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DESCRIPCION

KART AUTOPROPULSADO INTELIGENTE PROGRAMABLE CON CONTROL
REMOTO

Sector Tecnoldgico: Esta invencidn estd relacionada con la materia de la tecnologia robética
aplicada en articulos para el uso diario de las personas.

Tecnologia Anterior: La tecnologia con fa cual cuenta esta Invencién estd disponible desde la
década de los 80's sin embargo nunca antes se ha incursionado en la aplicacian de un invento
parecido.

Descripcion de la Invencion: El kart autopropulsado inteligente programable a control remoto
consta basicamente de una estanteria que es soportada por cuatro Hantas en la parte inferior de
ésta y que es impulsado por energia eléctrica almacenada en un banco de baterias y que transmite
esta energia al sistema electrénico y eléctrico del kart asi como a los motores encargados de
mover el artefacto. Este, a su vez, cuenta con un microprocesador el cual se encarga de guardar
diferentes rutas de navegacion a distintos puntos en el espacio dictadas por el usuario con
antelacidn y ademas se encarga de ejecutar dichas rutas una vez asi se le sea ordenado. Es capaz
de evitar colisiones gracias a sus sensores de proximidad y a su microprocesador que interpreta las
sefales eléctricas gue recibe de estos sensores.

Descripcion de las figuras: todas las partes fisicas de la invencién en su conjunto asi como la
descripcion detallada de sus sistemas mas importantes se describen en los dibujos adjuntos los
cuales se describen a continuacion:

Figural: se observa un modelo def producto desde su vista frontal, lateral e inferior y se enumeran
sus partes. :

Figura 2A: se da una descripcién detallada de la interface del control remoto necesario para esta
invencion.

Figura 2B: diagrama de bloques en el cual se observa el funcionamiento interno del control
remoto.

Figura 3A: diagrama de control donde se observa el funcionamiento del sistema de relés de estado
sélido que usa esta invencidn para su adecuado funcionamiento.

Figura 3B: diagrama de fuerza donde se observa la interaccion de los contactos del sistema de
relés con los motores eléctricos de corriente continua.

Figura 4: se muestran |as partes que conforman en el mando local de la invencion.

Figura 5: diagrama de bloques donde se observa la interaccion entre todas las funciones de los
distintos sistemas y partes del kart inteligente en todoe su conjunto.

Figura &: diagrama de flujo def programa principal del microcontroladar.
Figura 7: diagrama de flujo def algoritme necesario para la programacién del kart.
Figura 8: diagrama de flujo del algoritmo necesario para la ejecucién de una ruta.

Figura 9: diagrama de flujo del algoritmo que se ejecuta una vez se activa fa interrupcién causada
por los sensores de proximidad.

Figura 10: arquitectura interna de la unidad de procesamiento.



Descripcidn detaliada de la invencidn: En la figura 1 se apretia un esquema general de las partes
que componen el kart autopropulsado inteligente programable a control remoto 1as cuales serdn

nombradas y descritas detalladamente a continuacion:

1-
2-

= s R
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Liantas principales.
Control remoto.

Antena receptora.
Sensores de proximidad.
Estanteria.

Circuito rectificador y regutador de voltaje.
- Banco de baterias.

Unidad de procesamiento.

Sistema de relés.

Circuito-decodificador de sefial remota.
Motores eléctricos DC

Llantas auxiliares

Encoder

Llantas principales.

Las Hlantas principales son dos Hantas ubicadas en ambos costados del kart las cuales estan
engranadas a los motores eléctricos responsables de dar traccion al automotoer {véase
figura 1). ‘

Control remoto. )

El control remoto es el mando principal del kart inteligente ya que, sélo con éste, es
posible pragramar el artefacto. Este contral remoto funciona por medio de la emisién de
ondas de Radio Frecuencia y funciona con tecnologia estandar la cual es graficada en la
figura 2B y se explicard mas adelante. Este mando consta de 12 diferentés botones los
cuales estan graficados en la figura 2A y cuyas funciones se nombran y describen a
continuacién:

2.1-  Avanzar: en el modo programacion, el kart avanza mientras este botén se encuentre
presionado. ’

2.2-  Girar a la derecha: en el modo programacién, el kart gira sobre su propio eje en el
sentido horario mientras este botdn se encuentre presionado.

