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RESUMEN

El Presente proyecto profesional contiene el estudio de la implementacion de dos
dispositivos para generar movimiento en los simuladores de carreras de Cosmosfl
Racing Team, con esto se resolvid el problema de la falta de movilidad de los
simuladores de carreras. El no tener movimiento los simuladores limita manipular los

sentidos y las sensaciones del usuario.

Con el fin de ofrecer a la industria del entretenimiento nacional un simulador con
caracteristicas Unicas para generar sensaciones agradables en el usuario. Se
implementé dos sistemas para escoger la mejorar opcién mediante la comparacion
de cualidades de cada uno de ellos. Y al final se propone el mejor dispositivo que

genere los movimientos en dos grados de libertad.

La estrategia aplicada fue la implementacion de los dos dispositivos en el mismo
simulador. Para el efecto se utiliz6 una estructura metalica de un simulador de
carreras con cero grados de libertad, es decir sin movimiento, donde se adapto y se

configuraron los dos dispositivos.

Con esta implementacion el principal resultado obtenido es el valor agregado para los
simuladores y marca Cosmosfl Racing Team, de cara a la cambiante y competitiva

industria del entretenimiento a nivel nacional e internacional.
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INTRODUCCION

Los simuladores de carreras son plataformas que emulan los autos de carreras reales
sean estos Formula 1, Nascar, Rally, entre otros. Los simuladores de CosmosF1
Racing Team no tenian movimiento por tanto no generaban mas activaciones de parte

de los usuarios.

Nuestro valor agregado para nuestros clientes es muy importante, debido a que radica
en la posibilidad de recorrer virtualmente las pistas de carreras. Ofrecemos servicios
de entretenimiento virtual, para crear una experiencia de gran impacto sensorial.
Potenciamos los servicios de entretenimiento virtual en un entorno donde se innove y

se transmitan experiencias virtuales de calidad.

En el capitulo 1 se aborda los principales software utilizados como el Cosmosfl
Arcade Manager que administra el software X-Simy el rFactor. Se describe como se
configura los controladores de los motores DC de la marca POLOLU y de los cilindros

mecatrénicos de la marca DYADIC.

En el capitulo 2 vamos a encontrar los resultados de las pruebas realizadas con los
dos dispositivos POLOLU y DYADIC, que se analizaron y se compararon para
determinar cual es la plataforma mas idénea, para los simuladores de carreras de

CosmosF1 Racing Team.



XVii

Se lleg6 a las conclusiones y recomendaciones en base a los resultados, alcances de
las pruebas realizadas. En la Parte final se presentan los anexos y referencias

correspondientes.



CAPITULO 1

1. IMPLEMENTACION DEL SISTEMA

1.1 Introduccidn

En este primer capitulo se incluye el procedimiento de como configurar los
simuladores de carreras con los dos dispositivos de la marca Pololu y Dyadic para

generar movimientos en dos grados de libertad.
1.1.1 Estimulacion sensorial

Por medio de los simuladores con movimiento podemos llevar la
estimulacion sensorial a un espacio o ambito controlado bajo ciertos
parametros que son ajustables en este caso intensidad de fuerza de los

actuadores audio, sensibilidad de velocidad, entre otros.



Por medio de los simuladores se trata de engafiar especificamente los
componentes del sistema sensorial del cuerpo humano del usuario,

sentado en posicion de pilotaje en el simulador de carreras.

Las partes del sistema sensorial que inciden principalmente en este
proyecto, como se puede ver en el Anexo D, en términos de vocabulario

neuronal son:

e El sentido vestibular

e El sentido de la vista

e Sentido del tacto

El sentido vestibular que involucra al oido interno y consiste basicamente
en proporcionar la informacién al sistema nervioso central del usuario que
requiere para determinar la posicidn de la cabeza, asi como la velocidad
y direccion de los movimientos a los cuales esta siendo sometido [1], es

decir ofrecer un sentido del movimiento a su cuerpo en el espacio.

El sentido de la vista muestra la realidad, el usuario basa su experiencia

a mas del 80% como impacto sensorial.

El sentido del tacto al interactuar con el volante pedales y asiento para
poder reproducir la conduccién en la pista virtual, asi como los fenémenos

fisicos como fuerzas de gravedad, freno y aceleracion.



Al frenar el cuerpo tendra a irse para adelante y hacia atras al acelerar y

estos movimientos ofreceran sensaciones de fuerza de gravedad.

1.1.2 Grados de libertad

Se define por grado de libertad de un sistema al nimero de parametros
independientes que se necesitan para definir su posicion en el espacio [3].
A saber que por cada cilindro mecatrénico o biela-manivela instalada en

el sistema, representa un grado de libertad, ver Figura 1.1.

En este caso de implementaciéon se utilizard dos grados de libertad.
Requerimos representar con los dos cilindros mecatrénicos y dos bielas

manivelas con los movimientos longitudinales y transversales.

Figura 1.1: Modelo 3D X-sim.

En general un simulador puede llegar a tener un sistema de movimiento

con un maximo de 6 grados de libertad.



1.1.3 CosmosF1 Arcade Manager

El software Cosmosfl Arcade Manager, versién 2.0.1027.2, consiste
basicamente en controlar, gestionar y activar los programas X-Sim y
rFactor, servicios relacionados a los simuladores de carreras Cosmosfl

Racing [4] ver Figura 1.2.

CosmosF1 Arcade Manager

rFactor Servidor Dedicado

X-Sim Extractor

X-Sim Converter rFactor

Figura 1.2: Diagrama de bloques CosmosF1 Arcade manager.

Entre las caracteristicas funcionales tenemos:

e Control estadistico de las experiencias de los usuarios con horay

fecha duracion cantidad de vueltas a la pista.



e Activacion y comunicacion de la interfaz cosmosfl Arcade
manager que comunica al software con el video juego rFactor

dedicado ver Figura 1.3.

- . CosmosF1 Racing Team - rfactor Manager =100 x|

CosmosF 1 Racing Team - rFactor Manager
About CosmosFl.Gaming.rfactor.Bot _§_]

: CosmosF1 Gaming Tools
i Version 2.0.1027.2

Copyright ® CosmosF1 Racing Team 2014
{ , CosmosF1 Racing Team

Manager de CosmosF1 Racing Team para control = |
rFactor Dedicated Server 1.255 de ISI

U

=l

Software realizado por CosmosF1 Racing Team - Jorge Barros y José Moran wercade... I

Figura 1.3: Pagina de activacion de Servidor.

Entre las caracteristicas técnicas tenemos:

e Desarrollado en .net 4.5.2 con C++ 2010, para las mejores
practicas de rendimiento éptimo en la experiencia y asi no afectar
al rendimiento del software de rFactor y X-sim.

e Autoconfigurar el servidor del software rFactor para aceptar mas

simuladores en Red.




e Utiliza una base de datos open source PostgreSQL 9.2 para
almacenar informacion estadistica, presentacion de informe
mensual de activaciones y operativa de la experiencia con los

simuladores, ver Figura 1.4.

Reporte de consumo hasta 01/04/2015 10:40:25

Afo[2014] Mes[agosto]

Fecha Hora Vs
Jueves 14 15:07:31 1.00
Jaeves 14 23:29:30 1.00
jueves 14 23:30.41 1.00
vierpes 15 11:39:59 1.00
viernes 15 12:08:30 1.00
viernes 15 12:57:10 1,00
viernes 15 1345104 1.00
viernes 15 15:00:41 1.00
viernes 13 15:28:42 1.00
viernes 15 17:11:06 1.00
vaernes 13 1808:07 1.00
viernes 15 18:46:0¢ 1.00
viernes 15 18:57:01 1,00
viernes 15 20:51.06 1.00
viernes 15 20:56:56 1.00
sabado 16 10:24:28 100
sabado 16 104743 1.00
sibado 16 11.0):56 1.00
sabado 16 11:3%:16 1.00
sabado 16 11:47:02 1.00

Figura 1.4: Presentacién Base de datos.

e Autoconfigurar los simuladores para que se conecten
autométicamente al servidor sin necesidad de usar teclado ni
mouse, logrando automatizar las tareas operativas para agilizar la
experiencia.

