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ANTECEDENTES

La sociedad de la informacidon en la cual estamos inmersos, nos plantea realidades
tecnologicas que cambian en forma dramdtica nuestros paradigmas, por lo tanto,

estamos inmersos en el uso intensivo de nuevas tecnologias.

La tecnologia que utilizamos en la actualidad, mafana puede ser obsoleta, puesto que
estamos inmersos en procesos que se vuelven rapidamente cambiantes y esto nos obliga

a involucrarnos con los avances tecnoldgicos en todo ambito.

La disponibilidad de informacion es algo primordial en la vida de una Institucion, ya
que guia, dirige y convence sobre la eficacia de la misma. Antiguamente la publicidad
en la Pontificia Universidad Catolica del Ecuador Sede Ambato era de manera cotidiana
y sin la atraccion necesaria, algo indispensable dentro del medio social e intelectual para
mejorar el nivel de satisfaccion del cliente a través de métodos novedosos y acordes con
la tecnologia actual, esto no podia ser de otra manera, y es asi que en la presente
disertacion se pretende crear un mecanismo de atraccion robotizado de caracter

publicitario, lo que permitira aplicar un nuevo concepto dentro de la publicidad.

El prestigio de la Pontificia Universidad Catdlica del Ecuador Sede Ambato necesita ser
transmitida de manera directa, oportuna y precisa, y a su vez que sea atractiva e

innovadora con el fin de lograr el agrado de la sociedad.



CAPITULO I: PROYECTO DE ESTUDIO

1.1 Significado del problema

1.1.1 Problema

En la Escuela de Sistemas de la Pontificia Universidad Catolica del Ecuador Sede
Ambato no se cuenta con un mecanismo de publicidad atractivo acorde con la

tecnologia que acapare la atencion del publico en el periodo 2006-2007.

Este problema también dispone de los siguientes sub-problemas:

v" La informacién siempre ha sido en forma mondtona lo que hace que sea aburrida.

v En las exposiciones, casas abiertas, conferencias, etc no existe un ente que brinde
informacion constante y llamativa.

v La informacion de la Universidad no es transmitida de manera atractiva.

v Si bien es cierto la Institucién cuenta con un laboratorio de robotica se deberia
incentivar a los estudiantes a poner en practica los conocimientos adquiridos.

v" Se deberia contar con un mecanismo robotico capaz de brindar informacion durante
las horas no laborables.

v" No existe un ente que produzca un efecto psicologico de maquinas humanoides en la

comunicacion humana.



1.2. Definicion del problema

En la Escuela de Sistemas de la PUCESA no existe un medio de publicidad atractivo,
es por esta razéon que se va a crear un mecanismo dinamico que sirva de gancho
publicitario en las exposiciones, ferias, casas abiertas, en promociones de la carrera con
el fin de llamar el interés del publico y de esta manera hacer que la Escuela de Sistemas

tenga mas acogida dentro de la colectividad.

1.3 Planteamiento del tema

El tema de estudio es: PUBLICIDAD ROBOTIZADA PARA LA ESCUELA DE

SISTEMAS DE LA PUCESA

1.4 Delimitacion del tema.

El proyecto que se elaborard para la PUCESA durante el primer semestre del afio 2007
comprendera lo siguiente:

e El proyecto sera para la Escuela de Sistemas.

e El robot va a tener sincronizaciéon de voz y movimientos sensoriales de
presencia de objetos.

e El robot incluye una camara que visualice el video en tiempo real al PC con
el fin de dar efecto de visualizacién, pero no tendrd reconocimiento de
imagenes.

e El robot no incluye reconocimiento de voz.

e Elsistema detecta distancias y posicion de objetos en frente de €l.

3



e FE] sistema ejecuta programas de acuerdo a los dispositivos de entrada
especificamente por teclado y ademds serd auténomo con una capacidad
minima de almacenamiento de 128 Mb.

e Elrobot contara con programas de comportamiento.

1.5 Marco Teoérico

Para el proyecto vamos a contar con los siguientes temas.
e Publicidad.

e Robdtica.

e Disefio

e Transmision de informacion.

e ;Qué es un ente?

e Maquinas humanoides

e Servomotores

e Microcontroladores

e Sensores

1.6. Hipotesis

Con la creacién de un robot como mecanismo de publicidad atractivo y dindmico para
la Escuela de Sistemas de la PUCESA se acaparard la atencion del publico lo cual

redundara el interés en seguir la carrera de Sistemas.



Variable Independiente: Mecanismo de publicidad atractivo y dinamico para la
Escuela de Sistemas de la PUCESA.

Variable Dependiente: Acaparar la atencion del ptblico.

1.7. Objetivos

1.7.1 Objetivo General

Dotar de un mecanismo de publicidad atractivo y dinamico para la Escuela de Sistemas
de la Pontificia Universidad Catolica del Ecuador Sede Ambato, que vaya acorde con la

tecnologia, con el fin de acaparar la atencion del publico.

1.7.2 Objetivos Especificos.

v" Transmitir la informacion de una manera atractiva e interactiva.

v" Crear un ente que brinde informacion constante y llamativa en exposiciones, casas
abiertas, conferencias, etc.

v Producir un efecto psicologico de maquinas humanoides en la comunicacion
humana.

v" Dejar a un lado la publicidad monotona y aburrida.

v" Incentivar la creatividad de los estudiantes en esta area y de esta manera hacer uso
del laboratorio que existe en la PUCESA.

v" Brindar informacidn en las horas no laborales.



1.8. Metodologia del trabajo.

1.8.1 Nivel de Investigacion

La investigacion se va a realizar mediante recopilacion de informacion en fuentes tales
como: libros, Internet, acudiendo a personas expertas o afines con el tema de tal manera

que sean coincidentes con el mismo, para evitar hacer deducciones inexactas.

El método de investigacion a seguir sera:

Explorativa: ya que el proposito es el de destacar los aspectos fundamentales de una
problemadtica determinada y encontrar los procedimientos adecuados para elaborar una
investigacion posterior, va hacer Tutil desarrollar este tipo de investigaciéon porque, al
contar con sus resultados, se simplifica abrir lineas de investigacion y proceder a su

consecuente comprobacion.

Descriptiva: debido a que mediante este tipo de investigacion, que utiliza el método de
analisis, se logra caracterizar un objeto de estudio o una situacién concreta, sefialar sus
caracteristicas y propiedades con ciertos criterios de clasificacion que sirven para
ordenar, agrupar, sistematizar, comparar y analizar los datos involucrados en el proceso

investigativo.

1.9. Justificacion

La creacion de la publicidad robotizada permitird atraer el interés de las personas y

brindar a la PUCESA una mayor influencia y aceptacion dentro del campo académico
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ya que en nuestro medio no existe un mecanismo de esta naturaleza, ademas estariamos

contribuyendo con el laboratorio de robotica que actualmente posee la universidad.

La Universidad por su prestigio académico siempre estd presente en exposiciones,
ferias, casas abiertas y con la utilizacioén de este elemento robotizado se va ha tener una

informacion constante y llamativa en los diferentes eventos.



CAPITULO 11

MARCO TEORICO

2.1 La Publicidad

2.1.1 Antecedentes

La publicidad es una poderosa herramienta dentro del mercado que puede ser utilizada
por empresas, organizaciones no lucrativas, instituciones del estado y personas
individuales, para dar a conocer un determinado mensaje relacionado con sus productos,
servicios, ideas u otros, la publicidad utiliza medios masivos de comunicacidon, como la

television, la radio, los medios impresos, el Internet y otros.

Gréfico 1: Publicidad



2.1.2 Tipos de publicidad

La publicidad es un proceso de comunicacion en el que intervienen una serie de
factores, si los tenemos en cuenta podemos establecer las siguientes tipologias:
publicidad en funcion del objeto anunciado, del anunciante, del objetivo, del alcance, de

los medios y de la presion. '

2.1.2.1 Publicidad en funcién del objeto anunciado

La publicidad puede anunciar productos tangibles o intangibles. Los primeros se pueden
ver y tocar y los otros no. Se clasifican en:

e Productos de consumo, dirigidos al cliente final. Su mensaje se adapta a la particular
situacion de consumo de cada tipo de producto.

e Productos industriales, que intervienen en el proceso de produccion y estdn
normalmente destinados a empresas y profesionales. Suele tratarse de mensajes mas
informativos que destacan la existencia de soluciones, las ventajas y las formulas de

compra o contratacion.

2.1.2.2 Publicidad en funcién del anunciante

Cada tipo de anunciante determina las condiciones y las posibilidades publicitarias. Se
distinguen tres grupos de anunciantes y tres tipos basicos de publicidad: publicidad de
empresa (privada o publica), publicidad de asociaciones y fundaciones y publicidad de

la Administracion.

' BASSAT, L “El libro rojo de la publicidad”. Barcelona; Folio, 1993.
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2.1.2.3 Publicidad en funcién del objetivo

La publicidad se ha acostumbrado a responder a objetivos que con frecuencia son una
necesidad de los anunciantes. Entre ellos el lanzamiento, el mantenimiento o el apoyo a

la distribucidn.

Il futyro di MSN Messenger

G -'?J Destl Mp Search

D il

Gréfico 2: Publicidad en funcion del objetivo

2.1.3 Objetivos de la publicidad

v Obtener un aumento de la acogida.

4 Incrementar el numero de clientes potenciales.

v Aumentar el consumo o su utilizacion.

v Proporcionar informacion sobre el producto y/o servicio.
v Explicar como funciona el producto y/o servicio.

v Describir los servicios disponibles.

v Corregir falsas impresiones.

v Crear una imagen de la compaiiia o de la institucion.
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2.1.4 Influencia de la robdtica en la publicidad

Es un hecho indudable que la publicidad forma parte de nuestro universo socio-cultural.
Es imposible ignorarla, esta en todas partes. Caminando por las calles, escuchando la

radio o viendo la television, la publicidad forma parte de nuestro entorno.

Existe un mercado competitivo muy fuerte es por eso que el anunciante se esfuerza cada
vez mas para que su producto o servicio tenga mayor acogida, es asi que hoy en dia la
publicidad adquiere un nuevo y moderno significado dentro el mercado, justamente
cuando comienza el desarrollo industrial y la aparicion de nuevas tecnologias como la
robotica la cudl es novedosa y por esta razén tiene una gran influencia atractiva en las

personas.

El campo de la publicidad es extremadamente vasto y diverso. Por regla general, un
anuncio es una simple noticia publica que busca suministrar informacion, invitar a
conocer sus productos o servicios. La publicidad posee dos objetivos basicos: informar
y persuadir, y si bien estos dos propodsitos son distintos ambos se encuentran con

frecuencia presentes simultaneamente.

