EVA en el hardware

EVA, aunque pueda parecer rudimentaria en cuanto al exterior, es un prototipo bastante bien acabado y muy parecido a la que podría ser una versión comercial de ella.
El hardware se podría dividir en dos grandes ramas: la parte mecánica y la electrónica.

EVA en la electrónica

Toda la electrónica que EVA está segmentada en módulos independientes, esto hace que sea mucho más fácil y barato repararla, sustituirle placas, modificarla, etc. 
(Ver plano E1)
EVA pose un corazón compuesto por una Raspberry Pi 2B que se mueve unas 25 veces más rápido que un microcontrolador promedio. Todos los módulos electrónicos son independientes físicamente unos de otros y están conectados entre sí a través de la Raspberry.
(Ver plano E6)
EVA posee un potente equipo de sonido estéreo de 10Wrms por canal, y un conjunto de 12 altavoces de 3” dispuestos en conjuntos de 3 en cada esquina superior del chasis, describiendo así una semiesfera de cobertura sonora coloreado en las frecuencias predominantes en la voz (aproximadamente en 2kHz).[image: http://spanish.ultrasonicdistancesensors.com/photo/ultrasonicdistancesensors/editor/20150429103616_27723.jpg]
Curva aproximada de respuesta del equipo de audio de EVA medida con un micrófono de medición en una zona medianamente acondicionada acústicamente.
El amplificador consta de un amplificador operacional doble de gran potencia TDA2009, el circuito está compuesto de unos condensadores de entrada, otros de salida, otros de desacoplo, una resistencias a modo de divisor de tensión, etc. Para más información mirar el datasheet del fabricante.
Este amplificador tiene una impedancia de salida de 4Ω, como nuestros altavoces son de 8Ω los hemos dispuesto en un circuito mixto hasta conseguir 5.3Ω
(Ver plano E2)
EVA posee un sistema de ventilación que va de manera independiente al funcionamiento de la Raspberry, osea que no depende las órdenes de la Raspberry para su funcionamiento, tiene una sonda de calor puesta encima del disipador de la Raspberry para poder controlar la cantidad de aire que inyecta dentro de chasis. El ciscuito de un transistor TIP142, una NTC a modo de sonda de temperatura, un potenciómetro para regular la curva de disparo de los ventiladores, dos potentes ventilador con motores brushless, un condensador de arranque y una resistencia de mantenimiento de un mínimo de intensidad a los ventiladores.
(Ver plano E3)
Los movimientos de EVA, tanto las cadenas como la cabeza, están accionados por motores DC con reductoras los cuales a 12V desarrollan una potencia de 180N/cm. Las etapas de potencia están compuestas por drivers de motor MCP14E5, unas resistencias de pull-up, unos puentes rectificadores a modo de protectores de energía contraelectromotriz.
(Ver plano E4)
EVA dispone de ojos y rostro, con esto queremos decir que tiene una cámara en la parte superior de la cabeza y una pantalla donde se muestra una cara o información para el técnico encargado del mantenimiento.
EVA está dotada de una cámara inferior para poder seguir una línea e identificar y procesar códigos QR, así como de un sistema de ayuda a la iluminación para mejorar la captación de la cámara inferior.
(Ver plano E5)
Todo el sistema electrónico de EVA está sustentado por una batería de plomo de 12V/7Ah, el sistema está protegido por un fusible y por un interruptor de corte general. Todos los sistemas que necesitan una tensión de alimentación de 12V van directamente a la tensión de la batería, mientras que los que van a 5V van conectados a un transformador DC-DC que hace el pase de 12 a 5V mucho más eficiente que con un simple regulador de tensión ordinario. Con esta batería se consigue una autonomía de 6h sin realizar movimientos y de 3,5h incluyendo movimientos continuos.
(Ver plano E7)

