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Resumen

Nuestro MicroBOT ha sido disefiado para la participacién en MADRIDBOT que se

celebrara los dias 23,24,25 de marzo de 2010 que se inscribir4 en la modalidad de
velocista ,para lo cual seguira el rastro de una linea negra sobre un fondo blanco por
medio de 6 sensores que lleva en la parte delantera .Su nombre es THE SHADOW y ha
sido disefiado Unica y exclusivamente por los alumnos de el 1° curso del ciclo
formativo de grado medio de desarrollo de equipos de consumo ,que se imparte en el
I.LE.S San Blas.

Introduccion.

Nuestro MICROBOT consiste en una estructura realizada en una placa de fibra de vidrio
gue hemos cortado con una sierra en forma de vehiculo de férmula uno a la que va
atornillada los sensores que van delante del coche y detectan el blanco y el negro los
cuales van a ras del suelo. Se alimenta con una bateria de 8 v que alimenta a todos
los componentes del vehiculo. El objetivo de la creacion de este MICROBOT ha sido
adquirir conocimientos Utiles para nuestros estudios y a la vez disefiar un MICROBOT
capaz de competir con otros disefios.

Plataforma mecanica

Para la realizacién del MICROBOT fresamos sobre una placa de fibra de vidrio amarilla
con forma de férmula uno con un agujero en los laterales para meter el motor y las
ruedas y se atornilla los motores con una separacion de 1 cm entre la placa y el motor.

El panel de la estructura es la que lleva todos los elementos de control que realizan
todos los movimientos esperados y que ha sido realizada por nosotros en clase de
robética con el programa de Eagle y con todos los componentes necesarios y con la
posibilidad de aplicacion.

Nuestro MICROBOT lleva dos ruedas, a las que se les ha colocado una cubierta y que
van a girar de acuerdo con los 6 sensores y una BLOCKRASTER que est4 alojada en la
parte delantera del robot.
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Arguitectura del hardware

Principales dispositivos:

Nuestro MICROBOT lleva 6 sensores de infrarrojos que estan formados por un fotodiodo
y un transistor, el fotodiodo emite luz por infrarrojos que refleja sobre el color blanco de
la pista mientras que con el color negro no se emite reflexién, de esta forma se puede
saber por donde va la linea.

Area Marcada

Vst ceere ama 05 10030
Control de motores.

Es un circuito integrado que utiliza la informacién que recibe el micro controlador,
realiza el giro del motor en un sentido o en el otro mediante un puente de transistores
que llevan en su interior y atreves de la patilla ENABLE se pueden hacer los giros mas
lentos parando una rueda utilizando modulacion Pwm.

Software y estrategias de control

Para la realizacion correcta de la prueba se ha colocado en la parte delantera del robot
6 sensores. Los sensores meten la informacion al micro a través del puerto By la
informacién que va del micro a los motores, se realiza a través del puerto C.

La programacién se ha realizado en lenguaje ensamblador y por medio del programa
ICPROG se programa el micro sacandolo de la placa.
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Caracteristicas fisicas propiedades

Velocidad maxima 50cm/s

Peso 177g

Dimensiones 10cm de ancho
16cm de largo

Caracteristicas eléctricas propiedades

Tension de alimentacion 5v o 8v

Bateria de litio 8v

consumo

Caracteristicas fisicas y elementales

Se pueden dividir en fisicas (velocidad maxima alcanzable, peso y dimensiones, etc.) y eléctrica
(tensidn de alimentacién, consumo, etc.).

Conclusiones

La realizacién de nuestro MICROBOT ha salido correctamente ,ya no solo debido a
poder participar en un concurso, y poder compartir asi con otra gente, compartir dudas
o problemas del montaje, si no también viendo la utilidad que podemos llegar a dar
una serie de piezas, para llegar asi hacernos la vida mas facil. Esto ha sido fruto de
nuestro trabajo diario durante los ultimos meses en los que ha sido la primera vez que
hemos puesto nuestro conocimiento en la practica. Para la realizacion del proyecto
hemos tenido muchas complicaciones con los programas Eagle y ICPROG pero una vez
todos los problemas resueltos nos satisface bastante haber sabido arreglarlo, aunque
a veces hemos necesitado la ayuda de nuestro profesor.
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