No soélo existen muchos medios y técnicas diferentes empleados en la publicidad; la
publicidad misma se da en modos variados y diversos, es asi que la Robdtica ha tenido
una influencia impactante en la publicidad gracias al ingenio de las personas creadoras
de esta tecnologia, dicha tecnologia favorece a los individuos que habitamos en un

mundo cada vez mas exigente.
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En el Ecuador ya existen empresas especializadas en esta area no tradicional de la
ciencia pero con vision futurista. Una de ellas es One Robots, iniciada en Quito hace 4

afios y especializada en automatizacion y robdtica con aplicaciones en Publicidad.

Sus innovaciones ya se han implementado en algunas empresas privadas de la capital,
como son: Diario El comercio, Andinatel, El Ejército, Mazda, Universidad San
Francisco, etc. que utilizan un robot llamado, “Perrito”, este autdmata interactiia con las
personas brindando informacion en lugares publicos el mismo que es programado de

acuerdo a las necesidades de la compaiiia que requiera los servicios publicitarios.

Esta empresa es la creadora del Museo Automatizado de la ciudad de Quito,
denominado Robitz Science. Este consiste en la aplicacion de 30 sistemas
electromecanicos roboticos que enseflan ciencia en temas como comunicaciones,

medicina, energia, mecénica.

El empresario resalta la importancia que tiene la aplicacion de la robdtica en la sociedad
actual. “Los robots no buscan desplazar fuentes trabajos. En la era industrial las
maquinas reemplazaron a los obreros, y estos debieron capacitarse en nuevas
habilidades. Ahora las personas se valen de las maquinas para ser mas productivas y

generar mas riqueza”.
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Grafico 3: Publicidad Robotizada,
2.2 La Robdtica.

La robotica es un concepto familiar hoy en dia, ya que sus aplicaciones son de gran
ayuda para el ser humano, a través de los afnos la robdtica se ha abierto camino en
diferentes campos, tomando como referencia el libro de Stephen Hawking “El Universo
en una cascara de nuez” (capitulo 6), que trata sobre la vida bioldgica y electrénica
podemos decir que la roboética es una tecnologia con futuro y también para el futuro
creemos que en las proximas décadas la produccion de la robotica se va a impulsar ain
mas, porque la tecnologia cada vez evoluciona de manera impresionante, nunca se
queda atras, siempre va adelante esto significa para nosotros que una pieza de
maquinaria del afio 2000, no va a ser igual de efectiva que una maquina del afio 2006, y
asi se va a ir produciendo una inteligencia que cumpla con las metas que el usuario le va

a dar; claro estd que va a ser en una manera mucho mas rapida y con mejor calidad.

El beneficio que se obtiene con el uso de estas maquinas es mejorar el nivel de
productividad de las empresas, factor sumamente importante en un mundo globalizado,

en donde el lograr llevar el producto de mejor calidad al mejor precio le permitira
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dominar las ventas en el mercado mundial. Ademas con los avances en la programacion
de estas maquinas se logra llegar de una manera mas eficaz a cumplir los requerimientos
de un cliente, es decir, le podemos dar a nuestro cliente un servicio de acuerdo a sus

necesidades.

Con todo esto nos preguntamos: ;Acaso una maquina va a sustituir totalmente la mano
de obra humana? La respuesta es no, ya se sabe que una maquina se hizo con el
proposito de realizar acciones repetitivas que un humano pueda hacer, de esta manera
un robot realiza el trabajo que hace un armador o un obrero, pero siempre se va a
necesitar de una persona para que lo programe; pero no se puede descartar la posibilidad
de que en un futuro las maquinas lleguen a pensar, pero siempre habré tras de estas

maquinas seres humanos creando y disefiando las mismas.

Finalmente no podemos olvidar las leyes de la Robotica que fueron propuestas por el

cientifico y escritor de ciencia ficcion Isaac Asimov en 1942.

e Ley 0: Un robot no puede realizar ninguna accion, ni por inaccion permitir que
nadie la realice, que resulte perjudicial para la humanidad, aun cuando ello entre

en conflicto con las otras leyes.

e Ley 1: Un robot no puede dafiar a un ser humano ni, por inaccién, permitir que

¢éste sea dafiado.

e Ley 2: Un robot debe obedecer las 6rdenes dadas por los seres humanos excepto

cuando estas ordenes entren en conflicto con las leyes anteriores.
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e Ley 3: Un robot debe proteger su propia existencia hasta donde esta proteccion

no entre en conflicto con las leyes anteriores.

2.2.1 Clasificacion de los robots.

La potencia del software en el controlador determina la utilidad y flexibilidad del robot
dentro de las limitantes del disefio mecénico, electronico y la capacidad de los sensores.
Los robots han sido clasificados de acuerdo a su generacion, a su nivel de inteligencia, a
su nivel de control, y a su nivel de lenguaje de programacion. Estas clasificaciones
reflejan la potencia del software en el controlador, en particular, la sofisticada
interaccion de los sensores. La generaciéon de un robot se determina por el orden
historico de desarrollos en la roboética. Cinco generaciones son normalmente asignadas a
los robots industriales. La tercera generacion es utilizada en la industria, la cuarta se
desarrolla en los laboratorios de investigacion, y la quinta generacion es un gran sueflo y
misterio a la vez.

1.- Robots Play-back.- los cuales regeneran una secuencia de instrucciones grabadas,
como un robot utilizado en recubrimiento por spray o soldadura por arco. Estos robots

comunmente tienen un control de lazo abierto.

Gréfico 4: Ejemplo Robot Play-back

15


http://www.monografias.com/trabajos14/trmnpot/trmnpot.shtml
http://www.monografias.com/Computacion/Software/
http://www.monografias.com/trabajos4/costo/costo.shtml
http://www.monografias.com/trabajos15/inteligencia-emocional/inteligencia-emocional.shtml
http://www.monografias.com/Computacion/Programacion/

2.- Robots controlados por sensores, estos tienen un control en lazo cerrado de

movimientos manipulados, y hacen decisiones basados en datos obtenidos por sensores.

Grafico 5: Ejemplo de robot controlado por sensores

3.- Robots controlados por visién, donde los robots pueden manipular un objeto al

utilizar informacidon desde un sistema de vision.

i:' 1_f _lh'j—

Gréfico 6: Ejemplo de Robot controlado por vision

4.- Robots controlados adaptablemente, donde los robots pueden autométicamente

reprogramar sus acciones sobre la base de los datos obtenidos por los sensores.
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Graéfico 7: Ejemplo de Robots adaptables:

5.- Robots con inteligencia artificial, donde los robots utilizan las técnicas de

inteligencia artificial para hacer sus propias decisiones y resolver problemas.

Griéfico 8: Ejemplo de Robot con Inteligencia Artificial

2.2.1.1 Clasificacion de acuerdo a su nivel de inteligencia.

Los robots se pueden clasificar de acuerdo al nivel de inteligencia que puede ser

programada y configurada. Esta clasificacion se muestra a continuacion:

1.- Dispositivos de manejo manual, controlados por una persona.
2.- Robots de secuencia arreglada.
3.- Robots de secuencia variable, donde un operador puede modificar la secuencia

facilmente.
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4.- Robots regeneradores, donde el operador humano conduce el robot a través de la
tarea.

5.- Robots de control numérico, donde el operador alimenta la programacion del
movimiento, hasta que se ensefie manualmente la tarea.

6.- Robots inteligentes, los cuales pueden entender e interactuar con cambios en el

medio ambiente.

2.2.1.2 Clasificacién de los programas en el controlador del robot de acuerdo al

nivel de control que realizan.

Los programas en el controlador del robot pueden ser agrupados de acuerdo al nivel de

control que realizan.

1.- Nivel de inteligencia artificial, donde el programa aceptard un comando como
"levantar el producto" y descomponerlo dentro de una secuencia de comandos de bajo

nivel basados en un modelo estratégico de las tareas.

2.- Nivel de modo de control, donde los movimientos del sistema son modelados, para
lo que se incluye la interaccion dindmica entre los diferentes mecanismos, trayectorias

planeadas, y los puntos de asignacion seleccionados.

3.- Niveles de servo sistemas, donde los actuadores controlan los pardmetros de los
mecanismos con el uso de una retroalimentacién interna de los datos obtenidos por los
sensores, y la ruta es modificada sobre la base de los datos que se obtienen de sensores
externos. Todas las detecciones de fallas y mecanismos de correccidon son

implementados en este nivel.
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2.2.1.3 Clasificacion de acuerdo al nivel de lenguaje de programacion

La clave para una aplicacion efectiva de los robots para una amplia variedad de tareas,
es el desarrollo de lenguajes de alto nivel. Existen muchos sistemas de programacion de
robots, aunque la mayoria del software mas avanzado se encuentra en los laboratorios

de investigacion. Los sistemas de programacion de robots caen dentro de tres clases:

1.- Sistemas guiados, en el cual el usuario conduce el robot a través de los movimientos
a ser realizados.
2.- Sistemas de programacion de nivel-robot, en los cuales el usuario escribe un
programa de computadora al especificar el movimiento y el censado.

3.- Sistemas de programacion de nivel-tarea, en el cual el usuario especifica la

operacion por sus acciones sobre los objetos que el robot manipula.

2.2.2 Tipos de robots

Los robots que alguna vez los hemos visto ya sea en peliculas o quizd en noticias
explorando la luna son tan similares a los seres humanos, que se nos crea una imagen
humanoide, pero podemos decir que no todo robot tiene estas caracteristicas ya que
existen en la actualidad maquinas muy sofisticadas que realizan labores productivas
especializadas, revolucionando el ambiente laboral. La gran mayoria de los robots
actuales son manipuladores industriales es decir "brazos" y "manos" controlados por
computadora siendo muy dificiles de asociar con la imagen tradicional de un robot, pero
no soélo existen estos dispositivos tipo robot; la robotica incluye muchos otros productos

como sensores, servos, sistemas de imagen, etc.
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2.2.2.1 Brazos Robot

El noventa por ciento de los robots trabajan en fabricas, y mas de la mitad hacen
automoviles; siendo las compaifiias automotrices altamente automatizadas gracias al uso
de los brazos robot, quedando la mayoria de los seres humanos en labores de

supervision o mantenimiento de los robots y otras maquinas.

Gréfico 9: Brazo robético.

2.2.2.2 Robots controlados por Sensores

Los robots utilizan sensores para asi obtener informacion acerca de su entorno. En
general, un sensor mide una caracteristica del ambiente o espacio en el que estd y
proporciona sefiales eléctricas. Estos dispositivos tratan de emular los sentidos

humanos, es decir el olfato, la vision, el tacto, etc.