2.3- Retroceder: en el modo programacion, el kart retrocede mientras este botén se
encuentre presionado.

2.4- Girar a la izquierda: en el modo programacion, el kart gira sobre su propio eje en el
sentido anti horaric mientras este botdn se encuentre presionado.

2.5-  Programacién: Presionar este botdn indica que se empieza o se termina la
programacion de una ruta.

2.6- Ruta # (1-6): En el modo programacién indica cual ruta se desea programar,
mientras que en el modo normal indica la ruta que se desea ejecutar por parte del
producto.

2.7- HOME: séle valido en el modo normal de operacion, indica al kart que se dirija hacia
su punte en el lugar de inicio 0 “Home”,

2.8- Antena Emisora: esta antena es la encargada de emitir las ondas de radio frecuencia
en las cuales viaja Ia sefial eléctrica encriptada. '



El funcionamiento del control remoto se grafica en el diagrama de bloques de la figura 28,
En este diagrama se puede apreciar que el control remoto inicia su proceso al codificar la
sefial que se produce al pfesionar un botdén en el teclado matricial {2.9) por medio de su
circuito cedificador (2.10) la cual, luego es encriptada por el codificador de Radio
Frecuencia {2.11) y enviada al amplificador de sefal {2.12) para finalmente ser transmitida
a través de la antena emisora (2.8) cumpliendo asi su rol de emisor de sefial a distancia.

Antena Receptora

La antena receptora, como su nombre lo indica, es la antena encargada de captar la sefial
que proviene del control remoto.

Sensores de Proximidad ‘

Los sensores de proximidad estdn ubicados en la parte frontal y en la parte posterior del
kart con el fin de detectar obstaculos en su camino cuando éste se encuentre en
movimiento.

Estanteria.

La Estanteria est4 dispuesta de tal manera que puede albergar en ella cualquier tipo de
objetos en forma y tamafio a pequefia escala ya sea que se use para fines domésticos, de
enfermeria, mensajeria o de oficina haciendo de este articulo un eflemento multifuncional.
La estanterfa estd compuesta por cuatro niveles distintos en capacidad volumétrica (véase
figura 1)

Circuito Rectificador y regulador de Voltaje

Este circuito es el encargado de transformar el voltaje alterno de 120VAC en voltaje
directo a las amplitudes en las que el dispositive trabaja {24vDC, 12VDCy SVD_C).

Banco de baterias

El banco de baterias consta de dos baterias de corriente directa conectadas entre ellas en
configuracion paralela para albergar mayor cantidad de energia sin afectar el voltaje
suministrado al sistema eléctrico y electranico del dispositiva. Este banco de baterfas es el
encargado de almacenar la energia eléctrica que el kart utilizard para poder ejecutar sus
rutas autonomamente,

Unidad de Procesamiento

Esta unidad de procesamiento, graficada en la figura 10, consta de un microcontrolador el
cual recibe todas las sefiales eléctricas como las sefiales del control remoto asi como las
del mando local por medio de su puerto de entrada (8.5), las sefiales de los sensores de
proximidad los cuales causan una interrupcion en esta unidad (8.6) y las sefiales enviadas
por el encoder el cual llega al madulo de conteo (8.4). Estos tres componentes conforman
el bloque B que corresponde al bloque de entradas del microcontrolador (8). Estas sefiales
son procesadas por el algoritmo alojado en la memoria de programa (8.1} del
microcontrolador el cual lee y escribe en su memoria RAM (8.3) v en su memoria
persistente.(8.2) para ejecutar las acciones que conlleven al debido funcionamiento del
producto, Estas tres memorias componen el blogue de memortas de esta unidad o blague
A el cual es de gran importancia en el funcionamiento de este producto. Este hioque envia
las sefiales eléctricas adecuadas a los distintos sistemas como el sistema de relés de
direccionamiento (9.2) asi como al display 7-segmentos {14.3) por medic de su puerto de
salida (8.7) v la sefial del PWM (8.8} que va directo al relé de control de velocidad (9.1),
componentes que conforman el blogue de salidas o blogue C.

