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RESUMEN

Nuestro robot ha sido disefiado para  alimenta mediante pilas recargadas con una
participar en la edicion de MADRID BOT tension de 6v.
2009 que se celebra los dias 24,25 de
Marzo de 2009 en el I.E.S. "Antonio
Machado de Alcala de Henares". Se inSCribira | e ss_—_
en la modalidad VELOCISTAS. Su nombre
es CALIKO vy ha sido construido por
alumnos de Equipos Electronicos de
consumo “Grado Medio” del 1.E.S. Fco. de
Goya-La Elipa .

INTRODUCCION

Nuestro robot consiste en una estructura
realizada en fibra dptica de vidrio,
previamente atacado con cobre con acido.
Sobre la misma estructura se monta una
placa de control basada en el PIC16F84 que

PLATAFORMA MECANICA USADA

FPara la realizacion de la placa de fibra de
« vidrio, primero hemos realizado un disefio

en papel (croquis) y posteriormente nos
trasladamos dichas medidas a la fibra de
vidrio. Con una guillotina la hemos cortado
y con un taladro hemos hecho agujeros.

A continuacion hemos eliminado el cobre
de la placa mediante un acido. Nuestro

q robot incorpora dos ruedas motrices y una
~rueda loca.

Pagina 1



RA2 RA1

ARQUITECTURA DE HARDWARE

RAZ RAD

Sensores: para detectar la linea del circuito et iy
utilizamos sensores de deflexidn tipico MCLR 0SC2/CLKOUT
CNY70
e PIC16F84 L
REBOSINT RET

RB1 REEG
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RE3 REB4

Control de motores: motores en corriente
continua. El control de estos motores se
realiza por “1” o por “0” proporcionado por
el PIC 16F84.

SOFWARE Y ESTRATEGIAS DE
CONTROL

Para el correcto funcionamiento del robot
hemos colocado en la parte delantera unos
sensores. Estos sensores se encargan de
detectar la linea negra para su seguimiento.
El programa ha sido realizado en
ensamblador.

Estos sensores estan formados por un
fot(_)dltl)dtl) y l_Jnftrans_lstor_. El_fotodlodo CARACTERISTICAS EISICAS Y
emite la luz infrarroja. Si existe una ELECTRICAS

superficie blanca esta se refleja e incide en

el fotot'ranswtor, !Ie_vandole a la conduccion | o¢ caracteristicas fisicas y eléctricas
total. Si la superficie es negra la luz no se

. i quedan resumidas en la siguiente tabla;
refleja y el fototransistor no conduce.

Caracteristicas fisicas y eléctricas
Etapa de control: la placa de control se ha Dimensiones Ancho13.5,largo18.4
. altural0 (cm)
desarrollado entorno al microprogramador Tension de Y
PIC16F84. Este integrado dispone de 18 alimentacion
pines e incorpora 2 puertos de entrada y C 05mA
salida, suficientes para nuestro disefio. El onsumo ~m

programa que hemos grabado en su interior
ha sido programado con el programador

TE-20y con el software IC-PROG
CONCLUCONES
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La conclusion de la creacion de CALIKO
“Velocistas” nos ha sido un poco
complicado debido a la adaptacion de los
motores en si, y para el correcto
funcionamiento con el circuito impreso de
todo el robot.

Por otro parte hemos aumentado los
conocimientos y funcionamiento del robot
en categoria velocistas.
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