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RESUMEN

El incremento de robo a casas habitacionales en la regidn Laja-Bajio el dltimo afio es de un 11.0%, segln datos reportados por el
iNEGI. En este trabajo se implementd un sistema de deteccién de intrusién. Se usé el HC-SR04 un sensor ultrasénico como medidor
de distancia y un microcontrolador de Texas Instruments MSP430 como detector de objetos desconocidos sobre la cerca perimetral
de los hogares. El desarrollo de este sistema permitird un incremento en la seguridad de los hogares dado que, el sistema emitird
una sefial de alarma cuando se tenga el intento de intrusién por la cerca perimetral al inmueble. El sistema incluye como medio de
procesamiento, en hardware, el microprocesador MSP430 en el cual se realiza la implementacién de céddigo en lenguaje C en el IDE
de Texas Instruments para controlar el sensor ultrasénico, el servomotor de propésito general para realizar el escaneo y una LCD
donde se despliegan los datos de manera preliminar. EIl HC-SR04 es un sensor ultrasénico de bajo costo que, no solo puede detectar
un objeto presente en una escena, sino que también puede transmitir la distancia. Ofrece una deteccién sin contacto con precisién y
lecturas estables en un formato numérico facil de usar. El funcionamiento no se ve afectado por la luz solar o el material negro como
sucede con telémetros 6pticos. En primer lugar, se establecié el protocolo de comunicacién del sensor ultrasénico con el
microcontrolador de Texas Instruments, después se establecen los pardmetros y caracteristicas necesarios como distancia y
escaneo de la zona a monitorear. El escaneo de la escena se realiza enviando las sefiales necesarias (sefiales PWM) a los
servomotores para realizar un barrido por columnas y renglones, obteniendo una matriz de datos. Es importante mencionar que
tanto para controlar el sensor HC-SR04 como los servomotores se usaron dos relojes independientes del microprocesador por lo
tanto se cuido la sincronizacién entre ambas operaciones. El algoritmo de deteccién tomd en consideracién aquellos puntos de cierta
distancia del sensor logrando con esto el monitoreo de un plano en 2D del &rea. Se establecié un umbral de deteccién en éreas de
modo que cuando se tenga un objeto en el plano de un drea mayor a la establecida en el umbral el sistema envié la sefial de alarma
de acceso no autorizado. La implementacién del sistema de manera exitosa se llevo acabo teniendo como resultado una distribucién
de medidas reales en una escena de dimensiones de 3X2 mts cuyos escaneos se tomaron una vez por cada linea. Lo anterior ayuda
a que los tiempos de procesamiento sean en pocos milisegundos para una tarea de inspeccién como la comentada en los resultados.
Se concluye que el sistema presentado es capaz de incrementar la seguridad en los hogares de la regién.



