Memoria Robot laberinto

Mecéanica:
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desajuste el paralelo.

Motores paso a paso:
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El chasis ha sido construido mediante placas de circuito impreso.
Las piezas del chasis se han unido mediante soldadura de estafio.
La traccion del Robot se realiza mediante motores paso a paso.

Los motores se han fijado directamente al chasis mediante bridas.
Los motores estdn apoyados sobre una base de goma para impedir que se
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Los motores paso a paso son unipolares siendo seis los cables que salen de estos,
siendo dos comunes y cuatro por los que se introducen los datos.

Las secuencias de movimiento son las siguientes:

Hacia delante:
11000011 4—
01100110

00111100

10011001 —

Izquierda:

11001100 4—
01100110

00110011

10011001

Derecha:

10011001 4

00110011
01100110

11001100 —



Electronica:

Esta constituido por dos tarjetas:

Tarjeta micro:

» 1PIC 16F876 a 20 MHz.
» 1 Conector de programacion.
» 1 Conector de expansion.
» 1 Regulador de tensién a 5v.

Tarjeta sensores y Control de motores:

» 6 LEDS de funcion determinada por el programa.
» 2 Integrados Drivers de los motores paso a paso.
» 4 Sensores GP2D120.

Sensores GP2D120

Los sensores GP2D120 son insensibles al color de la superficie ya que mide la
distancia en funcion del angulo.

Estan formados por tres conectores:

e Un Terminal de alimentacion a 5v.

e Un Terminal de masa

e Un Terminal de datos cuya tensién vendra dada por la proximidad en que se
encuentre el objeto del sensor.

Son capaces de moverse entre una distancia de 4 a 30 cm.

Los datos enviados por este sensor son numeros comprendidos entre 0-255
dependiendo de la proximidad del objeto.
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ULN2003
Son los encargados de dar movimiento a los motores paso a paso.

Tienen mismo numero de entradas que de salidas las cuales van directamente
conectadas al motor.

PIN CONNECTION

IN 1 ) 18 OUT 1
IN 2 2 15 outT 2
N 3 3 1% 0uT 3
IN & & 13 OUT &
;
IN5§ & 12 QUT 8§
INB & 1 ouT &
INT T 10 OUT 7
oND 8 9 FWEELNG DIGOES
S-1877r1




Software:

Para la elaboracion del programa se ha utilizado el MPLAB siendo efectuado
totalmente en lenguaje C.

Para descargar el programa en el PIC se ha utilizado el PIC downloader.

Los integrantes del grupo son:

Carlos Portilla Cantos
Marco Rodrigo Garcia
Julian Parrilla Calvo