Sistema de Relés

E! sistema de relés, que se encuentra graficado en las figuras 3A y 3B, tiene tres funciones
basicas las cuales son descritas a continuacién:

- Control de Velocidad: el sistema de relés cuenta con un relé de control de velocidad
(9.1) (véase la figura 3A) el cual permite controlar el voltaje de alimentacién de los
motores por medio de la técnica del PWM integrada en el microcontrolador,



- ' Direccionamiente del Kart: el sistema de relés cuenta con dos relés por motor (9.2)
(véase la figura 3A) dispuestos en configuracidn de puente H {véase la figura 3B} para
posibilitar el cambio del sentido de giro de estos ultimos. Utilizando este sistema de
cambio de giro se logra que el kart avance, gire en sentido horario y anti horario y
ademas retroceda de manera controlada y precisa.

- Aislamiento de alimentacién: los relés, ademds, permiten que las sefiales de 5VDC
enviadas por el microcontrolador activen la alimentacidon con 24VDC, proveniente del
ba.nc'o de baterias a los motores eléctricos, evitando un dafio en la unidad de
procesamiento  por sobrecarga y asegurando el debido funcionamiento de los
motores.

10. Circuito decodificador de Sefial remota: .
El circuito decodificador de sefial remota es el encargado de recibir la sefial captada por
la antena receptora y decodificarla para luego ser enviada a la unidad de procesamiento.

11. Motores Eléctricos DC )
Los motores eléctricos de corriente directa se encuentran ubicados en la parte inferior del
kart alineados at eje de las llantas principales (véase la figura 1} y son los encargados de
dar traccidn a estas Ultimas. En total son dos motores eléctricos, el motor izquierdo (11.1)
y el motor derecho {11.2) los cuales se grafican de manera esquematica en la figura 3B.

12. Llantas Auxiliares o
Las llantas auxiliares estan ubicadas en la mitad de los bordes inferior'e; Fontal y posterior
del Kart y cumplen la funcién de dar estabilidad mecdnica al artefacto eléctrico durante
sus desplazamientos a los distintos puntos en el espacio programados.

13. Encoder
El encoder se ubica en la lianta izquierda y es el encargado de retroalimentar a la unidad
de procesamiento con la informacidn de la cantidad de grados rotados por la llanta asi
como su cantidad de revoluciones. Su funcién es muy importante dadoe que con este
dispositivo se miden las distancias recorridas y los grados rotados en cada ruta.

14. Mando Local

El mando local, el cual se encuentra graficado en la figura 4, se ubica en la parte superior-
frontal del Kart inteligente el cual consta de un display siete segmentos (14.3) que indica la
ruta que se encuentra en ejecucién o programacion y de siete botones los cuales
comprenden los seis botones de rutas {Ruta 1 — 6) {14.1) v el botdn de "HOME" (14.2)
cuyas funciones son exactamente iguales a las de estos botones descritos en el mando a
distancia o control remoto teniendo en cuenta que estos sdlo funcionan {en el caso del
mando local) en el estado normal del artefacto y no en el medo de programacién puesto
que la programacién sclo puede ser efectuada desde el control remoto con el fin de
brindar al usuaric un apropiade método de operacién del producto inteligente.

Funcionamiento interno de la invencion: El modo en el que las partes ya descritas interactian
para dar forma a este producto eléctrico inteligente se ilustra de manera esquematica en la figura
5 y se describird para dar mayor claridad a continuacion: '

El Kart autopropulsado inteligente programable con control remoto cuenta con tres funciones
principales de las cuales se desprenden las otras funciones secundarias. Estas funciones principales
son las siguientes: Programar ruta, Ejecutar ruta y detectar obsticulo.

Dado su grado de importancia en este artefacto, se explicard primeramente el funcionamiento del
kart inteligente en su modo de programacién:



Modo Programacién:

El algoritmo que usa lz unidad de procesamiento para la programacién de las rutas clel kart
inteligente estd explicado en el diagrama de flujo que se puede apreciar en la figura 7. Adicional a
esto, se explica a continuacién la interaccidn entre las funciones de las distintas partes de la
maquina en este estado del producto asi como el pape! que juega e} usuario en esta dindmica para
dar un mayor entendimiento. Se recomienda chservar también la figura 5 donde se aprecia el
sisterna del kart inteligente de manera global.