Bésicamente, Cosmosfl Arcade Manager activa los programas X-simy

rFactor sin intervencion del operario.



1.1.4 X-sim

El simulador utiliza el software X-Sim en su versién no comercial para las
pruebas preliminares, su principal prestancia es obtener las sefiales de
telemetria como son la aceleracion, fuerzas de gravedad, giro de volantes,

frenos, velocidad entre los més importantes.

El X-Sim se divide en 2 subprogramas encargados de manipular la
telemetria y una aplicacion en 3D donde se observa los movimientos

virtuales a que se ve expuesto un simulador con dos grados de libertad:

e En X-Sim Extractor es el recolector de los datos del software de
carreras rFactor como se muestra Figura 1.5.

e

Motion Extractor
Garne ibeany

. rFactor v 255

Forum

League

Local datsbane of creatad game peofiss
Profilename Level
Factor v1.235 profile universal

Corventer IP pddrens 127 . 0

Profie rame rFactor v 255 profile
Used game Factor w1255 x ‘
Pacholgame ~ 1255

. Eactorvl 255 Add mag parameter [ S i presectasion view |
Wettenformap  universal with vefecls wnivenal
m Chnass Mot Edlice Crostod by suthor  Sgrtonaslo Vst author prolée ria.

Uned input davee. | -
Motion smulslce  SCNS Facngeeat -
Actuston type: SCHE 100mm -

in "

Create & new profie out of curent aght setug

| Laad e sbave sslected profie

Show/edt your orine douded profies

Find & fting game profie onlne. ] Ploy Game

Successiully logged in, you can now run a profile!

Figura 1.5: Entorno X-sim Extractor.



e En X-Sim Converter los grados de libertad son configurados,

donde definiremos el eje derecho y el eje izquierdo, ver Figura 1.6.

.“S_IM&;:-?'"?-EHIQ i Pk !Eiﬁ

—— : d
KS I M Mi)ﬁo*: Software

Start Page
R
-
pomm—
it s 3 g Namber of axis used: 2
Time simulator is running: hours 0 :minutes 0 :seconds O
P sebrg P ——

Wnbanks own P 192.168.1.17

Figura 1.6: Entorno X-sim Converter.

e EI 3D SimforceGT sirve para ver el funcionamiento del simulador

en un modelado virtual de 3D, ver Figura 1.7.

Figura 1.7: Entorno 3D SimforceGT.



1.1.5 rFactor

Desde 2012, utilizamos el software especializado en simuladores de autos

de carreras rFactor, realizado por Image Space Incorporated [5].

Entre sus principales caracteristicas tenemos, ver Figura 1.8:

e Motor gréfico isiMotor2.
e Se puede conducir con conexién LAN y ONLINE.
e Configuracion de fisicas de los autos.

e Software abierto para realizar modificaciones en autos.

Figura 1.8: Entorno rFactor.
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1.1.6 Estructura basica

La estructura de los simuladores, donde se aplicara uno de los dos
dispositivos del proyecto en estudio con mejores prestancias, se
encuentran en el local de entretenimiento Family Place en el Centro

Comercial Mall de Sol, ver Figura 1.9.

Figura 1.9: Simuladores en Family Place C.C. Mall del Sol.

Los materiales utilizados en la estructura para adaptarle movimiento son

los siguientes, mas informacién ver Anexo E:

e Roétulas
e El Cardan o junta universal

e Armazoén para el asiento
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e Ligas plasticas para estabilidad del asiento
e Varilla hilo sin fin 10mm
e Extensores

e Tuercas, Tornillos, Anillos de presion

1.2 Dispositivo 1

1.2.1 Pololu

El controlador de motores Pololu es muy verséatil y de propésito general.

Sirve para controlar motor de corriente continua.

El modelo Pololu escogido es la tarjeta Jrk 12v12 con interface USB, ver

Figura 1.10.

» L
sashsssans

-
e 1SN TITT1000
L) :

Figura 1.10: Pololu Jrk USB 12v12.
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Las dimensiones del Pololu jrk 12v12 con conexién USB, ver Figura 1.11.

S eiParain S
S jrk12vi2
©2009 (out) =
GND
ERR
w5 -

™o
RX

.35" 1.15" www.pololu.com

AUX| (355
B s GND
oSN w e —
GND @& o 1

Figura 1.11: Dimensiones de tarjeta Pololu Jrk 12v12.

La tarjeta Pololu Jrk 12v12 posee 4 opciones de control:

USB para conectarse directo a PC.

e Comunicacion serial asincrénica para conexion directa con
microcontroladores.

e Voltaje anal6gico para ser conectado a potenciémetros en el rango

de 0 — 5 Vdc.

e Radio control

Utiliza lazos realimentados como:

e Voltaje analdgico con rango de 0 — 5 Vdc
e Posee un tacometro digital con entradas superior a 2 Mhz con

periodos de 1 ms de control PID.

Ademas incluye la configuracién de parametros:
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e PID

e Corriente maxima

e Duty cycle maximo

e Respuesta de error

e Calibracién de entradas para radio control y potenciometros

anélogos.

El Pololu Jrk 12v12 posee 3 leds indicadores:

e El led verde: indica el estado de conexion del cable USB cuando
la tarjeta no esta conectada, el led verde esta apagado.
e El led rojo: que no esta conectada la fuente de poder de 12Vdc,

como se muestra en la Figura 1.12:

Figura 1.12: Led rojo significa error.
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e Elled amarillo: que esta presente la fuente de alimentacién, como

se muestra en la Figura 1.13:

Figura 1.13: Led amarillo estado de salidas.

Colocamos disipadores de calor por el alto uso que deben soportar los
componentes de la tarjeta Pololu Jrk 12v12, como se muestra en la Figura

1.14.

Figura 1.14: Disipador de temperatura sobre chip.
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Ubicacioén de las tarjetas en socket caja de conexiones con ventilacion,

como se muestra en la Figura 1.15.

Figura 1.15: Armado de socket caja de conexiones para tarjetas Pololu Jrk.

1.2.2 Comunicacion USB

La comunicacion del Pololu Jrk 12v12 hacia la PC y viceversa, es por via
USB donde cada extremo del cable utiliza un tipo de conector diferente,
es decir conectamos la PC con el Tipo Ay la tarjeta Pololu Jrk 12v12 con

el tipo Mini-B.
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Con esto se elimina las sobrecargas eléctricas y evitamos dafar la tarjeta

Pololu Jrk [6]. Ver Figura 1.16.

Figura 1.16: Cable USB 2.0 tipo A/Mini-B.

1.2.3 Motor DC

Los motores de corriente continua utilizados en la implementacién son de
induccion por imanes permanentes y debe tener la potencia-torque
suficiente para vencer el peso de la estructura del asiento y el de los

usuarios.

Las partes del motor:

e Inductor o carcasa
¢ Inducido o rotor

e Soporte de aluminio
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¢ Rueda reductora
e Holgura de montaje

e Pistén roscado

Como se puede ver en la Figura 1.17.

Figura 1.17: Motor DC marca Unus.

