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Para la realizacion del proyecto final se escogié hacer un clasificador de colores que
con el sensor de colores detectara el color de la caja y asi lo clasificara al lugar
donde debe ir y ademas que tuviera una parte que se pueda controlar manual y esto
se lograria haciendo la serie de comunicacion entre el programa de Arduino y el
programa de LABVIEW.

Para el proyecto final el elemento clave fue el sensor de color ya que si no se detecta
el color no podria clasificar las cajas a su lugar correspondiente. Un sensor de color
detecta el color del material. Este sensor suele detectar el color en la escala RBG.
Este sensor puede clasificar el color como rojo, azul o verde. Estos sensores

también estan equipados con filtros para rechazar la luz IR y UV no deseada.

Para detectar el color de un material se necesitan tres tipos principales de equipos.
Una fuente de luz para iluminar la superficie del material, una superficie cuyo color

debe detectarse, y receptores capaces de medir las longitudes de onda reflejadas.

Los sensores de color contienen un emisor de luz blanca para iluminar la superficie.
Tres filtros con sensibilidad de longitud de onda de 580 nm, 540 nm y 450 nm para

medir las longitudes de onda de los colores rojo, verde y azul, respectivamente.



Para este proyecto final los materiales que se utilizaron fueron los siguientes;

e 6 sensores ultrasénicos
e 2 Arduino Uno

e Arduino Mega

e 2 Protoboard

e Sensor de colores

e 2 servomotores

e Motorreductor

e Puente H

e Jumpers



Para la realizacion del proyecto final se utilizaron diferentes cosas para la
construccion de la banda y hacer que se lograra clasificar las cosas y lo primero que
se hizo fue que se realizaron las pruebas de los codigos por separado para probar
como funcionaria cada material de los sistemas del clasificador de colores para al
final juntar todos los cédigos y tener el programa completo que controlara el

clasificador de colores.

El primer codigo que se probo fue el cédigo para el sensor de colores para poder

detectar el color y se utilizé el siguiente codigo para indicarnos el color de las cajas.




Con este codigo pudimos saber donde conectar cada entrada y salida digital en el
Arduino para poder comprobar si leia de manera correcta los colores de los objetos
poniéndole diferent6es objetos para ver que colores indicaba y nos mostraba solo
tres valores de colores el verde, azul y rojo y dependiendo el color bajaba o subia

la intensidad de los tres colores mencionados.

El segundo cédigo que se realizo fue el codigo para poder mover el motor a pasos
y para hacerlo mover se probaron varios cédigos ya que hubo dificultades para

hacerlo funcionar y con este cédigo se logré mover.



id moveForward() |
(pinInputlA

Con este codigo pudimos saber dénde conectar cada entrada y salida digital en el
Arduino para poder hacer que se moviera el motor a pasos pero después de que se
logro que funcionara el motor a pasos y de que se instald en la banda transportadora
se hicieron pruebas y el motor no funcionaba se trababa por eso se decidié cambiar
por un motorreductor y el cédigo del motorreductor se agrego directamente al
programa final ya que se siguio intentado hacer que se moviera muchas veces por

al final no funciono y por eso se cambié antes de entregarlo.



El siguiente codigo que se probo fue el cdédigo para hacer mover el servomotor con
este cddigo no hubo ningun problema, solo hubo problemas al momento de
conectarlo al programa de LabVIEW por eso se decidio utilizar dos Arduino uno
para el programa de Arduino para hacer mover el servomotor y el otro Arduino fue

para el programa de LabVIEW.




En las siguientes imagenes nos muestra como conectamos el servomotor y como
utilizamos dos Arduino unos para que uno controlara el programa de Arduino y el

otro para controlar el programa de LabVIEW.




El ultimo cédigo que se probo fue el cédigo para poder detectar las cajas con los
sensores ultrasonicos y este codigo sirve como un actuador o activador al momento
en que detecte una caja este activara el sensor de color o los servomotores
dependiendo del sensor ultrasénico para que haga la funcidén de empujar la caja o

de leer el color.

NewFin
NewPin

NewPin
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Por ultimo se juntaron todos los codigos para crear el programa completo que se
dividié en dos partes ya que hubo problemas con el funcionamiento de algunos
sistemas del clasificador de colores ya que se saturo el Arduino mega y la primera
parte del codigo controlara la parte de la banda transportadora, de los sensores y

de los servomotores todo esto esta conectado en el Arduino mega.
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La segunda parte del cddigo sirve para el sistema de contadores de las cajas de
cada seccidén de los colores donde nos indicara cuantas cajas hay en cada seccién

y todo esto estara conectado en un tercer Arduino que servira para este codigo del

contador.
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En el programa de LabVIEW se hizo la parte manual del clasificador de colores en
el programa se disefio para poder controlar algunas partes de la banda
transportadora y esto funciona activando el boton Manual para cambiar el sistema
de la banda transportador de automatico a manual cono solo activar el boton. Al
activar el botén se puede control con los botones la banda transportadora si
gueremos gue vaya hacia adelante o hacia atras y también podemos controlar los
dos servomotores para empujar las cajas a sus secciones. Ademas de controlar el
clasificador de colores de manera manual también tenemos una parte donde
aparece el conteo de las cajas que caen de cada color en sus secciones

indicandonos cuantas cajas estan en la seccion azul o en la verde.