Antes que todo, para entrar en este estado de la maquina, se debe presionar sostenidamente
durante dos segundo el botdn “programacidn” {2.5) del control remoto (2) el cual enviara dicha
sefial encriptada por medio de ondas de radio frecuencia al medio, 1as cuales son captadas por ia
antena receptora (3} amplificadas y decodificadas por el circuito decodificador de sefal remota
(10) y transmitida a los puertos de entrada (8.5) de la unidad de procesamiento (8) (véase la figura
5). Cuando esta unidad reconoce durante dos segundos ininterrumpidos la sefial que se produce al
presionar el botdn “Programacion” inmediatamente el artefacto entra en el estado programacién
y por medio de su algoritmo interno (véase la figura 7}, el microcontrolador (8) se dispone a
interpretar cada una de las instrucciones que se le suministren a través del gontrol remoto. Una
vez el automotor eléctrico inteligente se encuentre en modo programacion, el usuario debe
empezar la programacién escogiendo el numero de la ruta que se va a programar desde el control
remoto presionando fos botones de numero de ruta (2.6) los cuales producirdn una sefial que
pasard por el mismo proceso ya mencionado para ser captados por la unidad de procesamiento
{8), sefial que es interpretada para empezar la memaorizacidon de datos en la memoria persistente
(8.2} del microcontrotador (8) en la direccidn de memoria correspondiente a dicha ruta'escogida
(figura 7). Seguido a esto el usuario podra empezar a dar instrucciones desde su control remoto (2)
como avanzar (2.1), girar a la derecha (2.2), girar a I izquierda {2.4) o retroceder (2.3} (véase la
figura 2A), los cuales el microcontrolador (8) interpreta y utiliza su algoritmo interno para activar
las salidas correspondientes (véase la figura 7) que a su vez activan los relés de direccionamiento
(9.2} dentro del sistema de relés (9) (véase la figura 3A) que habilitan !a alimentacion de los
motores eléctricos (11) desde et banco de baterias {7) con cierta configuracion para dar el
apropiado sentido de giro a cada motor para que este ejecute correctamente ia instruccién dada
por el usuario (véase la figura 3B). a

Para una mejor ilustracidn de esto supongamos que el usuario se encuentra programando 1a ruta
nimero 1 para lo cual tuvo que haber presionado sostenidamente con anterioridad el botdn
“programacién” (2.5} y seguido de esto el botén Ruta 1 (2.6). Ahora, supongamos que el usuario
necesita hacer girar el kart hacia la derecha para lo cual presiona sostenidamente el botén “girar a
la derecha” (2.2). El microcontrolador {8} interpreta esta instruccién y envia, por medio de su
puerto de salida (8.7), 1a sefial al sistema de relés de direccionamiento (9.2) para hacer girar ias
llantas en sentidos.opuestos haciendo girar el kart en el sentido deseado. En este caso, para girar a
la derecha, el puerto de salida del microcontrolador {8.7) envia la sefial al sistema de relés de
direccionamiento (9.2} (véase la figura 3A) para activar el relé encargado de habilitar la
alimentacion directa {K1} desde el banco de baterfas {7) al motor de |a ilanta izquierda (11.1)
{véase la figura 3B) y asf dicha ilanta gire haciendo mover el kart hacia adelante en ese costado
{izquierdo), pero al mismo tiempo lz unidad de procesamiento {8) envia |a sefial al sistema de relés _
de direccionamiento (9.2} de accionar el relé que habilita 1a alimentacion inversa (K4) {véase la
figura 3A) desde el banco de baterias {7) al motor de la llanta derecha (11.2) causando que esta
lianta gire en sentido opuesto (véase la figura 3B) haciendo retroceder el kart en dicho costado
{derecho). Cuando se obtiene esta accidn conjunta de los motores logramos hacer girar en sentido
horario {“hacia la derecha”) al automotor inteligente mientras el usuario mantenga presionado el
botén ya mencionado. Con este mismo método y al hacer girar los dos motores al tiempo en las
configuraciones correctas se logra el movimiento giratorio en el sentido deseado asi como
también se logra el movimiento de avanzar vy retroceder en kinea recta del automotor eléctrico
inteligente,

