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Grado en Ingenieria Electrénica Industrial y Automatica

Trabajo Fin de Grado

1. CODIGO PRINCIPAL

f{VARIAELES
int Lectura=0, Hmin=0,

Distancial=0,

const flocat Velocidad=20.03020125;

int sime = 0; /f Tiempo de espera

const int speed = 206;

long tiempo=0; //9e va a guardar el tiempo de duracion del puls=c generado poz

f{velocidad de giro

ffel gque utilisaremos para la lectura de sensor.

£float SensorVoltaje=0; // Sen=or woltaje bateria

int Pulsador=0; // Pulsador.

ffPINES MOTICR 1

const int pinPWHMotorl
const int pinMotorDerl
const int pinMotorIsgl

ffPINES HOTCR 2

const int pinPWHMotord
const int pinMotorDezl
const int pinMotorlsgd

ffPINES MOTICR 2

const int pinPWHMotord
const int pinMotorDer3
const int pinMotorlsgl

ffPINES MOTCR 4

const int pinPFWMMotor4d
const int pinMotorDerd
const int pinMotorlsgd

ffPINES 3JEN3CR 1

21;
33;

sl
23;
a4;

10;
a5;
2E;

11;

a7;
a8;

const int pinTrigger31=233;

const int pinBEchodl=24;
int Lecturadl;

ffPINES SEN3OR 2

const int pinTrigger32=25;

const int pinEcho32=2&;
int Lecturadi;

f/PINES 3EN3COR 2

const int pinlriggexrd3=27;

const int pinEchaS33=28;
int Lecturadl;

//PINES SEN3CER 4

const int pinTrigger34=25;

const int pinEcho34=30;
int Lecturadd;

const int pinMotorl([3]
const int pinMotoz2[3]
const int pinMotord[3]
const int pinMotozrd[3]

const int pinSensorl[2]
const int pinJensor2[2]
const int pinSensord[2]

const int pinJensor4[2]

{ pinPFRMMotorl,
{ pinFMMotoxrld,
{ pinPWMotord,
{ pinFMMotord,

{ pinTrigger3l,
{ pinTrigger3Z,
{ pinTrigger33,
{ pinTrigger34d,

pinMotorDerl,
pinMotorDezld,
pinMotorDerd,
pinMotorDerd,

pinEchodl
pinEcheo32
pinEcho33
pinEchodd

Deja una variable encendida en el momento gue se

pinMotorIsgl
pinMotorIlsgl
pinMotorIsogl
pinMotorIsg4

ff Variables
f§ Variables
ff Variables
f§ Variables

DistancialZ=0, Distancial=0, Distanciad=0;

}; /f Variables
}; ff Variables
¥; /f Variables
}; ff Variables

Sensor
Sensor

sensor

A

Sensor

motor
motor
motor

motor

el pin Echo,

PV S

activa =1 pulsador.
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void setup(}
{
Serial begin(S€00});
// Variablea Motozl
pinMode (pinPWMMotorl, OUTEUT); /f/8alida pin BWM
pinMode (pinMotozDerl, OUIEUT); //3alida pin movimiento derecha. Avance
pinMode (pinMotorIngl, OUTEUT}; /ffSalida pin movimiento isguierda. Retroceso
ff Variables Motor2
pinMode (pinFWMMotor2, COULEUT); //3alida pin EWM
pinMode (pinMotorDer2, OUTLEUT); //8alida pin movimiento derecha. Avance
pinMode (pinMotozIsgl, COUIEUT); //f3alida pin movimiento isguierda. Retroceso
ff Variables Motor3
pinMode (pinPWHMotord, OUTEUT)}; /f3alida pin EWM
pinMode (pinMotozDerd, OULFUT); //3alida pin movimiento derecha. Avance
pinMode (pinMotorIsgd, OULEUT); /f/8alida pin movimiento imguierda. Retroce=o
// Variables Motord
pinMode (pinFWHMotord, OUTEUT); /f3alida pin BWM
pinMode (pinMotorDerd, OULEUT}; Ff8alida pin movimiento derecha. Avance
pinMode (pinMotozIsgd, COULEFUT); /f3alida pin movimiento isguierda. Retroceso