Gréfico 10: Robot con sensores
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2.2.3 Aplicaciones y Beneficios

Los robots son utilizados en una diversidad de aplicaciones, cada robot lleva consigo su
problemadtica propia y sus soluciones afines; no obstante que mucha gente considera que
la automatizaciéon de procesos a través de robots estd en sus inicios, es un hecho
innegable que la introduccidn de la tecnologia robodtica en la industria, ya ha causado un
gran impacto. En este sentido la industria Automotriz desempeia un papel

preponderante.

Es necesario hacer mencion de los problemas de tipo social, econdémicos e incluso
politico, que puede generar una mala orientacion de robotizacion de la industria. Se
hace indispensable que la planificacion de los recursos humanos, tecnoldgicos y

financieros se realice de una manera inteligente.

El beneficio que los robots generan es increible para los trabajadores, industrias,
instituciones y paises. Obviamente estos beneficios dependeran de la correcta
implementacion de los mismos, es decir, se deben utilizar en las labores para lo cual
fueron desarrollados, por ejemplo, haciendo publicidad de la empresa o institucion que
asi lo necesite, realizando acciones peligrosas o bien trabajando en situaciones extremas
o daninas para el hombre; y mas bien dejando a los seres humanos realizar las tareas de
técnicos, ingenieros, programadores y supervisores. Pero en si podemos mencionar que
los beneficios van a ser el mejoramiento en el manejo, control y productividad, todo
esto asociado a una significativa mejora en cuanto a la calidad del producto terminado u

objetivo trazado factor determinante en un mundo globalizado.
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2.2.4 Elementos de un robot.

De acuerdo a la clasificacion y tipos de robot mencionados anteriormente los elementos
de un robot pueden ser muy amplios, sin embargo en esta seccion se pretende describir

los mas importantes y que se utilizaran en el proyecto.

2.2.4.1 Microcontroladores

Son circuitos integrados programables, el microcontrolador es capaz de ejecutar las
ordenes grabadas en su memoria. Estd compuesto de varios bloques funcionales, los

cuales cumplen una tarea especifica. Basicamente tenemos algunas de sus partes.

. Memoria ROM (Memoria de so6lo lectura)

. Memoria RAM (Memoria de acceso aleatorio)

. Lineas de entrada/salida (I/O): También llamados puertos

. Légica de control: Coordina la interaccion entre los demas bloques

Algunos microcontroladores mas especializados poseen ademas convertidores analogos,
digital, temporizadores, contadores y un sistema para permitir la comunicacion en serie

y en paralelo.

2.2.4.1.1 Diagrama de un sistema microcontrolado.

Microcontrolador

Dispositivos Dispositivos

de entrada de salida

Gréfico 11: Diagrama de un sistema microcontrolado
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Los dispositivos de entrada pueden ser un teclado, un interruptor, un sensor, etc.
Los dispositivos de salida pueden ser LED's, pequefios parlantes, zumbadores,

interruptores de potencia (transistores, acopladores), u otros dispositivos electronicos

El siguiente grafico nos muestra una representacion en bloques del microcontrolador,
para tener una idea, y poder ver que lo adaptamos tal y cual es un ordenador, con su
fuente de alimentacidn, un circuito de reloj y el chip microcontrolador, el cual dispone
de su CPU, sus memorias, y por supuesto, sus puertos de comunicacion listos para

conectarse al mundo exterior.

Entradas MM Salidas
CPU

Circuito Externo \_“]_I J: I_.

de Reloj
(Cristal u oscilador) GHD  +5Y

Graéfico 12: Representacién de un microcontrolador.

2.2.4.1.2 Aplicaciones

Se pueden crear muchas aplicaciones con los microcontroladores. Estas aplicaciones de
los microcontroladores son ilimitadas (el limite es la imaginacion) entre ellas podemos
mencionar: sistemas de alarmas, juegos de luces, paneles publicitarios, controles
automaticos para la Industria en general. Entre ellos control de motores DC/AC y
motores de paso a paso, control de maquinas, control de temperatura, control de tiempo,

adquisicion de datos mediante sensores, etc.
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2.2.4.2 Sensores

Los sensores son dispositivos fisicos que miden cantidades fisicas, tales como distancia,
luz, sonido, olor, temperatura, etc. El objetivo de los sensores es permitir que los robots

puedan recibir y percibir informacion desde el mundo que los rodea.

Su funcion es similar a la de nuestros sentidos, con lo cual logramos luego de un

proceso poder interactuar con nuestro medio, tal como se muestra a continuacion.

SEnsores mpp Percepeion

L

Modelacion

L

Plamficacion

U

Ejecurion de la Tarea

J

Control de los Actuadores | wese Actyadores

Gréfico 13: Proceso del sensor.

2.2.4.2.1 Sensores Opticos

De reflexion luminosa: constan de una fuente de luz, una lente para focalizar la luz
aproximadamente sobre el objeto, otra lente para concentrar la luz reflejada, y una
fotorresistencia, que medira la intensidad de luz recibida, la misma que esté relacionada
con la distancia al objeto, pero también con la intensidad a través de la fotorresistencia
(a tension constante), lo cudl relaciona indirectamente a ésta con la distancia segin

como se muestra en el grafico.
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Fotodiodo receplor

Grafico 14: Sensores 0pticos.

2.2.4.2.2 Sensores infrarrojos.

Son sensores activos que constan de un emisor y un receptor mediante los cuales se
puede determinar la distancia a la cual se encuentra un objeto mediante el sistema
conocido como barrido de frecuencia, el emisor IR envia una sefal infrarroja a una
frecuencia especifica, cuando la sefial detecta un objeto, se produce una reflexion que es
devuelta hacia el receptor IR, a medida que disminuye la sensibilidad del detector con el
incremento de la frecuencia, el objeto debe estar mas cerca para que la sefial IR sea
detectada. Se usan profundamente porque hay menos interferencias, son facilmente

modulables y no son visibles.

Para hacer una breve descripcion de lo que es una radiacion infrarroja, imaginemos la
luz del sol, pues esta contiene todas las bandas de colores con las cuales se compone la
luz blanca (conocido como espectro de emision de luz), ahora, en los extremos del
espectro se encuentra la radiacion infrarroja (IR) y la ultravioleta (UV), ambas son

imposibles de ver, es decir son invisibles, pero estan presentes.
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En microbdtica tanto como en robdtica, se hace uso de este tipo de emision de luz (en
especial la infrarroja) con la intension de detectar obstaculos sin que uno de nuestros
modelos tome contacto fisico con el mismo. En algunos casos una vez establecida la
comunicacion entre emisor y receptor, es posible realizar una transmision de datos.

Ejemplo el control remoto de una TV.

REGULADOR
DE VOLTAJE

TRANSMISOR ) RECEPTOR

IR I3

.

. . |
, /
Luz infrarroa™ &

il

Objeto a detecar

Gréfico 15: Sensores infrarrojos.

2.2.4.2.3 Sensores ultrasonicos.

Son sensores fundamentalmente para medir distancia. El funcionamiento de estos
sensores es bastante simple. Su elemento principal es un transductor electroacustico.
Este elemento, en primer lugar, emite unas ondas ultrasonicas; a continuacion pasa a
modo de espera, en el que, durante un cierto tiempo, espera la vuelta de las ondas
reflejadas en algin objeto. Si las ondas llegan, quiere decir que hay algun objeto en las

proximidades.

Dependiendo del tiempo de conmutacion del transductor (el tiempo que esta esperando)
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se detectara un grado de proximidad u otro. Este tipo de sensores son mas
independientes del tipo de material que los anteriores y permiten deteccion de

proximidad a mayores distancias.

Gréfico 16: Sensores ultrasonicos.

2.2.4.3 Servomotores.

Los servomotores son motores asociados a un mecanismo de control realimentado que
le permite moverse y detectar su posicion angular. La entrada de control al motor indica
una posicion deseada, y el circuito logico al interior del motor lo colocara en esta
posicion. Fisicamente los servos tienen un rango restringido de movimientos, el motor
gira entre 0° y 180°. Para controlar el movimiento se debe alimentar el servo motor con
una sefial modulada por un ancho de pulso (PWM), el ancho de pulso enviado a la

entrada de control indica al motor la posicion en la cual se desea colocar.

W e

s ¥ i *ﬁ

Gréfico 17: Servomotor.
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Las ventajas del servomotor son las siguientes.
e Operan en lazo cerrado.
e Son directamente compatibles con sefiales digitales.
e Son motores de precision de costo bajo.

e No presentan errores de posicion debido a su control.

Propiedades importantes que se deben considerar:
e Potencia.
e Controlabilidad
e Pesoy volumen.
e Precision
e Velocidad

e (Costo y mantenimiento.

2.2.4.4 Efectores y Actuadores.

Un efector corresponde a cualquier dispositivo que afecte o modifique al medio

ambiente. Ejemplos de efectores roboticos son piernas, ruedas, brazos, dedos y pinzas.

Un efector robotico esta siempre bajo el control del robot.

Un actuador corresponde a cualquier mecanismo que permita al efector ejecutar una

accion. Ejemplos de actuadores robdticos son motores eléctricos (servomotores, de

paso, de corriente continua, etc.), cilindros neumaticos y cilindros hidraulicos.
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2.2.4.5 Herramientas de programacion.

En las maquinas controladas por sistemas informaticos, el lenguaje es el medio que
utiliza el hombre para gobernar su funcionamiento, por lo que su correcta adaptacion
con la tarea a realizar y la sencillez de manejo, son factores determinantes del

rendimiento obtenido en los robots destinados a diferentes areas.

Los lenguajes de programacion mas conocidos para el funcionamiento de robots son:
PICBASIC

VSA

EMILY

RPL

SIGLA

Todos ellos mantienen el énfasis en los movimientos primitivos, ya sea en coordenadas
articulares, o cartesianas. En comparacion, tienen, como ventajas destacables, los saltos

condicionales y a subrutina, ademas de un aumento de las operaciones con sensores.

Estos lenguajes son, por lo general, del tipo intérprete, la mayoria dispone de comandos

de tratamiento a sensores basicos: tacto, fuerza, movimiento, proximidad y presencia.

PIC BASIC.- El compilador PicBasic Pro (PBP) es un lenguaje de programacion de

nueva generacion que hace mas facil y rapido la programacion de micro controladores

Pic micro de Microchip Technology .
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El PBP es similar al “BASIC STAMP II” y tiene muchas de las librerias y funciones de
los BASIC STAMP I y II. Como es un compilador real los programas se ejecutan

mucho mas rapido y pueden ser mayores que sus equivalentes STAMP.

