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Descripcion:

El robot consiste en un coche velocista disefiado para competir en el
concurso de Madridbot que se celebrard los dias 22 y 23 de Marzo de 2006.
Hemos utilizado un chasis de un coche teledirigido donde hemos
transformado la mecdnica y hemos afiadido los circuitos impresos

(Foto)

COMPONENTES:

Parte mecdnica:

*Motor trasero para controlar la velocidad

*un servomotor para la direccion del coche:

El servo es un tipo especial de motor de d.C. que se caracteriza por su
capacidad para posicionarse de forma inmediata en cualquier posicion dentro
de su intervalo de operacion. Para ello, el servomotor espera un tren de pulsos
que se corresponde con el movimiento a realizar




*La alimentacion consiste en 4 pilas formato AA MiNH de 1.2V y 2500 mA
*El coche también esta equipado con un interruptor que activa todos los
circuitos y un pulsador que pone en marcha los motores

Electronica del coche:

Placa de los sensores:

El coche esta equipado con 8 sensores o6pticas con salida a transistor modelo
CNY70 que tiene una construccion compacta donde el emisor de luz y el
receptor se colocan en la misma direccion para detectar el negro de la pista
del circuito utilizando la reflexion del infrarrojo sobre el objeto.

La longitud de onda de trabajo es de 950nm.

Esta placa esta situada en la parte delantera del coche a ras de suelo.

Foto

Placa del PIC

La placa esta compuesta por el PIC 16F628 (es equivalente 100% al 16F84
pero con mas prestaciones) y por el cristal de cuarzo de 4 Mhz con sus
correspondientes condensadores.

El 16F628 tiene dos puertos el puerto B, en nuestro caso programado como
entradas y que se conecta directamente a la placa de los sensores y el puerto
A donde utilizamos dos patillas de salida para el motor y el servo y otra de
entrada para el pulsador.
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Placa del driver:

Utilizamos el L293 que es un driver de cuatro canales capaz de proporcionar
una corriente de salida de hasta 1 A por canal.

Cada canal es controlado por sefiales de entrada compatibles TTL y cada
pareja de canales dispone de una sefial de habilitacion que desconecta las
salidas de los mismos.

Esta placa es la que da suficiente potencia al PIC para poder controlar los
Motores

CONNECTION DIAGRAMS

DIL-16 (TOP VIEW)
N Package, SP Package
S
CHIP INHIBIT [T 6] vss
INPUT 1 [2] [15] INPUT 4
ouTPUT 1[3] 4] ouTPUT 4
GND [4]] [13] anD
anND [5] [12] anD
ouTPUT 2 [&] 1] ouTPUT 3
iNPUT 2 [7] [10] INPUT 3
ve [&] 9] cHIP INHIBIT 2




