Boton de emergencia
inaldmbrico

PROYEC &

PROGRAMACION BAJO PLATAFORMAS ABIERTAS
ESTUDIANTES :

JAVIER CALVO CAMACHO

JEAN PIERRE SEGURA APARICIO



Descripcion

» Este proyecto, va a constar de elaborar un botdn inaldmbrico que
tenga como funcidn detener al robot humanoide que se
encuentra el ARCOSLAB de forma inalédmbrica en caso de una

emergencia.



Objetivos

» Objetivo General

» Construir un botdn de emergencia inaldmbrico para el robot humanoide.
» Objetivos Especificos

» Analizar el funcionamiento de los botones de emergencia y realizar un
estudio de mercado sobre marcas, caracteristicas, precios y demas
incluyendo las necesidades del ARCOS Lab.

» Seleccionar posibles componentes, elegir los adecuados y realizar el
diagrama de bloques del sistema.

» Construir el diagrama del flujo del funcionamiento de los programas de
las dos partes a elaborar.

» Disenar y construir un modo esquematico para el boton y receptor que
cumpla las caracteristicas requeridas para dado boton.



Comparacion entre botones en el
mercado

Productor Distancia Frecuencia : Consumo de|Latencia Duracion de
energia la bateria

Humanistic |[304.8 m 900-2.4M WV <300 ms 12 horas
robotics

Indus 0.189%g 3,6V <100 ms 15 horas Pendiente
Gemini

TorcRobotic | 9656 m 902-928M configurable | 12 horas Pendiente
S Hz

RadioSafe |150m 433-434 M| 0,24 kg Y <170 ms 50 horas Pendiente
adentro/350 |Hz
m
espacio
abierto
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Posibles componentes | Condicion | Caracteristicas | Requerimientos Imagen del elemento
de eleccion | destacadas

XBEE 88858- | No Frecuencia En este apartado se
XBF | elegido | 2.4 GHz toma en cuenta el
24- Rango 200m | rango del dispositivo.
DM Energia
UIT- necesaria
2350 2.8V hasta
3.4
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250 kbps
No Frecuencia
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3.4
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transmision
250 kbps
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m

Energia
necesaria
2.1V hasta
3.6
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Diagrama
de flujo
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Diagrama
Esquematico
Boton
inaldmlorico

+ LB Connepioy

1 nde

WEL- - SPLEIALL-Lem mumionig
W_gaild R
RE_panil-

- YPIMLE
TRINtE
s PINLT?
. ePINLE

rgind
Rewal_spmcall
H?E!‘lpﬂfﬂnre‘nlul}_nsm{dﬂm
IRCLAro - oo
. -yeciafeiEnce

D wEinl3
sping - - - - - - - wpinLlZ
GHD L amer

BEGO ki

+ aocd_#OC

[Bdkdn




o L
oL
AHES

Diagrama

CHD

CHO

Base del JpEEEEEEEEE Eunennneay s | SEEEE RS

WL

ST
roboft
P LS -
PE L4
PCLYS -
PDO
PDiL-
RST
PO
PEL

L

PED
FEd

U8 Comerto
[~ |
-

- »hO@a -

- A OF
L
FHEE
L
PB4
FES

L | wct - SPLLRLE_Cow maofomg
] 1"_uaik 9 N
Hig
MLEZF
Ml

——= Fr-ranib
e T PP
5% | Rmal_ppeciand -
S [
a—Z 1 IRG_irot

!
3

11 d 1

FEREFERER B

I

. - azsoq igiion
PEi A -
Po1l
-PLE10
e (Pé1g
P?-L. - - - - - - - - - - - - - - - - - - .F*_iﬂ
N L F B
PET.
P -
e
A L
PEL- - - - - - 5 L F P i et - - - - PER
pE? - - - . . Lt =B =L . . . . . PCH
LHD - GRD

PCT-
PES.

rLoiekpE pFres
o o ::-E-:ﬂ|;3
T Jspmms - - - - - - ApgmlT
s I+ I iy

B | BEGO: Lpescia W

aogij~Lc

NSRS EIREREREEEIN

P10
. PAg

PP

JIREE

PBAL
PB1L
PELY
PB13
PB4
PE1S




	Slide 1
	Descripción
	Objetivos
	Comparación entre botones en el mercado
	Elementos elegibles para el circuito
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Diagrama de Bloques
	Slide 11
	Diagrama de flujo
	Slide 13
	Diagrama Esquemático Botón inalámbrico
	Diagrama Esquemático Base del robot

