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Resumen

Mi micro-robot va a competir en la modalidad de
velocista el dia 26 y 27 de Marzo del 2008 en el concurso
de MadridBot, para lo cual

seguird el rastro de una linea negra sobre fondo

blanco por medio de seis sensores que lleva en la

parte delantera. Su nombre es JMV y ha sido disefiado
por Joaquin Marcos Valverde, un alumno de 2° curso del
Grado Superior de Desarrollo de Productos Electrénicos
del L.E.S San Blas.

1. Introduccion

Mi micro-robot esta construido sobre una placa de fibra
de vidrio que a su vez lleva la circuiteria del control de
velocidad y el conector de los sensores y servo. Encima
de esta, va conectada otra placa con el micro controlador
PIC18£4550. El robot se alimenta a 5v proporcionados
por dos baterias de litio y un regulador de tensién
LM7805, excepto el motor de traccién y el servo de
direcciéon que estdn alimentados directamente por las
baterfas.
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2. Plataforma mecanica utilizada

Para la base del robot he utilizado la placa de circuito
impreso del control de la velocidad cortada en forma de
triangulo. En la parte trasera de esta base he colocado
dos ruedas libres y en la parte delantera se encuentra una
rueda que se encarga de la traccion mediante un motor
con reductora y a su vez de la direccién a través de un
servomotor. Los sensores estdn unidos a la rueda
delantera y se comunican con el micro controlador a
través de un bus de cables.

3. Arquitectura del Hardware

Mi micro-robot lleva 6 sensores de infrarrojos CNY70,
estin formados por un fotodiodo y un transistor. El
fotodiodo emite luz por infrarrojos que refleja sobre el
color blanco de la pista mientras que con color negro no
se produce reflexiéon. De esta forma, se puede saber por
dénde va en la linea.
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CONTROL DE MOTORES MEDIANTE EL 1293

Es un circuito integrado, que utilizando la informacién
que recibe del micro controlador, realiza el giro del
motor en un sentido o en el otro, mediante un puente de
transistores que lleva en su interior utilizando
modulacién PWM.



PIC18f4550

Para este robot he utilizado el micro controlador
PIC18£4550 del cual solo he utilizado una minima parte
de las posibilidades que ofrece este PIC. Para el control
de velocidad he utilizado el modulo de PWM, para
lectura de los sensores puertos digitales.

Una de las grandes ventajas de este PIC es la posibilidad
de programarlo a través del puerto usb del ordenador sin
necesidad de utilizar un programador, pero para ello
antes debe de haberse metido dentro del PIC un
programa llamado Bootloader, que se encarga de la
comunicacién entre en ordenador y el micro controlador,
y para ello si se necesita un programador.

% 40 [J <— RB7/KBI3/PGD

39 [] =—= RB6/KBI2PGC

38 [1 =—» RB5/KBI1/PGM

37 [J =—= RB4/AN11/KBIO/CSSPP

36 [] =——= RB3/ANg/CCP2(VPO

35 [] =—» RB2/ANS/INT2/VMO

34 [ =—= RB1/AN10/INT1/SCK/SCL

33 [J =—» RBO/AN12/INTO/FLTO/SDI/SDA

MCLRVPPIRE3 ——= []

RAO/ANO <[]

RA1/AN1 <—s[]
RA2/AN2/VREF-/CVREF <—a[]
RA3/AN3/VREF+ == []
RA4/TOCKI/C1OUT/RCYV <[]
RAS/AN4/SS/HLVDIN/C20UT ~<—[]
REO/ANS/CK1SPP =—[]
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RE1/AN6/CK2SPP <—=[] 9 ] § 32[1 =—— Voo
RE2/AN7/OESPP <—[] 10 E 5 31[] ~——Vss
VoD — [ 11 @ © 30 [ =—= RD7/SPP7/P1D
Vss .12 00 29 [1=— RD6/SPPE/P1C
OSCH/CLKI ——= [ 13 TE 28 [] <— RD5/SPP5/P1B
OSC2/CLKO/RA6 «——[1 14 27 [1 «— RD4/SPP4
RCO/T10SO/T13CKI <—[] 15 26 [1 =— RC7/RX/DT/SDO
RC1/T108I/CCP2"/UCE <=1 16 25 [[] =—= RCB/TX/ICK
RC2/CCP1/P1A <—=[]17 24 [1<— RC5/D+/VP
Vuse <—[] 18 23 [] =— RC4/D-/VM
RDO/SPPO <—[7 19 22 [1=— RD3/SPP3
RD1/SPP1 <— [ 20 21 [1<— RD2/SPP2

4. Software y estrategias de control
En este robot he intentado innovar con un control de
traccién delantera y direccion delantera. Para ello, he
conectado un motor horizontal unido a la rueda y
controlado mediante el micro controlador por PWM vy
para la direccion he utilizado un servo unido
verticalmente a la rueda que dependiendo de la lectura de
los sensores se sitda en una posicién u otra.
El driver del motor LM?293 estd controlado por una
patilla del puerto C con opcién PWM.
El servo esta controlado por una patilla del puerto C.
Los sensores estan conectados al puerto B.

CARACTERISTICAS PROPIEDADES
TECNICAS
Velocidad médxima 1,3 metros por segundo
Peso (sin bateria) 167
Peso (con bateria) 218
Dimensiones (L x An x Al) 18,5x 10.5x 6,5 cm
CARACTERISTICAS PROPIEDADES
ELECTRICAS
Tension de alimentacion 5V -8V
Consumo Minimo 0.18A
Consumo Maximo 1.70A
Bateria de Litio (carga total) 8V
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