Caracteristicas técnicas:

e Disponible en la versién de 12Vdc a 40 A, marca Unus.
¢ Resistentes, compactos y livianos.

e Bajo nivel de ruidos, durable.
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e En el extremo del eje se encuentra el tallado el husillo sinfin para
el accionamiento de la rueda reductora de velocidad.

e El motor esta constituido con un sistema de reduccidn incorporado,
gue transforma la velocidad del motor de 2500 a 3000rpm.

1.2.4 Sistema biela manivela

Los dos motores DC tienen conectado su eje motriz a una manivela, ver
figura 1.18, el cual le proporcionara el movimiento giratorio y a su vez se
articulara a la biela, que presentara un movimiento lineal también llamado

tipo vaivén [8].

Figura 1.18: Sistema tarjetas Pololu Jrk con motores DC.
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El sistema funciona de la siguiente manera:

e El eje posee el movimiento de giro que lo transmite a la manivela.

e La manivela convierte el giro del eje en un movimiento circular
alrededor de su mango.

e La cabeza de la biela esta unida al mango y por consiguiente esta
con movimiento circular, entretanto que el pie de biela sigue una
trayectoria lineal. Y el cuerpo de la biela cambia de orientacion a

cada instante.

Los motores se ajustan a la estructura del simulador situado en la parte

inferior trasera, ver Figura 1.19.

Figura 1.19: Sistema biela-manivela.
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1.2.5 Sensor Efecto Hall

El fenbmeno Efecto Hall, fue descubierto en 1879 por el Fisico
norteamericano Edwin Herbert Hall. Radica basicamente en la obtencién
de una diferencia de potencial que llamaremos Voltaje Hall, ver la Figura
1.20, en direccién perpendicular tanto a la corriente por el semiconductor

como al campo magnético externo [7], ver Anexo C.

LINEAS ||, CAMPOD
DE | ' 11 MAGNETICO
FUERZA | a8 H

FLUJO CONSTANTE
DE r‘
CORRENTE

=
-

SEMICONDUCTOR P + |
SENSOR HALL |]- - -||

FUENTE DE ALIMENTACION DC

|

Figura 1.20: Fendmeno Efecto Hall [10].

El sensor Efecto Hall contiene:

e Un semiconductor
e Uniman o campo magnético B que incide perpendicularmente al

semiconductor.
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e Una corriente eléctrica I; perpendicular al campo que es generada

por una fuente externa.[9]

Los sensores de Efecto Hall SS496A1 se posicionaron en direccion del
eje del motor DC la posicidn en el dispositivo Pololu Jrk 12v12, y se

encuentran disponibles en el mercado internacional, ver Figura 1.21.

Figura 1.21: Vista sensores Efecto Hall SS496A1.

El diagrama de bloques del circuito del sensor radiométrico con Efecto
Hall nos muestra en la etapa de salida una configuracion en contrafase
por transistores complementarios para poder tener una mejor salida de

potencia de la sefial [11], ver la Figura 1.22:

Vs (+)

HALL |
SENSOR"'mm_ :57 QUTPUT (Q)

V= (=)

Figura 1.22: Diagrama de Bloques sensor Efecto Hall.
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El campo magnético externo es producido por imanes de neodimio
niguelado sus medidas son de 10 mm ancho x 1 mm de espesor, ver

Figura 1.23.

{

Figura 1.23: Imanes de neodimio niquelado.

1.2.6 Configuracion Pololu Jrk

Antes de conectar el Controlador del motor Pololu Jrk 12v12 via USB,
debemos instalar la aplicacion de configuracion en la version 1.3, ver

Figura 1.24. Ademés en la tarjeta viene instalado con el Firmware 1.4.

Pololu Jrk Configuration Utility
Version 1.3

Copyright ® Polok 2009-2012

Figura 1.24: Version 1.3 de Tarjeta Pololu Jrk 12v12.



"5 Administrador de dispositivos MR el el 0 S|

=1

|| Archive Accién Ver Ayuda |
| m| 0| Hem| &

b -/ Mouse y otros dispositives senaladores -
4 - [5) Otros dispositivos
\Un Controladora de bus SM
| B3 Pololu USB Devices
' B Pololu Jrk 12v12 Motor Controller
| B Pololu Jrk 12v12 Motor Controller
o 20 Procesadores
b ¥ Puertos (COMy LPT)
p <= Teclados

Figura 1.25: Administrador de Windows 7 Pololu Jrk UB.

comunicacion.

“ Pololu Jrk Configuration Utility

File Edit Window Help

Connected to: [#00090438 v] Target: 0

Fimware version: 1.4 Scaled Feedback: 967

Input | Feedback | PID | Motor | Emors |
input mode: | Serial v|

Invert input

Figura 1.26: Pardmetros de configuracion Pololu Jrk 12v12.
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En la Figura 1.25, al ser conectados via USB las tarjetas Pololu Jrk 12v12

debemos verificar en el administrador la asignacién de puertos de

Los parametros que se deben configurar se pueden ver en la Figura 1.26:
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e Entradas (Input).

e Retroalimentacion (Feedback).

e PID contiene las pestafias para calcular las variables
proporcionales, integrales y derivadas.

e Motor DC.

e Errores.

Los parametros se van a configurar de la siguiente manera:

e Configuracion de la entrada en modo serial configuramos los
puertos COM, con una interface USB serial dual. En las entradas
tenemos la tarjeta Jrk, el motor DC y la retroalimentacion
representada en el sensor Efecto hall. El target es de un rango de
0— 0Vdc a 4095— 5Vdc, donde valor de 2048 es el valor central
donde no hay movimiento del motor DC, como se muestra en la

Figura 1.27:

rput | Feechack | PID. | Motor | Emo
nput mode: | Senal -

Senal niarface

@ USE Dusl Pod
USE Chawaed
UART, detect baud rale:
UART. fooed baud rate:

Enable CRC

Device Number: 111 5 Marwialy set target (Serial mode only)

Timeout (s)
2043 2 a0
Never doep fgnore LISE suspend) o Torg

Automatically sl target

Figura 1.27: Entorno de tarjeta JRK-12v12 configuracion entrada.



25

e El eje derecho e izquierdo, modo de voltaje analégico se configurd

la retroalimentacion, como se muestra en la Figura 1.28:

input_| Feedback [PID_ | Motor [ Emors
Feadack mode: | Ansiog voltage v |

Scalng (Analog and Tachometer mode orly)

Invert feedback direction Laun ]
R | Resettofullange |
Absohte Max:  |3887
Mapamum 3679
Minimum: 100

Absokte Mn: |0

Analog to digial conversion
Anslog saples: _'_1;_-3 -

Detect disconnect with AUX

Figura 1.28: Entorno Jrk modo Retroalimentacion eje derecho.

La retroalimentacién debe ser configurada entre los siguientes rangos de

0— posicion minima y 4095— posicidn maxima, como se muestra en la

Figura 1.29.

[ioput | Feedback [PID_ | Motor | B |
Feedback mode: |Analog voltage ~

Scaling (Analog and Tachometer mode only)
7] Inver feedback direction

 Leam.. |
Calioration | Reset to full ;range
Absolute Max: 13800 5
Maxdimum: 3500 =

Minimum: 1000

Absolute Min: |50

Analog to digtal conversion
Analog samples '_‘Izs—v
|| Detect dsconnect with AUX

Figura 1.29: Modo Retroalimentacién eje izquierdo.
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En el eje izquierdo se invierte la sefial debido a que las salidas de los ejes

de los motores DC se enfrentan.

Configuracién PID eje izquierdo y derecho, ver Figura 1.30.

