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Control de Peaje de Vehiculos con ESP32

Sistema automatico de apertura y cierre de una barrera de peaje mediante deteccion de vehiculos.
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1. Objetivo

Controlar automaticamente la apertura y el cierre de una barrera de peaje utilizando un ESP32 y un sistema
de deteccion de vehiculos.

2. Justificacion

El proyecto permite aplicar sensores, actuadores y sefializacion luminosa en un sistema de automatizacion
sencillo, similar al funcionamiento bésico de una barrera de acceso o peaje.

3. Descripcion y alcance

Cuando un vehiculo llegue al peaje, un sensor detectara su presencia y el ESP32 ordenara la apertura de la
barrera mediante un servomotor. Una vez que el vehiculo haya pasado, la barrera volvera a cerrarse. El
estado del sistema se indicard mediante un semaforo de tres LED y una pantalla OLED.

Dentro del alcance

e Deteccion de la llegada del vehiculo.

e Aperturay cierre automatico de la barrera.

¢ Control de la barrera mediante servomotor.

e Sefalizacién mediante tres LED de colores.

e Visualizacion del estado en una pantalla OLED.

Fuera del alcance (por ahora)

e Cobro real del peaje.
¢ Lectura de matriculas.
¢ Conexion con una base de datos o aplicacién maévil.

4. Requisitos

4.1 Funcionales

1. Detectar la presencia de un vehiculo en el peaje.
2. Abrir la barrera cuando se detecte el vehiculo.
3. Cerrar la barrera después del paso del vehiculo.
4. Indicar el estado del peaje mediante los LED.

5. Mostrar informacién bésica del sistema en la pantalla OLED.
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4.2 No funcionales

¢ Programaciéon mediante Arduino IDE para ESP32.
e Alimentacién de baja tension.
¢ Montaje inicial en protoboard.

5. Esquema de bloques

El sensor detecta el vehiculo y envia la informacidén al ESP32, que controla la barrera, el semaforo y la
pantalla OLED.

Sensor - ESP32 - Servomotor + OLED /3 LED

6. Flujo de funcionamiento

Esperar vehiculo
1

Detectar vehiculo
1

Abrir barrera
)
Permitir el paso

l

Cerrar barrera y volver a esperar

7. Asignacion de pines (provisional)

PERIFERICO SENAL GPIO / PIN OBSERVACIONES

Sensor de presencia Entrada Por definir Deteccion del vehiculo
Servomotor PWM GPIO 18 Movimiento de la barrera
Pantalla OLED I2C SDA / SCL GPIO 21 /22 Estado del sistema

LED rojo Salida GPIO 25 Paso cerrado

LED amarillo Salida GPIO 26 Cambio / espera

LED verde Salida GPIO 27 Paso permitido

8. Materiales y presupuesto

8.1 Lista de materiales

e 1ESP32.
e 1 cable USB.
e 1 sensor de presencia para detectar el vehiculo.
e 1 pantalla OLED 0,96” I12C.
e 1 protoboard.
e 1 servomotor.
e 3 LED de colores.
e 3resistencias.
e (Cables de conexion.
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8.2 Presupuesto estimado
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UD. DENOMINACION PRECIO
1 ESP32 Por determinar
1 Cable USB Por determinar
1 Sensor de presencia Por determinar
1 Pantalla OLED 0,96” 12C Por determinar
1 Protoboard Por determinar
1 Servomotor Por determinar
3 LED de colores Por determinar
3 Resistencias Por determinar
Total estimado: por determinar
9. Plan de trabajo
FASE TAREAS ESTIMACION ESTADO
1. Anteproyecto Documento y materiales 1 sesién En curso
2. Montaje Montar sensor, OLED, LED y 2 sesiones Pendiente
barrera
3. Firmware Programar deteccion y control | 2 sesiones Pendiente
4. Pruebas C‘omprobar apertura, pasoy 1 sesién Pendiente
cierre
5. Memoria codigo, .resultados y 1 sesién Pendiente
conclusiones
10. Criterios de aceptacion
e FElsistema detecta correctamente la llegada de un vehiculo.
e La barrera se abre al detectar el vehiculo.
e Labarrera se cierra después del paso.
e Los LED indican correctamente el estado del peaje.
e Lapantalla OLED muestra el estado del sistema.
11. Riesgos y precauciones
RIESGO IMPACTO MITIGACION

Deteccion incorrecta

Apertura o cierre no deseado

Ajustar y comprobar el sensor.

Servomotor forzado

Daiio en la barrera

Limitar los &ngulos mediante software.

Cableado incorrecto

Fallo del circuito

Revisar conexiones antes de alimentar.
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