Manual

Cajas azules

0
Cajas verdes
0
Cajas amarillas
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Para la elaboracién de la estructura del clasificador de colores se decidié imprimir
las piezas utilizando la impresién 3D que es el proceso de creacion de objetos
mediante el depdsito de capas de material unas sobre otras. La impresion 3D se
denomina fabricacion aditiva (AM) en lugar de los métodos sustractivos

tradicionales, como el fresado CNC, cuando se utiliza para la produccion industrial.

Un modelo digital en 3D se corta en cientos de capas finas mediante un software
especifico para exportarlo en formato de coédigo G. Este formato de impresion 3D
es un lenguaje que la impresora 3D lee para saber con precision cuando y donde

depositar el material.
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Cada capa corresponde a la forma 2D exacta de una seccion o rebanada del objeto.
Por ejemplo, si se imprimiera en 3D una piramide, la primera capa (la inferior) seria

un cuadrado plano, y la ultima capa (en la parte superior) seria un pequefio punto.

Las capas se imprimen consecutivamente en 3D de una en una hasta obtener el

objeto completamente impreso.

Lo primero que se tuvo que realizar fue el disefio de las piezas de la banda
transportadora para saber el tamafio y la forma en la que va a estar la banda para

el momento del ensamblaje y para el momento en el que se le colocara los demas

componentes para el clasificador de colores.
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Ademas de disefar las piezas de la banda también se disefiaron otras cosas que
fueron necesarias para la estructura del clasificador de colores como las cajas, el

soporte de la banda y también los soportes para los sensores.

Ultimaker Cura
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Luego se mandaron a imprimir los disefios en una impresora 3D y la impresora
tardo de imprimir todas las piezas en un aproximado de dos dias, aun contando
gue se tuvieron que volver a imprimir algunas piezas ya que el disefio no salié
como deberia o se tuvo que cambia las medidas de las piezas para que pudiera

funcionar.




Ensamble

Lo primero que se ensamblo fue la banda transportadora para poder comprobar que
funcionara con normalidad y que no hubiera ningun problema al momento de probar
la banda con el motor a pasos.

Al momento de probar la banda con el motor a pasos se descubrié que tenia fallas
ya que la banda se trababa y no giraba y para resolver eso se tuvo que volver a

imprimir algunas piezas de la banda.

Luego de volver a probar la banda hubo problemas ya que cuando poniamos las
cajas en la banda dejaba de moverse y para resolver ese problema se tuvo que
cambiar el motor a pasos por un motorreductor con el puente H para que asi la

banda pudiera funcionar.
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Después de que las cajas se imprimieran se tuvieron que forrar con hojas de colores
Azul, Verde y Amarillo para que el sensor de colores pueda detectarlos y

clasificarlos.
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Luego se coloco el sensor de colores en la banda transportadora para poder hacer
las pruebas de que el sensor si detectara los colores de las cajas al momento en

que pasaban.
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Luego se le coloco a la banda transportadora los servomotores con los pies que se
imprimieron y estos van a servir que cuando se indique que la caja es azul se empuje
al lado derecho, si es verde se empuja al lado izquierdo o si es amarillo dejar que

se vaya recto, pero esto depende de a que lugar se desea que vaya la caja del color.
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Luego se colocaron tres sensores ultrasonicos en la banda transportadora y se
colocaron en cada seccién donde esta el sensor de color y donde estan los
servomotores para que cuando detecten la caja se active el sensor o los

servomotores.

Luego se le colocaron los soportes de la banda transportadora para que la banda
no se trabe y puede moverse con fluidez y también para que las cajas puedan caer

en su lugar indicado.
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Luego se hicieron unas cajas con cartulina para que ahi cayeran las cajas de colores
y se le colocaron un sensor ultrasénico para contar cuantas cajas caen en la seccion

azul, en la verde o en la amatrilla.
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Al final asi es como quedaria la estructura de todo el clasificador de colores
ensamblado para que pueda funcionar de manera correcta y asi estaria

completamente construido el proyecto final.