Linput_| Feadback | PID | Mater | Erors
Proportional Coefficient Integral Coefficient Derivative Coefficient
1 ry 1 = 0 =~
= 0.25000 —_— = 012500 —————— = (100000
2 3 B 0 B
2 2 2
PID period ms). 110 Wy

tegral lmt: (1000 [

|"| Resat intagral when propodional term exceads max duty cycle
Feedback dead zone: 50 &

Figura 1.30: Configuracién PID.
Configuracién de motor eje izquierdo y derecho ver Figura 1.31:

input_| Foedback | PID_| Motor | Erom |
—

[7] Invert motor direction i‘ Detect Motor Direction ]

[7] Asymmetic
Forward Reverse
Max dutycycle: (600 12| 600 = (600 means 100%)
Max. acceleration: 600 1= 600 = (600 means no limit)

Brake duration fms). 0 = |0

Max. cument (A): 12,069 -5 12069 | (0.000 means no kmit)
Cument calibration: 149 2| 149

Max. duty cycle while feedback isout of range:  [600 =/ (600 means 100%)

When motoris off: @ Brake
) Coast

Figura 1.31: Configuracion Motor.
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1.2.7 Fuente de alimentacién 12Vdc

La fuente de alimentacion es de 12Vdc marca Antel. En la figura 1.32, son
los que proporcionan energia a la tarjeta Pololu Jrk 12v12 y esta los

motores DC.

Figura 1.32: Fuente de alimentacién 12Vdc.

La instalacion eléctrica de los dispositivos debe poseer sistemas de
proteccion y seguridad, para proteger a las tarjetas Pololu Jrk ver Figura

1.33.

Figura 1.33: Tomas de energia.
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Las fuentes de alimentacion utilizadas para energizar los motores DC

deben cumplir con los siguientes datos de polaca ver Figura 1.34:

Figura 1.34: Datos de placa Fuente de alimentacion 12Vdc.

1.3 Dispositivo 2

1.3.1 Cilindro mecatrénico SCN5

El cilindro mecatrénico SCN5 consiste en un mecanismo de transferencia
de movimiento rotacional en el eje del servomotor, a un movimiento lineal

en el vastago.

Posee un motor de paso, un encoder y un servo control, ver Anexo A.

Los cilindros mecatrénicos tienen su principal aplicacién para el manejo

de lineas de procesos automaticos, robots, etc.
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Para el simulador buscamos cilindros mecatrénicos que nos ofrezcan
cualidades de precision, fiables, de facil control e instalacion, ver Figura

1.35.

Figura 1.35: Actuadores Mecatronicos SCN5.

Entre sus cualidades se pueden utilizar cables eléctricos para transmitir
sefiales de control y de alimentacidon eléctrica. Las restricciones de
distancia no existen entre la fuente de alimentacion y el cilindro

mecatrénico.

1.3.2 Comunicacion USB-RS485

Para la comunicacion de los cilindros mecatrénicos SCN5 con la PC

hemos utilizado dos adaptadores USB a RS485:

e Prolific PL2303.
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e FTID FT232R.

Por medio del adaptador Prolific PL2303 que adapta la seiial USB

a una rs485, ver Figura 1.36.

Figura 1.36: Adaptador PL2303.

Una vista interna, ver la figura 1.37:

8 Allu

Figura 1.37: Vista interna adaptador PL2303.
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Se necesité obtener un punto de tierra debido a que el adaptador no

respondia al estar conectado al puerto USB de la PC, ver Figura 1.38.

Figura 1.38: Cable conectado al pin de tierra de PL2303.

Una vez soldado el cable de tierra del cilindro mecatréonico SCN5, se

produce la asignacion de puertos, ver Figura 1.39.

Prolific Prolific
USB-to-Serial USB-to-Senial
Comm Port Comm Port
(COME) (COM3)

Figura 1.39: Puertos asignados a los adaptadores USB-RS485.

El siguiente adaptador es el FTID FT232R que en el mercado se lo

encuentra con el nombre genérico Devantech
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Los cilindros mecatronicos SNC5 se comunican a la PC por medio de un

adaptador de interface USB a RS485 veamos la figura 1.40:

r

Figura 1.40: Adaptador Devantech USB-RS485.

Como podemos en la figura 1.41, una vista interna:

M e gl ‘

RERRN bR

Y
oo

Figura 1.41: Chips Devantech USB-RS485.
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Una vez conectados los cables de comunicacion y alimentacion, entonces

ya se cuenta con el SCN5 energizado con 24Vdc, abrimos el programa.

Los cables de conexidn se ven en la Figura 1.42:

Figura 1.42: Cables tipo USB y USB tipo B.

La asignacion de puertos, se puede ver en la Figura 1.43:

FT232R USB FT232R USB
UART UART

Figura 1. 43: Puertos asignados adaptadores Devantech USB-RS485.



34

1.3.3 TBVST SCN5

Los parametros del SNC5 que se configuran con el programa TBVST [12].
Una vez conectados los cables de comunicacion y alimentacion, entonces
ya se cuenta con el SCN5 energizado con 24Vdc, abrimos el programa

TBVST y se muestra la ventana de presentacion, ver Figura 1.44.

Figura 1.44: Inicio de programa TBVST.

Seleccionamos el puerto del SCN5 en este caso sera el COM9, ver la

Figura 1.45.

Set up Communication -=_

Port

Selectthe Port number that
connect with the Termi-BUS.

EIE -

Set ‘ Stop ‘

Figura 1.45: Puesta a punto de Comunicacion.
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Esperamos que se identifique el puerto COM9 que esta conectado al eje

izquierdo, ver Figura 1.46.

Set up Communication

Wit for a whila

Searching for Aus
number.

Figura 1.46: Estableciendo Comunicacién con el SNC5.

La Figura 1.47 nos muestra el entorno del programa TBVST, después de
establecerse la comunicacion se desplegara el siguiente menu. Para el
eje izquierdo se le asigna el valor de 0 y para el eje derecho se asigna el

valor de 1.

Trce(T) Fieff) SatliplS)  Option{0) Help{H) - EndlQ)

Axis No.
o3l Sg’:‘ Homing l Alarm Clear S;F“;“
- Position A  and Jog Fun
o ot [B1/2/z/4/5/6 7[8/9 AlB/C/DIE[F]
e [123456789ABCDEF1E2D3C4B5AR +| St |

Forward End -100.800 mm HReveree End 0803 mm
Jog Run(mouse click) i

Figura 1.47: Entorno TBVST.
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Hacemos click en Horming y el cilindro mecatrénico se desplazara

autométicamente para iniciar la configuracion.

La Figura 1.48. Se activan las funciones de Jon run y position monitor.

’Q Termi-BUS Command Output Tool (Dyadic Systems Co. Ltd) ﬂ‘
| Trace(T) File(f) SetUp(C) Optioni0) HelpH) End(Q)
Axis No. e
= Mo Gloe ‘ Seno |
| | Position Actuator and Jog FRun
| Position Data Save Window |
R e Bl 2/34a[56 783 ABCDE|F]
e [123466769ABCDEF1 E2D3CABEAR +|  sen |

Forward End 100,800 mm Reverse End 0, BIJ] mm
< Jog Run(mouse click)

< | CELCCCLL L L O } >

|

|

| C
e

00
| Position monitor !
o6oa | |
s [ ]
Transmitled data Servo monitor
[ oo | | gsmmE -
. AR R
P1 bt FEE | | —
U = Coormermie ] | b uu!n

Figura 1.48: Puesta a punto de Comunicacion SNC5y TBVST.

Los 3 parametros que necesitamos configurar en el SCN5 se muestran en

la Tabla 1.

Tabla 1: Parametros iniciales del SCN5.

