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Resumen

En este trabajo se presenta la implementacion de un maodulo
ultrasénico multisensor (MUM) compuesto de ocho sensores
ultrasénicos para la deteccion de obstaculos ubicados a distancias
entre 1 cm y 1,5 m. El sistema fue realizado como parte de un
vehiculo autoguiado para la asistencia al desarrollo de nifos
discapacitados. El moédulo de sensores ultrasénicos tiene como
objetivo detectar obstaculos proximos al moévil y al mismo tiempo
realizar un reconocimiento del entorno para evitar colisiones. Kirsdiond s/ Contred
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Una de las caracteristicas mas relevantes del sistema
MUM es que permite varios modos de funcionamiento
segun los transmisores y receptores activos empleados
en cada exploracion, como asi también permite definir
parametros de funcionamiento independientes para
cada exploracion (numero de pulsos de disparo,
distintos tiempos de espera del eco ultrasénico, etc).
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Unidad de control: Microcontrolador y adaptador de
comunicaciones RS485. El microcontrolador se
encarga de disparar los transmisores, seleccionar
los receptores activos en la exploracion, medir el
tiempo de demora del eco ultrasénico, calcular la
distancia del obstaculo y comunicarse con un
control centralizado de mas alto nivel, a través de un
canal de comunicaciones RS-4856.

Unidad de transmision: Conjunto de transmisores
ultrasénicos y amplificadores de disparo. Cada
transmisor posee su correspondiente circuito de
disparo permitiendo de esta forma el disparo de uno
o varios transmisores en forma simultdnea, con
diferente numero de pulsos en cada uno.

Unidad de recepcién: Conjunto de receptores
ultrasdnicos, sumador controlado con llaves
analégicas, amplificadores, filtros de sefal vy
detectores de eco. Para utilizar una sola etapa
detectora y evitar las limitaciones presentadas por
un multiplexado convencional se disef® un circuito
sumador selectivo previo a la etapa detectora de
eco. Los sensores activos en la exploracion se
seleccionan con llaves analogicas que permiten el
ingreso de senal al sumador.
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Exploraciones compuestas( utilizan mas de un
transmisor/receptor). Estas ultimas se aprovechan
para dividir las exploraciones por sectores o zonas
del vehiculo robotico.
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La gran cantidad de configuraciones y los distintos
modos de funcionamiento que presenta el MUM
facilita su adaptacion a distintos sistemas robéticos
con diferentes disposiciones geométricas y distintas
técnicas de exploracion del entorno.

El MUM permitira el estudio de diferentes variantes de
transmision y recepcion para optimizar la exploraciéon
del entorno del vehiculo, obtener menores tiempos de
respuesta y mejorar la deteccion de obstaculos
utilizando circuitos con un minimo de componentes
electronicos y muy bajo costo sin sacrificar por esto
prestaciones y versatilidad.
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