XIV Olimpiada Informatica. Modalidad C (Robdtica)

Objetivo

Se trata de construir un artefacto que sea capaz de clasificar bolas de tamarfios
diferentes, separandolas en dos compartimentos distintos, de forma similar a cémo
funcionan las madquinas clasificadoras que encontramos en cadenas de montaje,
entornos de fabricacién, o empresas de logistica.
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Requisitos de funcionamiento:

Por simplicidad, nuestra maquina trabajarda con bolas de dos tamaiios diferentes:
grandes y pequefias. Cada compartimento de clasificacidon podra almacenar al menos
dos bolas. La maquina dispondra de una pantalla LCD en la que se ird mostrando la
evolucion del sistema. Asimismo, también incorporard un LED RGB que ayudard a
conocer el estado de la maquina. Se deberan cumplir los siguientes requisitos:

1. Durante su funcionamiento la pantalla mostrara en su primera linea el mensaje
“Bolas: n”, donde n sera el nimero de bolas grandes clasificadas hasta el
momento. Légicamente en el estado inicial el mensaje serd “Bolas: 0”.

2. Dispondra de una rampa en su parte mas alta, desde la que dejaremos caer de
forma manual las bolas, de una en una. Este sera el tnico momento en el que
habra intervenciéon humana. A partir de este punto, todo el sistema funcionara
de forma automatizada.

3. El LED RGB inicialmente lucira en color rojo, indicando que no se ha detectado
ninguna bola.

4. Unavezse suelte una bola, la bola se deslizara por la rampa hasta llegar a
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punto
de clasificacion”.

a. Eneste punto, sila bola es pequefia, ira a parar al primer compartimento

de clasificacion para las bolas pequefias (esta accidn no necesariamente
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debe ser implementada mediante automatismos, pero en ningln caso
habra intervencion humana).
b. Si la bola es grande, deberdn ocurrir las siguientes acciones: El LED

cambiara a color verde, indicando que se ha detectado una bola grande,
y la pantalla mostrara en su segunda linea el mensaje “Bola
detectada”. Opcionalmente, se puede activar una sefal acustica.
Después de un segundo de espera, la maquina llevara la bola grande al
segundo compartimento, el contador de bolas se incrementard y el LED
volverd a su estado inicial.

El operador de la maquina desea ver en todo momento la evolucion del sistema

mediante el Monitor Serie del entorno de Arduino. Por tanto, en dicho monitor

se mostrardn todos los parametros necesarios de depuracién (estado, medicién

de los sensores utilizados, etc.)

Estado “inicial” Estado “bola detectada”.

Led en color rojo y contador de bolasa 0  Led en color verde y el contador de bolas

incrementado. Significa que estamos
clasificando la tercera bola

Consejos:

El sensor de ultrasonidos HC-SR04 que se te ha proporcionado permite detectar
objetos a una determinada distancia. Tienes en internet muchos ejemplos de
uso, como por ejemplo en esta direccion:
https://naylampmechatronics.com/blog/10 tutorial-de-arduino-y-sensor-
ultrasonico-hc-sr04.html

El nimero de entradas digitales es limitado por lo que en ocasiones puede ser
atil usar las entradas A0-A3 como entradas digitales, como, por ejemplo, para
controlar el led RGB.

Tiempo maximo de realizacion: 2 horas.
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