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Resumen

Este micro robot ha sido disefiado para la participacion
en la tercera ediciéon de Madridbot que se celebrara los
dias 26 y 27 de Marzo de 2008. Se inscribira en la
prueba de minisumo. En la que intentara competir al
maximo nivel contra el resto de participantes.

Su nombre es JORBOT y ha sido disefiado por el
alumno Jorge Trivifio Romano de 2° Curso del Ciclo
Formativo de Grado Superior de Desarrollo deProducto
Electrénicos, que se imparte en el I.LE.S. “Juan de la
Cierva™ de Madrid.

1. Introduccién

Este micro robot gira en torno a la construccidon de un
micro robot que cumpla la reglamentacion para poder
participar en la prueba de minisumo. Esta prueba consiste

en expulsar a tu robot oponente de un pequefio ring
pintado de negro, una franja blanca sera la que indique el
final del ring. Pero claramente los datos a tener en cuenta
para esta prueba son que el robot no puede medir mas de
10x10cm de ancho y largo y que su peso no puede ser
superior a 500gr.

2. Plataforma mecéanica usada

La estructura de mi micro robot no es excesivamente
compleja, ya que cuanto mas simple, menos piezas y por
lo tanto menos peso. Casi todo el peso del robot esta
reservado a las 6 baterias y los servomotores. La
estructura se centra en una pieza base a la que van sujetos
los servomotores con 4 tornillos, esos 4 tornillos son los
mismos que sujetan la placa de circuito impreso, esto ha
sido posible ya que a la hora de disefiar la placa se ha
tenido en cuenta la posicion exacta de ellos. A esa pieza
base también estan anexadas las baterias, en concreto, a
la cara inferior mediante 2 tiras de belcro. A la pieza base
también va sujeto el parachoques trasero, que contiene el
punto de apoyo, en este caso un led. También esta
atornillada la bisagra que mueve la pala delantera asi
como dos escuadras disefiadas por mi para sujetar los
sensores de infrarrojos de la parte delantera. Respecto a la
pala esta hecha de acetato, un material razonablemente
resistente a la vez que muy ligero.

3. Arquitectura del hardware
LM2596:

Este es el integrado de la fuente de alimentacion
conmutada del robot, que alimenta todos los dispositivos
gue van a una tensién de 5V. He elegido una fuente de
alimentacion conmutada para aprovechar al maximo la
energia de las baterias a la vez que regula la tensién a 5v.
El esquema proviene de la pagina web de National



Semiconductor, la fuente tiene un condensador de
entrada, el integrado LM2596, wuna bobina, un
condensador de salida y un diodo de recuperacién rapida.
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PIC16F876:

He elegido este micro controlador porque tiene 28
patillas, distribuidos en 3 puertos, los cuales me resultan
suficientes para conectar sensores, motores, etc....
También tiene 8K de memoria, dos salidas de PWM con
las que controlare los motores, 5 canales conversores A/D
y tan solo necesita 5V para programarlo.
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CNY70

Para la adquisicién de datos utilizo 2 tipos de sensores, en
primer lugar 4 sensores infrarrojos CNY70 y un sensor de
ultrasonidos SRF05. Los CNY70 los utilizo como
sensores de blanco y negro para detectar el ring. Se tratan
de unos sensores de infrarrojos sin polarizacion ni
modulacién por lo que la luz directa les afecta bastante.
Los CNY70 son capaces de distinguir marcas de
contraste por medio de un diodo foto emisor y un
fototransistor, el funcionamiento se basa en la propiedad
que tiene los distintos materiales y colores para refractar
la luz que emite el fotodiodo, y en funcion de la cantidad
de luz refractada y la distancia el transistor da una salida
proporcional. El foto transistor de recepcién lo Gnico que
tiene es una simple resistencia de pull-up, por lo que si el
transistor no conduce ve negro (1) y si ve luz (blanco)
conduce (0).Como estos valores no son muy estables y
tienen valores intermedios se les incorpora una puerta
Trigger Schmitt (40106) para digitalizar la sefial.

SRF05

El SRF05 es un sensor de ultrasonidos que tiene toda la
electrénica integrada por lo que controlarlo resulta
bastante sencillo, tan solo es necesario conectar 2 patillas
del PIC al sensor, una como entrada y otra como salida,
pos la de salida generas un pulso y el sensor devuelve por
la otra un pulso de nivel alto proporcional a la distancia a
la que se encuentra el objeto. La distancia operativa es de
3cm hasta 4m.

MAX232
A la hora de programar el dispositivo utilizamos las
patillas de transmisién de datos (TX) y la de recepcién de

datos (RX).Para la comunicacién en serie con el
ordenador necesitamos un dispositivo capaz de convertir
niveles TTL al bus estandar rs232. El dispositivo que he
elegido es el MAX232, que dispone internamente de 4
conversores de niveles TTL al bus standard rs232 y
viceversa. El circuito integrado lleva internamente 2
conversores de nivel de TTL a rs232 y otros 2 de rs232 a
TTL con lo que en total podremos manejar 4 sefiales del
puerto serie del PC. Para que el MAX232 funcione
correctamente deberemos de poner unos condensadores
externos, en concreto de 1uF entre las patillas 1y 3, 4y
5,enla2yenlaé.

4. Software y estrategias de control

Mi programa hace que el robot pueda competir en la
prueba de minusumo. En primer lugar configuro los
servos para moverlos mediante una sefial PWM y los
ultrasonidos.

El programa principal consiste en preguntar
continuamente si los sensores de infrarrojos del suelo
estan en negro o no. En caso de que vean todos negros
querra decir g estamos dentro del ring y por lo tanto
podemos proceder a buscar a nuestro oponente. En caso
de que alguno vea blanco quera decir que nos estamos
saliendo del ring y que tenemos que girar para
recolocarnos. Una vez que estamos buscando a nuestro
oponente entra en juego el sensor de ultrasonidos que nos
va a decir donde ha detectado un obstaculo, en cuanto lo
haya detectado el programa hace que el robot vaya
inmediatamente hacia él, con el fin de expulsarlo del ring.

5. Caracteristicas fisicas y eléctricas

Se puede dividir en fisicas (dimensiones, peso,

etc.) y eléctricas (tension de alimentacion,
Consumo, etc.).

Fisicas:

Peso 500 gr.

Dimensiones 9,9x9 cm.

Eléctricas:

Alimentacién Servomotores 7,2V

Alimentacidn Integrados 5V

Consumo 100-1.500 mA (segun condiciones de uso)
6 Baterias de 1,2V cada una y 2.700mA, llegando a
ofrecer 7,2V a maxima carga.
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6. Conclusiones

La realizacion de este proyecto ha sido de gran agrado,
dandome la posibilidad de participar en el Concurso
Madridbot 2008.

Tras un mes trabajando en realizar un robot de 10x10 y
500gr creo que el resultado ha sido bastante bueno. He
aprendido a realizar una estructura sencilla a la vez que
eficaz.

En conclusion el realizar este proyecto me ha aportado
muchos conocimientos a la hora de realizar mi propia
placa y su programacion.
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