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Resumen

Este robot ha sido disefiado para
participar en la prueba de Rastreador
en el concurso de microrobdtica
MadridBot 2008 que se disputa el dia
26y 27 de marzo en el instituto

I.E.S. “La Elipa’. Su nombre es Argos,
y dispone de 4 sensores para competir
en la prueba rastreador. Ha sido
realizado integramente por alumnos del
CFGS de “Desarrollo de Productos
electronicos” del I.E.S. “Benjamin
Rua” de Mostoles.

1. Introduccién

En la prueba de Rastreador,

el robot debe seguir una linea de color
negro, sobre fondo blanco. Podra
encontrarse caminos a derecha e
izquierda, debiendo elegir el lado
previamente sefialado con una

marca de 5 cm de ancho.

Para identificar la linea, se dispone de
4sensores capaces de detectar blanco o

negro colocados en linea en la parte
frontal del robot, cercanos al suelo

El objetivo de la construccion de este
microrobot es aplicar los conocimientos
tedricos adquiridos a lo largo de todo el
ciclo, e intercambiar ideas y
conocimientos con otros estudiantes
mediante concursos como el importante
concurso MadridBot.

2. Plataforma mecanica usada

La estructura de este microrobot ha sido
realizada con dos planchas de
Styroglass de forma ovalada, unidas
mediante separadores de 30mm.

Como motores motrices se han utilizado
dos servomotores, adaptados para
trabajar en continua. A estos servos se
han fijado varias ruedas. En la parte
superior va situada la placa de circuito
impreso y los sensores de ultrasonidos
en la plataforma inferior. Para situar
estos sensores en la posicion Optima, se
recurre a sujetarlos al chasis mediante
piezas de Styroglass En la parte central
de la estructura, entre las dos planchas




de Styroglass van fijados los dos
servomotores, mediante tornillos, y las
baterias mediante escuadras.

3 Arquitectura hadwards

Estos son los principales componentes

del
microrobot:;

MICROCONTROLADOR PIC16F877
Se ha utilizado este microcontrolador,

ya que el

robot esta disefiado para controlar un

gran

namero de periféricos ( Sensores,
Motores...) y es necesario muchas lineas

de

entrada y salida. Ademas, este

microcontrolador

dispone de los elementos necesarios

para poder
controlar los sensores y motores, como
son
varios Timers, dos salidas de PWM,
ademas de
una gran capacidad de memoria (8 K).
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El dispositivo se puede programar

facilmente

con el programa bootloader. Para

programar el

PIC de esta manera no es necesario

extraerlo del

B EEG T
> & S22t
BHE

B

THIR! PR
e

f2=y ]

FHeC T
R

Wad
i et o
Py T
FlLamoey
POTRRRE
et g
RO ©
LT
L i
RORTER
THERFEEE

circuito, solo basta con pulsar el boton

de reset.

La comunicacion entre la placay el

ordenador

se realiza mediante el puerto serie,

utilizando el

circuito integrado MAX232 como

adaptador de

niveles RS232/TTL.

Como la intensidad de la salidas del PIC

no son suficientes para poner en marcha

los motores se utiliza el

L293B.controlador de motores.
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sensores CNY70

El sensor utilizado para el robot es el
CNY70, un sensor 6ptico reflexivo con
salida a transistor.

El CNY70 tiene una construccion
compacta donde el emisor de luz y el
receptor se colocan en la misma
direccion para detectar la presencia de
un objeto utilizando la reflexion del
infrarrojo sobre el objeto, y la detencion
del rayo reflectado por el receptor.
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Figure 1. Test cincuit

4. Software y estrategias de control

El programa del Rastreador basicamente
lee los

sensores CNY70 colocados en parte
delantera

del robot, y en funcidn de la lectura
realizada, se



podra saber si el robot se sale de la linea
por la parte derecha , y por lo tanto, hay
que girar hacia la izquierda, o viceversa.
Para tomar las bifurcaciones
correctamente, se dispone de dos
sensores colocado a la distancia que se
sitlan

MICROROBOTICA

las marcas de las bifurcaciones. Cuando
estos sensores detectan la marca, se
sigue el borde de la linea por el que hay
que tomar la bifurcacion.

Una vez que el propio sensor de la
marca detecta que ha acabado la
bifurcacion que sale por el lado
contrario, el programa vuelve a la
espera de que se detecte una nueva
marca mientras se camina por el centro
de la linea.
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