El kart inteligente almacena en su memoria persistente (8.2) del microcontrolador (8) cada
instruccion que el usuario le indica a través de su control remoto {2) junto con la distancia
recorrida o grados de rotacién del kart durante dicha instruccién. Tanto [a instruccidon como las
distancias y grados son almacenados en arden en el espacio de memoria designado para cada ruta



teniendo en cuenta que cada ruta tiene capacidad de un maximo de 21 instrucciones (véase la
figura 7). Para obtener las distancias recorridas o ios grados de rotacién efectuados por el
automotor inteligente durante una instruccidn, lallanta principal izquierda cuenta con un encoder
{13} el cual envia un pulso eléctrico al microcontrolador (8) cada ciertos grados de rotacién de la
llanta (véase figura 5} indicando indirectamente la distancia recorrida por el kart inteligente en el
caso de avanzar o retroceder o de los grados de rotacién de la misma en el caso de una rotacién o
giro del kart. Estos pulsos eléctricos son enviados por el encoder al médulo de conteo interno {8.4)
del microcontrolador (8) (véase figura 10) el cual cuenta estos pulsos internamente mientras se
ejecuta el algoritrho alojado en la memoria de programa (8.1} y finalmente, este conteo, es
aimacenado en un espacio de la memaoria persistente (8.2) una vez el usuario de por terminada
dicha instruccién (no presionar mds el hotén de dicha instruccion) (véase figura 7).

Adicional a esto, el kart inteligente multifuncional programable, estd disefiado can un control de
velocidad basado en |a utilizacion de |a técnica def PWM (Pulse Width Modulationj integrada en et
microcontrolador (8.8) el cual se configura al 60% una vez éste se encuentre en el modo de
programacién causando gue la velocidad del kart disminuya en la misma proporcidén. Esta
disminucién de fa velocidad se realiza con el fin de dar al usuario una mayor capacidad de
precision en los movimientos efectuados por el kart inteligente en el mamento de la
programacion. Cuando el kart entra en el modo de programacién, el microcontrolador {8) envia.
dicha sefial del PWM (8.8} al reié de control de velocidad (9.1) (véase la figura 3A) el cual switchea
ia alimentacién de los motores en la misma proporcion en la gue el PWM se’ encuentra
configurado logrando asi el control de velocidad de los motores y por ende del kart inteligente.

De esta manera, se programa al kart inteligente para que ejecute hasta 21 instrucciones en una

misma ruta y una vez finalizada dicha programacion se dispone a dar fin a este estado de la

maquina. La programacion de una ruta del automotor eléctrico inteligente puede llegar a su fin de
~dos maneras posibles:

La primer manera es que esta ruta se encuentre totalmente llena en el espacio de memaoria
designada en la memoria persistente (8.2) de la unidad de procesamiento {8) lo cual ocurre
cuando el usuario ha dictado 21 instrucciones distintas al automotor el cual es el numero de
instrucciones limite para cada ruta (véase la figura 7).

La segunda manera de dar fin 3 la programacién de una ruta es oprimir el botén “programacién”
con el cual la unidad de procesamiento (8} entiende que el kart se encuentra en el punto en el
espacio deseado y que su ruta ha llegado a su fin y por lo cual guarda su ultima instruccidn v se
dispone a salir del modo de programacidn (véase la figura 7).

De cualquiera d-ﬁe‘las dos maneras, una vez el kart sale de su modo de programacién, se dispone a
ejecutar la ruta que se ha terminado de programar pero en sentido de vuelta para regresar a su
sitio de inicio llamado “HOME” {véase la figura 8). Una vez el kart se encuentre en este lugar podra
volver a ser programado o simplemente ordenarle ejecutar otra ruta que ya haya sido programada
con anterioridad (véase |a figura 6).

Ejecucion de ruta:

Este artefacto eléctrico posee la funcién de ejecutar una ruta especifica una vez le sea ordenado
siempre y cuando esta ruta ya haya sido programada con anterioridad.

Para que una ruta sea ejecutada por el Kart inteligente basta con presionar, ya sea en control
remoto'{2) o en el mando local {14) (véase |a figura 5), el botén del ndmero de la ruta (2.6)-(14.2)
que llega al punto en el espacio deseado. El algoritmo usado para la ejecucién de una ruta se
encuentra representado en el diagrama de flujo de la figura 8.

