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bases fundamentales: la base inferior que es destde

Resumen colocados los dos motores de continua, las ruedas y
Nuestro micro robot ha sido disefilado para |aCNY70 y la base superior, que es donde se sittgn la
participacion en el certamen de MadridBot 2010 gee placas de circuito impreso y los sensores GP2XXlaEn
celebrara los dias 23,24 y 25 de Marzo de 2010an placa impresa esta colocado un PIC16F877A, queetera
Comunidad de Madrid. Se inscribira en las modaliglad microcontrolador que controle los sensores y lavade
de velocista, rastreados y en la del laberinto. Bn partes del microbot con una adecuada programakcam.
modalidad de velocista seguira un rastro de unadin dispositivos van alimentados a 5 Voltios por ser de
negra sobre un fondo blanco por medio de 4 sensorgnologia TTL y los motores a 7.4 para que tengas
CNY70 que llevaréa en la parte delantera del mictobo  potencia. Los 5V los obtendremos con 4 pilas nemal

En la modalidad de rastreador seguira un rastroutm cOnectadas entre ellas y los 7.4 con una batepeces.

linea negra sobre un fondo blanco, pero corkEl objetivo del disefio de este microbot ha sido el
bifurcaciones y el microrobot deberd de escoger elprendizaje y manejo de sensores mediante un RIG, p
camino marcado con una sefial negra en ese lado.l&st también el evolucionarlo y adaptarlo para que pueda
hara por medio de 4 CNY70 que estaran situadosaen dompetir en un concurso de robots.

parte delantera del microbot.

En la modalidad del laberinto, el microbot saldré dn
extremo de un laberinto y debera de llegar a ottwemo 2. Plataforma mecéanica usada
que estara habilitado en el menor tiempo posibktoHto
hara por medio de 3 sensores GP2DXX.

Para la realizacion del microbot nosotros le dimong
circular a dos placas de PVC y le hicimos los agsje
correspondientes, donde iran situadas las dos sudela
microbot. Las ruedas iran sujetas mediante un& ski
tornillos y tuercas a los dos motores corresponegque
estan en la base inferior de PVC. En la base supdei
PVC va colocada una placa de componentes, qudasera
que harad que funcione correctamente el robot. Gta e
placa controlaremos todos los movimientos del rbicty
ha sido disefiada por el programa Sprint Layoutistefid
de placas impresas.

Nuestro microbot lleva 3 ruedas, dos grande hedeas
PVC a los lados y una rueda loca pequefia detrasopar
sirva de apoyo y no se caiga el microbot.

3. Arquitectura del hardware
Principales dispositivos:
SENSORES INFRARROJOS CNY70

1. Introduccion . . .
Nuestro microbot lleva 4 sensores infrarrojos que

Nuestro microbot consiste en una estructura resdizn dependiendo de la prueba en la que estemos partitop
PVC y que hemos cortado de forma circular. Tieng dQsaremos los 4 o solo 2 de ellos. Estan formadosipo




fotodiodo y un transistor. El fotodiodo emite lunrp Este sensor se empleard para la competicién ki,
infrarrojos que refleja sobre el color blanco depilsta puesto que con él se podra detectar la distamcidas
mientras que con negro no se produce reflexion.efd@ paredes del mismo y saber por donde deberé de seover

forma se puede saber por donde va la linea. en el laberinto. Nuestro microbot llevara incorplra3
sensores GP2D12 para el correcto funcionamiento del
e Area Marcada mismo.
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Figura 3. —Sensor CNY70
PIC16F877A

. , Figura 5.- Sensor GP2D12
Es una versibn mas moderna del ya famoso PIC16F877A

esta en vez de tener 2 puertos de entrada\salidatds,
tiene 5 puertos, por lo que podremos manejar niékasa
al mismo tiempo sin tener que modificar el hardware

En este PIC se programan todos los movimientos que
queremos que haga el microbot, tanto el giro de los
motores como la activacién y desactivacion de caua

de los sensores de los que dispone nuestro microbot 4. Software y estrategias de control

Pgra la realizacion correcta de la prueba de \@hce
han colocado en la parte delantera del microbendares
uno al lado del otro, pero que en esta prueba soélo

Ademas, el PIC posee un convertidor de analégica
digital, por lo que podremos usar sensores analégic
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WCLR/¥eo /THY —= 1 80 [ +—» F87/PGD utilizaremos 2, al no haber bifurcaciones.