Posicion objetivo Velocidad de movimiento
Posicién 0 0 mm 400 mm/s
Posicién 1 10 mm 200mm/s
Posicién 2 5 mm 300 mm/s
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Las 3 posiciones son basicas para poner la puesta a punto de los SCN5,
dando click a la siguiente secuencia [posicidn 0] — [posicién 1] — [posicion
2] se deslizara autométicamente a los extremos y al centro de la biela del
cilindro mecatronico SCN5, o se puede deslizar el mouse dando click

izquierdo sobre la barra Jog Run, ver Figura 1.49.

& Termi-BUS Command Output Tool (Dyadic Systems Coyttd)i Il + ot o
Trace(T) File() SetUp(C) Option(O) Help(H) End(Q) r
Axis No.
Ig_a Sgrr:o Homing Alarm Clear SC?;FD ”
- Position Actuator and Jog Run =
| Position Data Seve Window |
r 1
T ofl2[3[4/5/6]7[8/9/AB[C[DE[F]
: Pt [123456789ABCDEF1E2D3C4BSAR +|  Strt |

Forward End -100,800 mm Reverse End | 0,803 mm
ind monitor Jog Run(mouse click) :

<> F)‘))))‘)*))))')‘}}))'}})}}}})}}3 > |

79
= Ll

1]
00
Position monitor :

Figura 1.49: Puesta a punto inicial del SCn5.

Se puede cambiar las posicion 0, 1 y 2 haciendo click en la pestafia
Position data Save Window, donde sale el mensaje de reemplazo de

posiciones.
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Aparece un mensaje donde se pregunta si se desea editar las posiciones

actuales, como se muestra en la Figura 1.50.

Figura 1.50: Reemplazo de posiciones del SCN5.

Como se muestra en la Figura 1.51, enseguida sale el menu de edicion

posiciones, velocidades y aceleraciones.

Figura 1.51: Editor de posiciones del SCN5.

Para realizar un movimiento programado sin fin, se coloca la secuencia

021R, se da click start y se movera de la [posicién 0] — [posicion 2] -



[posicion 1] — [posicion 0] — [posicion 2] —

sucesivamente hasta dar click en stop, ver Figura 1.52.

[P — O sl By prore -
| TrcT) FlaiF) SelUpiC) Option(D) el Endi)
s :
o =l SEI’P‘"" | nmang ‘ Mlerm Cloat [ 5&"_‘:’ ‘
Position Acluntor and Jog Fun —
Fowton Data Sove Wirdow
[ [fonmr—d [offi2 3/a/s'87]8/9]a[B[C[D[EIF]
: ooy e S (I < [ ] '
| Formand Evd |30 mem avesa £ [ 77 |

Figura 1.52: Secuencia de puesta a punto del SCN5.

1.3.4 Configuraciéon Software X-Sim
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[posicion 1] y asi

Se debe configurar el SCN5 con el programa X-sim Converter, donde en

la Figura 1.53 vemos el entorno.

ﬁSIMu;::—‘.‘.-':‘_‘l‘ i\/ !* I__E‘:.-

s v Murmber of axis ssed: 2

Frores sy b b b

$
O L.
_ 3 nelinfirk

{Be

T simalabor is running: hours 0 rminutes 0 1seconds 0

Figura 1.53: Entorno de configuracién nuevos ejes.
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En el menu de la izquierda se selecciona la opcion Math Setup, ver la

Figura 1.54.

o et v b s g

Input setup ’ @ Theeshold (Collsion)
|

Math Setup ¢
" Pv Output 1:1 (GForce)
Oulputeahup J W nvet axs 101

Calibration setup | ;D Percent limiter

{

Figura 1.54: Seleccién de Math Setup.

En la opcién “Add axis”, se da la posibilidad de agregar un nuevo eje sea
este izquierdo o derecho y debemos asignarle el actuador SCN5

correspondiente, ver Figura 1.55

Eje izquierdo

Select a physical interface output for this axis

f-hght SCNS aduatot poﬁlon
Right SCN5 actuator accelerat
Right SCN5 actuator sp
Left SCN5 actuator position
D Left SCNS actuator acceleratio
oﬁ Left SCNS actuator speed

*1 use USO or choose later

Figura 1.55: Nombramiento de ejes.
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Cada eje debe tener los 3 efectos fisicos principales como son el Freno,

la Aceleracion y la Fuerza G, ver Figura 1.56.

First step (choose extractr vakse)

Choose ore X Sm et actor mpd vakee deglinyed I the gt st of the comver e

Exracir mput 17: Effect 27, Lengitudingl force: hd
Irvvert ngut vk Pay gvernde (rormaly set biark) Lil pase Fwough

fecnnd sten (set range naraveter)

Choose the sl ard maxmal rumencal value of e chosen
extractes ingut vk, This sl prevent soike values.

i LE0er deadizone
Maximum vl 200000000
| [ PR
o St regative and postee ! A - cnier dendrone
] R
M vake - 4000000
lower deadore
(l Ut BUtomatc maxmmum sdstment Use automanc mrwsum adustment (10%)

Activale sutomatc manmum balanorg whie game i rurng with Sfferent cans.

Thed vieg (30t rhuence 5 mox)

Choose intensity of thes vekue o he sssmpercent: 100 5 %

[ Ayt gesoPwest oty, f your value @ fdgety:  ( Current seting: off )
mooth v e 2 n wslot of e Jom
e

I o wrooth

@ 2o resut value gy resudt value overvite result value
cverwrie result  bigoer Tan rero (used s roger)

fuae malest car a3 starte muamum in the bex shove. The aption sl grane crashes. )

Thes math phugn i used for an 1 1 trandlaton of an
exacir rput vake to o spesfied hardeare output.
Tharefore it wil be resired to 2 the oulput axi. You can
o sut oo big vishues. Normaly ths plugin is used for
resistc values out of an game, whh dort need any
caiculaton and herefone can be used drectly for an
output of e g an actualor. An exieple e The game
pugrs of force sender, whach carry G-force vakues lhe
Tateral or longituden forces.

resl G-forces. The nienmty can be reguiated.

The effect will be ntsained anly # the value raes shove
e rarwmum value, Mo value ncresses automaticaly
o oo be gven fued. Splt the masmum f $ere 8. 8
gresies acoeleration wskue than T brske value.

Hnt: the standard settngs of s dalog vl heD rou win ||
& fast etection and can be acoepted for begrrers. ||

nmert i AT kSt N0 CONSNUE

Figura 1.56: Entorno de configuracion de efectos fisicos.

Los valores iniciales de freno se pueden ver en la Tabla 2.

Tabla 2 Parametros iniciales de Freno en SCN5

Maximo Valor(+)

2000000000

Minimo Valor(+)

200000000

Minimo valor (-)

10000

Maximo valor (-)

40000000
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Aceleracion corresponde a la entrada 27 fuerza longitudinal, ver Tabla 3:

Tabla 3: Parametros iniciales de Aceleracion enSCN5

Méaximo Valor(+) 1600000
Minimo Valor(+) 10000

Minimo valor (-) 20000000
Maximo valor (-) 200000000

Fuerza de Gravedad corresponde a la entrada 25 fuerzas laterales ver

Tabla 4:

Tabla 4: Parametros iniciales de Fuerza de Gravedad SCN5

Maximo Valor(+) 2500000
Minimo Valor(+) 500000
Minimo valor (-) 500000

Méaximo Valor (-)

2500000
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1.3.5 Fuente de alimentacién 24Vdc

La fuente de alimentacion es de 24Vdc marca Antel. Son los que
proporcionan energia a los cilindros mecatrénicos SCN5 y a los motores

DC, ver Figura 1.57.