EVA en la mecánica

El chasis
Todo el chasis de EVA está construido en madera, más concretamente en chapón industrial, se eligió este material por su facilidad para trabajarlo (mucho más fácil que el metacrilato o la chapa), su ligereza (es la madera más ligera del mercado), su precio (dentro de las maderas, las laminadas son de las más baratas) y su beta (ya que el robot se iba a construir en madera, queríamos resaltar el hecho que era de madera).
Todas las piezas se pueden sacar cómodamente de un pliego de madera estándar.
(Ver plano M2)
Hay que tener siempre en cuenta que el chapón industrial tiene una cara bonita y otra cara que puede venir más estropeada, para a la hora de cortar las piezas tener siempre en cuenta la cara de la pieza que quedará a la vista.
(Para ver las piezas más detalladamente ver planos de PA1 a PA9)
Todas las piezas de madera van unidas entre sí con adhesivo de montaje, a la hora de pegarlas es muy útil ayudarse de unas escuadras de fijación para que las piezas se queden es ángulos rectos perfectos, sino puede salir el chasis descuadrado.
La bandeja extraíbles va fijada a los railes mediante tornillos de madera de 4x12mm tanto a la bandeja como al chasis.
En todas esquinas del chasis se han colocado escuadras para mejorar la estabilidad de este, estas escuadras también han sido fijadas con adhesivo de montaje.
Las puertas están sujetas a las paredes laterales del chasis mediante unas bisagras superacodadas, esto hace que las puertas se queden embutidas dentro del chasis lo que hace el diseño más estético y robusto y también al abrirlas se deja libre el paso de la bandeja extraíble.
(Para ver las secuencias de montaje de manera detallada ver planos SA1 a SA6)

Los sistemas de tracción
Los sistemas de tracción de EVA son cadenas a modo de orugas conformados por un engranaje central que posee la tracción, 2 engranajes satélites que se encargan de transmitir el movimiento del engranaje central a la cadena y un engranaje tensor en la parte superior. Todo esto esta empaquetado, como si de un sándwich se tratara, por dos triángulos que se encargan de mantener todo el sistema en su sitio.
(Para ver las piezas más detalladamente ver planos de PB1 a PB6)
¿Porque escogimos este sistema? Es menos eficiente que unas ruedas, más apatoso, más difícil de mantener, más complicado de montar, etc…
Simplemente queríamos que se pareciese a Wally…
Los motores están soportados en unos descentradores que proporcionan la posibilidad de colocar los motores en la posición más adecuada para que no estorben con el resto del chasis.
Cada engranaje satélite está compuesto de 4 partes: una corona de engranaje levógiro, una corona de engranaje dextrógiro (aunque  y en los planos PB3.1 y PB3.2 se vean como dos piezas separadas, no es así, solo se han representado por separado para su mejor comprensión como se muestra en el plano PB3.3) y dos radios de engranaje embutidos uno en cada corona de engranaje y pegados con pegamento de cianocrilato.
Para fijar las dos medias partes del engranaje se utilizaran 3 tornillos métricos de 3x35mm.
Para mejorar el rendimiento del sistema de tracción se han creado unos rodamientos a medida, los rodamientos están conformados por un centrador, una canastilla y 12 bolas de PLA de 6mm de diámetro. También los engranajes se han diseñado con dientes helicoidales de doble vertiente, esto baja el rozamiento de los engranajes, reduce la posibilidad de que se encasquillen los engranajes ente si, los hace más silenciosos que si fuesen con dientes planos y al hacerlos de doble vertiente no sufren por tener una fuerza constante de empuje perpendicular al plano de giro, al contrario de como pasa en los engranajes helicoidales ordinarios. Los pernos que soportan los engranajes satélites son pernos huecos que aportan menos peso que unos macizos, son más fáciles de trabajar y se enfrían con mucha más facilidad si llegasen a soportar calentamiento debido al movimientos de los engranajes.
El tensor de la cadena se monta igual de los engranajes satélites pero con la ventaja que solo son 2 piezas.
(Para ver las secuencias de montaje de manera detallada ver planos SB1 a SB6)

