r

ot

MICROROBOTICA

Robot Bender

Realizado por: Los Benderos

MADRIDBOT 2010

Douas Maadi, Mohamed Jihad; Martinez Jabonero, Cristian; Sotodosos San Clemente,
Patricia; Manzanera Ruiz, Coral

jijinho_12@hotmail.com - pollopera_24@hotmail.com - Bailarinal05@gmail.com - Coral guada_1@hotmail.com

I.LE.S. LUIS DE LUCENA

Resumen

Nuestro robot cuenta con un disefio que busca
reconocer la luminosidad de las latas mediante dos
sensores de luz frontales colocados a la misma altura en
dos prolongaciones ramificadas que ayudaran a conducir
la lata hasta el final de la pista. También cuenta con un
sensor colocado en la parte inferior del robot, que tiene
como funcioén detectar la linea oscura que delimita la
pista y de esta manera el robot no saldra de ésta. Este
disefio ha sido creado de esta forma para concursar en la
prueba de “Limpia latas”.

El robot tiene unas caracteristicas muy importantes
para realizar la funcion para lo que lo hemos
programado. Una de ellas es, como ya he mencionado
anteriormente, que tiene unas prolongaciones que tienen
como funcién conducir la lata hasta el final de la pista.
Sobre cada prolongacién tiene un sensor de luz que le
ayudara a detectar cada lata que encuentre de frente.

1. Introduccién

El robot consiste en una estructura de piezas de la
compaiiia "Lego" mediante un programa de programacion
Ilamado "NXT 2.0".

La programacion de éste fue complicada, puesto que el
programa nos planteaba dificultades al ser la 1* vez que
trabajdbamos con él. No obstante nos arreglamos al
trabajar en equipo.

Este proyecto lo hemos llevado a cabo por la
motivacion que nos ofrecia el profesor. En un principio,
como ya he dicho antes, nos parecié muy complicado,
pero gracias a la ayuda ofrecida por todos los
componentes del grupo y algunos miembros de la clase,
todo fue llevado a cabo con gran fluidez.

1.1. El Equipo

Este equipo esta formado por Mohamed Jihad Douas
Maadi, Cristian Martinez Jabonero, Coral Manzanera y
Patricia Sotodosos.

Todos los componentes cursamos 4° de E.S.O en
el I.LE.S "Luis de Lucena". Todos los miembros tenemos
alguna experiencia en la elaboracion de proyectos, puesto
que en cursos anteriores ya habiamos hecho algin
proyecto.

La elaboracién del proyecto fue llevada a cabo con
gran fluidez gracias al trabajo de todos los componentes
del grupo, especializdndonos cada uno en una tarea
determinada y haciendo nuestro trabajo sin
inconvenientes, contribuyendo cada uno con su deber.

2. La descripcion técnica

Fig.

Vista frontal del robot Bender



2.1 Objetivos del disefio

Nuestro objetivo principal era conseguir un robot que
fuera competitivo para la prueba de limpialatas, pero al
mismo tiempo, que se pudiera construir de forma rapida
ya que no le podiamos dedicar demasiado tiempo.

Por ello, nos basamos en el modelo que venia en el libro
de instrucciones y a este le afiadimos alguna modificacion
para hacerlo mas personal.

2.2 Estructura mecanica del robot

Fig. 2. Robot Bender. Se observa ruedas, motores y sensores

La estructura del robot esta hecha Gnicamente con piezas
de LEGO unidas de forma que sea una estructura
resistente.

En la parte delantera lleva unos brazos para poder
arrastrar las latas sin que se reshalen.

2.3 Sistema sensorial
Nuestro robot consta de tres sensores de luz infrarrojos.

El primer sensor se encuentra situado en la parte delantera
del robot, enfocando hacia abajo con el fin que detecte la
linea negra que delimita el tablero y de la vuelta.

Los dos sensores restantes estan colocados uno en cada
lado del brazo delantero para detectar la lata negra y
poder esquivarla en el caso de que se la encuentre en un
lado del robot o darse la vuelta si se la encuentra de
frente.

2.4 Sistema de traccion

El robot consta de una rueda pequefia en la parte trasera y
dos ruedas mas grandes y anchas en la parte delantera que
le dan equilibrio y velocidad al robot. Estas Gltimas son
las responsables de su movimiento ya que son las que van
ensambladas a los motores.

2.5 Electronica del robot

La electronica del robot se encuentra dentro del bloque
NXT. Este microcontrolador es una version mejorada del
blogue RCX que consta de un ARM7 de 32 bits, ue
incluye 256 Kb de memoria Flash y 64 Kb de RAM
externa.

El blogue NXT consta de 4 entradas para los sensores y 3
salidas de energia para la conexion de motores. Se
comunica con el ordenador mediante la interfaz de USB
que posee.

2.6. Sistema de alimentacion

Nuestro robot autdnomo tiene una fuente de alimentacion
de 6 pilas AAA de 1.5V. De las cual se alimentara todas
las partes del él, tanto la parte logica, como la parte
mecanica (motores).

Esto le permitiré al robot una duracion de funcionamiento
de aproximadamente 6 horas.

2.7. Programacion del robot

La programacion de nuestro robot se realizd con el
software NXT-G 2.0 el cual nos permiti6 afiadir nuestras
pautas para su funcionamiento y estrategias como por
ejemplo el nivel de rotacion con el que debe hacer cada
giro tras detectar sefiales de exterior (colores).
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Fig. 3. Programa disefiado para el robot Bender

Tras programarlo multitud de veces y haciendo diversas
pruebas dimos con el programa mas adecuado y sera con
la que participemos.

2.8. Otros apartados

Queria resaltar que no hemos recibido ningln tipo de
ayuda externa. Esto es debido a nuestro gran entusiasmo
por realizar este trabajo por nosotros mismo y llegar a
conseguirlo sin ayuda. Lo cual nos provocd una gran
satisfaccion a nosotros mismos.

5.9. La organizacion del trabajo del equipo.

La verdad es que todo el equipo hemos aportado algo en
todo, pero cada uno nos hemos decantado por aquello que
mejor se nos da .Patricia se encarg6 del disefio junto con
Jihad. Coral se encargd del montaje y programacion del
robot junto a Cristian. Finalmente todos vimos nuestro
espectacular trabajo cuando el robot funcionaba
perfectamente gracias a la aportacién de todos.

3. Conclusiones

Los problemas que nuestro grupo ha encontrado han sido,
a la hora de programar el robot debido a que los
ordenadores iban lentos y solo dos iban bien. Las mejoras
que hubiéramos introducido serian el cambio de look del
robot, es decir que no fuera el basico robot con el
programador y las dos ruedas. Las conclusiones sacadas
son que nos lo hemos pasado muy bien preparando el
robot, tanto montandolo como programandolo, que si lo



hubiésemos hecho con mas tiempo habriamos hecho mas
montaje y que la cuestion es participar.
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