VSA.- La servo automatizacion visual (VSA) es una solucion visual al servo control y
automatizacion.
El regulador serial proporciona el acceso a ocho servos cada uno que tiene 255 diversas

posiciones y requieren una cierta clase de software de manejo residente de la PC.

VSA ofrece un acercamiento simple, visual: Toda la informacion pertinente se exhibe
visualmente e inmediatamente disponible para y ajustable por el usuario. Con VSA es
facil ver y ajustar qué se esta encendiendo en cada punto en el programa: ;Qué servos se
estan moviendo? Donde los servos se estan moviendo? ;Cdémo rapidos son que se

mueven? ;Cuando pararan el moverse?

RPL.- Dispone de un sistema complejo de vision, capaz de seleccionar una pintura y

reconocer objetos presentes en su base de datos.

Los lenguajes EMILY y SIGLA son transportables y admiten el proceso en paralelo

simple.

2.2.4.5.1 Caracteristicas de un Lenguaje ideal para la robotica

Las seis caracteristicas basicas de un lenguaje ideal son:
1. Claridad y sencillez.

2. Claridad de la estructura del programa.

3. Sencillez de aplicacion.

4. Facilidad de ampliacion.

5. Facilidad de correccion y mantenimiento.
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6. Eficacia.

Estas caracteristicas son insuficientes para la creacion de un lenguaje "universal" de
programacion en la roboética, por lo que es preciso afiadir las siguientes:

- Transportabilidad sobre cualquier equipo mecanico o informatico.

- Adaptabilidad a sensores (tacto, vision, etc.).

- Posibilidad de descripcion de todo tipo de herramientas acoplables al manipulador.

- Interaccion con otros sistemas.
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CAPITULO I1I

DESARROLLO E IMPLEMENTACION DE UN ROBOT PARA PUBLICIDAD

3.1 Andlisis del Sistema

3.1.1 Antecedentes

En la actualidad la competencia de las universidades de la ciudad de Ambato, ha crecido
con el fin de captar un mayor nimero de estudiantes para que lleguen a formar parte de
su institucion, por ello han recurrido a diversos tipos de estrategias siendo la mas
relevante la publicidad, que se hace presente en varias formas, tales como prensa local,
hojas volantes, espacios publicitarios en radio o espacios en canales locales de
television, pero toda esta publicidad es muy comun dentro de nuestro medio, es por ello
que pasa muchas de las veces inadvertida, por lo cual hemos creido conveniente agregar

algo de ingenio y tecnologia.

Ademas las universidades suelen brindar informacion, a sus estudiantes, esto lo hacen
comunmente en hojas impresas pegadas en las carteleras, pizarras borrosas, etc., esto
hace que la informacion sea aburrida, al mismo tiempo que se crea un desinterés del
estudiante a la institucidon; no es lo mismo tener una publicidad llamativa que cree un
efecto interactivo y por ende la captacion inmediata del mensaje o informacidon que se

necesita transmitir.
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En términos generales el objetivo de éste proyecto es crear un mecanismo de publicidad
atractivo y dinamico para la Escuela de Ingenieria Sistemas de la Pontificia
Universidad Catolica del Ecuador Sede Ambato, que vaya acorde con la tecnologia, con

el fin de acaparar la atencion del publico.

3.1.2 Objetivo de Analisis

Para nuestro proyecto determinamos los requerimientos, delimitaciones, procesos y
funciones de este mecanismo electrénico que en si es un Robot para el uso de la
publicidad dinamica focalizado para la Escuela de Ingenieria de Sistemas de la

PUCESA, que a partir de aqui se lo denominara “PUBLICIDAD ROBOTIZADA”

3.1.3 Alcance

En el proyecto intervienen tres dreas que son: mecanica, electronica y la informatica
integradas en un proyecto que se ajustara al prototipo de cascada, es decir se realizaran

las siguientes fases: analisis, disefio, implementacion, pruebas y mantenimiento.

El proyecto tendra dos sensores que nos permiten detectar la presencia de personas

en movimiento, las mismas que visualizaran en pantalla una presentacion de
diapositivas al momento que empieza a dar informacion el robot.

El proyecto constara de un programa agente denominado VSA (Visual Servo
Automation) el cual permite ordenar, ver, controlar, posicionar visualmente los

multiples servomotores durante un tiempo de una manera predefinida.
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VSA incorpora visualmente archivos de audio (wav, mp3), en nuestro caso se van a
exportar archivos mp3 para trabajar juntamente con el servo para la boca con el fin de

sincronizar los efectos de movimiento de la misma.

Para facilitar la ejecucion del VSA se utilizard una herramienta de facil manejo como lo

es Visual Basic 6.0.

La aplicacion constara de 3 servomotores, el primero para el movimiento de cabeza de
derecha-izquierda, el segundo para el movimiento del cuello arriba-abajo y el tercero

genera el movimiento de la boca.

3.1.4 Vision General

Este proyecto aprovecha la tecnologia y sus avances dentro de la publicidad, de tal
manera que se cree un efecto psicologico en las personas que lo aprecian, con lo cual la
universidad crea una ventaja competitiva con otras universidades que ain no estan
acordes con los avances tecnoldgicos. En éste proyecto se utiliza la estrategia educativa
la cual sera aprovechada en visitas a colegios, en casas abiertas, y lugares de masiva
concurrencia de personas. La implementacion se realizara en la PUCESA con fines de
promocion de sus carreras, servicios, maestrias y de la calidad de educacién que se
brinda, dicho robot sera portable.

La portabilidad del robot, ya sea en visitas a colegios o cualquier otro lugar debera ser
de facil manejo, para ello constara de dos partes, la base que forma un solo cuerpo

juntamente con la cabeza del robot y el monitor.
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3.1.5 Descripcion General

En ésta seccion se realiza una descripcion general del Proyecto desde la perspectiva

técnica por parte de personas autorizadas y de usabilidad por parte del publico.

3.1.5.1 Perspectiva

PUBLICIDAD ROBOTIZADA ser4 un ente publicitario disefiado para plataforma
Windows. Desarrollado en una herramienta de interfaz visual para motores servos como
es VSA, que permite el uso de sonido, control y manejo de servos, para acceder a
funciones que interactian con el robot. Se utilizarda como herramienta de ejecucion
Microsoft Visual Basic 6.0 el cual posee una buena integracion con la herramienta de

desarrollo antes mencionada.

3.1.5.2 Funciones

- Entrada

Dentro de las Funciones de Entrada de PUBLICIDAD ROBOTIZADA, se requerird de
la presencia de una persona, la cual activara al robot mediante dos sensores laterales,
¢éste a su vez dard instrucciones de comandos los cuales seran activados al presionar

cualquiera de los cuatro botones que tendra el tablero de control.
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Gréfico 18: Tablero de control.

- Procesamiento
Con el pulso de un boton del tablero o activacion de sensores, los servomotores reciben

ordenes del microcontrolador previamente programado.
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Grafico 19: Diagrama electronico del proceso.
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- Salidas
PUBLICIDAD ROBOTIZADA, permitird la salida de la informacién hablada por el

robot debidamente sincronizada y con movimientos de cabeza.

Gréfico 20: Salida de informacion.

3.1.5.3 Tipos de Usuarios.

El sistema constituye una herramienta de apoyo al personal encargado de las relaciones
publicas de la PUCESA y la SECRETARIA de la Escuela de Sistemas. Es por ésta
razén que la herramienta debe poseer una interfaz facil y amigable para lograr el uso

pleno de la herramienta.

El sistema tendra dos clases de usuarios: usuario privado y usuario publico.

El usuario privado tendra acceso a la programacion y podra hacer modificaciones de la

informacion de acuerdo al requerimiento previsto.

El usuario publico podra hacer uso de las opciones dadas por el robot mediante el

pulso de los botones del panel de control, mas no podra modificar la informacion.
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3.1.5.4 Restricciones

El robot a pesar de tener la camara incorporada en la parte del ojo no visualizara

imagenes en el monitor ni tampoco tendra reconocimiento de imagenes.

3.1.6 Requisitos Generales.

3.1.6.1. Requisitos Software.

Plataforma Windows 98/NT/2000/XP (VSA no trabajard con Windows 95).
Lenguaje de Programacion: Visual Basic 6.0
Herramienta para el control de servos: VSA (Visual Servo Automation). 2.023 estandar.

Herramienta para manipulacion de audio: Cool Edit 2.0

3.1.6.2. Requisitos Hardware.

Servomotores (Movimiento de la cabeza).
Camara de video (webcam).
Microfono. (Grabacion de voz).
2 sensores infrarrojos (Deteccion de personas).
Microcontrolador PIC16F628A (Envia senales a los servomotores)
Circuito controlador de servomotores tipo SV2 (Circuito comercial para control de
servomotores).
Computadora Pentium 4
0 512 MB de memoria RAM.

0 1.5 gigahertz en adelante.
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O Puerto serial, paralelo, o del USB disponible, correctamente configurado.

0 Tarjeta de sonido y altavoces

3.2 Disefo

3.2.1 Introduccién.

En esta fase de acuerdo al andlisis visto anteriormente se explica como se ha

mentalizado el disefiado del proyecto en lo referente a la comunicacion entre

computadora y robot y a la salida de informacion hablada y visual.

3.2.2 Descripcion de los procesos.

El proyecto esta dividido en tres procesos principales:

1. Proceso Mecanico.
2. Proceso Electronico.
3. Proceso Informatico.

3.2.2.1 Proceso Mecanico.

El robot esta provisto de tres partes: cabeza, tablero de control y base.
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Cabeza

Tablero

Base

Grafico 21: Arquitectura mecéanica

3.2.2.1.1 Partes de la cabeza.

Dentro de la cabeza del robot estad la camara para efecto visual en pantalla de las
personas, tres servomotores, los mismos que nos van a permitir los siguientes

movimientos.

Servo #1: movimiento de cuello (arriba - abajo)

Servo #2: movimiento de cabeza (izquierda - derecha)

Servo #3: movimiento de boca (abrir - cerrar).
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Servomotores

Webcam

Grafico 22: Ubicacion de los servos y camara

3.2.2.1.2 Tablero de control.

El tablero de control consta de cuatro botones, los mismos que son propios de un
teclado normal de computador, dentro del tablero también se encuentran dos parlantes

conectados al CPU.

BOTON DESCRIPCION
1 Muestra informacion acerca de la PUCESA.
2 Brinda informacion sobre las diferentes carreras que tiene la Universidad.
3 Presentacion de videos musicales, para entretenimiento del publico.
4 Finaliza la informacion.

