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Resumen

Este robot ha sido disefiado para participar en la prueba

de Velocista en el concurso de microrrobética MadridBot

2009, que se disputa el dia 24 y 25 de marzo en el
instituto I.E.S. "Antonio Machado de Alcala de Henares".
Su nombre es Chuck Norris, y dispone de ocho sensores
para competir la prueba de velocistas. Ha sido realizado
integramente por alumnos del Ciclo Formativo de Grado
Superior de “Desarrollo de Productos electronicos” del
LLE.S. “Joan Mir6” de San Sebastian de los Reyes.

1. Introduccion

El proyecto consiste en realizar un robot que sea capaz de
seguir una linea negra sobre fondo blanco a la mayor
velocidad posible y sin salirse de ella.

El control de velocidad y de giro de los

motores es mediante PWM.. El control esta

realizado con un microcontroladores de Microchip PIC
16F876a. Los sensores que utiliza son CNY70.

Ademés de velocista, al robot se le ha afiadido la funcion
de poder ser teledirigido.

Tanto la creacion y simulacién de software como la
estructura mecanica y el disefio de placas ha sido
realizado mediante el programa PROTEUS.

2.- Descripcion Técnica
2.1.- Plataforma mecanica usada

La estructura de este microrobot ha sido

realizada con una plancha de PVC.

Como motores motrices, se han utilizado dos

motores de corriente continua. A estos motores se han
fijado dos ruedas. En la parte superior de la plancha de
PVC van situadas las placas de circuito impreso. Para
situar los sensores en la posicion dptima, se recurre a
sujetarlos al chasis mediante separadores.

En la parte de abajo de la estructura de PVC van fijados
los dos motores y la bateria.

2.2.- Sistema de Control.

El control del micro robot se realiza mediante el
microcontrolador PIC16F876A que gestiona la recepcion
y transmisién de datos dependiendo el programa que le
hayamos cargado previamente.

Pin Diagrams

DIP, SOIC
MeLRVer THY—L]®1 ~7 28| ] =—= RB7/PGD
rRAO/AND *+—[] 2 270 =—~ RB&/PGC
RA1/ANT=—=[] 3 26[] = rBS5
RA2/ANZ/VRer-=—=L] 4 h 25[] =+ RB4
RA3/AN3VReF+*+*[] 5 g 24[] = RB3/PGM
RA4/TOCKI=—L] & ~ 23[] =+ RB2
RAS5/AN4/SS=—] 7 i 22[] == RB1
vss—=[] 8 © 21[] =—= RBO/INT
osc1/cLKIN—=[] 9 o 20| =+— voo
osca/cLkouT «=—[]10 T 19[] +— vss
RCOT10SO/T1CKI=—=[]11 s 18 ] =—= RC7/RX/DT
RC1/T108ICCP2*+—[]12 17[] =+ RCEITX/CK
RC2/CCP1=+—=[]13 16[] +—= RC5/SDO
RC3/SCK/SCL =[] 14 15[] -+ RC4/SDI/SDA




2.3.- Sistema Sensorial.

Para la correcta realizacién de la prueba se han colocado
en la parte delantera del micro robot 8 sensores que van
detectando la linea negra o la superficie blanca, enviando
esta informacion al microcontrolador que la gestiona.

El programa insertado en el PIC 16f876A, es el encargado
de decidir qué hacer con los datos leidos por los sensores,
haciendo que el micro robot no se salga de las lineas que
delimitan el circuito, y en caso de que esto ocurra sea
capaz de volver al circuito.
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2.4.- Sistema de Traccion y Direccion.

El sistema de traccion de nuestro robot esta compuesto
por dos motores de continua, estos también realizan la
funcion de direccion, todo esto se realiza por la PWM
generada por nuestro PIC. Los motores son controlados
mediante el encapsulado L298 y estan aislados
eléctricamente mediante opto acopladores.
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2.5.- Sistema de alimentacion.

La alimentacion procede de 9 pilas AA de 1,2V y 1000
mA recargables. También usamos niveles de 5V a través
del integrado LM350K.

2.6.- Programacion del robot.

El lenguaje de programacion utilizado es C y nos hemos
ayudaddo del programa PROTEUS, tanto para hacer la
programacion, simulacién y fabricacion del micro robot.
Para cargar los programas en el PIC se ha utilizado el
programa Bootloader. La comunicacién entre el PIC

y el ordenador se realiza mediante el puerto serie,
utilizando el circuito integrado MAX232 como adaptador
de niveles RS232/TTL.

2.7.- Teledirigido

Existe una comunicacion entre el robot y un mando
radio frecuencia con los mddulos de CEBECK C-0503,
emisor situado en nuestro mando a distancia y

C-0504, receptor situado en el micro robot. Son un
transmisor y receptor de datos en modulacion AM que
trabajan a una frecuencia portadora 433,92 MHz y tienen
un ancho de banda de 4 Khz. El mando posee 5
pulsadores que mandan la informacion

y es recibida por el modulo receptor y dicha informacion
es llevada al PIC y es este quien la gestiona, segln el
programa que se haya cargado.

3.- Problemas encontrados y posibles mejoras

La mayoria de los problemas fueron mecénicos: modo de
sujecion de los sensores, su correcta colocacion y de
programacion, dado que habia que variar continuamente
los valores de la PWM para que el robot hiciese su
funcion.

4. Conclusiones

Tras concluir todo el trabajo con el micro robot,

solo queda lugar para la satisfaccion personal, dado que el
principal objetivo es aprender y obtener los maximos
conocimientos y aplicarlos en lo que sea posible, a la vez
de compartir problemas surgidos con los compafieros y
buscar sus soluciones-
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