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Resumen
Este robot es un rastreador seguidor de linea negra. Su
autor actualmente cursa ingenieria técnica de

telecomunicaciones especialidad sistemas electronicos en
laUPM.

1. Introduccién

Actualmente € robot dispone de 3 sensores de infrarrojos
gue pueden aumentar su humero en breve.

El rasgo fundamental es que tiene una sola rueda motriz
gue es la delantera, siendo su disefio como el de un triciclo.

El giro de la Unica rueda delantera lo realiza mediante un
Servo.

El motor de desplazamiento es un servo doblemente
trucado puesto que ademés de tener la libertad de 360°
tiene eliminados un par de engranajes para asi aumentar su
velocidad.

2. Platafor ma mecanica usada

Todo € chasis esta construido con metraquilato
transparente.

El giro de la Unica rueda delantera lo realiza mediante un
Servo.

El motor de desplazamiento es un servo doblemente
trucado puesto que ademés de tener la libertad de 360°
tiene eliminados un par de engranajes para asi aumentar su
velocidad.

L as dos ruedas traseras giran libremente.

3. Arquitectura hardware

Actualmente € robot dispone de 3 sensores de infrarrojos
gue pueden aumentar su humero en breve.

Usa un microcontrolador Motorola 68HC11.

Las placas utilizadas son la CT6811 y la CT293 de
microbotica.

4. Softwarey estrategias de control

La direccion a ser controlada por un servo es muy
intuitivo a la hora de programar, més que si usamos dos
motores con traccion parala direccion.

El control del motor de traccion se realiza por PWM.

El control del servo también se realiza por PWM que la
variar € ciclo de trabgjo varia el angulo de giro.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes
Actualmente no a sido pesado pero es bastante ligero.

La aimentacion del micro es independiente de la de
motores siendo ambas de 6V las dos se proporcionan
mediante 4 pilas de 1.5v.

En cuanto a velocidad el actual programa no es capaz de
que tome las curvas a la maxima velocidad que nos
proporciona el motor pero todo se mejorara.

6. Conclusiones

Los préximos sensores los pondré analégicos Osea
intercalando un ADC para asi tener un mayor abanico de
valores.
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Su perfil bueno

En la siguiente hoja se exponen otras fotos del trasto.
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Su otro perfil Su trasero

Descansando

2/2



