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INTRODUCCION

Todo vehiculo autbnomo necesita un sensor o varios sensores que le permitan
realizar el desplazamiento detectando la presencia de obstaculos en su trayectoria
a fin de que pueda desplazarse libremente. La utilizacion de uno o varios sensores
ultrasénicos utilizando un microprocesador empotrado basado en FPGA es una
solucion efectiva por su versatilidad flexibilidad y robustez.

OBJETIVO

El objetivo general del trabajo es el disefio de un sistema empotrados de
deteccion de obstaculos utilizando un sensor ultrasénico para vehiculos
autonomos basado en FPGA.

METODOLOGIA

El proyecto utiliza una placa Nexys 4 de Digilent que contiene una FPGA Artix 7
de AMD, el disefio hardware fue realizado con el entorno de desarrollo IDE
Vivado 2019.1 y la funcionalidad del controlador MicroBlaze fue realizada en
lenguaje C mediante el entorno de desarrollo Software Development Kit (SDK)
2019.1, todos de AMD. Como sensor ultrasonido se utilizo el LV-MaxSonar-EZ.
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RESULTADOS

Se puede observar en la Figura 1, los valores que van midiendo en tiempo real de
la presencia de obstaculos y su distancia respectiva en la parte frontal y posterior.
Se observa una excelente estabilidad en las medidas a medida que transcurre el
tiempo dando este hecho validez al funcionamiento del sistema.
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Fig. 1. Medida de distancia por los sensores ultrasdnicos

CONCLUSIONES

Los resultados obtenidos son satisfactorio. El proyecto se encuentra en su fase
inicial de desarrollo. El disefio permite la inclusion de mas sensores ultrasonicos
y la posibilidad de transmisién wifi.
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