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Resumen 
 
El robot que participara en madridbot 2010 es un robot velocista que será capas de 
seguir una línea negra gracias a dos sensores colocados en la parte delantera del robot 
rectificando la dirección del robot en función de la línea. 

 
1. Introducción 
 
Nuestro robot esta construido sobre una plancha de 
un material muy ligero donde va montado una placa 
con todo el circuito lógico, los motores son de un 
juego de construcción, las ruedas serán CD-ROM, 
una rueda loca en la parte trasera del robot y en la 
parte delantera dos sensores CNY para seguir el 
trazo de la línea. 
 
2. Parte mecánica y armadura del robot 
 
El robot va sobre una plancha de un material muy 
ligero parecido al PVC, sobre ella aparte de la placa 
de circuito impreso can dos motores de un juego de 
construcción que irán alimentados a 9v. 

El la parte de abajo del robot 4 piezas de sujeción de un juego de construcción sujetan 
los 2 ejes independiente de los motores, los cuales llevan unas ruedas dentadas que se 
encargan de trasmitir el movimiento del motor a las ruedas que son CD-ROM. 
En la parte trasera de la estructura una rueda loca para asentar el robot sobre el suelo. 

 



 
3. Parte eléctrica del circuito 

 
La placa de circuito impreso va alimentada a  9v aunque todo el circuito lógico restante 
tiene la posibilidad de ser alimentada a 5v gracias a la conversión de un LM7805. 
Los sensores son los NY70 y ha su salida van conectadas unas puestas smith negadoras 
que a su vez  van conectadas a un biestable RS con entradas activas a nivel, por eso 
hemos utilizado las puestas negadoras. 
El RS es un 4011 y su salida va conectada al integrado L293, cuya función es la de 
controlar los motores. Este integrado tiene dos entradas de control para activar cada 
motor de forma independiente y también una entrada de alimentación independiente 
para alimentar los motores. 
La alimentación de los motores los hemos diseñado para dos posibilidades. Una para 
alimentarlos a la misma tensión que el circuito lógico y otra para alimentarlos con otra 
pila a diferente tensión. 
 
 
4. Conclusiones 
 
Poder realizar y diseñar este robot ha sido muy positivo para nuestro aprendizaje. Nos 
ha hecho enfrentarnos a momentos de superación y esfuerzo para realizar mejoras y 
reparar fallos en nuestro robot. También un punto muy a destacar es el trabajo en grupo 
que gracias a ello se aprende a escuchar y a realizar una puesta en común de sugerencias 
y gracias a esa compenetración y esfuerzo el robot construido funciona según nuestras 
expectativas sin dejar de lado la búsqueda de nuevas mejoras.  
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