Figura 1.57: Fuente de alimentacion 24Vdc.

Como se ve en la Figura 1.58 Las tomas de la fuente de alimentacion
deben ser protegidas y seguridad para proteger las tarjetas de los cilindros

mecatrénicos SCN5.

Figura 1.58: Tomas de energia.
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Las fuentes de alimentacion utilizadas deben cumplir con los siguientes

datos de placa, ver la Figura 1.59:

Figura 1.59: Datos de placa Fuente de alimentacion 24Vdc.



CAPITULO 2

2. RESULTADOS OBTENIDOS

En este capitulo se recopilan las pruebas realizadas durante el desarrollo del proyecto
profesional. Estas pruebas son aplicadas con los dos dispositivos en el simulador de

carreras.

2.1 Resultados dispositivo 1

Una vez implementado y configurado las tarjetas Pololu Jrk 12v12 se obtuvieron
los resultados del comportamiento dispositivo en lazo cerrado. Durante un
intervalo de tiempo de los Ultimos 5 segundos tiempo, tanto para el eje izquierdo

y derecho respectivamente:
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e Enla Figura 2.1 vemos 3 variables, la entrada y los ciclos de trabajo tanto
el deseado (target) como el real, se observa que el ciclo de trabajo del eje

izquierdo responden al movimiento del motor DC:

00 ] re 4055
- Target 2055
W e 0-as
o Bl sesestondiacio- w05t
pon | £ 409
w I Ml Sems
: ll.llj M |"|I |IJI_’|I I\ W 7 oo &0
‘ ]|| |||| '\l U I'|| |J . Curert frd) 200
| ll
y

Figura 2.1: Entrada y Ciclos de trabajo del eje izquierdo.

En este grafico vemos la variable entrada y la variable de ciclo de trabajo. Se
observa que el ciclo de trabajo del eje derecho responde al movimiento del motor

DC, como se muestra en la Figura 2.2.

Target: 0= #4095

Emexr = 4055
Irtegral £ 1000

L ﬂll Bl ) 06y o = 0

Figura 2.2: Entrada Ciclos de trabajo del eje derecho.
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La Figura 2.3 nos muestra que la sefial es estable debido a una adecuada

retroalimentacion.
100% — - - - [_| | it o - [20a8
i | IR 0-)4085
80
|| Femback: 0-4085
o - 9] Sealed fmadhad - {4095
- 7] Emr +[4m55
5 [ = e =100
20 . ] Dty cyche farget: 500
(__: - ] Dty cyche: = 600
o AL ) ety {5000
A0%
507,
-B0%
-100%
-500% 2000 3000 2000 wea o

Figura 2.3: Sefial de Retroalimentacion sin fallas.

e Una inadecuada retroalimentacién con respecto a su target es decir mal

configurado da como respuesta la siguiente grafica que se muestra en la

Figura 2.4:
100% ] I e 0- 4095
= - ¥ Teget 0-a0%
N [T 770 ootk 04035
e | [l ¢ Sosied teachadi0 - 205
. 1 - Erer 0%
= | { ¥ | [-'I Frtogral = 1000
o " I Duy cycetaget: = 600
- Duty cycle = 600
0% LT 5000
20
40
-100%
5000 4000 30 2000 1000

Time (ms)

Figura 2.4: Sefial de Retroalimentacion con fallas.



Es posibles observar los errores en tiempo real ofreciendo una
herramienta para tomar accionas rapidas para evitar dafios de la tarjeta
Jrk 12v12. Por ejemplo en la Figura 2.5, el funcionamiento del eje

izquierdo presenta 12 excesos de corriente en el motor DCy pérdida de

comunicaciéon 2 veces.

La lista de errores de funcionamiento del eje derecho se presenta 6

excesos de corriente en el motor DC y pérdida de comunicacion 2 veces,

ver Figura 2.6:

ot | Feedback | FD_ | Moter | Eror

B bk Bmor Seteng sopong motor?  Oocusence court
GO001  Awnting command & Enabled and latched Mo 2
Ce0002 Mo porwar S Ersbled Eruabiad and lchad L] L]
D004 Motor criver sror @ Erabied ) Enablad and lstched to ]
G008 ot iwald @ Enabled ) Ensbled and lstched No ]
00013 Irout decornect @ Dieabled Erabled Enabled and latchad -] 0
Gl Feedback deconnect 0 [esabled Enabied Enabled and latched Mo o
D008 Max cument enceeded @ Disabled () Ensbied () Enabied and latched Ne 12
D080 Seesl woral oror # Disabled Enablod and lsiched o 0
B100  Senslovemn # Discbled Enabled and lstched o L]
Cnii200 Serial AX bulfer il 8 Duwabled Ensblod and latched o L]
Cu) Sl CRC emvor @ Dispbled Erabled and lshed Ho 0
00200 Seral protocol emor & Dissbind Erusblnd and latched Mo ]
G000 Serisl beacut s & Dissbled Ensbiad and iatched Mo ]
Claar Eron Fesel courts

Figura 2.5: Errores eje izquierdo.

vpud | Fawback [P0 [ Meter | B |

Bt masx o
D000 Amating command
G002 b power
e000S  Moker dever o
GO00E gt ivald
0010 frout dscornect @ Desbled
G020 Feedback dsconnect @ Desabled
W Max cument mizeeded @ [matied
GO0 Sensl sgred esor ¥ Dussbied
0100 Seesl ovemun @ Desbled
ll20 Sarial AX buffer @ Dusbled
el Sensl CRC emor @ Dusbied
0 Sl protocal emor @ Disabled
G 1000 Senal trmeout smor @ Desabled

Sery

@ Ensbied
& Enabled
@ Erabled
Erabhed
Erabied
Eratied

Cunnty
moppng moter?
# Erabled and iatched te
Enatled and latched L
Eratind ard latchesd No
Enabled and lached e
Enabled and latched W
Enstled are latched Ne
Enatied and latched No
Enstied wd latehad He
Enabled and lstched He
Enabled o latcheed e
Enabled and latched e
Erabled o latched Ne
Enabled ared latiched e
Oty Eroms

Figura 2.6: Errores eje derecho.

Oecusence count
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La retroalimentacién comparada con la retroalimentacion escalada del

eje derecho tenemos la siguiente grafica, ver Figura 2.7:

[ vt 0- 203
i - Target 0-le05n
- 4| Feodbock. 0~ &035
L x F [l 7 Scvedivodoncit - 2035
A~ = i Eror %5
o A S — B
]
=11
=l

5000 -4500 4000 3500 <3000 -250

Figura 2.7: Sefial no invertida de retroalimentacion eje izquierdo.

La retroalimentacién comparada con la retroalimentacion escalada del
eje izquierdo tenemos la siguiente grafica. Son trazas opuestas debido a
gue esta sefial tiene la direccién de la retroalimentacion invertida para
poder fisicamente enfrentar los motores y no tener que desmostarlo para
conseguir una posicion adecuada de funcionamiento con respecto a la

biela-manivela, ver Figura 2.8.

4w

4 i | ."r. II"-\L If;'\_v'\fu'\.’

T~

IN” 'AEEm

Figura 2.8: Sefal invertida de retroalimentacién eje derecho.



Error de la sefial en el eje izquierdo se mantiene

Figura 2.9:

5000

Fase

2500

4000

B0 -X00 2500
Tierw (12}

- 3000

=0

1500 1000

Tea il 5 4

0
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alrededor del 0%, ver

[ vee 0- 0% g
| IR 0= 4% 4
. Feetacs 0- 4%
I scvestenback 0- 4%
| B 2 0% 3
B e 21000 5
. ity cyche target N0 5
. Duty cyce 160
B omten * 000 5

Figura 2.9: Error de la sefial en el eje izquierdo.

