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Resumen 
Esta es la memoria que detalla el 
proceso de fabricación de nuestro micro 
robot “To-VIAS” el cual a sido 
diseñado, creado y perfeccionado por 
nosotros, alumnos del DPE para 
participar en la prueba de rastreadores 
de MADRIDBOT 2006, y así mostrar 
nuestros conocimientos adquiridos en 
este curso. 

1. Introducción 
Nuestro robot lo hemos construido 
sobre una placa de fibra de vidrio 
utilizadas para la fabricación de placas 
de circuitos impresos sobre la cual se 
planta separada por separadores, una 
placa de circuito impreso encargada de 
controlar la regulación de los motores y 
sobre la que se pinchara la placa del 
micro.  

 

En la parte delantera lleva una plancha 
en la que van colocados los sensores 
CNY70. 

2. Construcción del robot 
 

• Parte mecánica: 

Para la construcción de la parte 
mecánica hemos utilizado una placa de 
fibra de vidrió de () , en la cual se han 
adaptado los dos motores y la rueda 
loca como rueda de apoyo. 

Sobre esta misma base hemos montado 
toda la parte electrónica y de cableado, 
así como la batería de alimentación del 
mismo. 

 

Hemos usados de ruedas de 70 mm de 
espuma que son las ruedas motrices, y 
como rueda de apoyo hemos utilizado 
una rueda loca de goma con buje de 
metal. 

 

Para la alimentación hemos utilizado 
baterías recargables de 12v 7,2 mA que 
se encuentran situadas entre la base del 
robot y la placa del circuito L293. Para 
fijar la batería hemos optado por un  
sistema de fijación con bridas roscadas. 

 

• Parte electrónica y sensores: 

 

En la parte electrónica nos referimos a 
la placa montada sobre la base, la cual 
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se encarga de la modulación PWM o 
regulación de los motores. 

Esta placa esta compuesta por el 
integrado L293, y así de esta forma 
conseguimos conectar dicha placa con 
el PIC 16F86 la cual se encuentra 
pinchada encima, para evitar que los 
motores estén conectados directamente 
al PIC. El control lo hace mediante 
valores lógicos que habilitan los 
motores.  

 
 

En cuanto a los sensores hemos 
utilizados los CNY70 que es un sensor 
óptico reflexivo con salida a transistor. 

Tiene una construcción compacta donde 
el emisor de luz y el receptor se colocan 
en la misma dirección para detectar la 
presencia de un objeto por medio del 
empleo de la reflexión del haz de luz 
infrarroja sobre el objeto. 

 
A la hora de realizar el cableado de los 
sensores hemos pensado en hacerlo de 
forma que no sean fijos y puedan ser 
móviles, de forma que se puedan ajustar 
a diferentes terrenos.  

 

• Parte de programación: 

El PIC 16F86 lo hemos programado de 
forma que en el momento que reciba 
señales de los sensores CNY70 por el 
PORTA a los bits RA0, RA1, RA2 y 
RA3 donde el micro las procesara 
dependiendo de los casos que le hemos 
programado que realice, y le mandara 
seña a la salida RB0 y RB1 del PORTB 
para que funcionen los motores, en 
relación con el sentido y velocidad que 
a sido programado. 

 

3. Programas utilizados 
Para el diseño de las placas hemos 
utilizado el Orcad Family Release 9.2. 

Para la programación y volcado del 
programa del PIC 16F84 hemos 
utilizado el MPLAB y el ICPROG. 

 

 