Tabla 1: Tablero de control
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3.2.2.1.3 Base del Robot.

La base del robot es practicamente un CPU completo; adicionalmente se aumentaron
dos ventiladores para evitar el sobrecalentamiento ya que el aumento de cables en las

conexiones sobrecalientan la placa base.

Para el adecuado funcionamiento del disco duro, se implementaron cuatro placas de

aluminio para evitar su sobrecalentamiento.

Sobre la placa base estan adaptados dos sensores de presencia (infrarrojos), los mismos

que detectan personas a una distancia de aproximadamente un metro.

Gréfico 24: Sensor de presencia
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3.2.2.2 Proceso Electronico.

La electronica es la parte fundamental en nuestro proyecto ya que permite comunicarse

el hardware con el software.
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Gréfico 25: Circuito electrénico.
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3.2.2.2.1 Conexién Servo — Microcontrolador.

Los servomotores como dijimos anteriormente tienen tres cables, el rojo es positivo
provisto por la fuente, el negro es negativo y el blanco va conectado al

microcontrolador.

Los servos que van al microcontrolador estan distribuidos de la siguiente manera:
El servo que controla la cabeza va al PIN 12.
El servo que controla el cuello va al PIN 11.

El servo que controla la boca va al PIN 10.

Todos los servos estan conectados con un voltaje de 5V el cudl se obtiene a través de

un transformador 7805.

Graficamente tenemos asi:
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Gréfico 26: Conexion servos.
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3.2.2.2.2 Conexidn serial — Microcontrolador.

En el proyecto utilizamos el puerto serial RS232.

La interfaz entre el puerto serial y el microcontrolador 16F628A se lo realiza mediante

el PIN 3 que es el encargado de transmitir los datos desde la computadora, y el PIN 5

que es tierra.
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Gréfico 27: Conexion serial.
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3.2.2.2.3 Circuito del tablero.

Este circuito consta de las cuatro teclas propias del teclado que interactian directamente

con el software y dos teclas asignadas a los sensores las mismas que van directamente al

microcontrolador.
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Gréfico 28: Circuito del tablero.

3.2.2.2.4 Circuito de sensores.

Los sensores infrarrojos estdn conectados en paralelo provistos de dos resistencias

(10KQ) para su perfecto funcionamiento, las terminales de los sensores van conectados

a los pines 17 y 14 del microcontrolador, suministrados de un voltaje de 5V.
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Gréfico 30: Diagrama de sensores

3.2.2.3 Proceso Informético.

Mediante una computadora un lenguaje de programacion y un software controlador de
servos podemos realizar el funcionamiento final del robot, como es la sincronizacioén de
voz y movimientos de acuerdo a las necesidades, en donde se pueden tomar decisiones

logicas en funcion de los datos de entrada (sensores y botones del tablero).
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La programacion se realiza sobre la parte electronica y mecéanica del robot.

3.2.2.3.1 Diagrama de Flujo de Datos (DFD’S)

Para entender de mejor forma, en ésta seccion se muestran los diagramas de flujo de
Datos del proyecto PUBLICIDAD ROBOTIZADA, de acuerdo al proceso informatico
que se explico anteriormente. Los DFD’s estardn en el Diagrama de Nivel 0 y

Diagramas de Nivel 1.

PUBLICIDAD ROBOTIZADA

Robot

Usuario MP3 (Audio)

Privado

Recepta

Creacion
De la
Informacién

Usuario
Publico

Informacion audible y visual

V.Basic (ejecucion)

A

Gréfico 31: Diagrama de Flujo de Datos Nivel 0
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Usuario Privado

Activacion de Utiliza
Sensores

Creacion de
Informacién

Usuario Puablico

Seleccién

Herramientas Software

Botones y/o Programacion

Sensores

Movimientos
Sincronizados

Enviar

Recibe

Emisién de
Informacién

Grafico 32: Diagrama de Flujo Nivel 1

3.3 Implementacidn.

Para el desarrollo del robot, es necesario un software controlador de servos, en este caso
utilizamos el software VSA (Visual Servo Automation), que permite ver y ajustar el
servomotor, previamente se debe cargar de audio que esta procesado hechos en Cool
Edit, adicionalmente se requerird de un lenguaje para manejar los archivos del VSA y la
mejor opcion es Visual Basic 6.0 por ser una herramienta acoplable con la mayoria de

programas.

ST

;

ol edit | pro
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3.3.1 Cool Edit.

Cool Edit maneja dos ventanas principales para la edicion digital de audio: el modo de

edicion y el modo multipistas.

El modo de edicion sirve para la modificacion de una onda individual. Las posibilidades
para estas modificaciones son multiples. Se pueden eliminar segmentos de audio con
precisiones de milésimas de segundo, afiadir otros segmentos que no estaban en la
muestra original. Anadir efectos, eliminar ruidos, pero todo en un archivo de audio que

sera utilizado en el VSA.

El modo multipistas sirve para ensamblar varias ondas individuales (que pueden estar
previamente editadas en el modo edicidon). Permite componer sonidos complejos a partir
de ondas particulares, pudiendo hacer coincidir distintos sonidos con precision, o

permitir que determinados sonidos se ejecuten en un punto concreto de otro sonido.

3.3.1.2 Creacidn de audio y efectos.

Para la ediciéon de voz (robotica) de nuestro proyecto hemos utilizado algunas

herramientas y propiedades dentro del programa, que explicaremos a continuacion.

50



< El Canto Del Loco v Amaia Montero - Puede Ser.mp3 - Cool Edit Pro tul
File Edit Mew Effects Generste Anabize Faventss Options Window Help Opciones de Menu

. il

-Zima de Edicion [waveform display]

| —
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Stopped Barra de Estado [R; 14708 @ 256692 | 44100 166k Steieo | 31 38MB | 302204 | 3236GE fiee

Gréfico 33: Ambiente Cool Edit

1. Grabar la voz de una persona, con la informacién que vaya a decir el robot.

2. Dentro de Cool Edit, en Opciones de Ment, escoger Abrir el archivo.

3. Seleccionar la grabacion que se hizo anteriormente.

4. Luego de insertado el archivo de audio, ir a Efectos en Opciones de menu y
escoger la deseada con la que posteriormente se realizara la sincronizacion de

voz en VSA.

3.3.2 VSA (Visual Servo Automation).

La ventana principal consiste de tres partes principales: 1. Barra de acontecimiento, 2.
La linea vision del tiempo, y 3. Barra de la onda de audio. En la barra del
acontecimiento, el usuario crea los acontecimientos de los cuales define la posicion un
servo en cualquier momento dado el tiempo. En la linea visién del tiempo, el usuario
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puede fijar los tiempos partida/parada del servo, y relaciones relativas del tiempo de la
vision. Finalmente, barra de la onda representa graficamente un archivo de la onda,

facilitando la sincronizacion de audio.

&/ vsa - vsa11] =liEl] e
ﬁFiIe Edit Toolz Execution “iew ‘Window Help - 8 X
heEed &
Cabezall]
Cuella[1]
BocalZ)
&
»
I
4@ I
In=
I
L3
wwetie CTT [T THTTITTTTECOTOEEEECE TN TR DT T
wiave Wiew =
4 |4 >

E35f (@ 9 servo Zoom x1 Ready

Gréfico 34: Interfaz VSA.

3.3.2.1 Carga de archivo de onda-audio (mp3).

Es necesario cargar un archivo de audio dentro de VSA, para empezar a trabajar lo que

es movimiento de sincronizacidon de voz de acuerdo al mismo.

Para cargar un archivo audio en una rutina.

1. Ir al menu y escoger Tools.
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2. Seleccionar LoadAudioFile

3. Escoger el archivo de audio a utilizar para la sincronizacion de movimientos.

4. Aceptar.

Una vez que la carga haya terminado, la onda aparecera en la barra de la onda. Cada
rutina puede tener solamente una onda asociada a ella, si se desea cambiarla,

simplemente cargar otro archivo de la onda y se actualizara la ventana.

I A e

W e View

Grafico 35: Ventana opinién de la onda

3.3.2.2 Creacidn de un acontecimiento (movimiento de servos)

VSA proporciona una linea azul que es un periodo de tiempo que especifica el giro
angular del servomotor. Los acontecimientos definen un cambio en la posicion del
servo. Estos acontecimientos azules se pueden crear consecutivamente para causar la
accion para un dispositivo o crear simultaneamente para que el robot cree una serie
compleja de movimientos sincronizados en la cabeza, cuello y boca. Los
acontecimientos se pueden emparejar con la onda o el archivo graficamente

representado.

Los acontecimientos de Timeline especifican al servo la velocidad y posicion angular,
cabe destacar que cada servo tiene un angulo de 0 ° — 180°. Cada animacion destaca en
el ingenio de la persona que lo realiza, los acontecimientos de VSA son definidos por

un comienzo y un valor de la parada. Cuando VSA encuentra un acontecimiento durante
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un lapso de tiempo, interpola automaticamente entre el comienzo y los valores de la

parada para crear un movimiento.

ACONTECIMIENTO

START VALUE STOP VALUE

0o:02.64 ‘ 0o:02.97 000330 | 00:03.63

START TIME
STOP TIME

Gréfico 36: Barras de acontecimientos

Para crear un acontecimiento se siguen los siguientes pasos:

1. Colocar el mouse en una posicion inicial dentro de la barra de acontecimientos y
arrastrar hasta una posicion final deseada.

Doble clic sobre el acontecimiento, para ingresar a las propiedades.

Controlar las posiciones angulares del servomotor.

Clic en el botoén Capture Stop.

A

Finalmente presionar OK.

Nota: Mientras mas grande es el acontecimiento, menor es la velocidad de

movimiento del servomotor.
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Control ]

Capture Stop

Shaw Start | :I |D ::I
Show Stop
Advanced »> | 0K | Cancel |

Pasition

Cantral ]

o] M = 2 =
Time

Show Start | :I |D ::I
Show Stop
4 Advanced »> | 0K I Cancel |

Position

Graéfico 37: Posicion angular del servo.

Los acontecimientos tienen importantes propiedades que son:

Importacion, copia, copia inversa de los acontecimientos. En el curso de cualquier
produccion, la misma serie de acontecimientos necesitard probablemente ser repetida.
VSA proporciona varias opciones: Primero, la serie de acontecimientos se puede
agrupar e importar adentro de otras rutinas. En segundo lugar, un grupo de
acontecimientos se puede destacar y repetir cualquier nimero de veces. Tercero, una
técnica excelente para crear los movimientos iterativos, grupos de acontecimientos que

se seleccionaran y seran reflejados.

Nota: Realizar la creacion de acontecimientos para cada servo.