Error de la sefial en el eje derecho se mantiene alrededor del 0%, ver

Figura 2.10

3000

ime

i
8

Rarge (5 100

()

-2000

-0 3

Tea b} 5 3

] el | ] |

ot 0- 4095
Target 0= 4095
Foaxttach. 0= 4095
Scaled tendbad [ - 4095
4| B © 0%
Irtegral 000
Duty cycle taget: 2 600
Dty e z 600
Curert i) 5000

Figura 2.10: Error de la sefial en el eje derecho.
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2.2 Resultados dispositivo 2

Desde el inicio de las pruebas se observd un comportamiento raro en el SNCS5,

para ser mas preciso, se encontro el principal problema en la comunicacion. El

adaptador Prolific PL2303 USB- RS485. Después de 3 a 5 minutos de operacion

se suscitaba un pantallazo azul. Con los siguientes mensajes de errores, ver

Figura2.11:

MULTIPLE_IRP_COMPLETE_REQUEST.

DRIVER_IRQL_NOT_LESS_OR_EQUAL.

A problem has been detected and windows has been shut down to prevent damage
to your computer.

The problem seems to be caused by the following file: discache.sys
MULTIPLE_IRP_COMPLETE_REQUESTS

If this is the first time you've seen this stop error screen,
restart your computer. If this screen appears again, follow
these steps:

Check to make sure any new hardware or software is properly installed.
If this is a new installation, ask your hardware or software manufacturer
for any Windows updates you might need.

If problems continue, disable or remove any newly installed hardware
or software. Disable BIOS memory options such as caching or shadowing.
If you need to use safe mode to remove or disable components, restart
your computer, press F8 to select Advanced Startup Options, and then
select Safe Mode.

Technical Information:

STOP: 0x00000044 (Oxfffffa800dSdf330, 0x0000000000001d7b, 0x0000000000000000,
00000000)

discache.sys - Address Oxfffff8800bl4alec base at Oxfffff88002fd2000 DateStamp
Ox4asbc52e

Figura 2.11: Pantallazo azul con error de hardware.

Esto provocaba que el simulador se inhibiera.
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El principal inconveniente fue el dafio del sistema operativo de la PC, la cual tuvo

gue ser formateada.

Segun el servicios al cliente de Microsoft es posible una incompatibilidad con

Windows 7, es decir pueden ser problemas tanto de hardware como de software.

Se pudo verificar que los inconvenientes pueden venir directamente desde el
adaptador Prolific USB —RS485 por no ser certificado el hardware y software del

chip PL2303 provocando los pantallazos azules indeseables y perjudiciales.

Las sefiales de los cilindros mecatronicos SCN5 se pueden analizar por medio
de una aplicacién que viene con el X-sim, se llama Output Analyzer (Analizador

de salidas).

Se realiz6 cuatro medidas de las posiciones de los ejes derechas e izquierdas,

configurados en X-Sim, ver la Tabla 5:

Tabla 5: Ejes derecho e izquierdo SCN5

SCN5 SN:A2001612 EJE DERECHO

SCN5 SN:A2001586 EJE IZQUIERDO




¢ Nivel de intensidad de ejes al 0%, ver Figura 2.12

Figura 2.12: Nivel de intensidad de ejes al 0%.

Aceletacién F!eno FuetzaG
100 100 100
= = =

0 0 0

(7] disable |[] disable |[7] disable

VImath |V math  |[7] math

( Close | Close [ Close |
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e Seial de ejes derecho e izquierdo con nivel de intensidad 0%, ver Figura

2.13

|SCNS SN: A2001612 postion o

[slmt!ismdamm

| SCNS SN: A2001586 postion o

shom s ciput o andogue

Figura 2.13: Sefial con intensidad de ejes al 0%.
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¢ Nivel de intensidad de ejes al 25%, ver Figura 2.14

Aceleracionn  Freno uerza
100 100 100

0 0 0
[ disable | disable |[7] disable
VImath |VImath |[¥] math

Figura 2.14: Nivel de intensidad de ejes al 25%.

e Seial de ejes derecho e izquierdo con nivel de intensidad 25%, ver Figura

2.15
| SCNS SN: A2001612 posiion out v
B T i T e T L R
| show tis oulput s anslogue v
| SCNS SN A2001596 posiion out v
: L TV T VT e
| show ths ot a5 analogue v/

Figura 2.15: Sefial de intensidad de ejes al 25%.
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¢ Nivel de intensidad de ejes al 50%, ver Figura 2.16

100 100 100

0 0 0
[ disable ||| disable |[7] disable
VImath |V math |V]math

Figura 2.16: Nivel de intensidad de ejes al 50%.

e Seial de ejes derecho e izquierdo con nivel de intensidad 50%, ver Figura

2.17
| SCN SN: A2001612 posiion o v WW
:dmﬂ'&otmlasmn '] M
SCNS SN: A2001585 posibon out v
i '] W—UV'-\/M/M%

Figura 2.17: Sefial con intensidad de ejes al 50%.
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¢ Nivel de intensidad de ejes al 75%, ver Figura 2.18

iAceleracion| Freno | Fuerza G

100 100 100

[
i
[

0 0 0
] disable |[ ] disable |[] disable
Vimath |VImath |[V]math
| Close )| Close | Close |

Figura 2.18: Nivel de intensidad de ejes al 75%.

e Seial de ejes derecho e izquierdo con nivel de intensidad 75%, ver Figura

2.19

SCNG SH: A2001612 posilon out | W%WWWMW
show this output az analogue v ]

SCNG SN 20015868 position out vl
show this output as analogue vl WMWW

Figura 2.19: Sefial con intensidad de ejes al 75%.
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¢ Nivel de intensidad de ejes al 100%, ver Figura 2.20

Aceleraciénl  Freno | Fuerza G

100 100 100
— =) =

0 0 0

[ disable |[] disable |[] disable
VImath |V math |7 math

((Close | Close J[ Close |

Figura 2.20: Nivel de intensidad de ejes al 100%.

e Seifal de ejes derecho e izquierdo con nivel de intensidad 100%, ver

Figura 2.21

|SCNG SN A2001612 postion out v W
show this output s anslogue v/

| SCNS SN: A2001566 posiion out v/
showthis oulput &5 anslogue v/ m ek L

Figura 2.21: Sefial con intensidad de ejes al 100%.
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

Conclusiones

1.

Es necesario saber la configuracion del ajuste en modo proporcional, integral y
derivativo del controlador de la tarjeta Pololu Jrk 12v12 que funciona por

retroalimentacion.

Los parametros PID generan estabilidad en la sefial debido al buen
funcionamiento del sensor de Efecto Hall, que se encuentra conectado a los pines

de retroalimentacion, 5V vy tierra.

Las ventajas de utilizar este tipo de sensor de Efecto Hall, es la eliminacion de
los problemas de desgaste mecanicos de los potenciometros rotacionales
lineales, Se debe colocar un capacitor para eliminar corrientes parasitas entre

los pines de alimentacion del sensor.

El Efecto Hall es muy sensitivo a los cambios de direccion del campo magnético.
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Los 2 motores DC conectados a la tarjeta Pololu Jrk no completa toda la rotaciéon
. . 1 . . ..
respecto a su eje, sino solamente " de la misma, en direccion a favor y en contra

de las manecillas del reloj. Con esto quedan listos para su funcionamiento.

