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1. INTRODUCCIO

La UdG desposa de diversos robots mobils per a finalitats docents i de recerca. Aquests
utilitzen sistemes de localitzacié incremental mitjancant basicament encoders incrementals.
Actualment, en el mercat de l'automocié s’ha desenvolupat una série de dispositius

electronics tals com bruixoles electroniques, accelerometres, giroscopics, etc.

L’objectiu és dissenyar i construir un sistema de navegacié inercial format per un
accelerometre, un giroscopic, una bruixola i un microcontrolador encarregat de governar les
ordres. El llenguatge utilitzat sera 'assemblador, ja que es pretén una execucié molt eficient
de les rutines creades. Les dades obtingudes es transmetran a l'ordinador per mitja del
protocol RS-232 i un programa en C emmagatzemara les dades en un document de text.
Aquestes dades seran tractades amb I'entorn MATLAB per tal d'interpretar-les i representar-

les graficament. Per analitzar el funcionament del sistema s’utilitzara la plataforma PRIM.

Per dur a terme el projecte es fara Us dels dispositius disponibles al laboratori de la UdG.
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2. COMPONENTS ELECTRONICS

El dispositiu encarregat de governar i executar les ordres és un microcontrolador de la
familia PIC, en aquest cas un PIC 16F886. Aquest dispositiu ofereix memoria de programa i
dades suficient, E/S digitals i analogiques, un modul MSSP per dur a terme la comunicacio
série 12C utilitzat en la comunicaci6 amb els sensors, u modul UART aconseguir la
transmissido de les dades a l'ordinador i Timers per tenir un control total del temps

d’execucio.

S'utilitzen tres sensors per obtenir les dades d’acceleracié i velocitat, tots fabricats
mitjancant tecnologia MEMS. L’accelerometre BMA180 proporciona I'acceleracié lineal en
els tres eixos de coordenades de I'espai, necessari per calcular la translacié. El giroscopic
XZ500 mesura la velocitat, és a dir, ens informa de la rotacié del robot. | la bruixola
HMC6352 s’encarrega una funcié semblant, ja que ens proporciona la orientacié del robot

respecte el nord.
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3. ENTORNS DE DESENVOLUPAMENT

Aquest entorn és molt Gtil en el desenvolupament dels prototipatges. Abans de desenvolupar
un programa final, es necessita saber el funcionament de cada sensor, i aguesta placa
permet fer totes les proves i simulacions oportunes. Es tracta d’'un equip preparat per
treballar en diferent families de PIC i implementa varis periferics per testejar el funcionament
del propi microcontrolador. També incorpora el depurador MPLAB-IDE i el gravador Pickit 2,

que permeten una execucioé i depuracio del programa en temps real.

Les dades enviades pel PIC cap a l'ordinador es guarden en un document de text. El
programa que s’encarrega de dur a terme aquesta tasca s’ha desenvolupat dins I'entorn C

Sharp, que utilitza llenguatge C orientat a objectes.

El conegut entorn MATLAB, una eina molt potent i simple d’utilitzar, és necessaria per
realitzar tots els calculs matricials de les dades per obtenir una representacié dels

moviments del robot. Per mitja de grafiques es pot visualitzar la trajectoria efectuada.
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4. CONCLUSIONS

La realitzacié del projecte s’ha dut a terme com s’ha especificat a la introduccié. S’han
complert tots els punts que s’havien detallat i no hi ha hagut canvis. S’ha dissenyat i
construit un sistema de navegaci6 inercial format per un accelerometre, un giroscopic i una
bruixola. Mitjangant diferent protocols de comunicacié s’han enviat les dades i a través de
diferent entorns informatics i s’han tractat i representat les dades. S’ha comprovat el correcte
funcionament del sistema i s’ha comparat amb el sistema odomeétric actual. El circuit imprés
s’ha desenvolupat amb exit, igual que els resultats. A més, es deixa cami per a un futur
projecte per a una manipulacié de les dades més acurada i amb la corresponent reducci6 de

soroll.

Es tracta d'un projecte molt complert, ja que es toquen molts camps diferents, com diferents
entorns informatics i llenguatges de programacié, disseny i desenvolupament d’un circuit
electronic, diferents eines matematiques, etc. A més, s’han ampliat considerablement els

coneixements en electronica.