N ENEDD e NN D e N0 DDy e . - -
Cucdll] | N N DN (NI Ry e i e
ﬂrﬂl [DOIENED DUV 0 e i EE o a0 EINEr MEnw
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3.3.2.3 Nombrado y calibracion de los servos

Cada servomotor tiene un nombre predefinido que aparece en la tabla de

configuraciones, lo més préctico seria asignarle nombres de acuerdo a la accion que

realiza.

Para corregir los servos nombres.

1. Ir al mena y escoger Tools.

2. Seleccionar Settings.

3. Doble clic en los nombres que deseamos cambiar.

4. En Name, cambiar los nombres que identifiquen a cada servo.

Para ocultar los servos que por defecto aparecen en la lista y solo activar los utilizados,

debemos. Escoger la opcion Invert Enabled.

3

Settings
& Device Settings ] Timing Settings ]
Track | Name | Type | Part | Addr | +alue | Aalue | Default
0 Device #O MiniSSC COM1 1] 254 1] 127
1 Device #1 MiniSSC  COM1 1 254 i} 127
2 Device #2 MiniSSC  COM1 2 254 i} 127
03 Device #3 MiniSSC  COM1 8 254 i} 127
14 Device #4 MiniSSC  COM1 4 254 0 127
s Device #5 MiniSSC COM1 I 254 1] 127
L& Device #E MiniSSC  COM1 6 254 i} 127
0z Device #7 MiniSSC  COM1 7 254 i} 127
18 Device #2 MiniSSC  COM1 8 254 i} 127
09 Device #9 MiniSSC COM1 g 254 0 127
10 Device #10 MiniSSC  COM1 10 254 i} 127
111 Device #11 MiniSSC  COM1 11 254 i} 127
112 Device 112 MiniSSC  COM1 12 254 i} 127
113 Device 113 MiniSSC  COM1 13 254 0 127
[J14  Device #14 MiniSSC  COM1 14 254 1] 127
[]15  Device #15 MiniSSC  COM1 15 254 i} 127
[J16  Device #16 MiniSSC  COM1 16 254 i} 127
117 Device 117 MiniSSC  COM1 17 254 i} 127
118 Device 118 MiniSSC  COM1 - 18 254 0 127
[119  Device #19 MiniSSC  COM1 19 254 1] 127
[J20  Device #20 MiniSSC  COM1 20 254 i} 127
[J21  Device #21 MiniSSC  COM1 21 254 i} 127w
< [E
ok Cancel

Save Defaulks

Restore Defaulks
Reset Defaults
Import Defaults, ..

Invert Enabled

Bandwidth Test...

Gréfico 38: Propiedades de servos.
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3.3.3 Desarrollo de la Aplicacion con Visual Basic 6.0

3.3.3.1 ActiveX

Es un objeto desarrollado por Microsoft, basado en otras tecnologias este objeto
proporciona una interfaz estandar para que otros objetos se comuniquen con ¢él, también
participa en la disposicion en formacion, proceso de pasar argumentos de funciones y

valores de retorno entre procesos y maquinas.

Los ActiveX tienen extension .ocx que son referenciados desde cualquier proyecto de

Visual Basic.

3.3.3.2 La consola de VSA

Esta consola es un control de ActiveX disefiado para permitir facilmente el control
VSA. La consola de VSA funciona con VSA setting-up un puente de comunicaciones
entre procesos que permita que la consola controle las capacidades de la ejecucion de

VSA.

Las principales funciones de la consola dentro de Visual Basic son:

e Repetir y saltar a diversos tiempos durante la ejecucion.

e Automatizar el aparato de lectura para responder a los acontecimientos, como
entregas o comandos del COM (Puerto Serial).

e Combinar el control con otros componentes de ActiveX .

e Cargar el archivo de la onda para la sincronizacion perfecta de voz.
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La consola VSA esta en el directorio Windows\System32\VSAConsole.ocx, para

posteriormente utilizarlo como componente en Visual Basic.

3.3.3.3 Windows Media Player.

Multimedia Player es una aplicacion que reproduce Audio y Video de diferentes
formatos. Aprovecha componentes de Windows como los cuadros de dialogo y el

Windows Media Player.

C

Gréfico 39: Componente Windows Media Player.

Media Player soporta casi todos los tipos de formatos incluyendo Real Audio, Real

Video, MPEG 1, MPEG 2, MPEG 3 (MP3), WAV, AVL

Como componente de Visual Basic 6.0 lo utilizamos para reproducir videos musicales.

3.3.4 Implementacion VSA con Visual Basic 6.0.

Dentro del proyecto la aplicacion principal es Visual Basic, ya que permite ejecutar los

archivos hechos en VSA.
Para el correcto funcionamiento del programa debemos instalar una Consola OCX VSA

en System32, esta consola es un componente necesario para que Visual Basic pueda

interactuar con VSA.
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il Proyectol - Microsoft Visual Basic [diseno] - [Form1 (Formj)]

5 Archivo Edicidn Wer Provecko Formato Depuracion Ejecutar Consulka Diagrama Herramientas Complementos Yentana
Avuda .= E
M-a-T S » HEHRE - 5] - o -

-zl = Robot1.0 PYBProyecto - Proyectol |

meneral | =
-5 Farmularios -
mBForml (Forml) I
b
Propiedades - Form1 x|
I |F|:|rm1 Farm j
= Alfabetica | por cakeqorias ]
3 ,7]
ﬂ!mm Farmil *
Al ¥ ﬂ Appearance 1-30
AutoRedraw False B
= BackColor [ &Hs000000F
E BorderStyle 2 - Sizable
L] Caption Robot1.0
@ ~— ClipControls True
ControlBox True
% Drawhode 13- Copy Pen
| {Nombre)
* | Devuelve el nombre usado en el codigo
para identificar un objeto,

Componente VSA
Gréfico 40: Componente VSA

#5. Proyectol - Microsoft Visual Basic [diseno] - [Proyecto1 - Form1 (Form)]

[5 archive Edicidn Wer Provecto Formato Depuracion Ejecutar Comsulta Diagrama Herramientas Complementos  Wentana
Ayvuda —|&F ﬂ
B-Hh-B=E % B » HEgERE (&
= Proyecto - Proyectol
P x| ~
General | e &
L L] L, = -
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Grafico 41: Propiedades VSA.
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3.3.4.1 Formulario.

El siguiente formulario muestra todos los componentes que hemos utilizado dentro de
Visual Basic para lograr la aparicion de cada una de las letras, mostrar videos y el

llamamiento de los archivos de sincronizacién de movimientos de los servos (VSA).

¥ Proyectol - Microsoft Visual Basic [disefio] - [Proyecto - forma (Form)]

&) Archivo Edicién Ver Proyecto Formato Depuracidn Ejecutar Consulta Diagrama Herramientas Complementos Veptana Ayuda _ e
- -8 " ) » B RERE - oo F714175 % 10245 - = - - &

CONSOLA 1
V8A Console

: : COMSOLAS V54

e CONSOLA3
i VSA Consaole

CONSOLAS
V8A Console

o
E INFORMACION

Hols, soy el robot de Ia Universidad
Catdlica del Ecuador Sede Ambato,
lestoy aqui para ayudarte con

informacidn.

Presiona 1: para conocer mas de la
Universidiad y su excelencia
academica,

Presiona 2: para saber de las escuelas

académicas de |a universidad
Presiona 3 Entretenimiento
Presiona 4 para finslizar informacicn.

___é

o | o Final

Graéfico 42: Objetos del Formulario

3.3.4.1.1 Descripcion de componentes

1. Form: Es la forma de nuestra aplicacion.

Cantidad: 1
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Name: Forma

Caption: Robot 1.0

BorderStyle: None

Picture: Seleccionar el fondo deseado.
StartUpPosicion: WindowsDefault.

WindowState: Maximized

2. Label: Se utiliza para desplegar mensajes en pantalla.

Cantidad: 3

Name: Titulol

Caption: Introduccion.
BackStyle: Transparent.

BorderStyle: FixedSingle

Name: Titulo2

Caption: Introduccion (sombra).
BackStyle: Transparent.
BorderStyle: FixedSingle
Name: Mensaje

Caption: Vacio

BackStyle: Transparent.

BorderStyle: FixedSingle
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3. Consolas: Estos componentes se utilizan para llamar a los programas hechos en el
VSA que tienen extension .vsa, el nimero de componentes insertados dentro de la

forma, depende del nimero de programas (VSA) que deseemos ejecutar.

Cantidad: 6

Name: Consolal
Name: Consola2
Name: Consola3
Name: Consola4
Name: Consola5
Name: Consola 6

Personalizado: (Direccionar los programas VSA)

4. Text Box: En este objeto se escribe la informacion que posteriormente se visualizara

en pantalla en momento de ejecucion.

Cantidad: 10
Name: P1
Name: P2
Name P3
Name: P4
Name: P5
Name P6
Name: P7

Name: P8
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Name P9
Name: P10
Text: Texto deseado.

Multiline: True

5. Timer: Devuelve o establece el nimero de milisegundos, este tiempo se utiliza para

la visualizacién de la informacion.

Cantidad: 1
Name: Timerl

Interval: 70

6. Windows Media Player: Reproduce los videos musicales asociados al boton de

entretenimiento.

Cantidad: 3

Name: Videol

Name: Video2

Name: Video3

Enabled: False

URL: Direccionar los videos

Visible: False
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3.3.4.2 Cédigo de Programacion.

3.3.4.2.1 Descripcion de eventos.

**%xx*  Declaracion de variables  *****

Option Explicit
Dim NLetra As Integer

Private Declare Function FindWindow Lib "user32" Alias "FindWindowA"
(ByVal IpClassName As String,
ByVal [pWindowName As Long) As Long

Private Declare Function SetParent Lib "user32" (ByVal hWndChild As Long, ByVal
hWndNewParent As Long) As Long

Private Declare Function SetWindowText Lib "user32" Alias "SetWindowTextA"
(ByVal hwnd As Long, ByVal IpString As String) As Long

**x*xx Este evento se lo utiliza cuando presionamos la tecla 4, esto es una

finalizacién de las tareas que se estan ejecutando en ese momento *****

Private Sub Form_ DblClic()
Videol.Close
Videol.Visible = False
Timerl.Enabled = False
Titulo1.Caption =""

Titulo2.Caption =""

Pagina.Text=""

Mensaje.Caption = ""

forma.Consolel.Stop

forma.Console2.Stop
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forma.Console3.Stop
forma.Console5.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Stop
forma.Console4.Create
forma.Console4.Play 1, False
forma.Refresh
End

End Sub

**x**  Este evento inicializa en blanco la presentacion *****

Private Sub Form_Initialize()
Titulo1.Caption =""
Titulo2.Caption = ""
Titulo1.BorderStyle = 0
Titulo2.BorderStyle = 0
Mensaje.BorderStyle = 0

End Sub

**x%kx  Este evento es el principal, aqui se ejecutan las consolas VSA previo la

insercion de las mismas en el formulario *****

Private Sub Form KeyPress(KeyAscii As Integer)
'Print KeyAscii

'"Timerl.Enabled = True

If (KeyAscii =49) Then  'Tecla 1
Videol.Visible = False
forma.Console2.Stop : Detener el boton 2 (Carreras de la Universidad )
forma.Console3.Stop . Detener el boton 3 (Entretenimiento)
forma.Console4.Stop : Detener el botdn 4 ( Finalizar)
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forma.Console7.Stop : Detener Sensor Izquierdo.

forma.Console8.Stop : Detener Sensor Derecho.

forma.Consolel.Create : Crea la consola del servo, designada al boton 1.
forma.Consolel.Play 1, False : Ejecuta la Consola para el boton 1, pero la

hace invisible .

