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 Robot velocista: “EL ÑAPAS” 
 

Introducción: 
  
 Es un robot velocista, con el cual los alumnos de 1º de electrónica de 

consumo del Instituto Politécnico  de San Blas, vamos a participar en el concurso de 
micro-robótica, que se celebrará en Marzo. La prueba consiste en que el robot siguiendo 
una línea negra sobre un fondo blanco alcance al otro robot primero. 

Los diseñadores del proyecto “los manolos” somos: Blanca Donis, Manuel I. 
Calle, Ruben Aguilar, David Marín, Nuria Rodíguez.  
 
 Datos Técnicos: 
 
  Sobre una placa fotosensible implementamos un circuito impreso, (con el 
programa Eagle) al que añadimos un Micro-controlador, el cual hemos programado para 
que a través de 6 sensores ampliados a 12 sensores  con control bilateral para que no 
pierda pista.  Además de un integrado L293 driver   que da potencia a los dos motores. 
 
 
 Componentes: 
  

Driver de potencia L293. (Controla los motores). 
Es un circuito integrado, que utilizando la información que recibe del 

microcontrolador, realiza el giro del motor en un sentido o en el otro, mediante un 
puente de transistores que lleva en su interior y se pueden hacer los giros más lentos 
parando una rueda utilizando modulación PWM. 
 
 

 
 

PIC16F84. 
Se trata de un microcontrolador de 8 bits. Es un PIC de gama baja, cuyas 

características podemos resumir en: 

- Memoria de 1K x 14 de tipo Flash 
- Memoria de datos EEPROM de 64 bytes 
- 13 líneas de E/S con control individual 
- Frecuencia de funcionamiento máxima de 10 Mhz. 
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      - Cuatro fuentes de interrupción 
      - Activación de la patita RB0/INT 
      - Desbordamiento del TMR0 
      - Cambio de estado en alguna patia RB4-RB7 
      - Fin de la escritura de la EEPROM de datos 
      - Temporizador/contador TMR0 programable de 8 bits 
      - Perro Guardián o WatchDog 

 
     Sensores infrarrojos CNY70. 

El robot lleva seis sensores de infrarrojos, están formados por un fotodiodo y un 
fototransistor. El fotodiodo emite luz por infrarrojos que se reflejan sobre el color 
blanco de la pista mientras que con el color negro no se produce reflexión. De esta 
forma el robot sabe donde esta la línea. 
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Los programas utilizados para la programación del microcontrolador PIC16F84 han 
sido el MPLAB y el ICEPROG. 

 
 

Incidencias: 
 

Al realizar en el programa Eagle, el circuito, unimos el cristal con el led 
mediante una pista y tuvimos que romperla con un cooter la unión de la pista. 
Hemos tenido varios problemas con las pistas a la hora de soldar ya que se nos llegaron 
a levantar pistas y tuvimos que poner un cable para unirlas. Debido a estos sucesos le 
hemos dado el nombre del “ñapas”.  
 
 Para finalizar podemos decir que ha sido una buena experiencia para nosotros 
por que hemos salido de la teória para realizar esta práctica tan divertida, además hemos 
aprendido a instalar y manejar  tres programas nuevos ampliando nuestros 
conocimientos básicos en robótica.  
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