soiat 1150 -
Safcf UM%

yole 19

Yotoles 1557/1579

Yetafie 15901603 '
Getophe 1714 A [

celate V778

Dot

MadridBot 2006

TO - VIAS

IES. SATAFI

Miguel GGmez Samblas

Miguel gomez1304@hotmail.com

Ismael Montalvo Molina billy elninyo@hotmail.com

Resumen

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

1. Introduccion

Nuestro robot lo hemos construido

sobre una placa de fibra de vidrio

utilizadas para la fabricacion de placas

de circuitos impresos sobre la cual se
planta separada por separadores, una
placa de circuito impreso encargada de
controlar la regulacién 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. Construccion del robot

* Parte mecanica:

Para la construccion de la parte
mecanica hemos utilizado una placa de
fibra de vidrio 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 electrénica y de cableado,

asi como la bateria de alimentacion 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 alimentacion hemos utilizado
baterias recargables de 12v 7,2 mA que
se encuentran situadas entre la base del
robot y la placa del circuito L293. Para
fijar la bateria hemos optado por un
sistema de fijacion con bridas roscadas.

« Parte electronica y sensores:

En la parte electronica nos referimos a
la placa montada sobre la base, la cual
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se encarga de la modulacion PWM o
regulacion de los motores.

Esta placa esta compuesta por el
integrado L293, y asi 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 logicos que habilitan los

motores.

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

Tiene una construccién compacta donde
el emisor de luz y el receptor se colocan
en la misma direccion para detectar la
presencia de un objeto por medio del
empleo de la reflexién 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
moviles, de forma que se puedan ajustar
a diferentes terrenos.

* Parte de programacion:

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

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

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



