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Resumen

Este proyecto consiste en realizar un robot que sea
capaz de localizar, seguir, empujar y tirar a otro robot de
similares condiciones, de un tatami.

El robot a construir es un mini luchador de sumo que
serd inscrito para participar en la prueba de Minisumo en
el concurso de Microrrob6tica MadridBot 2009, que se
celebrara en el IES “Antonio Machado de Alcala de
Henares™ los dia 24 y 25 de marzo del presente afio.

Este Robot tiene la mision, como su nombre lo indica,
de luchar con otros robots similares en peso y tamafio,
para ello se han utilizado dos motores, controlados
mediante cuatro sensores Opticos CNY70, y el inversor de
giro L293 para que de esta manera pueda realizar giros de
derecha a izquierda y de izquierda a derecha. Para el
control del robot se han empleado técnicas digitales que
tiene como nucleo principal el PIC 16F876A.

Para poder localizar al contrincante hemos empleado
los sensores infrarrojos GP2D12 que miden la distancia a
la que se encuentra su oponente, asi podremos atacar y
tirar al otro robot del tatami.

FIGURA 1. PoPoLy - Frente

1. Introduccién

Este proyecto es el primero que se realiza en el Instituto
“Joan Miro” que es donde estoy cursando el 2° afio de
Desarrollo de Productos Electronicos. La idea nos surgié
después de la visita al concurso de Microrrobotica
MadridBot 2008 celebrado en el IES “La Elipa”.

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 estructura de este robot ha sido realizada con dos
planchas de PVC de 10x79 mm unidas por separadores de
10mm, aparte se han utilizado tres placas de circuito
impreso de 70x75 mm, Fuente de Alimentacion, Placa de
Potencia de motores y Placa de Control, como parte de la
estructura del robot, cada una de ellas unidas por
separadores metalicos de 15mm.

FIGURA 2. Estructura mecanica del robot
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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.

)

FIGURA 3. PoPolLY - Lateral

3. Arquitectura del Hardware

3.1 PIC 16F786A

En la arquitectura del Hardware del robot el
componente principal es el MICROCONTROLADOR
PIC16F876A.

Se ha utilizado este microcontrolador, ya que el robot
estd disefilado para controlar varios periféricos(motores,
sensores infrarrojos y sensores Opticos...) y es necesario
muchas lineas de entrada y salida. Este microcontrolador
dispone de los elementos necesarios para controlar los
sensores y motores como los Timers, convertidores de
analogica a digital, salidas de control por PWM, aunque
en este caso no las vamos a utilizar.

MCLRNVep —= L[°1 X 28[] <= RB7/PGD
RAO/AND =[] 2 27[] = RBSIPGC
RA1/ANT =—[] 3 26[] =— RBS
RA2AN2/VRes-/CVRer <=L 4 < 25[] = RB4
RA3/AN3NVRer+ =[] & & 24[ ] = RB3/PGM
RA4/TOCKIC1OUT =L 6 - 23] = RB2
RAS/AN4/SSIC20UT = L[] 7 S 22[] = RB1
vss—[] 8 S 21[] =—= RBO/NT
osccLki—=L] 9 = 20[] =— Voo
0SC2CLKO -—[]10 5 19[] =— vss
RCOT10SOM1CKI =—=[] 11 z 18[] =—= RC7/RX/DT
RCAT108IICCP2 =—[]12 17[] = RCB/TX/CK
Rc2iccP1 =—=[]13 16[] =— RC5/SDO
RC3/SCK/SCL =—= [ 14 15[] =— RC4/SDI/SDA

FIGURA 4. PIC 16F876A

3.2 Adaptador de sefiales RS232/TTL

El Microcontrolador puede ser programado facilmente
mediante el programa C Compiler y a través de la
herramienta de trabajo Ilamada Proteus podemos simular
el programa.

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

Esta fuente de alimentacion es un circuito que se
encarga de obtener una tension de 5V continuos a partir
de una tensién mayor, que en este caso sera de 9V.

Para esto se ha utilizado el regulador de tension
LM350K que nos puede dar una corriente de salida
maxima Imax de 3A. De esta fuente de alimentacion
también obtenemos 9V para el funcionamiento de los
motores.
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FIGURA 6. Fuente de alimentacion 9V/5V.

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.

3.4 Sensores CNY70

Son sensores infrarrojos formados por un fotodiodo y
un transistor. Estos sensores son Opticos y funcionan
mediante reflexion, el fotodiodo emite luz infrarroja
cuando se refleja en el borde blando del tatami,
forméandose asi la reflexion.
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FIGURA 8. Esquema sensor infrarrojo CNY70

3.4 Sensores infrarrojos GP2D12

Sensor que mide distancia mediante triangulacién con
PSD (Detector Sensible a la Posicion), Led infrarrojo y
circuito de procesado de sefial, valor nominal entre 0 y
3V dependiendo de la distancia.

La informacion de la distancia se extrae midiendo el
angulo recibido. Si el éangulo es grande, el objeto esta
cerca, porque el triangulo es ancho. Si el angulo es
pequefio, el objeto estd lejos, por lo que el triangulo
formado es estrecho.
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OBJETO

El objeto esth cerca, el
triangulo es pequefio y el
angulo es grande

El objeto esta lejos, el OBJETO
tiangulo es alargado y e
angulo es pequefio

FIGURA 9. Concepto de triangulacion GP2D12

4. Software y estrategias de control
La programacién ha sido desarrollada en su totalidad
mediante la herramienta llamada Proteus.

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 tiene que huir de
ella para no salir del tatami, mientras tanto con los
sensores infrarrojos GP2D12 vamos a buscar al
contrincante hasta localizarlo, el momento que los
sensores localicen al otro robot, iremos hacia él con la
intencion de empujarle y tirarle del tatami.

En la parte delantera y trasera colocaremos sensores
gue nos ayudaran a detectar al otro robot en el caso de
que este nos intente empujar, él programa principal se
interrumpird,  huiremos haciendo una maniobra de
escape.

5. Caracteristicas fisicas y eléctricas

Principales caracteristicas tanto fisicas como eléctricas
del robot:

Caracteristicas Aplicacion.

Velocidad Méaxima 20 cm /s

Peso: 350 g

Dimensiones 10cm largo/94cm ancho/92cm alto

Tension Alimentacion Logica: 5V

Consumo aprox: de 300 mA a 1,5A con motores y
servomotores a pleno rendimiento.

Bateria litio: 9V/12V

6. Conclusiones

Después de varios meses de trabajo en la fabricacion del
robot en los cuales nos hemos llevado decepciones con
los problemas encontrado que pusieron a prueba nuestros
conocimientos, pero después de haberlos solucionado
gueda la gran alegria y satisfaccion de saber que hemos
sabido poner en practica todos los conocimientos
adquiridos durante estos dos afos.
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