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RESUMEN INTRODUCCION

Nuestro robot ha sido disefiado para Nuestro robot consiste en una estructura
participar en la edicion de MADRID BOT realizada en fibra dptica de vidrio,

2008 QUE SE SELEBRA LOS DIAS 27,28previamente atacado con cobre con asido.
de marzo en el 1.E.S Fco. de Goya-La Elipa.Sobre la misma estructura se monta una

Se inscribird en la modalidad placa de control basada en el PIC16F84 que
RASTREADORES. Sunombre es K69y alimenta mediante pilas recargadas con una
ha sido construido por alumnos de Equipos tension de 4.8v.

Electrénicos de consumo “grado medio” del

I.E.S. Fco. de Goya-La Elipa..
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PLATAFORMA MECANICA USADA RA2

RA1

Para la realizacion de la placa de fibra de RAd RAO

vidrio, primero hemos realizado un disefio

en papel (croquis) y posteriormente nos et iy
trasladamos dichas medidas a la fibra de MCLR 0SC2/CLKOUT
vidrio. Con una guillotina la hemos cortado
y con un taladro hemos hecho agujeros. i) PIC16F84 il
A continuacion hemos eliminado el cobre RESFNT Y
de la placa mediante un &cido. Nuestro
robot incorpora dos ruedas motrices y una RB1 RB6
rueda loca.

RB2 RBS
ARQUITECTURA DE HARDWARE B3 RE4

Sensores: para detectar la linea del circuito
utilizamos sensores de deflexidn tipico

CNYT70
Control de motores: motores servo. Como

estos necesitan impulsos en un periodo de
20ms, estas son proporcionados por
PIC16F84 no necesitando ninguna etapa de
adaptacion.

SOFWARE Y ESTRATEGIAS DE
CONTROL

Para el correcto funcionamiento del robot
hemos colocado en la parte delantera unos
sensores. Laos sensores centrales detectan
la linea negra central, mientras que los
sensores laterales detectan la posible
bifurcacién, para poder efectuarse el giro
del robot. El programa ha sido realizado en
ensamblador.

Estos sensores estan formados por un CARACTERISTICAS FISICAS Y
fotodiodo y un transistor. El fotodiodo ELECTRICAS

emite la luz infrarroja. Si existe una

superficie blanca esta se refleja e incide en | a5 caracteristicas fisicas y eléctricas
el fOtOtr&nSlStor, llevandole a la conduccion quedan resumidas en la Siguiente tab'a,
total. Si la superficie es negra la luz no se

reﬂeja y el fOtOtI’anSiStOI’ no Conduce. Caracterl'stlcas fiSlcaS y eléctrlcas
Dimensiones Ancho13.5,largo18.4

Etapa de control: la placa de control se ha altiral0 (cm)

desarrollado entorno al mlcr_oprogramador Tension de 4 8v

PIC16F84. Este integrado dispone de 18 alimentacion

pines e incorpora 2 puertos de entrada y Consumo 05A
salida, suficientes para nuestro disefio. El
programa que hemos grabado en su interior
ha sido programado con el programador
TE-20y con el software IC-PROG

CONCLUCONES
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La conclusion de la creacion de K69
“Rastreador” nos ha sido un poco
complicado debido a la adaptacion de los
servos en si para el correcto funcionamiento
con el circuito impreso de todo el robot.

Por otro parte hemos aumentado los
conocimientos y funcionamiento del robot
en categoria rastreadores.
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