Ma

id-bat

MICROROBOTICA

MADRIDBOT 2009

Cacahuete

Ignacio Diaz Diaz-Regafion
LE.S. “Joan Mir6”

Resumen

Este proyecto consiste en fabricar un robot capaz de
luchar con otro de forma autonoma en un tatami circular.
El robot no podra superar unas dimensiones que seran
10cm x 10cm x 10cm y tampoco un peso 500gr. Para el
combate contard con diversos sensores tanto para
encontrar al oponente, GP2D12 sensores que calculan la
distancia por medio de infrarrojos, como para evitar que
sea expulsado del circulo, sensores CNY70 que a través
de un diodo emisor de luz y un fototransistor detectan la
diferencia del blanco y el negro. Estos sensores se
comentaran mas adelante.

El robot tendra dos motores independientes para
controlar el sentido de giro y un tercer apoyo trasero para
mantener la horizontalidad. El giro se podra conseguir de
dos formas parando un motor y girando otro o bien
girando un motor en un sentido y el otro en el contrario,
este sequndo método hara que el giro sea mas rapido y en
el sitio.
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1. Introduccidn

Esta modalidad de robot es la primera vez que se
realiza en el instituto IES Joan Miré. Es un reto que han
decidido plantear los profesores del area de electrénica a
los alumnos para llevar a cabo.

En este documento se da una breve informacion
de la Estructura Mecénica, Sistema de Traccién, Sistema
de alimentacion, Electrénica de control, Sistema
Sensorial, Programacion del robot y simulacion.

2. Estructura Mecanica

La base del robot esta realizada en PVC, tiene
un tamafio de 7.5cm. de ancho y 10cm. de largo, que es el
maximo permitido en esta competicion. Tiene diversas
aberturas para la colocacion de los sensores CNY70,
encargados de que el robot no abandone en circulo. Y
otra para el servo de accidn, destinado a un ataque
complementario.
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FIGURA 2. Estructura mecanica del robot
Para la movilidad del robot hemos utilizado dos
Servomotores adaptados para trabajar en continua, a los
que fijamos dos ruedas de madera de 6,4mm de diametro.
Estas ruedas han sido hechas a medida para poder encajar
los servos en ellas y asi ganar superficie de contacto con
el suelo que es imprescindible.

3. Arquitectura del Hardware

3.1 PIC 16F786A

Para el control del hardware del robot hemos escogido
el PIC 16F876A por su buena capacidad a la hora de
gestionar programas, reducido tamafio, su bajo coste y
sus diversos puertos que nos permiten realizar
conversiones  analdgicas-digitales para  sensorizar



distancias, patillas de interrupciones y generadoras de
PWM para gestionar el movimiento de los servos.
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Rc2/CcCP1 =—[]13 16[] =— RC5/SDO
RC3/SCKISCL =—=[]14 15[] =— RC4/SDI/SDA

FIGURA 4. PIC 16F876A

3.2 Adaptador de sefiales RS232/TTL

Con el programa Proteus podemos simular casi la
totalidad todo el hardware, y probar los programas antes
de cargarlos en el PIC.

Para programar el PIC no es necesario extraerlo de la
placa de circuito impreso. La comunicacion entre el
ordenador y el PIC se realiza mediante el puerto serie,
utilizando el circuito integrado Max232 como adaptador
de sefial RS232/TTL.
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FIGURA 5. Adaptador de sefiales RS232/TTL

3.3 Fuente de alimentacion

La fuente del robot sera alimentada con 9V que se
dividira en una regulada de 5V para alimentar el PIC y
todos los componentes digitales, y la de 9V, llamada
alimentacion de potencia que ira a los motores para que
estos cuenten con la fuerza necesaria para empujar al
oponente.

Para esto se ha utilizado el regulador de tensién
LM350K que nos puede dar una corriente de salida
maxima Imax de 3A.

3.4 Control de potencia mediante integrado L293.

La intensidad de salida de las patillas del PIC no es
suficiente para poner en marcha los motores, asi que es
necesario recurrir al integrado L293, controlador de
motores, formado por un doble puente “H”, y que es
capaz de dar 1 A por canal.
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FIGURA 7. Control de potencia mediante L293

3.4 Sensores CNY70

Estos sensores son los encargados de evitar que el robot
se salga del tatami.

Funcionan emitiendo una luz por un fotodiodo y
recibiendo la intensidad de luz que refleja el suelo con un
fototransistor, dependiendo de la intensidad de la luz que
reciba este componente, el sensor da una tension
correspondiente a unos niveles ldgicos de 1 6 0, que seran
interpretados como blanco o negro por el PIC
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FIGURA 8. Esquema sensor infrarrojo CNY70

3.4 Sensores infrarrojos GP2D12

Es un sensor que mide distancia a través de la
triangulacién de una sefial que emite un diodo. La sefial
que genera el sensor son tensiones entre 0 y 3V, y
dependiend6 de la tension el objeto se encuentra mas
cerca 0 mas lejos.

La informacién de la distancia se extrae midiendo el
angulo recibido. Si el angulo es grande, el objeto esta
cerca, porque el triangulo es ancho. Si el angulo es
pequefio, el objeto esta lejos, por lo que el triangulo
formado es estrecho.
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FIGURA 9. Concepto de triangulacién GP2D12
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4. Software y estrategias de control

La programacion ha sido desarrollada en su totalidad
mediante en lenguaje C, utilizando el editor PCW
Compiler, que ayuda a programar avisando de errores y
posibles errores, y compila el programa para que después
comprobemos su funcionamiento simulando el circuito en
Poteus.

El programa basico del robot es la lectura de los
sensores infrarrojos CNY70 colocados en la parte inferior
del Minisumo, si tocan la linea blanca tendra que huir de
ella para no salirse del tatami, mientras tanto los sensores
infrarrojos GP2D12 se encargan de buscar al contrincante
hasta localizarlo, el momento que los sensores localicen
al otro robot, el minisumo intentard sacar al oponente
empujandole.

En la parte delantera se incorpora un servo de accién
que en caso capturar al oponente intentara levantarlo.

5. Conclusiones

Después de un afio de fabricacion de hardware,
integracion del mismo en un tamafio reducido y
programacion. Puedo saber a grandes rasgos lo
complicado que es llevar a cabo un proyecto de ho muy
grandes dimensiones. Me gustaria entrar algin dia en un
proyecto a gran escala.
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