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CONCLUSIONES

Las conclusiones han sido definidas en términos del cumplimiento de
cada uno de los objetivos determinados en esta investigacion y utilizando los
resultados obtenidos como base para la formulacion de ellas, ya que reflejan
los diferentes elementos encontrados en el transcurso de dicho proyecto.

En relacién con el primer objetivo, el cual se refiere a diagnosticar la
situacién actual del ambiente para conocer las variables de regulacién, se
llegd a la conclusion de que es necesario determinar primero cuales son los
valores de temperatura bajo las cuales el sistema debe trabajar, debido a
gue no en todas las areas el ambiente posee las mismas caracteristicas. Por
ello, se incorporé en el sistema un potencibmetro para poder variar los
valores de temperatura que se desean monitorear y controlar.

En cuanto al objetivo dirigido a identificar el nivel tecnolégico necesario
para la elaboracion del sistema de control, se pudo percatar que existe una
gran variedad de dispositivos electronicos que cumplen de forma efectiva el
trabajo para el cual fueron disefiados. Para el sistema de control se utilizé un
microcontrolador de alto nivel tecnolégico ya que poseia grandes
capacidades de mejoramiento de sus funciones. Fue necesario seleccionar
un microcontrolador que podia realizar funciones de conversion anéaloga-

digital el cual permiti6 mayor integracion del sistema.



En lo que se refiere al disefio del Sistema de Control de Temperatura
Ambiental, se disefié un sistema basado en un microcontrolador PIC 16F873
el cual obtenia informacion de las variables monitoreadas a través de un
sensor de temperatura LM335 y una foto celda. Estos 2 periféricos
permitieron al sistema monitorear las variables y determinar las acciones que
debia realizar.

En relacién con el objetivo de establecer la integracion de Software y
Hardware, se elaboré un modelo a escala de la barrera térmica y se llevo del
papel al protoboard el diagrama de pines del sistema de control, el cual
permitié realizar diversas pruebas y evaluar tanto su eficiencia como su
funcionamiento.

Por ultimo, respecto al objetivo de evaluar el funcionamiento del sistema
de control de temperatura ambiental, se pudieron realizar diversas pruebas
del sistema de control en un laboratorio gracias al hecho de haber cumplido
el objetivo de la integracion de software y hardware. Sin embargo, debido a
gue el ambiente donde se realizaron las pruebas poseia una temperatura
baja, se debieron cambiar los valores de temperatura monitoreadas con

valores que permitieran al sistema responder mejor.
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RECOMENDACIONES

Una vez concluida esta investigacion se pueden exponer las siguientes
recomendaciones:

Para mayor optimizacion de este sistema de control de temperatura,
se pueden utilizar un sensor el cual trabaje en grados centigrados para asi
no tener que realizar ajustes al momento de la conversién de unidad.

Disefiar una interfaz entre el controlador y la computadora con el
propésito de observar y modificar con mayor comodidad las variables
monitoreadas y controladas.

En un futuro realizar pruebas con el prototipo a tamafio real para asi
conocer mejor las fortalezas y debilidades que este posee.

Se aconseja realizar el montaje en baquelita, esto con el fin de
obtener mayor comodidad a la hora de movilizar el sistema de control y
asegurar que este no sea averiado debido a mal manejo o perdida de alguna
conexion fisica. También es recomendable su montaje en baquelita ya que
esto facilitaria pruebas fuera del laboratorio.

Antes de controlar una variable, se sugiere tener buena informacion
tedrica de la misma, asi como también el asesoramiento de personas

experimentadas en el area.



También se recomienda realizar pruebas de este sistema de control
en un ambiente de temperatura ambiental normal debido a que este siendo
un prototipo fue probado en un area el cual la temperatura ambiental ya era
controlada y no permitié una prueba con variables normales.

Adaptar al sistema algin medio de visualizacion digital para asi poder

reportar la situacion de las variables y los valores a los cuales esta

configurado.
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PICmicro 16F873
device

PICmicro 16F873

Classic PICmicro device with Flash program

memaory and RAM data memory. Features

Microchip RISC instruction set with anly 35

instructions to learn, mostly single cycle
execution. Harvard archecture with separate
14-hit program bus and 8-bit data bus for fast
operation.

¢ 2B-pin SDIP package
e 3 LI/0 ports (2EmaA sink/source)
¢ 5 MIPS performance @ Z0MHz
« 4K word Flash Program memory {14-hit
words)
* 128 bytes EEFROM data memory
e 192 bytes RAM
s 8-level hardware stack, 3 addressing
modes
s  Selectable oscillator options
¢« Two 3-bit timer/counters with
programmable prescalers
s 16-hit timer with prescaler
¢ Five channel 10-hit ADC module
e  UART
e Two PWH Modules 10-hit
s Synchronous serial port with SPI and
[12C
s  Brown-out detection circuitry
s Power-0On Reset {POR),Power and
Cscillatar start up timers and Brown-out
reset
# Sleep mode for power reduction
+ ‘\Watchdog Timer with separate on-board
oscillator
+ Programmable code protection
e 2 to 5.BY operation
e Low power consumption < 0.6 ma
@3V 4MHz and < 1.0ud standby current

ANEXO No.1 PIC16F873
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LM135/LM235/LM335, LM135A/LM235A/LM335A
Precision Temperature Sensors

General Description

The LM135 series are precision, sasiy-calirated inmegral
ed cimuil tempemiure sensors. Operaling as a 2-terminal
zaner, the LM 135 has & breakdown voltage diractly peopos-
lomal 1o absolule temperalre at -+ 10 my K With keas
than 14 dynamic impedance the device operates over a
curmat rangs of 400 pAls 5 mA with virtualy no change in
perlormance. Wihen calibraled &t 2570 e LM135 has tpi-
cally less han 1°C efor over a 100°C lemperalure range.
Unilke oler sensors the LM 135 has a Enear oulpul
Applcations lor the LM13S inchude abmostany ype of tem
perglure gending over a —S55°C to +150°C lemperalre
rangs. The low impedance and Enear output make interfac-

temrpemluse range. The LMIIS operales from — 40°C to

+1007G. The LMIIS/LMEIS/LMIIS ae available pack-
aged in hemmete TOWE lmassibr packages whie the
LM335 iz also availsble in plastic TO-92 packages.

Features

B Directly calbrated in “Kehin

B 1*C inflial accuracy availabls
Operates lrom 400 wA o 5 mA
Less Man 100 dynamic mgadance
Easily calibraled

ing io readout or contrd circuity especialy easy. Wide opemling lemparature range
The LMI35 opeeales overa — 550 b & 1500 lemperalire | —00 o oveffangs
range while the LMZ35 operales over a —40°0 I +125°C Low coet
Schematic Diagram
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Order Number LM335Z or LMI3SAZ Order Number LM335M or
See NS Package NHumber 2034 LM 33580 HCa%a B Confarted 10 Aegad s

See NS Package Mumber MOBA

Orrder Humber LM135H,
LM 135H-MIL, LM 235H, LM 335H,
LM135AH, LM235AH or LM3I35AH
See N5 Package Number HI3H

Anexo No.2 Informacién Sensor LM335
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Anexo No. 3 Diagrama de Pines