// Variables Jensorl

pinMode [pinTrigger3l, OUTEUT);//Trigger 31 como =alida
pinMode (pinEche3l, INEUT}; //Echo 31 como entrada
/{Variables Sensoz2

pinMode (pinTrigger32, OUTEUT)};//Trigger 32 como =alida
pinMode (pinEcho32, INFUT}; //Echo 32 como entrada
JiVariables 3en=ord

pinMode (pinTrigger33, OUIEUL);//Trigger 33 como salida
pinMode (pinEcho32, INFUT}; //Echo 32 como entrada

S fVariakles 3en=mord

pinMode (pinTrigger34, OUTEUL);//Trigger 34 como =salida
pinMod= [pinEchoS4, INEUT}; //Echo 34 como entrada

f{Led rojo error sensor

pinMode (33,0UTEUT}; //Lled rojo error =ensor

//Led verde bateria baja
pinMode (34,0UTEUT}; //Led verde bateria

ffPulsador

pinMode (22,INEUT}; //Pulsador activa nivelacion

void loopl(}

{

//COMPROBAR TENSION BATERIA.
CargaBaserial();

if [digitalBead(22}==HIGH)}; //Fesistencia Full-down. Jistema Anti-rebote
{
Bulsador=1l; [/ El pul=ador esta activado

if [digitalPead (22}==LI¥ && Pulsador==1)
i

time = 0; // Ponto el tiempo a "O"
//PUESTA A 0 de lo= cuatro actuadores.

time = 1947; // Tiempo determinado porque como maximo se tendr3a que mover 2% mm. 25%/20,023020125°1000=1%4Tms.
MovRetroceso [(pinMotorl, time);

Parada [(pinMotorl);

MovRetroceso [pinMotor2, time);

Farada [pinMotoril;

MovRetroceso (pinMotord, sime=};

FParada ([pinMotor3};

MovRetroce=so (pizMotord, time};

Parada [(pinMotord);
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f/EUESTA A FUNTOQ DE INICIC 75 mm de lo= cuatro actuadores.

MowAvance (pinMotorl, =i
Parada ([(pinMotorl];
MowAvance [(pinMotorl,
Parada ([(pinMotorl);
MowAvance [(pinMotorl,
Parada ([(pinMotorl];
MowAvance [(pinMotord,
Farada [(pinMotord];

=} ;

f/Lectura =ensores

do

{

Lecturadl = Lecturadensor (pinJensorl);

Lecturad2 = Lecturadensor (pinJensorl);
Lectura33 = Lecturadensor (pinSensori);

Lectura3d4 = Lectura3ensor (pinSensord);

// Ha realigado bien la lectura, =igue con la programacidm.

f/Hacer comparacidm de lecturas sensor ¥y =acar altura minima.

= 23744; // Tiempo determinadoc para gue == mueva 75mm serd de 75/20,02020125°1000=2744ms.

[Lectura3l==0| |Lectura32==0]| | Lectura32==0| | Lectura34==0}; //Hay problema =n la lactura de algin =ensor.

int LecturadensoresArzay[4] = { Lectura3l, Lectura3Z, Lecturad2, Lecturad4}; //Array lectura =en=cres

Hmin = Comparaciondensores [LecturaSensoresAzzay);

ffCalculoc de las distancias a mover
Distancial= Lecturadl - Hmin;

Distanciad= Lectura32 - Hmin;
Distanciad= Lectura33 - Hmin;
Distanciad= Lectura34 - Hmin;

f/Movimientoc motor segiun distancias

if [Distancial!=0} f/ 3i e=s distinta, =] motorl == mueve porgue implica

= round [Distancial/Velocidad]};
MovAvance (pinMotorl, time);

Farada [(pinMotorl];

}

if (Di=stancial!=0}//3e mueve Motozl

= round (Distancia2/Velocidad);
MovAvance [(pinMotor2, time);

Farada (pinMotor2);

