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Resumen:

Este robot a sido disefiado para
Participar en la prueba de mini-sumo

de Madrid-Bot 2010, el robot tendra que
luchar por echar de un tatami de combate
a otro robot, el robot funcionara de forma
autonoma, el robot no superara las
dimensiones establecidas de medir no mas
de 10 x 10 cm y el peso de no exceder de
500 gramos El robot consta de 2
servomotores reconvertidos a motores
También consta de sensores del tipo
2Y0AZ21 para detectar al oponente y
Sensores del tipo CNY70 para evitar que
se salga del tatami. También consta de 2
baterias, una de 9 V para alimentar a los
circuitos y otra de 7,2 V para alimentar

a los motores.

INTRODUCCION
La funcion de este robot es la de echar al
oponente del tatami, para ello constara de

sensores 2Y0A21 y de 4 sensores CNY70.

A continuacion describo un pequefio
resumen de la plataforma mecanica, el
hardware, software y estrategia de control.

PLATAFORMA MECANICA
Esta formado por una plataforma
inferior que aloja los motores, las
baterias y los sensores tanto los
2Y0A21 como los CNY70
consta de 2 ruedas adheridas a
los motores mediante una
corona fijada con tornillos, y en
la placa superior tiene la placa de
componentes. La estructura no
excede de 10cm de ancho por 10
cm de largoexcede del peso
de 500 grarnocsgunto del
robot

ARQUITECTURA HARDWARE

El hardware se implementa en una
sola placa de circuito impreso
donde se encuentra el sistema de
cobtashdo en el PIC 16F876A
estordispone de 3 puertos
(port A,Bbg port C) de
entrada/salidmbién constara
de un tirci& comunicacion
casfoupor el circuito max232



gue permite grabar el programa en el micro,
consta de el driver de los motores L293B
para controlar los motores, también
controlado por el micro estan los sensores
CNY70, y consta de unos leds para indicar
el estado de los sensores, mediante las
entradas analdgicas estan controlados los
sensores 2Y0A21.

SENSOR 2Y0A21: Estos sensores son
Similares a los conocidos como GP2D12

Y su funcionamiento es muy sencillo,

Tiene un emisor de IR y por otro lado este
Tiene un array de fotodetectores CCD que
Trabajan a la misma longitud de onda del
Emisor. Mediante una sencilla triangulacién
Entre el emisor y el receptor podemos saber
A que distancia se sitda el objeto, tal como
se muestra a continuacion:

Cbject

SENSOR CNY70: Es un sensor de infrarrojos
De corto alcance basado en un emisor de luz y
Un receptor ambos apuntando en la misma
Direccion, y cuyo funcionamiento se basa en
la capacidad de reflexion del objeto, y la
deteccion del rayo reflectado por el receptor.

SOFTWARE Y
ESTATEGIAS DE CONTROL

El programa de control a sido

realizado mediante el compilador

PIC C compiler, el cual genera

el fichero “.hex” que es el que hay

gue gravar en el micro mediaeit
Programa PIC_d@ader.

Principalmente el programa se
basa en ver el estado de los
sensores CNY70 para que si
detectan la linea blanca huyan de
ellay asi evitar que el robot se
salga del tatami. Y en leer el
estado de los sensores 2Y0A21

paextde al contrario, y una

\atectado debera ir a por el
para intentar sacarlo fuera.
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