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Resumen

Nuestro robot ha sido disefiado para la

Participacion en la tercera edicion de Madridbat ge
celebrara los dias 26 y 27 de Abril de 2009. Se
inscribird en la modalidad de prueba libre, simdéaal
rescate de unos sujetos perdidos en la nieve median
unos Radio-Modem, unos sensores de infrarrojosay un
microcamara para su mejor control. Su nombre es
RESCUEBOT vy ha sido disefiado Unica y
exclusivamente por alumnos de 2° curso del Ciclo
Formativo de Grado Superior de Desarrollo de
Productos Electrénicos, que se imparte en el IL.E.S.
“Luis de Lucena” de Guadalajara.

1. Introduccién

Nuestro robot consiste en una estructura realizada
planchas de PVC y que hemos cortado con una
caladora. A una de ellas va atornillada la placseten

la que se aloja el Pic 16f876 y los diversos camest
para la colocacién de los sensores y los motores. S
alimenta con una bateria de 9V, que proporciona a
través del regulador LM117 una

tension de 5V para alimentar a todos los

dispositivos, a excepcién de los motores que teabaj
7,2V gracias a otra bateria de lipo que tenemoa par
proporcionar tensién auxiliar.

El objetivo de la creacion de este robot

ha sido adquirir conocimientos Utiles para nuestros
estudios y a la vez disefiar un robot que sea cdpaz
competir con otros disefiados por otros estudiamtes
aficionados.

Figura 1.- Patrulla de rescate
2. Plataforma mecanica usada

Para la realizacion del robot cortamos en

una placa de PVC amarilla dos plataformas de fatena
cufia atornilladas entre si con unos

separadores de 4 cm dejando entre medias un espacio
para la colocacién de las baterias de 9 y 7.2o8lfi

los motores. En los laterales hemos colocado unas
cubiertas para embellecer el robot y para facildar
deteccion mediante sensores de ultrasonidos. En el
panel superior de la estructura se fija la placz e

es la que lleva toda la electrénica de control rgadiza

los movimientos esperados y que ha sido realizada p
nosotros en nuestro Instituto por medio del program
del Orcad con todos los componentes necesarioa y ¢
posibilidades de ampliaciobn y un soporte movil
controlados por dos servomotores HS-422 para el
control de la microcamara, que podra moverse @ato
forma horizontal como vertical.

Nuestro robot lleva 3 ruedas: dos motrices que son
trozos de PVC cortado a los que se les ha cologado
cubierta y que van giran con los 2 servomotores HS
322HD vy una rueda loca que apoya la parte tratadra
robot y que se ha fijjado sobre la plancha infeder
PVC.

3. Arquitectura del hardware



Principales dispositivos:
EMISORES DE INFRARRQOJOS TSOP34156

Nuestro robot lleva 4 emisores de infrarrojos,

para poder enviar la informacién en 360° y 3 remest
por cada subordinado. El emisor emite luz por
infrarrojos de forma muy directiva para que el
subordinado pueda detectar su posicion.

Figura 2.- Baliza emsora-receptora infrarrojos
SENSORES DE ULTRASONIDOS SFR05

Cada robot esclavo dispone de 2 sensores de
ultrasonidos para ser capaces de detectar al maestr
posibles obstaculos.

SENSORES INFRARROJOS CNY70

Cada robot esclavo lleva 2 sensores de infrariogoa
detectar a los supervivientes y la situacion déloto
maestro. Estan formados por un fotodiodo y un
transistor. El fotodiodo emite luz por infrarrojgge
refleja sobre el color blanco de la pista mientjas
con color negro no se produce reflexion . De esta
forma, se puede saber por donde va en la linea.
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Figura 3.- Sensor CNY70
CONTROL DE MOTORES MEDIANTE EL L293

Es un circuito integrado, que utilizando la

informacion que recibe del microcontrolador, realiz
el giro del motor en un sentido o en el otro, meidia
un puente de transistores que lleva en su interior.

Ve

Figura 4.- Control de motores con el C.I. L293
PIC 16F876

Este es el microcontrolador que se a

usado para la construccion del robot maestro.

Se

trata de un micro con los puertos aproximados

gue necesitamos.. Dependiendo de la
programacion que se meta al pic por el

programador TO20 se ordena al vehiculo los

distintos movimientos que el coche puede
hacer, asi dependiendo de la informacion

obtenida por los sensores se mueve de una u

otra manera.
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Figura 5.- Encapsulado y patillaje del PIC16F876
4. Software y estrategias de control

Para la realizacion correcta de la prueba se
Han colocado 4 emisores de infrarrojos y una
microcamara en la parte delantera del robot.

5. Caracteristicas fisicas y eléctricas

Se pueden dividir en fisicas (velocidad maxima
alcanzable, peso y dimensiones, etc) y eléctricas
(tension de alimentacion, consumo, etc).

CARACTERiSTICAS PROPIEDADES
FISICAS

Velocidad maxima 20 cm/s




Peso 925 g

Dimensiones 10 centimetros de ancho
22,5 centimetros de largo
8,5 centimetros de alto

Tension de entrada 9V

Alimentacion integrados |5V
Bateria de litio (par{7.4V
motores)

6. Conclusiones

Para la realizacién del proyecto hemos tenido

muchas complicaciones cuando no nos salian bien las
cosas, sobre todo con el tema de la programaciin y
pulir algunos detalles de las caracteristicas del
proyecto.
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