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Resumen punto de apoyo, encima de esta se colocara la

Este robot ha sido disefiado y construido CO”E:E;?;IZ’ dgl(;rzt% Iaeitrlz ya?tzr?jecll:r?te?; mgortaggjeviﬂza
finalidad de competir en el concurso de robotica ' P y ’

MADRID-BOT, especialmente en la modalidad dge dispone la placa de cirguito _impreso con los
rastreador, y también con una finalidad didactita. Sensores colocados a una distancia concreta. Y por
robot ha de seguir una linea negra sobre un fong

blanco, siguiendo el camino correcto que marcan | ggg\’;/:srel_;f%%ssangczg dgn;lrfur}:gaimer:ggah;]esiIO(I)S
sefiales en el caso de bifurcaciones. El rob ' P P

“Rastayout’ha sido construido por un alumno de 2[q,eallzadas y disefiadas por el alumno med|_ante el
ciclo de Desarrollo de Productos Electrénicos d&f°9rama Orcad y los componentes necesarios para

I.LE.S Maria Moliner de Segovia. a realizacion.

I(gimo, la placa con el microcontrolador y el

1. Introduccion

La estructura de este robot se basa en piezas de
un “mecano” buscando la simplicidad y el menor
tamano y peso posible. El cerebro del proyectmes u
microcontrolador  PIC16F88, un dispositivo
programable por software, sencillo, pequefio y
barato. Para la lectura del circuito se han usado
sensores CNY70 los cuales con una configuracion o
determinada podran hacer distinguir al robot egitre
blanco y el negro. El circuito estd alimentado
mediante una bateria de Ni-Cd de 8V/1,6A/h y un [ 1
regulador LM7805 para estabilizar y obtener una 0 0 O 0
tension de 5V. Como propulsion utiliza dos motores
“Steppet o “paso a pasbalimentados directamente
a 8 voltios.

Figura 1. Estructura del robot

2. Plataforma Mecanica

Para la creacion de la forma o disefio del robot . .
se han utilizado piezas metdlicas del famoso juego 3. Hardware del circuito
de construccion mecano” de esta manera se ha
conseguido un disefio bastante estable, simple y Microcontrolador PIC16f88
practico. Los motores se han colocado en paradelo |
mas proximos posible unidos a dos ruedas de E|cerebroy componente mas importante del
“mecano”. En la parte correspondiente a la trasefghot es el microcontrolador. Es el componente que
del robot se dispone umueda loca” como tercer desarrolla el programa necesario para realizar la




funcién para lo que esta disefiado. Este dispositivo Figura 3: Motor Stepper
esta programadmediante el programador universal

Elnec Beeprog. El control de estos motores se hace mediante la
excitacion de sus bobinas. Las cuales definen la
orientacion de su eje. Por lo tanto si se excitan |

18-Pin PDIP, SOIC bobinas siguiendo una secuencia el movimiento es
circular, y si la velocidad es lo suficientemenita,a
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Figura 2: Microcontrolador PIC

Como podemos observar en la figura e?l movimiento parece constante.

microcontrolador dispone de 2 puertos de entrada y
salida de 8 bit. De los cuales utilizar4 el puékto
como entrada y lectura de los sensores y el pierto
como control de los motores. Ya que dispone de un
reloj interno, le utilizaremos para simplificar el
circuito ya que no es fundamental que las Sensores CNY70
temporizaciones sean extremadamente precisas.

Figura 4: Control de motor

El robot dispone de 4 sensores, de los cuales los
Motores Stepper dos centrales sirven para seguir la linea y losdéos
los extremos para detectar las marcas de las

Son los propulsores del motor con una precisiéﬂfur(_:aciones. Estos se_nsores_estén (_:onstituidos po
de movimiento muy grande, pues estos motor&8 d_|odo LED que emite luz infrarroja, la cual_s_e
avanzan unos grados con cada sefial del micro. EEtfieja 0 no dependiendo del color de la superficie
hace que no disponga de una velocidad muy elevdd@ esta manera distinguimos el blanco del negro,
pero suficiente para la prueba para la que edftdes el blanco refleja todos los colores y el néggo
disefiado. Ademas estos motores no mantienen@@sorbe.
inercia y su reaccién ante las sefiales es masarapid 7§
También hace que no sean necesarios servos para el

control puesto que se controla la velocidad con el
micro. Un inconveniente es su peso ya que puede
llegar a pesar cada uno 300 o 400 gramos.

Figura 5: Sensor CNY70

4. Software del circuito

Para que el robot siga correctamente el circuito
ha de distinguir si el blanco del fondo de la pista




negra y avanzar sobre ella sin salirse. Para ¢llo e 7 Agradecimientos
robot lee los sensores y dependiendo de donde se '

encuentre avanza uno, otro o los dos motores.

Si los sensores centrales detectan negro el roli)é)s[
se encuentra en el centro de la pista y avanzara ©
ambos motores. Si uno de los dos detecta blanco

lmgtor de €se mismo lado avanzara pero no el os en los que he disfrutado y aprendido mucho.
ado contrario. Asi como al los centros implicados que me
Si uno de los sensores 'exte[nos d(_atecta}n Ne¥hdan la oportunidad de mostrar mis
ahora el mo'Eor no a de seguir la linea, sino saglir conocimientos en una en una oportunidad como esta.
borde le la linea del lado al que ha de girar. §la e
manera tomara las bifurcaciones por el extremade |
pista del lado al que va a girar.
La programacion se a realizado mediante el | L
programa Proteus y en lenguaje C, ya que es nias Mlco,rcontroladores PI(_:. La clave del disefio.
sencillo y es el programa el que se ocupa de Martin Cuenca, Eugenio

cambiarlo a lenguaje de ensamblador. Angulo Usategui, Jose Maria
Angulo Martinez, Ignacio

Editorial : Thomson Paraninfo

Deseo mostrar mi mas sincero agradecimientos a
profesores del modulo de grado superior de
sarrollo de Productos Electronicos del centro
.E.S Maria Moliner (Segovia) por estos casi dos
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5. Caracteristicas del circuito

e L . *  www.ele-mariamoliner.dyndns.org
Podemos distinguir las caracteristicas fisicas del
circuito: Peso, dimensiones... y caracteristicas WWW'tO_dorOth'C()m
eléctricas: tensiones, corrientes, bateria... *  www.microchip.com
*  www.wikypedia.com

Caracteristicas Fisicas Propiedades
Peso 1.25Kg
Dimensiones 22x15x12cm

Caracteristicas Eléctricas | Propiedades

Tensiones 5v, 8V
Corriente de bateria 900mA
Bateria Ni-Cd

6. Conclusiones

Cabe mencionar la cantidad de conocimientos
adquiridos en la realizacion de este proyecto asi
como el valor de motivacién al haber alcanzado el
objetivo. No habiendo acabado la experiencia y a la
espera de participar en el concurso reflejar que la
satisfaccion es maxima de cémo tras casi dos afios
en Formacion Profesional he llegado a desarrofiar u
dispositivo capaz de realizar esa labor.

Después de un principio de incertidumbre sobre
la realizacion del proyecto, los pros y los contitas
realizarle, y los problemas durante la realizacion,
llena de orgullo poder haber resuelto todos los
problemas, los cuales iban haciéndome ver que los
conocimientos que tenia eran mucho mayores de lo
gue pensaba. Sin dejar de mencionar la ayuda y el
apoyo de los profesores del centro, sin los cuales
muy probablemente no estaria escribiendo ahora
mismo estas palabras.



