una comunicacioé entre el cotxe i 'usuari de manera que

'operador pot manipular-lo al seu gust.

S’ha dissenyat una interficie d’adquisicié de dades amb les quals s’ha creat un model del

sistema. Amb el qual s’ha pogut obtenir un controlador per regular la direccié del robot.

S’ha modificat la maqueta inicial de la qual es disposava per afegir-hi un motor amb reductor

i encoder i s’ha acoblat un potencidometre lineal a I'eix de rotacié del servo de la direccio.

S’ha de tenir en compte que es partida d’'una joguina i hi ha hagut algunes limitacions.
Algunes han sigut per encariment del projecte i d’altres per les caracteristiques propies del
cotxe, com ara la implementacié de sensors de proximitat o bé els problemes sorgits durant

la regulacio de la velocitat.