Una vez el artefacto mavil inteligente detecta en su unidad de procesamiento {8) la instruccion de
ejecutar la ruta (1-6}, esta unidad emplea su algoritmo alojado en la memoria de programa (8.1)
para ubicar en su memaoria persistente (8.2) las instrucciones con las distancias de esta
almacenadas en el espacio de memaoria de la ruta seleccionada (véase la figura 8). El algoritmo
permite ademds recorrer en orden la memoria persistente {8.2) de dicha ruta e interpreta las



instrucciones memorizadas en esta memoria para asi mismo enviar las sefiales eléctricas
correspondientes al sistema de relés (9). Este ultimo procedimiento se realiza de la misma manera
a la que se realiza en el modo programacién donde la unidad de procesamiento (8) envia sefiales
eléctricas al sistema de relés de direccionamiento (9.2) para lograr una adecuada configuracidn de
los sentidos de giro de los motores logrando hacer girar el kart hacia los sentidos deseados o
haciéndolos avanzar o retroceder en linea recta. Ei encoder (13) juega un papel igualmente
importante en la ejecucion de una ruta puesto que el microcontrolador (8) ‘compara la cantidad de
pulsos producidos por el encoder (13) en el médulo de conteo (8.4) con la cantidad de pulsos
almacenados en la memoria persistente (8.2). Una vez la cantidad de pulsos producidos por la
accidn de dicha instruccidn se iguale con la cantidad de pulsos almacenada en la memoria
persistente (8.2) la unidad de procesamiento (8) entiende que dicha instruccion ha llegado a su fin
por lo cual se dispone a leer e interpretar la siguiente instruccion almacenada en el espacio de
memoria de dicha ruta (véase la figura 8). De este mismo modo el kart inteligente ejecuta cada
instruccion almacenada en el espacio de memoria hasta liegar a su Gltima instruccién cuando
finalmente se detiene para aguardar a disposicion de la necesidad del usuaric en ese momento
{véase ia figura 6).

El kart inteligente estd disefiado en su algoritmo computacional para guardar en un espacio de su
memoria RAM (8.3) en qué punto del espacio se encuentra, entendiéndose como punto en el
espacio como el nimero de ruta (1- 6) o en su lugar por defecto ilamado HOME o, lo que es igual,
ruta 0. En este mismo espacio de memoria almacena la informacién sobre su estado actual como
maquina como si su estado es en movimiento o estd en estado estacionario v si se encuentra
ejecutando una ruta o si ya ha llegado a su punto de destino.

Esta informacién es usada por la unidad de procesamiento (8) para ejecutar una ruta en el sentido
de ida o ejecutarla en el sentido de venida y asegurarse de que este kart no ejecutara una ruta en
medio de otra lo cual causaria la desubicacién inevitable del artefacto.

Para dar una mayor ilustracién del método que usa el kart inteligente en la ejecucion de una ruta,
supongamos que el kart inteligente ya cuenta con todas sus rutas programadas y que en estos
momentos ést_e se encuentra en su lugar designado como HOME o ruta 0 y que éste se encuentra
en una vivienda de familia. Ahora supongamos que el usuario ha programado el kart inteligente
para gue su lugar designado como HOME se encuentre en un espacic de la cocina de la vivienda y
gue la ruta 3 estd programada para flegar a la habitacién principal de dicho hogar. En este orden
de ideas ahora Imaginemos que el usuario, desde la habitacién principal, oprime el botén “Ruta 3”
(2.6} desde el control remoto (2) con lo cual ef kart inteligente inmediatamente ubica en su
memoria persistente (8.2) la ruta nimero 3. Ahora la unidad de procesamiento {8) guarda en un
espacio de su memoria RAM (8.3} la informacidn de que se encuentra ejecutando la ruta 3, que se
encuentra en movimiento y que la ruta se ejecuta en el sentido de ida. Seguido de esto, el
microcontrolador (8) se dispone a leer instruccién por instruccién almacenada en dicha memoria
{8.2} para ser interpretada y ejecutada debidamente {véase la figura 8) accionando los relés de
direccionamientoe (9.2} correctos como ya se ha explicado anteriormente y recorriendo las
distancias y grados correctos. Una vez el artefacto se encuentre en el lugar de destino de la Ruta 3,
el kart se detiene a disposicion del usuario. Supongamos que el usuario carga al kart con platos en
su estanteria y desea que el kart los dirija hacia la cocina que es su sitio desighado como HOME,
Basta con gque el usuario oprima en su control remoto {2) el botén "HOME" {2.12) para que el kart
ejecute la misma ruta 3 pero ahora lo haga en sentido inverso o, 10 que es equivalente, en sentido
de vuelta {véase la figura 8). Ahora el microcontrolador (8) usa su espacio de memoria RAM (8.3)
para saber en donde se encuentra y si ya ha llegado a su punto de destino con lo cual, seglin este
caso hipotético, el kart interpreta que se encuentra en el lugar de destino de Ia ruta 3 y que para
llegar al HOME "dehe ejecutar fa misma ruta 3 pero en sentido de vuelta, La unidad de
procesamiento {8) entonces, se dispone a utilizar su algoritmo para recorrer la memaoria de la ruta
3 pero en orden descendente de instrucciones, es decir, ejecuta inicialmente la ultima instruccion
pero en sentido inverso y termina su ruta ejecutando la instruccidn almacenada en el espacio de
memoria de dicha ruta como la instruccion 1. De esta manera, el kart inteligente es capaz de ir y
de volver hasta y desde sus distintos puntos de llegada programados por el usuario.