Timer].Interval = 70 : EI Timer se lo utiliza para tomar el tiempo de
cada presentacion segun la informacion.

Opcion.Text = 100

NLetra=0

Mensaje.Caption =""

Titulo1.Caption = "Introduccion”
Titulo2.Caption = "Introduccion”
Pagina.Text = P1.Text
Timerl.Enabled = True

End If

***x**  Condiciones de acuerdo a la pulsacion de los botones, incluidos los

sensores  FEFFAX

If (KeyAscii = 50) Then Boton 2
Videol.Visible = False
forma.Consolel.Stop
forma.Console2.Create
forma.Console3.Stop
forma.Console4.Stop
forma.Console5.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Stop

forma.Console2.Play 1, False

Opcion.Text =2
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NLetra=0
Mensaje.Caption = ""
Titulo1.Caption = "Ingenieria en Sistemas"
Titulo2.Caption = "Ingenieria en Sistemas"
Pagina.Text = P2.Text
Timerl.Enabled = True

End If

If (KeyAscii=51) Then  : Botdén 3

Dim Op As Integer

Randomize : Este random se utiliza para ejecutar aleatoriamente los
diferentes videos musicales que hemos puesto dentro de
Entretenimiento

Op =Rnd() * 2

Op = Int(Op)

If Op = 0 Then

forma.Consolel.Stop
forma.Console2.Stop
forma.Console4.Stop
forma.Console5.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Stop
forma.Console3.Create

forma.Console3.Play 1, False

Video0.Controls.Play
Pagina.Text = "video"
End If
If Op =1 Then

forma.Consolel.Stop
forma.Console2.Stop

forma.Console4.Stop
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forma.Console5.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console8.Stop
forma.Console7.Create
forma.Console7.Play 1, False
Videol.Controls.Play
Pagina.Text = "video"

End If

If Op =2 Then
forma.Consolel.Stop
forma.Console2.Stop
forma.Console4.Stop
forma.Console5.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Create
forma.Console8.Play 1, False
Video2.Controls.Play
Pagina.Text = "video"

End If

End If

If (KeyAscii = 55) Then  : Boton 4
Video0.Close
Videol.Close
Video2.Close

Timerl.Enabled = False
Titulo1.Caption =""
Titulo2.Caption =""
Pagina.Text=""

Mensaje.Caption =

forma.Consolel.Stop
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forma.Console2.Stop
forma.Console3.Stop
forma.Console5.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Stop
forma.Console4.Create
forma.Console4.Play 1, False
forma.Refresh

End If

If (KeyAscii = 56) Then
Videol.Visible = False
forma.Consolel.Stop
forma.Console2.Stop
forma.Console3.Stop
forma.Console4.Stop
forma.Console6.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Stop
forma.Console5.Create

forma.Console5.Play 1, False

Timerl.Interval = 65
Opcion.Text =300
NLetra=0

Mensaje.Caption = ""

Titulo1.Caption = "Bienvenido"
Titulo2.Caption = "Bienvenido"
Pagina.Text = P3.Text
Timerl.Enabled = True
End If
If (KeyAscii = 57) Then

Sensor izquierdo

: Sensor derecho
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Videol.Visible = False
forma.Consolel.Stop
forma.Console2.Stop
forma.Console3.Stop
forma.Console4.Stop
forma.Console5.Stop
forma.Console7.Stop
forma.Console8.Stop
forma.Console6.Create

forma.Console6.Play 1, False

Timerl.Interval = 65
Opcion.Text = 300

NLetra=0

Mensaje.Caption = ""
Titulo1.Caption = "Bienvenido"
Titulo2.Caption = "Bienvenido"
Pagina.Text = P3.Text
Timerl.Enabled = True

End If
End Sub

***%%  Tiempo para cada presentacion = ****=

Private Sub Timerl Timer()

On Error GoTo MiError

Dim LaLetra As String
NLetra = NLetra + 1
If NLetra > 0 And NLetra <= Len(Pagina.Text) Then
LaLetra = Mid(Pagina.Text, NLetra, 1)
If Asc(LaLetra) = 13 Then
'Mensaje.Caption = Mensaje.Caption + " saldo de linea"
Else

Mensaje.Caption = Mensaje.Caption + Laletra
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End If
End If

*****  Condiciones presentaciones en pantalla = *****

If Opcion.Text = "10" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
Timerl.Interval = 70
NLetra=0
Titulo1.Caption = "LENGUAS Y LINGUISTICA"
Titulo2.Caption = "LENGUAS Y LINGUISTICA"
Mensaje.Caption =""
Pagina.Text = P210.Text
Opcion.Text =11
Timerl.Interval = 70

End If

If Opcion.Text = "9" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Titulol.Caption = "LENGUAS Y LINGUISTICA"
Titulo2.Caption = "LENGUAS Y LINGUISTICA"
Mensaje.Caption = ""
Pagina.Text = P29.Text
Opcion.Text =10

Timerl.Interval = 60

End If

If Opcion.Text = "8" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Timer].Interval = 70
Titulo1.Caption = "SICOLOGIA "
Titulo2.Caption = "SICOLOGIA "
Mensaje.Caption =""
Pagina.Text = P28.Text
Opcion.Text=9
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End If

If Opcion.Text = "7" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Titulo1.Caption = "SICOLOGIA "
Titulo2.Caption = "SICOLOGIA "
Mensaje.Caption =""
Pagina.Text = P27.Text
Opcion.Text =8
Timer].Interval = 60

End If

If Opcion.Text = "6" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Titulo1.Caption = "DISENO INDUSTRIAL"
Titulo2.Caption = "DISENO INDUSTRIAL"
Mensaje.Caption = ""
Pagina.Text = P26.Text
Opcion.Text =7

Timerl.Interval = 70

End If

If Opcion.Text = "5" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Timer].Interval = 50
Titulo1.Caption = "DISENO INDUSTRIAL"
Titulo2.Caption = "DISENO INDUSTRIAL"
Mensaje.Caption =""
Pagina.Text = P25.Text
Opcion.Text =6

End If

If Opcion.Text = "4" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
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Titulo1.Caption = "ADMINISTRACION DE EMPRESAS"
Titulo2.Caption = "ADMINISTRACION DE EMPRESAS"
Mensaje.Caption =""
Pagina.Text = P24.Text
Opcion.Text =5

End If

If Opcion.Text = "3" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Titulol.Caption = "ADMINISTRACION DE EMPRESAS"
Titulo2.Caption = "ADMINISTRACION DE EMPRESAS"
Mensaje.Caption =""
Pagina.Text = P23.Text
Opcion.Text =4

End If

If Opcion.Text = "2" And NLetra = Len(Pagina.Text) Then
NLetra=0
Titulo1.Caption = "INGENIERIA EN SISTEMAS"
Titulo2.Caption = "INGENIERIA EN SISTEMAS"
Mensaje.Caption = ""
Pagina.Text = P22.Text
Opcion.Text =3
Timerl.Interval = 70

End If

If NLetra = Len(Pagina.Text) Then
Timerl.Enabled = False
Mensaje.Caption = ""
Titulo1.Caption =""
Titulo2.Caption = ""

Pagina.Text =
End If
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Exit Sub

MiError:

Timerl.Enabled = False
MsgBox Err.Description

End Sub

3.4 Pruebas del proyecto

3.4.1 Prueba de Caja Negra

e Condiciones de Entrada
Sensores
Loégica:

CV: {derecho, izquierdo}

Clnv: {apagados}

Rango:
CV: { derecho, izquierdo }
Clnv: {arriba, abajo}
Clnv: {adelante, atras}
Botones:
Logica:
CV: {1,2,3,4}
Clnv: {Ausente }
Rango:
CV: {1,2,3,4}
Clnv: | —oa....0[
Clnv: ] 5...4a [
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Casos de Prueba:
CNPEQI:

Sensor = izquierdo
CNPEQ2:

Botén =2
CNPEQ3:

Sensor = derecho

Botén =3
CNPEQ4:

Sensor = izquierdo

Boton =1
CNPEQS5:

Sensor = apagado

Boton =3
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e Grafos Causa — Efecto

Sensores

P NV vd SN AT AT

Hola, soy el robot de la Universidad
Apagados = Catolica del Ecuador Sede .f{”lbﬂfﬂ.
estoy aqui para ayudarte con
Presiona 1: Para conocer mas de la
Universidad y su excelencia
académica.

Presiona 2: Para saber de las Escuelas
académicas de la Universidad
Presiona 3; Entre
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CAUSAS

C1 Apagados
C2 Activacion derecho

C3 Activacion izquierdo

EFECTOS

El No ejecuta saludo inicial
E2 Saludo inicial

E3 Saludo inicial

564

Nota: la informacion visualizada en pantalla es la misma que el robot habla con

movimientos sincronizados de cabeza y boca.
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Botones

1. ACERCA DE L& PUCESA

La Pontificia Universidad Catolicadel
Ecuador Sede Ambato, es integrante
de una Camumdad Académica y de

crmﬂanos. promueve la, genemcmn y
desarrollo del conocimiento cientifico y
tecnologico, contribuye a la formacion
Humana y Profesional de sus
integrantes con un elevado nivel de
competitividad, actitud critica y analitica
para satisfacer las necesidades de la
colectividad en un medio globalizado.