LT p— P = [+ FEE/FOD . -

RAL/ANI 3 w0 Fes F8S Los dos sensores van unidos y van siguiendo reco y
RAZ/ANG f¥REF- +—er ]2 I maxima anchura de impulsos cuando los dos sensores
Y % [ oe FE,PEM detectan negro, en el momento en que uno de los dos

RM/TOCKT «—e 6 5 s F82 sensores detacta blanco es que el camino deja decss,
RAS AN/ a—e[]7 4 [J+—s FEI entonces la anchura de impulso positivo disminuya y
RED/FD/ANS ~—e [0 11 [ +—s FBO/INT rueda opuesta al sensor gira en sentido contrarime
FEL/WR/ANE +—e [ E % [J+— Yoo iba con lo cual el microbot girar4 hacia esa did@tc
FEL/TS/ANT «—e[w = 0 [Je— ¥ss
'1'90 e [ E EARES ROF SPEFT . . i
Vet —e e =~ 29 [)+—s RDE/FEFE Para la prueba del rastreador se utiliza la mistrategia
OEC1/CLKIN — [ 2 []+—» FOG/PEFS que en la del velocista, s6lo que usaremos losidoses
GEC2/CLKOUT —— u @ []——= RD4/PSPY para poder detectar hacia que lado queremos gee gir
RCO/TIOSO/TICK] +—e O % [J=—s RLT/RH/DT nuestro microbot. Cuando uno de los sensores de los
RCI/TIOSL/0P? e O = [+ RIB/TH/CH extremos detecte que hay una linea negra, el natrob
v — 24 [ +—s RCS/500 girara hacia ese lado en la siguiente bifurcaciédiante
RC3/SCE/SIL e [u & [0~ RCASID1SDA un delay_
FDO/FEPD e [ 2 [ )= RD3/F3F2 . . L
- - Para la prueba del laberinto, nuestro microbot eargl 3
JFEM — |2 2 [ RO fPEF2 N
v sensores GP2D12. Dos situados a los lados y ura en
L

parte de delante del microbot. Cuando los senstadss

Figura 4. —Encapsulado y patillaje del PIC16F877A extremos detecten que cerca hay dos paredes ahoicr
seguira hacia delante y si en algin lado dete@aquhay
ninguna pared, el microbot girara hacia ese lado.

SENSOR INFRARROJO GP2D12 Los sensores mandan la informacion al PIC mediante

Estos dispositivos emplean el método de triangditaci puerto de entrada habilitado del mismo y este mamsla
utilizando un pequefio Sensor Detector de Posidgidzall ordenes a los motores mediante otro puerto del PIC
(PSD) para determinar la distancia o la preseneia @onfigurado como salida.

objetos dentro de su campo de vision. Basicamante |S3 programacion se realiza en C con compilador MBLA
modo de funcionamiento consiste en la emision de YNa ayuda del CCS.

pulso de luz infrarroja, que se transmite a tragdéssu

campo de visién, que se refleja contra un objetjue,

por el contrario no lo hace.



5. Caracteristicas fisicas y eléctricas

[2]Electrénica General
A. Carretero, J. Ferrero, J. A. Sanchez-Infante®.y

Se pueden dividir en fisicas (velocidad mMaxim&snchez-Infantes

alcanzable, peso y dimensiones, etc) y eléctrigasipn

de alimentacion, consumo, etc)

Editex

[3] Microcontrolador PIC16F874

Enrique Palacios, Fernando Remiro, Lucas J. L6ez
Ra-Ma

[4] Principios de electrénica

Albert Paul Malvino

Mc Graw Hill

CARACTERISTICAS PROPIEDADES
FISICAS

Velocidad maxima 5cm/seg
Peso 0.8 Kg
Dimensiones

CARACTERISTICAS PROPIEDADES

ELECTRICAS

Tension de alimentacion 5V o0 7.4V
Consumo 700mA
Bateria de litio 7.4V\700mA

6. Conclusiones

La realizacién de este proyecto nos ha sido grateme
satisfactoria puesto que aunque le hemos dedicadban
tiempo, hemos aprendido gran cantidad de cosasgue
sabiamos hasta ahora. También nos ofrece la omtatln
de seguir investigando y mejorando continuamente
nuestro microbot, ya que teniendo una base sdélida
podemos continuar investigando y aprendiendo.

Con este proyecto llevamos desde principio de aste
2009/2010, es decir, 6 meses aproximadamente,goor |
gue hemos tenido que hacer muchas cosas y henids ten
una serie de problemas que hemos ido solucionamdo ¢
el tiempo. Aunque nos hubiera gustado disponer dg8 m
tiempo para hacer todavia mas competitivo nuestro
microbot.
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