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Resumen

Nuestro roba ha sido disefiado para la
participadon en el concurso MadridBot que se
cdebrard los dias 21 y 22 ce Abril de 2007. Se
inscribira en lamodalidad de velocistas.

Su nombre es Orién 2 y ha sido construido por
alumnos de 2° curso del Ciclo Formativo de
Grado Superior de Desarrollo de Productos
Eledrénicos, que se imparte en € |.E.S. “Prado
de Santo Domingo” de Alcorcon.

1. Introduccién

En este trabajo se presenta d disefio de un robat
velocista cuya mision es seguir un camino
determinado pa una linea negra sobre un fondo
blanco en el menor tiempo paible.

El esfuerzo se ha centrado en el disefio y
desarrollo del software de ntrol que, con las
restricdones impuestas por e hardware
utili zado, permitadirigir al roba alo largo dela
trayectoria de referencia (la linea negra) con un
dohe aiterio derapidezy predsion.

El objetivo de la aeaddn de este roba ha sido
adquirir conocimientos Utiles para nuestros
estudios y a la vez diseflar un roba que sea
cgpaz de competir con otros robas diseflados
por otros estudiantes o aficionados.

2. Platafor ma mecanica usada

El soparte del conjunto elegido es una base de
PV C que alberga d resto de componentes.

En la parte superior de la estructura, se fija la
placa base, en la que se encuentra toda la
eledronicade mntrol.

Para mover el roba se ha utilizado un motor
que formaba parte de un coche teledirigido que

se encargard de propulsar €l roba sobre la pista.
Para mangjar la direcdaédn del roba se ha usado
un servomotor al que se ha aoplado una rueda.
Dicha rueda se ha fijado a la placa de los
Sensores.

El roba tiene unas dimensiones de 11x27x11

3. Arquiteduradel hardware
Principal es dispasiti vos:
SENSORES INFRARROJOS CNY 70

Nuestro robd lleva 8 sensores CNY70. Este
sensor Gptico reflexivo tiene una @nstruccion
compada dénde @ emisor deluzy el receptor se
colocan en la misma direcdodn para detedar la
presencia de un objeto utilizando la reflexién
del infrarrojo sobre d objeto. El diodo emite luz
por infrarrojos que reflegja sobre d color blanco
de la pista mientras que @n color negro no se
produce reflexion. De esta forma, se puede
saber la posicion del roba sobre la linea Para
gque la sefid llegue estabilizada d
microcontrolador se ha usado un 401®%
(séxtuple inversor Tigger-Schmitt) para la
filtradon de ruidos.

CONTROL DE MOTOR MEDIANTE EL L293

El integrado L293 es un driver disefiado para
proporcionar  corriente a mecanismos
impulsores bhidirecdonales de hasta 1 A. con
voltajes entre 4,5 y 36 V. con una cgaddad
méaxima de disipadon de potenciade 5 W.

Cada canal de salida es un circuito controlador
completo administrado pa un Darlington cgpaz
de proporcionar hasta 1 A.

Una caaderistica importante, es que la
alimentadén de los circuitos del integrado es
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diferente ala dimentadon de los canales, lo que
da estabilidad &l circuito.

MICROCONTROLADOR 89C52

Se ha usado un microcontrolador 89C52 cuyas
caraderisticas mas importantes on: 8 Kbytes de
Rom interna, 256 kytes de RAM, 32 lineas de
entrada/salida, tres temporizadores/contadores
de 16Mts.

La programadon se rediza on Keil: se dlita €l
codigo fuente y después de cmmpil arlo, se graba
enel uP conel programador atmel 89.

Dependiendo ce la programacion que se grabe
a micro se ordena d roba los distintos
movimientos que debe hace, asi dependiendo
de la informaddn obtenida por los ensores «
mueve de una u otra manera.

4. Software y estrategia de control

Para la redizadon correda de la prueba se han
colocado en la parte delantera del robot ocho
sensores en linea Sobre esta placase ha fijado
larueda aoplada d servo

Para que la sefial procedente de los snsores
llegue estabilizada d microcontrolador se ha
usado un 40106

El modelo basico del software se basa e €
tipico ciclo entrada-proceso-salida. El principal
problema a resolver es que el roba se sitle y
sigalalinea de la forma mas eficiente posible.

5. Caracteristicasfisicasy elédricas

Como ya se ha dicho en apartados anteriores,
Oridn 2 es un roba ligero y robusto, €l control
de la direcddn con € servo le permite redizar
giros si mismo. El roba esta dimentado con
cuatro pilasde 1,5V.

6. Conclusiones

Este roba ha sido dsefiado teniendo en cuenta
las tolerancias de aichos de linea longitud de
marcas, curvas, etc, segin las normas para d
concurso de velocistas MadridBot 2007.

Gradas a las técnicas de programadén
utilizadas, se ha dcanzado una eorme
seguridad y suavidad en el seguimiento de
lineas.
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