}

if [Distanciald!=0} // Se mueve Hotord

{

= round [Distancial/Velocidad]);
MovAvance [(pinMotord, tims);

FParada [pinMotorl];

H

if [Distanciad!=0}// Se mueve Motozd

= round [Distanciad/Velocidad);
MovAvance (pinMotord, time);

Farada [(pinMotord];

}

Pulsador = 0;

que hay una distancia.
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2. FUNCIONES

S fFuneidn a
void Movhwanes (const int pinMoter[3], int Cime)
I

v b

digitalWeite (pinMator[1], HIGH): //Ac
digitalWeita (pinMoetor [2], LOW) ! FFDw
analogWeita {pinMotoes (0], aad) ¢ //Twm valos
calay ftime)

Avanes

SIPUNCion EaCEGORAn MbaE
varld MovRet oo (oo int pinMatec[3], int Cima)
I

digitalWeita (pinMotae [11, LOW)
digitalWeite (pinMator[2], HICH
analogWeita (pinMator (0],
dalay {Eims) g

SIFuncidn parada mobor

woid Pagada(eonst int pinMotor[3])

I
digitalWeit pinMotor [1], LOW)
digitalWeite (pinMotar [2]1, LOW)
analogWeite (pinMotor (0], 03
dalay (Eime) s

SIPuncidn cacga bataelia
wadd CargaBataecia )
I
BanaceVoltaje- fanalo
if (BansorVoltajec-2.3)
I
digitalWeite (40, HICH) ¢ ¢/ Enciendas lad werds. Bateria baja

ok (ROY *5) 1023 JyPase dae 0-1023 a 0-5V

digitalWeita (40, LOW) ¢ fF Rpaga lad vaeda. BataE g aata b

FIFUREisn 1actuEd SanasE
int LactuEafanace (const int pinSansoer [2])
I

digitalWeite {pinSanace[1], LOW): ff Ba asegura un eace an el pin gua sa wsa come Teoiggee
wdda (8) ¢ FF Rataeds da b micEsaaegundes
wfpinfanase [1], HIGH) ¢/ /Pons

io dal
1lizar @l trigges dal

o e ind

n alte el pin trigger paca cosmenzar @l pul
-1 wds (10) ¢ S/Retards de 10 microseguudes (Clemps minime para in
digitalWeita (pinSanasr [1], LOW) ¢ ff Sa pana an baj
tiampo-pulsaIn(pindanace [2]1,HIGHY :  // Sa
TLactura Eiampedd 34342 ¢/Caleula de la d
| ir (6R1 <= Lactuza < 7203

dalayMices

2wl pin Teigger teas generar ol dispacs de 10 miceoaagundes
funcidn de pulseln para gue mida @l tiemps del pulas genaeade por Boho
ancuantea @l objete an mm

digitalWeita (39, LOWY: ¢/ 34 apaga lad zojo. He hay e@ceor an lac
raturn (Lactura) @

digitalWeita (39, HIGH) ¢ //8a enciends lad roje. Hay arese an lactuea
Eatuen {0y
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£ Pune idn

int Comparacionfanscras (int Lee
I
if (Lecturafl <- Leactucaid)
I
if (Lacturafl <- Lacturafi)
I
if (LactuEafl <- Lactueadd)
I
Hmin Levctueafl
raturn (Hmin) @
1
s las
I
1
1
wlas
I
if nEafd <« Lacturafd)
I
Hmin Lantugafdy
eatucn (Hminy ;
1
ala
I
Hmimn Lertugafd
eatucn (Hminy ;
1
1
1
als
I
if (Lecturaf? <- Lecturafi)
I
if(LactuEafld <~ Lacturafd)
I
Hmin Lactueafd )
raturn (Hmin) @
1
ala
I
Hmin Lactucasd;
catuen (Hmind @
1
1
wlag
I
if (Lecturafd <= Lacturafd)
I
Hmin Lacturasi;
eatucn (Hmind
1
wlas
I
Hmin LacturasSd;
Eotuen (HMAnY §
1
1
1
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