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Resumen

1. Introduccién

Hexapod es un robot de seis patas articuladas con un total
de 12 GDL (dos por patd). Esta disefiado para caminar
sobre terreno abrupto. Posee un total de 12 sensores de
infrarrojos que le permiten detectar el suelo en cada paso y
para cada pata, asi como, los eventuales obstaculos que se
encuentren en la trayectoria de dichas patas.

2. Plataforma mecanica usada

Para la construccién se han empleado béasicamente dos
tipos de material; aluminio y metacrilato. El Metacrilato
se utiliza en la construccion del chasis y otras piezas de
dificil mecanizado, mientras que e auminio se ha
empleado para la construccion de las patas propiamente
dichas. Cada pata esta formada por un mecanismo del tipo
pantégrafo tridimensional, y esta situada de forma
insectoide, es decir, sobresale transversalmente al lado del
robot. Las patas estén situadas de tal manera que se da
simetria respecto del ge central longitudinal del robot.
Cada pata posee 14 rodamientos axiales de bolas
mecanizados sobre las propias piezas del robot, 1o que le
confiere una gran precision y suavidad de movimiento. El
mecanismo de arrastre de cada pata son dos deslizaderas,
una en sentido longitudinal para el avance y otra vertical,
accionadas por sendos mecanismos del tipo manivela-
biela-dedlizadera. La manivela es accionada por un servo
de modelismo comerciad Cyclone de 9.3Kg-cm de par
(“tedricos’). Cada pata incorpora, ademds, un par de
muelles que liberan a motor del movimiento vertical de
tener que sostener el 100% del peso del robot de manera
continua, 1o que repercute en el consumo y la capacidad
portante final del robot.

Los sensores para la deteccion del suelo van insertados
dentro de cada pata, la deteccién se produce gracias a

acortamiento de la misma mediante un sistema telescopico,
este mecanismo incorpora un muelle que recupera la
posicion inicia y ademés confiere suavidad a instante
critico de pisar-levantar € pie del suelo. Los sensores para
la deteccion de abstaculos van insertados en el pie de cada
patay orientados en el sentido de marcha del robot.

3. Arquitectura hardware

El sistema esta basado en los nuevos microcontroladores
AVR de Atmel, en concreto e AT90S8515-4AC en
encapsulado TQFP, funcionando a 3.6864Mhz. Este micro
posee arquitectura del tipo RISC con 8Kb de memoria | SP-
FLASH para €l programa, 512 Bytes de ISP-EEPROM vy
512Bytes de SRAM.

Utiliza 4 conversores A/D de 8 canales cada uno (total 32
canales) para codificar la informacion de los sensores de
las patas y de la posicion de los doce servos. Estos cuatro
conversores y los datos para los doce servos son
gestionados mediante un micro AT90S8515-4AC, este
micro es controlado por otro del mismo tipo
comunicandose ambos en serie. Este Ultimo micro recibe
los datos a través un emisor-receptor via radio en la banda
de 433Mhz de un PC. Todo € resto de la l6gica que lleva
la placa esta integrada en una FPGA EPM7032S en
encapsulado PLCC. Tanto la FPGA como los micros
soportan | SP programandose con un PC.

4. Softwarey estrategias de control

El software se programa en C mediante el compilador
gratuito GNU.

El micro que gestiona los conversores y los servos tiene
como Unica funcion estar leyendo todo € tiempo de los
conversores y enviando todo e tiempo datos a los servos.
El otro micro es € que realmente gestiona e robot
obedeciendo las ordenes que le envia el PC viaradio.
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5. Caracteristicasfisicas y eléctricas mas

relevantes
Dimensiones en 465 x 400x 110 a
mm. 2920
Motorizacion 12 x serv. 9.3kg.cm
Velocidad Max 0.1m/s
Sensores 12 x infrarojos
Baterias 7.5V 2200mAh
Consumo 3000 mAh

Caracteristicas de Hexapod

6. Conclusiones

Resulta apasionante realizar una “criatura’ que imita la
naturaleza porgue se aprende a apreciarla. Esperamos que
mas adel ante también se hagan competiciones en las que se
incluya una categoria especifica para robots con patas.
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