Robot Seguidor de luz
Ponentes: 

Luis Leonardo Castellanos.




Renik Díaz Mantilla.




Luis Alberto Suarez.

Director:

Ing. Jhon Fredy Linares A.

Características:

Robot móvil de cuatro ruedas con libertad para moverse en cualquier dirección en un Plano XY, auto orientándose y desplazándose autónomamente hacia la fuente de luz o sonido de mayor intensidad.








L1 Sensor de Luz numero 1; Es el que siempre debe orientarse en la dirección donde se encuentre la mayor intensidad de luz.

L2 Sensor de Luz numero 2; L3 Sensor de Luz numero 3; L4 Sensor de Luz numero 4;
M1 Sensor de sonido  numero 1; Es el que siempre debe orientarse en la dirección donde se encuentre la mayor intensidad de sonido.

M2 Sensor de sonido numero 2; M3 Sensor de sonido numero 3; M4 Sensor de sonido  numero 4;

El sistema se basa en un móvil que compara cada segundo las intensidades de luz o sonido presentes en los Sensores M2 L2, M3 L3 y M4 L4 con la intensidad captada con L1 M1, el resultado de dicha comparación se entrega a un microcontrolador PIC 16f84 y este activa los motores correspondientes para  de esta manera definir la ruta a seguir en búsqueda de la fuente de luz y sonido.

Circuito de Comparación:













Circuito del PIC







Certificador Cable UTP

Ponente:

Jhon Jairo Sanabria

Director:

Ing. Jhon Fredy Linares A.
Características:

Desarrollo que se utiliza para comprobar el correcto funcionamiento de los enlaces en un  cableado estructurado  basado en cable  UTP, mediante una inyección de señal y  una interfaz  conectada a una calculadora HP486 la cual  permite registrar y visualizar los datos que permiten definir el correcto funcionamiento de los conectores.
Con el desarrollo de las computadoras y la evolución de las redes de comunicaciones, es muy común encontrarse en ambientes LAN (local área Networks ) habilitadas como espacios de trabajo. 
Dichas LAN están conformadas por elementos de comunicación pasivo (clientes),  elementos activos (servidores, erutadotes con detección de colisiones)vy conectores (path cords).
 Al montar una red LAN es necesario  asegurar el correcto funcionamiento de esta  y para ello es imprescindible, “certificar” los puntos de conexión tanto a los clientes como a los elementos activos.

Consistiendo esta certificación en la inyección de señales senosoidales de frecuencia al medio de comunicación y luego  realizar la lectura correspondiente en receptor. Mediante un análisis de Frecuencias en Furier se puede definir la atenuación de señal recibida y por consiguiente la calidad del enlace que se esta probando.
Como prototipo se desarrollara una aplicación que integra una calculadora científica HP 486X, un PIC 16f84A, un conversor A/D de 8 Bits y un VCO con el cual se revisara el cumplimiento de las normas TIA 486ª para los cable UTP categoría 3 y UTP categoría 5.



Como modulo adicional es posible integrarle un hardware para pruebas con fibra óptica monomodo.

Cabe anotar que el servicio de certificación de cada punto tiene  un costo de aproximadamente $20.000 y el costo de certificador (inyector de señal y receptor) varia entre 1’800.000 y 3’000.000 pesos, lo que hace de este sistema un modelo económico y cómodo para el desarrollo de este tipo de pruebas.

ENLACE BAJO PRUEBA





INYECTOR DE SEÑAL





A/D





uC





HP486X





Filtro pasa Banda 





L1 M1





L3 M3





L1 M1





L4 M4





L1 o M1





L2 o M2





L2 o M2





L2 o M2





+


-





+


-





+


-





MICROCONTROLADOR


-





Sensor          Motor 1


Luz








Sensor de     


Sonido           Motor2





         PIC 16F84





                            LED


Sonido /Luz