Sistemas es una carrera que te
prepara en las nuevas tecnologias
mfﬂrmaﬁcm a Parhr de una formacion

esta carrerda es capm de resolver con
ingenio los problemas que se
presentan en el desempernio de sus
responsabilidades mediante el uso de
modernos sistemas de computacion ya
que es capaz de sistematizar y
automatizar los procesos en diversas
dreas, por ello



1. ACERCA DE LA PUCESA
! -

J 2. CARRERAS DE LA PUCESA
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CAUSAS

C1 Presionar botonl

C2 | Presionar botén2

C3 Presionar boton3

C4 | Presionar boton4

Cil | Presionar boton(1-4) + Activacion de sensores
EFECTOS

El Acerca de la Universidad

E2 Carreras de la Universidad

E3 Mostrar video

E4 Pantalla vacia

G%@
3(5@9
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CAPITULO IV

VALIDACION Y VERIFICACION DE RESULTADOS
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4.1. CONCLUSIONES

e Para la investigacion y realizacion de un robot se necesitan grandes inversiones
econdmicas y contar con tecnologia de punta.

e En el presente proyecto se han intregrado tres disciplinas importantes como son
mécanica, electronica e informatica, lo que acontece la apertura de una plataforma
de investigacion e implementacion para estudiantes interesados en ésta areas.

e En la casa abierta realizada por la Universidad el 30 de marzo del 2007, el
resultado del proyecto llamo el interés de las personas y fue de completo agrado ya
que se trata de un tipo de publicidad Ilamativa y de efecto psicoldgico
especialmente en los nifios que nos visitaron.

e El microcontrolador es un potente componente en el manejo de servomotores, y su
codigo puede ser modificado segun la necesidad.

e Los servomotores cuando tienen mucho torque, tienden a sobrecalientarse y esto
puede producir dafios internos en el circuito de control.

e El posicionamiento angular de los servomotores es lo que nos permite dar

movimiento de articulaciones.
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4.2. RECOMENDACIONES

Es muy importante tomar en cuenta estas recomendaciones ya que si no se las sigue

podria correr el riesgo de dafnar el robot y su sistema interno.

e Revisar el manual de usuario antes de la utilizacion de la aplicacion para su uso
correcto.

e Recordar que el PIC tiene la tecnologia CMOS, esto quiere decir que consume
muy poca corriente pero que a la vez es susceptible a dafios por estatica, se
recomienda no manipularlo directamente.

e  Procurar utilizar un regulador de voltaje como el 7805, que nos entrega
exactamente Sv. para el funcionamiento del microcontrolador y servos, ya que el
voltaje de salida no siempre es el mismo del que indica su fabricante.

e No sobrepasar los niveles de corriente, tanto de entrada como de salida, recordar
que el PIC puede entregar por cada uno de sus pines una corriente maxima de
25mA.

e Al momento de encender los sensores se recomienda esperar unos 10 segundos
hasta que se activen.

e  Apagar los sensores juntamente con la computadora, para asi evitar el desgaste
rapido de las pilas.

e Se recomienda que la placa base tenga una buena ventilacion, para ello adicionar
ventiladores hasta mantener una temperatura normal, en nuestro caso estan dos

ventiladores adicionales.
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e Tener mucho cuidado en el momento de movilizacion del robot, porque los
elementos internos (electrénicos) son muy delicados y se corre el riesgo de

danarlos.
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GLOSARIO DE TERMINOS

A
ASCII (American Standard Code for Information Interchange).-
En espafiol (Codigo Estadounidense Estandar para el Intercambio de Informacion) es un
codigo de caracteres basado en el alfabeto latino tal como se usa en inglés moderno y
otras lenguas occidentales.
AVI.-
Audio Video Interleave
ACTIVE X.-
Un objeto ActiveX se define como el que se adhiere al Modelo de Objetos

Componentes (Component Object Model COM) definido por Microsoft.

CHIP.-

Es un circuito integrado (CI) muy delgado en el que se encuentran miles o millones de
dispositivos electronicos interconectados, principalmente diodos y transistores, y
también componentes pasivos como resistencia o capacitores.

CPU.-

Central Processing Unit, Unidad Central de Proceso.

CMOS.-

Complementary Metal Oxide Semiconductor "Metal Oxido Semiconductor
Complementario") es una tecnologia utilizada para crear circuitos integrados, como
pueden ser compuertas logicas, contadores etc. Consiste bdsicamente en dos

transistores, uno PFET y otro NFET. De esta configuracion resulta el nombre.
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DB-9.-

Conector de 9 pines usado en lineas en serie.

DLL.-

Dynamic Link Library. Libreria de Concatenacion Dindmica
DFD.-

Diagrama de flujo de datos

EPROM.-

Erasable Programmable Read-Only Memory

FLASH.-

Memoria de programa no volatil

1/0.-

Input / output (Entrada / Salida).

INFRAROJO IR.-

Es una seccion especial dedicada en exclusiva a trabajar con los Infrarrojos, tanto

emitiendo como recibiendo senales mediante un tipo de onda luminosa.
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LED.-
Light-Emitting Diode (diodo emisor de luz) es un dispositivo semiconductor (diodo)

que emite luz policromatica.

MP3.-
El formato MP3 (Mpeg Layer III ) no es mas que un wav (wave) con una calidad muy

elevada de compresion

MPEG.-
Sistema de codificacion digital de imagenes en movimiento. La version 2 de este
estandar permite un buen nivel de compresion del espacio que ocupan dichas imagenes

en soportes digitales.

OCX.-
También conocido como ActiveX, es una tecnologia de Microsoft que se utiliza en la
programacion y es un componente del software, que se utiliza para reutilizaciéon de

codigo.

OSCILADOR
Un circuito que es capaz de convertir la corriente continua en una corriente que varia de

forma periddica en el tiempo (corriente periddica) estas oscilaciones pueden ser
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senoidales, cuadradas, triangulares, etc., dependiendo de la forma que tenga la onda

producida. Un oscilador de onda cuadrada suele denominarse multivibrador.

PIC.-

Un PIC es un mini CPU, capaz de ser programado, y nos proporciona capacidad de
calculo para pequenas aplicaciones.

PIN.-

Nombre con el que se les conoce a cada uno de los conectores del microcontrolador o de
un circuito integrado en general.

PWM.-

Pulse -Width - Modulation, que significa Modulacion de Ancho de Pulso.

RS232.-

Es una conexion serie normalizada, muy frecuente en ordenadores personales.

RAM.-

Random Access Memory (memoria de acceso aleatorio).

ROM

Read-Only Memory (memoria de soélo lectura).La ROM suele almacenar la
configuracién del sistema o el programa de arranque del ordenador. Es una memoria no

destructible, es decir que no se puede escribir sobre ella.
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SERVO MOTORES.-
Un servo, o servomotor, es un dispositivo electromecanico utilizado principalmente en
robotica y Tiene la capacidad de lograr y mantener una posicion angular , que se le
indica por medio de una senal de control.
SV2.-
Circuito controlador de servomotores tipo SV2 (circuito comercial para control de
servomotores).

T.
TORQUE.- Es el momento de una fuerza con respecto a un punto que da a conocer en
qué medida existe tendencia en una fuerza o desequilibrio de fuerzas que pueda causar

la rotacion de un cuerpo con respecto a éste.

USB.-

Universal Serial Bus es una interfase plug&play

VSA.-

Visual Servo Automation (automatizacion visual de servos)

WAV .-

Es un formato de audio digital.

89



MANUAL DE USUARIO

Manual del Usuario

Introduccién

La presente proyecto fue desarrollado por Patricio Wilfrido Soria Montero y Veronica
Mercedes Aimara Haro de la Escuela de Ingenieria en Sistemas, este proyecto
aprovecha dos ramas la electronica y la informdatica para crear un mecanismo robdtico
que sirva como estrategia publicitaria para la Pontificia Universidad Catolica del
Ecuador Sede Ambato, el mismo que es novedoso y atractivo para atraer la atencion de

las personas.
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Funcionamiento del Robot.

Para empezar debemos encender el robot, para empezar a utilizar la aplicacion. El boton

de encendido y reinicio se encuentra justo en el cuello.

Reinicia Encender

Graéfico 43: Botones de encender y reiniciar.

Al momento de encendido del sistema, se ejecuta directamente la aplicacion; en la cual
aparece una presentacion vacia, la misma que desplegard informaciéon segun la
activacion de sensores y pulso de los botones y contendra texto y videos. La pantalla

que se muestra es la siguiente:

Griéfico 44: Pantalla principal
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Activacion de sensores

Los sensores deben estar previamente encendidos y para su activacidon se necesita la

presencia de una persona a una distancia aproximada de un metro.

Los dos sensores estan ubicados sobre la base, en la parte superior izquierda y derecha.

Gréfico 45: Sensor

Al momento de la deteccion de una persona, en la pantalla principal aparece un cordial

saludo de bienvenida.

DTN BN E B

Hola, soy el robot de la Universidad
Catolica del Ecuador Sede Ambato,
estoy aqui para ayudarte con

FILACLO, C—

Presiona 1: Para conocer mas de la
Universidad y su excelencia
académica.

Presiona 2: Para saber de las Escuelas

académicas de la Universidad
Presiona 3: Entre

Graéfico 46: Presentacion de Bienvenida
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Funcion de los botones.

Los cuatro botones del tablero de control y los dos sensores laterales estan designados
para diferentes acciones, como son:

Boton 1.- Al pulsar este boton el robot dara informacion acerca de la Universidad.
Boton 2.- Este boton haréd que el robot hable sobre las carreras que tiene la Universidad.
Boton 3.- Pulsando este botdn el robot cantard canciones que apareceran de forma
aleatoria e incorpora un video para cada una de ellas el mismo que se visualizard a
través del monitor.

Boton 4.- Finaliza la presentacion.

Gréfico 47: Tablero de botones

Las pantallas se muestran al mismo tiempo que empieza a hablar el robot de acuerdo a

la pulsacion de botones.
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La Pontificia Universidad Catolica del
Ecuador Sede Ambato, es integrante
de una Comumdad Académica B de

crtstzanos, promueve la generacion y
desarrollo del conocimiento cientifico y
tecnologico, contribuye a la formacion
Humana y Profesional de sus
integrantes con un elevado nivel de
competitividad, actitud critica y analitica
para satisfacer las necesidades de la
colectividad en un medio globalizado.

Gréfico 48: Presentacion del boton 1.

Sistemas es una carrera que te___
prepara en las nuevas tecnologias
mformatlcas a partzr de una formacion

esta carrera es capav de resolver con
ingenio los problemas que se
presentan en el desemperio de sus
responsabilidades mediante el uso de
modernos sistemas de computacion ya

que es capaz de sistematizar y
automatizar los procesos en diversas
dreas, por ello

Gréfico 49: Presentacion botén 2.
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Gréfico 50: Presentacion botén 3.

Gréfico 51: Presentacion boton 4.
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