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Resumen

BichoRaro, fabricado por adumnos de COU del Colegio
Ntra. Sra. de las Maravillas, se presenta a las pruebas de
Rastreadores y Velocistas

1.Introduccién

A titulo general, BichoRaro (que, por cierto, no tiene nada
de raro) es un pequefio autdmata (unos 20cm*20cm) de
pléstico de fabricacion integramente casera, basado en €
microcontrolador 68hc11[1] de Motorolg[2]. Si por ago
pudiera caracterizarse es por su sencillez, filosofia que los
autores han perseguido en todo momento dada su reducida
instruccion en cualquiera de las disciplinas cuyo
conocimiento requiere la construccion de un robot.

2.Platafor ma mecanica usada

El conjunto esta realizado en PV C(es resistente, versétil, y
no presenta gran dificultad a ser cortado), y asegurado
mediante tornillos de modo que el robot pueda ser montado
y desmontado con facilidad, en caso de alguna incidencia
Se ha empleado cianacrilato para unir las ruedas a los gjes
(el cianacrilato suele bastar para este tipo de aplicaciones,
en caso de no resultar, se suele utilizar epoxido, dos veces
mas fuerte).

El esgueleto del robot es una plataforma casi cuadrada
(14cm* 16cm), sobre la cual aparece montada la placa con
el micro y su circuiteria. El resto de los integrantes
(motores y sensores, ambos con su légica correspondiente,
asi como la alimentacion; también los motores) se sitlian
por debgjo para garantizar una mayor estabilidad.

La traccion esta controlada por dos motores de continua
para la regulacion de cuyas velocidades se ha empleado un
PWM, cada uno de ellos mueve una rueda de 9 cm de
diametro. El conjunto se completa con una ruedalocaen la
parte posterior del autémata. Estas caracteristicas le
confieren libertad ilimitada de giro: puede girar sobre si
mismo sin problemas, y para evitar que derrape se ha
forrado las ruedas con un material antiadherente.

3.Arquitectura hardware

El robot esta controlado por un Gnico microcontrolador, €l
68hcll de Motorola Este cuenta con milltiples
funcionalidades (capturadores, conversores A/D, unidades
de transmision serie...), la mayoria de las cuales no han
resultado relevantes para el disefio de mi agoritmo de
control. Como caracteristicas més interesantes de cara a

robot, se destacan sus 256b de RAM, y las 512 de
EEPROM(donde he guardado el programa de control),
temporizador, comparadoresy laposibilidad de realizar una
ampliagamade interrupciones (de gran utilidad alahorade
confeccionar un buen PWM).

Lainclusion del MAX232 y un conjunto de condensadores
asociados en la tarjeta entrenadora posibilita la
comunicacion del micro con el PC(que resulta esencia), y
se ha colocado un regulador de tension (7805) que le
suministra una tensién adecuada de 5V. Los motores son
controlados por un driver L293[4], y para la unidad de
sensibilidad se han utilizado sensores de infrarrojos (los
clasicos CNY 70[3]).

4.Softwarey estrategias de control

Es en este aspecto donde mejor se manifiestala sencillez de
BichoRaro. De los seis sensores de que se ha dotado al
robot (agrupados en dos hileras de tres), cuatro (los de la
primera fila, asi como € central de la segunda) se ocupan
del correcto seguimiento de la linea, mientras que los dos
restantes se centraran exclusivamente en la deteccion de las
bifurcaciones.

El esqueleto del programa equivale a una escalera if-el se-if
en C(en realidad he programado todo en ensamblador): €l
bucle principal |ee constantemente las salidas de la unidad
de sensores, y las coteja con una serie de condiciones,
cuando se verifica una de €ellas pasa a gecutar € codigo
asociado a esa instruccion, después de lo cua retorna a
inicio. Es por ello que e programa princioa resulta de
extrema sencillez en ensamblador, pues se basa tan sdlo en
instrucciones de cargay almacenamiento, comparaciones, y
saltos.

El programa esta pensado para modificar la velocidad
relativa de las ruedas por PWM en caso de detectar curva,
cuyo maximo valor mensurable (ta y como estan
dispuestos los sensores) es de 90 en ambas direcciones. El
PWM se logra conectando las salidas del puerto a asociadas
a los comparadores involucrados en la interrupcion, a las
patillas “chip enable” del driver, de modo que a
modificarse el estado del pin correspondiente cada vez que
se produce lainterrupcién (opcion que se €lige a configurar
la interrupcion) se regula la anchura de los pulsos que
manda el driver alos motores.

5.Conclusiones

La fabricacién de BichoRaro esté resultando, ante todo,
realmente entretenida; ademas, me ha acercado a los
estudios de Telecomunicaciones y me ha permitido conocer
un poquito mejor los recovecos de este mundo
eminentemente tecnol dgico. ..



6.Agradecimientos

Quisieramos expresar nuestra gratitud al Colegio Ntra Sra
de las Maravillas por ofrecernos el Seminario de Fisica,
donde hemos adquirido los conocimientos necesarios para
la construccion del robot, y de manera particular a Julio
Pastor Mendoza por todas sus ensefianzas y consgjos, asi
como a Melchor Gonzalez de Mena, por permitirnos hacer
uso (unay otravez) del laboratorio de Fisicadd colegio.

7.Referencias

[1]

(2]
(3]
[4]

VV.AA. “e  microcontrolador HC11 vy
herramientas de desarrollo ”, Servicio de
Publicaciones de la Universidad de Alcala.
VV.AA. “Microcontrolador MC68HC11:
:fundamentos, recursos y programacion”. Servicio
de Publicaciones E.T.S.I. Telecomunicacion.
http://www.motorola.com

http://www.vishay.de
http://eu.st.com/stonline/index.shtml




