ROBOT VELOCISTA “DOCTOR MENGUECHE”

Maaria-hof

MADRIDBOT 2010
DOCTOR MENGUECHE

Daniel I. Jimeno Lagrutta

MADRBOT 201(

@4 +

I.E.S. “Joan Mir¢”

Resumen

Este robot ha sido disefiado para participar enueba

deVelocistaen el concurso de microrobética MadridBot

2010 que se disputa los dias 23, 24 y 25 de mared e
instituto I.E.S. "Prado de Santo Domingo" (Alcorkén

Su nombre es “Doctor Mengueche”, y dispone de ocho

sensores para competir la prueba de velocistasidda

realizado integramente por alumnos del Ciclo Faxmat

de Grado Superior de “Desarrollo de Productos
electrénicos” del I.LE.S. “Joan Mird” de San Selzastie
los Reyes.

1. Introduccion

El proyecto consiste en realizar un robot que apazde

seguir una linea negra sobre fondo blanco a la mayo
velocidad posible y sin salirse de ella.

El control de velocidad y de giro de los

motores es mediante PWM.. El control esta
realizado con un microcontroladores de Microchi@ Pl
16F876a. Los sensores que utiliza son CNY70.
Ademas de velocista, al robot se le ha afadidorieidn
de poder ser teledirigido.

Tanto la creacién y simulacion de software como la
estructura mecanica y el disefio de placas ha sido
realizado mediante el programa PROTEUS.

2.- Descripcion Técnica
2.1.- Plataforma mecanica usada

La estructura de este microrobot ha sido

realizada con una placa de pvc semiflexible catoit.a
Como motores motrices, se han utilizado dos
motores de corriente continua. A estos motoresee h
fijado dos ruedas. En la parte superior de la pieta
robot van situadas las placas de circuito impresoa
situar los sensores en la posicion 6ptima, se reeur
sujetarlos al chasis mediante separadores metalicos

En la parte de abajo de la estructura de PVC yaahos
los dos motores y la bateria.

2.2.- Sistema de Control.

El control del micro robot se realiza mediante el
microcontrolador PIC16F876A que gestiona la recapci
y transmision de datos dependiendo el programdeque
hayamos cargado previamente.
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2.3.- Sistema Sensorial.



ROBOT VELOCISTA “DOCTOR MENGUECHE”

Para la correcta realizacion de la prueba se haocanio
en la parte delantera del micro robot 8 sensoresgn
detectando la linea negra o la superficie blanedaaado
esta informacion al microcontrolador que la gestion
El programa insertado en el PIC 16F876A, es el
encargado de decidir qué hacer con los datos Ipinlos
los sensores, haciendo que el micro robot no ge sk
las lineas que delimitan el circuito, y en casgjge esto
ocurra sea capaz de volver al circuito.
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2.4.- Sistema de Traccion y Direccion.

El sistema de traccion de nuestro robot esta cosbpue
por dos motores de continua, estos también redbzan
funcion de direccidn, todo ello gracias a la PWM
generada por nuestro PIC. Los motores son contyslad
mediante el encapsulado L293, capaz de interpeetar

sefial PWM, tanto en velocidad de los motores camo e

sentido de giro.
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2.5.- Sistema de alimentacion.

MADRBOT 201(

y el ordenador se realiza mediante el puerto serie,
utilizando el circuito integrado MAX232 como adajta
de niveles RS232/TTL.

2.7.- Teledirigido

Existe una comunicacion entre el robot y un mando
radio frecuencia con los modulos de CEBECK C-0503,
emisor situado en nuestro mando a distancia y
C-0504, receptor situado en el micro robot. Son un
transmisor y receptor de datos en modulacién AM que
trabajan a una frecuencia portadora 433,92 MHeneti
un ancho de banda de 4 Khz. El mando posee 5
pulsadores que mandan la informacién

y es recibida por el modulo receptor y dicha infacidn
es llevada al PIC y es este quien la gestionanselgu
programa que se haya cargado.

3.- Problemas encontrados y posibles mejoras

La mayor parte de los problemas encontrados fueron
sobre todo de la parte hardware, a la hora de hacer
pruebas con los programas van saliendo fallos que
anteriormente no se detectaban.

4. Conclusiones

La fabricacion de un microrobot en este méduloesite
gran ayuda a la hora de aprendizaje sobre elec&oni
Pasamos por todos los procesos, desde el disefio y
fabricacion de circuitos impresos, a mantenimieteo
componentes, estudio de circuitos, y realizar @ogs
en lenguaje “C” para el funcionamiento deseadcoalmbt.
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2.6.- Programacion del robot.

El lenguaje de programacion utilizado es C y nasdse
ayudaddo del progranRROTEUS, tanto para hacer la
programacion, simulacion y fabricacion del micrbat
Para cargar los programas en el PIC se ha utilighdo
programaBootloader. La comunicacién entre el PIC
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