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1.- Resumen

Bufanditas es un robot disefiado para participar en la modalidad de velocista.
Su funcionamiento consiste en seguir una linea negra sobre un fondo blanco
que reconocera mediante los sensores CNY 70 colocados en la parte delantera
del mismo. Para controlar la direccion del coche se ha colocado un servo-motor
en la parte central que hace que toda la parte delantera del robot vaya
oscilando de un lado a otro siguiendo la linea. EI nombre del robot es
Bufanditas y ha sido disefiado y montado por alumnos de 1° curso del ciclo de
grado superior de Desarrollo de Productos Electrénicos del IES San Blas de
Madrid.

2.- Introduccion

Bufanditas es un robot velocista disefiado a base de circuitos biestables de tipo
J-K. Su estructura estd compuesta por dos placas, una delantera donde lleva
integrados dos sensores CNY70 que unida al eje de un servomotor es la que
se encarga de la direccion del robot mediante un cabeceo continuo siguiendo
una linea negra. Por otro lado tiene otra placa trasera en la que se encuentra el
circuito a base de biestables J-K. Se alimenta con una pila de polimero de litio
de 7,4 V también conocida como pila lipo. Para evitar quemar los integrados
utilizamos un regulador de tension que deja una Vcc de 5 voltios.

3.- Estructura y funcionamiento

Como se ha explicado, bufanditas es un robot disefiado con biestables J-K. El
funcionamiento consiste en 2 sefiales denominadas PWM que hacen girar el
servomotor en un sentido u otro. Estas dos sefiales junto con las de los
sensores CNY 70 funcionan como entradas de los biestables J-K, que
conforman un circuito combinacional cuya salida es la entrada del servomotor,
de forma que en funcion de los sensores CNY la respuesta del robot sera la
siguiente:

- Cuando ambos sensores detecten la linea negra el servo seguira tal
cual esta y no girara.



- Cuando uno de los sensores detecten la linea negra y el otro la
blanca, el servo recibira la sefial para girar al lado contrario del
blanco, y asi volver a la linea negra.

- Cuando ambos sensores estén en blanco, gracias a los biestables se
activara la funcion memoria y el robot recordara la ultima orden (que
indica por qué lado se ha salido de la linea) y la ejecutara hasta que
vuelva a encontrar la linea negra.

Lo anteriormente explicado hace referencia a la direccion del robot. En cuanto
a la traccién lleva un motor enganchado mediante engranajes a dos ruedas
cuyo eje pasa bajo el servo que se mueve a velocidad constante. En la parte
trasera del coche se han colocado dos ruedas “locas” con un eje que no tiene
traccion de ningun tipo.

5.- Plataformas utilizadas para el disefio

En primer lugar hicimos algunas pruebas previas simuladas en el programa
Proteus 7 Professional, tras lo cual procedimos a montar un prototipo inicial en
placa board que nos sirvi6 como prueba experimental para el disefio y
perfeccionamiento del robot.

Una vez probado el prototipo, solucionado los errores y mejorado el disefio
procedimos a realizar el montaje final, con placas de circuito impreso. Para ello
utilizamos el programa Eagle, con el cual disefiamos ambas placas. Una vez
disefiadas procedimos a la impresion y montaje de componentes.
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Disefio esquematico de la placa realizada con Biestables de tipo J-K.
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Vista de la placa con su correspondiente enrutado en Eagle.

6.- Montaje y resultado final.

A continuacion se muestran imagenes del prototipo realizado en placa
Protoboard y del resultado final. Este ultimo esta en fase de desarrollo ya que
en el momento de realizar esta memoria no esta finalizado.