El sistema de amortiguación
EVA está equipada con un sistema de amortiguación basculante adaptativa independiente. Esto quiere decir que:
Basculante- La amortiguación no permite que los triángulos se muevan arriba y abajo (esto sería un problema ya que los motores tienen poco margen de movimiento vertical) sino que giran con respecto a un eje colocado debajo del chasis, esto deja a EVA como si fuese una mecedora.
Adaptativa- Esta tipo de amortiguación está diseñado para que se adapte a cualquier tipo de relieve para que EVA pueda sortear obstáculos de pequeño tamaño. También posee muelles que son los que aportan la elasticidad al sistema de amortiguación, a los cuales se les puede regular la tensión de manera independiente a cada uno.
Independiente- Cada juego de tracción (izquierdo y derecho) trabaja independiente el uno del otro, esto quiere decir que un juego puede estar a 0⁰ de inclinación mientras que el otro puede estar a 15⁰ por ejemplo.
(Para ver las piezas más detalladamente ver planos de PC1 a PC3)
¿Por qué dotamos a EVA con este sistema? Simplemente todo empezó por cubrirnos las espaldas: al no estar trabajando con ruedas, que es lo más normal, ya no trabajamos con solo dos puntos de apoyo, sino con dos planos que son las cadenas, en el caso posible de que no montásemos bien los juegos de tracción EVA quedaría coja y el sistema de tracción tendría más presión en unos puntos que en otros, forzando así el sistema de manera innecesaria y envejeciéndolo mucho más rápido.
Después vimos que el sistema tenía potencial y le agregamos muelles regulables, un buen radio de acción, etc, y conseguimos ahora sortear obstáculos de 7cm de altura sin que EVA pierda el equilibrio.
[image: ]En el digrama A podemos ver el sistema típico de tracción con dos ruedas y una bola loca y en el diagrama B vemos nuestro sistema con 4 ruedas y unas cadenas que las recorerian, aunque las cadenan no estén representadas los puntos de contacto con el suelo son los mismos. 

[image: ]
En el diagrama A vemos como tres puntos siempre van a describir un plano así que nunca estaría cojo, mientras que en el diagrama B vemos que cuando hay cuatro puntos y uno de ellos no se encuentra perfectamente en plano con los demás crea dos plano distintos, produciendo así una cojera.

[image: ]
En el diagrama A no haría falta ningún sistema de adaptación para asegurar el plano de contacto con el suelo. En el diagrama B se muestra la solución que le hemos aportado a nuestro diseño, simplemente lo hemos dotado de un sistema basculante, de esta manera se asegura el plano perfecto de contacto.
(Para ver las secuencias de montaje de manera detallada ver planos SC1 a SC3)

El sistema de ascensión de la cabeza
EVA está preparada como si de un vehículo antivandálico se tratase, la pantalla está asegurada dentro del chasis y solo cuando se está interactuando con ella la saca, es similar al sistema de defensa de una tortuga.
(Para ver las piezas más detalladamente ver planos de PD1 a PD3)
El sistema consta de una tijera de elevación con una tapa en la parte superior y de un motor que mueve unos engranajes que estos a su vez desplazan unos tornillos a modo de sinfín, de este modo, la tijera es la que hace la fuerza, ya que tiene unos mulles, y los tornillos se encargan de que la cabeza suba por parejo. La tijera para no perder la línea que tiene que seguir a la hora de desplazarse tiene unos railes de desplazamiento que aseguran siempre el buen funcionamiento de la tijera.

Los demás apliques
EVA tiene un motón de apliques más como la pinza de micrófono u otros, pero que no entrañan ninguna dificultad de comprensión así que solo con ver los planos se comprenden.
[bookmark: _GoBack](Para ver las piezas más detalladamente ver planos de PE1 a PE6)
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