El sistema de la banda transportadora iria conectado en el Arduino Mega ya que se
necesita muchas entradas y salidas digitales y en el Arduino Mega es donde va a ir
el codigo completo de Arduino.
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El programa de LabVIEW ira en un Arduino Uno que estara conectado con el
Arduino Mega donde ahi se podra hacer todo el sistema donde se podra cambiar
de manual a automético del clasificador de colores donde se podra controlar de

manera manual la banda y los servomotores.

Habra un segundo programa de Arduino donde estara la parte del contador de cajas
de los sensores ultrasénicos que estan en las cajas de cartulina y este programa
estara en un segundo Arduino uno ya que al momento de tener todo en el Arduino
mega este se saturo y ya no pudieron funcionar los contadores de cajas de colores
por eso se escogio poner todo el sistema de los contadores en un segundo Arduino
uno para que pudiera funcionar bien y este también ira conectado con el Arduino

uno con el sistema de LabVIEW.

Para la elaboracion del clasificador de colores hubo muchos problemas que
provocaron que no funcionaran algunos sistemas del clasificador que se tuvieron
que solucionar y en esta parte se mencionaran algunos de los problemas que

ocurrieron y sus soluciones:

e Hubo saturacion en el Arduino Mega y esto hacia que el sistema de
contadores de cajas no indicar nada 6sea que no contaba ningun objeto.
Esto se solucion6 agregando otro Arduino uno donde se pasé todo el
cadigo y los cables del contador de cajas.

e Hubo problemas con el motor a pasos de la banda ya que se trababa o las
cajas eran muy pesadas que no las podia mover. Esto se soluciono
cambiando el motor a pasos por un motorreductor.

e Hubo problemas con los servomotores para hacerlos funcionar de manera
manual con el programa de LabVIEW. Este se soluciono colocando dos
Arduino uno donde solo iria el codigo de Arduino y otro donde iria el

programa de LabVIEW.

31



Hubo problemas al momento de juntar todos los codigos en uno solo ya que
algunas partes del cédigo no funcionaban o funcionaban mal. Esto se tuvo
que solucionar haciendo de nuevo el codigo para asi poder arreglarlo mejor.
Hubo problemas con el lector del sensor de colores para que nos indicara el
color exacto de la caja y también para que detectara el color amarillo ya que
solo habia tres colores rojo, azul y verde y solo cambia el valor de su
intensidad. Esto se solucion6 modificando el codigo con if para que nos
apareciera el color exacto de las cajas.

Hubo problemas al momento de mostrar la cantidad de cajas que los
sensores ultrasonicos leian ya que aparecian toda clase de simbolos
excepto el conteo de las cajas. Esto se solucioné pasando el cédigo del
contador a otro Arduino uno solo para el contador de cajas.

Hubo problemas con los tres sensores ultrasénicos colocados en la banda
ya que los ultimos dos no indicaban que la caja estaba ahi ya que en el
cbdigo hacian falta partes del codigo para funcionaran los sensores. Esto
se solucién agregando el resto del cédigo que faltaba.

Hubo problemas para calibrar la banda para que fuera mas lenta ya que si
iba mas lenta dejaba de funcionar la banda y también si no iba lenta no
habia tiempo para que los servomotores empujaran las cajas, ni tampoco

habria tiempo para que el sensor de colores leyera el color de la caja.
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Como conclusién podemos decir que el proyecto final tuvo demasiados problemas
qgue hicieron que hubiera un gran retraso en la forma en la que se avanzaba para
poder terminar aunque se logro terminar de construir la estructura y de conectar los
circuitos no se logré cumplir con el objetivo del proyecto final ya que aunque la
mayoria de los sistemas se lograron que funcionaran, no se logro que el proyecto
funcionara al 100% ya que no se logro calibrar el motor para que fuera mas lento
para que el sensor de colores pudiera leer el color de las cajas y para que el
servomotor pudiera empujar las cajas a sus secciones y esto fue porque al momento
en el que haciamos que fuera lenta la banda transportadora y le poniamos una caja
la banda se trababa y dejaba de funcionar por eso no se logro cumplir el objetivo

del proyecto.

(s.f.). Obtenido de https://www.3ds.com/es/make/guide/process/3d-printing
(s.f.). Obtenido de https://www.thingiverse.com/thing:3915136

(s.f.). Obtenido de https://robots-argentina.com.ar/didactica/arduino-reconocer-colores-con-el-
modulo-tcs230/

(s.f.). Obtenido de https://electrositio.com/sensor-de-color-funcionamiento-y-aplicaciones/

33



	Introducción
	Material
	Desarrollo
	Código
	LabVIEW
	Impresión 3D
	Ensamble
	Problemas

	Conclusión
	Referencias