Una vez finalizada la ejecucion de una ruta, ya sea de ida o de vuelta, el kart vuelve a su programa
principal {figura 6).

|0



Deteccidn de Obstaculos

Esta funcién obedece al diagrama de flujo graficado en la figura 9 y utiliza sus dos sensores de
proximidad los cuales se ubican en las caras frontales y posteriores (véase la figura 1) de este
producto. Estos sensores se habilitan una vez que el kart se encuentre en movimiento los cuales
envian una seifal a 13 entrada de interrupcidén del microcontrolador (-8.4)'cada vez que estos
sensares detecten un objeto a cierta distancia. Esta seiial proveniente de los sensores causan una
interrupcidn en la unidad de procesamiento (8) la cual se encuentra programada para detener el
kart y permanecer en este estado hasta que el obstaculo sea removido (véase figura 9).

Puesto que este detector de obstdculo se activa una vez el kart se encuentre en movimienta, esta
funcién se activa tanto en el modo de programacién como en la ejecucidn de una ruta.

Aplicaciones

Esta invencion es aplicable para una variedad de usos que van desde fines domésticos, de
enfermeria, de oficina ademads de las usos para [as personas discapacitadas o adultos mayores.

1
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Reivindicaciones

1. Kart autopropulsado inteligente programable a control remoto, caracterizado por
combinar en un sole producto las siguientes caracteristicas:

= Mévil autapropulsado.

» (apaz de avanzar, girar en cualquier sentido y retroceder por si mismo.

* Evita colisiones con obstaculos durante sus desplazamientos.

s Esoperable, programable y reprogramable a control remoto.

¢« (Capaz de almacenar en su memoria distintas rutas de navegacién dictadas por el
usuario.

» ' Capaz de ejecutar distintas rutas de havegacién programadas con anterioridad
cuando le sea ordenado, ya sea de ida o de venida.

= Cuenta con un control de velocidad.

* _Cuenta con un sistema de estanteria,
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A
Resumen

El kart autopropulsado inteligente programable a control remoto es un producto movil
autopropulsado con caracteristicas robéticas el cual es capaz de ejecutar 6rdenes y
memorizarlas en su memoria tales como avanzar, retroceder y girar en ambas sentidos. Al
seguir cierto grupo de instrucciones de este tipo en un orden especifico dictados por el
usuarig, se considera que el aparato ha llegado a un punto deseado siguiendo la ruta que
éste le ha indicado por medio de sus instrucciones. El kart inteligente programable
memoriza cada una de estas instrucciones para posteriormente ejecutai’ dicha ruta, ya sea
de ida o de venida, una vez asi le sea requerido por el usuario. Este aparato es capaz de
memorizar seis rutas distintas con un maximo de veintiuna instruccidnes distintas por
ruta. Este kart cuenta ademds con una estanteria la cual es Gtil para la transportacién de
objetos y cuenta con un control remoto para la operacion y programacion de este
artefacto. Ademas cuenta con un sistema que evita colisiones con objetos mientras este
se encuentre en movimiento.
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