Los cilindros mecatronicos SCN5 se utiliza menos tiempo en la configuracion de
trabajo de instalacién en comparacién con los dispositivos Pololu. Los actuadores
SCN5 se recomiendan a nivel de entretenimiento por su facil montaje y

desmontaje.
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Recomendaciones

1. Se recomienda utilizar el adaptador Devantech USB-RS485 de buena calidad
y con garantia de origen. En este caso no se recomienda utilizar los
adaptadores Prolific 2303 que no son compatibles con los drivers con
Windows 7.

2. Noretirar el sensor de Efecto Hall SS496A1 del campo magnético cuando el
sistema este energizado, de caso contrario dafaria el sensor y por
consiguiente la pérdida de la retroalimentacion del motor.

3. Es aconsejable como medida para evitar desajustes del sensor Efecto hall se
encuentre a 3 mm de los polos del iman. Que se fije con referencia a los
imanes y que estén siempre en la misma distancia.

4.  Se recomienda tener estructuras bien soldadas, equipos ventilados como el
caso de los cilindros mecatrénicos SCN5 no se debe encapsular. Y colocar
protecciones para evitar sobrecargas.

5. Enlainstalacion final del equipo los actuadores deben ser cubiertos para evitar

contacto con el usuario y polvo. Siempre colocando canales de ventilacion.
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ANEXOS

ANEXO A.

MODELO CILINDRO MECATRONICO SCN5
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Dyadic
MEecHAaTRONICS CYLINDER

B Specifications @
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SCN5 Economy Model

10

The SCNS model Mechatronics Cylinders were developed in response to popular
demand for a compact, affordable servo linear actuator.
equivalent to that of air cylinders with
accessories such as FRL, flow controls, reed switches, valves, etc.

The cost of SCN5 actuators s roughly

With speed up to 400mm/s and stroke up to 300mm, SCNS actuators are suited to a
wide variety of applications. Different speeds and positions can be programmed as
necessary, and itis also possible to control the force applied to the workplece!

SCNS actuators have extruded aluminum bodies and are assembled using socket-
head machine screws to provide the toughness required in industrial environments.

m Speed-Thrust Curve Il

-- 4
U'n\o} 1f

NCTH 20mn

B Conversion Quick Reference W

T /7 (58 THREAD)

M0 X P25

at

Ilbdl‘l SCN5010- SCN5010- SCN5010- SCN5010- SCN5010- SCNS-010- 10 !
050AS03 100AS03 1 50AS03 200AS03 250AS03 J00AS03 "
%.ﬂ_l"‘ ] 300 220 220
Theus 100 {NiJ 10.2 (¥gf) \
force mose 10 L]
— 71 S \
Speed prns) She 400 | ) 160 10 x4
15 [ | - | - 3 Iz \
o 215, E > A
? 19 1 \ |
K] | 12 | 14 15 18 20 |
Ncta : Max vertical laad = he sarme as e maximum farce n push mode
12 VOC Operaion also permtted - Plaase cartact Mra for spacs. 0 100 2«{3 300 ]"w
{Note) Versca thrust s 7 hg! Max
M Dimensions (in mm) @
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Py 166 men (power & VO)
100 mm 216 RPE1 00-000:
- - (140 - 150 mem 266 men 3 for SCNS (348)
{127 200 mm 316 mm
—— RP#1 20-090:
q? f— 200 roon o8 pon 3 for cther M.C. $59)
. 300 Mo

ITypa ICon\orsion IMJlﬁplisr |Reference Exa mple
-> Ibf 0.225] 100N =225 bbf

> | 2.2] 110.2 kgf = 22.5 Ibf
Torque |Nm -> indbf 8.85] |5 Nm = 44.3 indbs
| mz = nz T lz 4 i - .

Jm-l—lﬂmg-ﬁm,—Lﬂ-H- ACCESSORES
kg-m” -> oz-in-s 141.6] 10.269x10" kg-m” = 0.003809 oz-in- We can heip you with e blowng

Distance fmm -> inch 0.03937] |100mm = 3.937" - Mountng pates - Rod Couglens

- Rod eyos and Clovises = Pinch Rollers

- 0o - st ask!

= Throad Adaptens
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Meesurmoncs Crumoes Application Examples

| Application Examples . :iy ﬂl::::ﬂ. :1;. mlﬂmla Cylinder, flexible systems can be built easily

Guide rail width change Palletizing/D e-palletizing Tip for incremental motions
(Gusda walth change ~ Incremaental mosans can be used %o make factio soka mason
- mblows: \rernont 1: 10mm
s Y= e

A:Whanaexeouing 2. 1. 2respectively

2 1 2

ncemaetad maton of ¢
] Maocharanics Cyindar
- wil make palletzing B-Whl:rl aoanng2, 1,2 dutng
i H system aasar it mason

Sensor position change | Welder vertical motion |Filling Nozie Postioning | Avoid collision by Zone sig
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i system progmmming oasier

Fluorecent lamp clamping
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push foroa

AGVs equigped with 28VDC power have used Dyadic products in he lllowing appications. )
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Zone signal inspection
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Reload setlings from davice

StpVotor | [NIFNIER) B | foo sltngs o device

ANEXO B.
Pololu Jrk

B Poloiu Jrk Configuration Usility (=S8

File Edit 'Window Help “

a PID pediod cotnt: 17206 [ Sop motor HAEEHE
L] =
'lﬁnmuw:imﬂ Scaled Feadback; 967 PID period exceeded: No Emors: (0003 ! ;
t =
put | Fesdback | PID | Moter | Eroes | o
Inout mode: 5 Tr— Scaling msiog and Pulse Widh mode only)
" Invert input direction Leam..

i Arslog o digis convesion e | |

Analog sampiss ! 128 v] . 1|1:u.|' o T | Resel fo full mnge |
“ I__I —wn:h 'a'ux “'J"il"-'ﬂ'n ||1.,=_r !‘E EI I
| Maxdmism (4095 »%_l {4095 |+_|

Senal interace ectral M ;-HHE :..:_| : s = .
| @ USE Dual Port e (2048 L= [ | Asymmetrc Cead Zone: [

Mectral Mm. | | ' o

9 USE Chaned ——

& UART, detect baud rate Mamm: {0 B0 F

@ UART.fied baud rate: (9600 & Apwcaste M [0 ]

Eniabia CHC Degree: 11- Linear -

Device Number. 11 | Manually set target (Senal made only)

Tmeout &) 0,00 = < T b

i) 2048 E.I 4085
Mever sleap (ignore USE suspend)
1 Automatically set taret
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Anexo C

Sensor Efecto Hall SS496A1

Solid State Sensors SS490 Series

Miniature Ratiometric Linear

55496 SPECIFICATIONS, V. = 5.0V, T, = -40to +125°C (unless otherwise noted) NULL SHIFT VS TEMPERATURE

554964 5549641
Standard High Accuracy
Supply Volage, DC 4510 105 4510 105 3
Supply Current@ 25°C (mA) | Typ. 70 70 H
Max. 8.7 8.7 A
Output Type (Sink or Source) Ratiometric Ratio metric g
Output Current, mA H
Typ. Source Vs>4.5V 1.5 15 o
Min. Source Vs>4.5V 1.0 1.0 q B
Min. Sink Va>4.5V 05 08 S - -
Min. Sink V5>5.0V 10 10 TS
Magnetic Range Typ. -84010 +B40 Gauss (-84 0 +84 mT) TRANSFER CHARACTERISTICS @ VS
Min. ~-75010 +750 Gauss (-75 1o +75 mT) =5VDC
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Solid State Sensors SS490 Series
Miniature Ratiometric Linear

MOUNTING DIMENSIONS (for reference only)
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ANEXO D.

Oido interno
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ANEXO E.

Estructura Simulador tipo GT
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