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Resumen

He desarrollado un prototipo de
robot de mini-sumo para participar
en la edicion de Madrid-Bot del
presente afio, que tendra lugar los
dias 24 y 25 de marzo de 2009. El
robot tratara de localizar al robot
contrario mediante sensores de
ultrasonido situados en la parte
delantera e intentar& no salirse del
ring utilizando otros sensores. El
prototipo ha sido disefiado, tanto
en programa como estructural y
electronicamente por Aarén
Ropero Azafién, alumno del 2° curso
del Ciclo Formativo de Grado
Superior de Desarrollo de Productos
Electrénicos del IES Juan de la
Cierva de Madrid.

1. Introduccion

El mini-sumo es una competicion
gue se desarrolla en un ring de 75
cm de didmetro de color negro y
con bordes blancos y en él
participan dos robots de
dimensiones y peso similares, 10s
cuales tratan de expulsarse
mutuamente del ring. Mi disefio esta
construido con sobre la propia

placa de circuito impreso, las
ruedas son gomas tipo oruga y
trabaja con baterias lipo, que dan
un aporte 5 V al circuito mediante
un regulador 7805 pero que a los
motores le dan una tension de
hasta 7’8 V.

Este proyecto se ha podido llevar a
cabo gracias a los conocimientos
adquiridos durante todo el ciclo,
con los cuales he podido desarrollar
toda la parte electrénicay
programable del robot. La razén de
crear este prototipo fue la del
disefio de un robot como proyecto
del ciclo y aprovechar para
presentarlo a la competicidon
Madrid-Bot.

2. Plataforma mecéanica usada

El robot esta construido a partir de
la propia placa de circuito impreso.
El motivo de haberlo hecho asi fue
para cefirme a un peso inferior a
500 g que estipula la competicion.



La razdn para elegir ruedas tipo
oruga y no otras fue el tener mayor
adherencia, ademas de mi propia
curiosidad sobre el comportamiento
de las mismas. EL movimiento lo
realiza una rueda motora que
mediante una “cadena” (gomas)
transmite el movimiento a las otras
dos.

3. Arquitectura del hardware
SENSORES UTILIZADOS
Sensores infrarrojos CNY70

El prototipo lleva 4 sensores de
infrarrojos, 2 en la parte delantera 'y
otros 2 en la trasera. Constan de un
fotodiodo que emite luz infrarroja
gue solo se refleja sobre un
obstaculo blanco, si el obstaculo es
negro no se produce la reflexién,
por lo tanto nos indica que estamos
dentro del ring.

Sensor de ultrasonidos.

El prototipo solo lleva uno en la
parte delantera del robot y permite
localizar obstaculos y nos dice a la
distancia que se encuentran. El
sensor emite una serie de pulsos y
segun lo que tarde en llegar el ECO
nos da un valor u otro referente al
tiempo que tarda en volver la sefial
emitida.

CONTROL DE MOTORES POR LM293

Este dispositivo se encuentra en la
placa de expansidon del microbot.
Es un integrado que permite
controlar el sentido de giro de los
motores. El uso que le damos solo
requiere la creacion de una
biblioteca de rutinas de movimiento
especificos. Gestiona la
alimentacion que le llega a los
motores para qgue se muevan en un
sentido u otro.

PIC 16F876A

Situado en la parte central del
circuito, este microcontrolador es el
encargado de gestionar todas las
acciones del robot. Funcionando a
4Mhz y una tension de 5V, tanto por
tamafio como por nimero de
patillas, era el mas adecuado para
el disefio. Gestiona los datos
obtenidos por los sensores y decide
los movimientos que se deben
hacer transmitiéndole las
configuraciones al LM293.

4. Software y Estrategias de
control

El robot lleva 4 sensores CNY70, uno
por cada vértice principal del
prototipo de modo que en todo
momento puede ver si esta dentro
o fuera del ring. Por otro lado los



sensores de Ultrasonidos nos dan la
posiciéon del contrario, manejando
una serie de valores que nos
proporciona este sensor, el robot
decide si debe ir a por el obstaculo,
seguir buscandolo o finalizar el
combate. Utllizando todas las
patillas del microcontrolador, este
gestiona los valores de los sensores,
tanto recibiendo como enviando
segun la configuracién de cada

una de ellas.

5. Caracteristicas fisicas y

eléctricas
C. Fisicas Valores
Fuerza 15kg/motor
Peso 4959
Dimensiones 10x10x7 cm
Velocidad Max 10cm/s

Tipo de Traccién

Cadena-oruga

C. Eléctricas Valores
Tension de 7’8V
entrada

Tensién de 5
circuito

Tension motores 774V
Consumo de 157mA

cto.

6. Conclusiones

La posibilidad de haber podido
desarrollar un prototipo, el hecho
de haber podido hacer de una
idea algo tangible y funcional ha
sido una de gran experiencia. La
verdad es que he disfrutado en
cada fase, desde el disefio en el
papel hasta la programacion del
dispositivo. A lo largo del proceso
he recibido gran apoyo de
compaiieros y profesores, de unos
mas que de otros pero también ha
habido cabezas dando ideas
cuando la mia no podia mas. El

proceso ha sido largo aunque
parezca que han sido dos meses,
ha sido mucho mas, desde el primer
dia del primer curso que entramos
por el aula, donde empezd nuestra
formacién, hasta el dia de la
entrega donde pude ser consciente
de todo esto.
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