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Resumen

Este afio al igual que el anterior los alumnos del
ciclo de grado superior de Desarrollo de
Productos Electrénicos, hemos tenido como
proyecto final la construcciéon de un micro
robot, el cual fuera capaz de seguir un camino
sin ayuda ninguna del exterior. Dado los buenos
resultados obtenidos en clase, hemos decidido
probar suerte en el concurso Madrid-bot 2006,
que se celebrard entre los dias 22 y 23 de marzo
en el IES Virgen de la Paloma, participando en
la modalidad de velocidad.

1. Introduccion

Tornadin consta de una base de fibra de vidrio,
anteriormente utilizada en la fabricacién de
placas de circuito impreso. Sobre esta base
hemos colocado la placa que controla los
motores.

En esta placa van las conexiones de los
sensores, los cuales van en una plancha situada
en la parte delantera, y pinchada sobre ella la
placa del PIC16F86.

2. Construccion del robot
e  Parte Mecanica:

Sobre la base de fibra de vidrio anteriormente
citada (18 x 11.5cm) hemos colocado dos
motores y dos ruedas locas de aeromodelismo
para la estabilidad y posibilidad de giro del
robot.

Las ruedas utilizadas son también de
aeromodelismo de un didmetro de 6cm, estin
hechas de pléastico. Las ruedas locas son de
plastico con buje de metal.

Para la alimentacion del robot hemos usado
baterias recargables de 12v 0,7 A, estdn situadas
en una base de fibra encima de los motores, para

asf poder repartir mejor el peso en el robot. Para
sujetarlas hemos optado por usar belcro, siendo
esta una manera fécil de quitarla y ponerla.

e Parte electrénica y sensores:

La placa encargada de la modulacién PWM o
control de los motores esta compuesta por el
integrado L293. Mediante la pertinentes
conexiones podemos conectar a esta placa otra,
que en nuestro caso se trata de la que lleva el
PIC16F86.

El control de los motores lo hace mediante
valores 16gicos que habilitan a los motores.
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En cuanto a los sensores, hemos utilizado los
CNY70 (sensor 6ptico reflexivo con salida a
transistor)

Tiene una construcciéon 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 reflexion del
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haz de luz infrarroja sobre el objeto.
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A la hora de hacer el cableado, este ha sido
adaptado para la movilidad de los sensores para
asi poder variarlos y adaptarnos a cualquier
dificultad.

e Parte de programacion:

Al participar en la prueba de velocidad nuestro
programa es mucho mas sencillo, en este caso
hemos optado por una programacién en la cual
los CNY siempre lean un O légico, 6sea que
vayan siempre por la parte de color blanco, asi
dejaremos las lineas entre los CNY centrales y
los laterales. Esta programacion creemos que es
la mejor, por ser mayor la proporcién de blanco
sobre negro, asi el robot no tendrd que rectificar
tanto su recorrido y seguird el mayor tiempo en
linea recta y a mayor velocidad, que es el
objetivo de nuestra prueba.

3. Programas utilizados

Para el disefio de las placas hemos utilizado el
programa “ORCAD” y “LAYOUT”.

La programacién del PIC con los programas
“PIC downloader” y “icprog”.

Para el desarrollo del programa hemos utilizado
el “MPLAB”.
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