Micro-Robot Rastreador y Ve ocista: Coquini

Rubén Garcia Coronadoy Natalia Medina Moreno

xXxxXpeter@terraes -- & --

Resumen
Coquini es un robot construido por dos personas.
un estudiante de 5° de Ingenieria en Electronica
y una edudiante de Enfermeria A continuacion
s muestrad animdito con vida

Fig. 1.Robot Coquini.

1. Introduccion
Coquini  fue inicddmente condruido paa la
prueba de rastreo pero tras locdizarle unos
pequefios problemas en su direccion, s ha
decidido hacerle unas pequefiass modificaciones
para permitile competir en la prueba de
velocidad ademéas de la de rastreo, aunque para
esta Ultima no este muy preparado.

2. Plataforma mecanica usada

La plataforma del robot ha sdo obtenida de un
juguete. Esta ha tenido que ser modificada
bastante para obtener & funcionamiento deseado.
La modificacion més relevante que se le hizo fue
separar las ruedas traseras de mismo ges a la
que iban unidas, por medio de unos atilugios
mecanicos. El resultado find fue un robot que
era controlado con un motor en su parte trasera 'y
otro motor que controlaba la direccion en la parte
delantera.
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Fig. 2. Direccion del robot y sensores.
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Ambos motores son de corriente continua y en €
caso del motor delantero € control que se usa es
un todo-nada. Para € trasero se utiliza un PWM.
El problema que presenta este robot es @ radio
de curvatura que es capaz de describir, € cud es
demasado elevado. Esto es lo que le impide
poder ser un buen competidor en las pruebas de
rastreo donde € radio de curvatura de las pistas
€s pequerio.

3. Arquitectura hardware

Esa basada en un control por medio de un
microcontrolador PIC16F84 [1] de Microchip.
Este microcontrolador se caracteriza entre otras
cosas porque es de 8hits, puede funcionar hasta
10MHz, sus indrucciones son pocas y de fécl
mango. Ademas dispone de 1Kbyte de memoria
de programa EEPROM, 64 bytes de datos en
memoria RAM como en EEPROM.

Fig. 3.Arquitectura Coquini.

Respecto a los sensores usados, se han eegido
los CNY70 [2]. La ventga que este presenta es
gue son sensores infrarrojos donde € emisor vy d
receptor van encgpsulados juntos. La principa
desventga es que este sensor no es modulado y
por tanto es muy endeble a la luz solar 0 ha
posible reflgos no deseados. Para obtener un
buen funcionamiento de los nivees que dan
edos snsores es  conveniente incluir  unas
puertas trigger schmitt para que nos den niveles
adecuados de tension y no estén oscilando.

El control de los motores trasero y delantero se
ha hecho de forma digtinta El ddantero se

12



controla por medio de wun integrado que
implementa en su interior un puente en H, en
concreto se ha usado € L298 [3] de Burr Brown.
Este integrado permite controlar un motor de
corriente continua en sus dos sentidos o bien dos
motores en un solo sentido. Soporta hasta 2A 'y
U tendon de dimentacion puede ser como
minimo de 5V, lo cud es muy ventgoso porque
nos permite reducir la bateria de dimentacion
de sstema Para d motor trasero s usa un
smple trangstor de potencia que hace que €
motor sempre este girando en d mismo sentido
y por un PWM se varia su velocidad.

4. Softwarey estrategias de control
La edrategia usada para su control es bastante
sencilla ya que como se puede apreciar solo
dispone de dos sensores. Estos sensores son los
encagados de suminisrar la informacion d
microcontrolador para saber como se encuentra
el robot respecto lalinea que estd sguiendo.

El programa de control esa redizado en
lenguaie ensamblador del microcontrolador. Para
la programacion s ha usado un sencillo
programador para € PIC16F84 de facil
redizacion. El codigo es enviado via serie para
programar & microcontrolador, gracias a unos
pines que € PIC ya incorpora. Este no puede ser
programado cuando se encuentra en la placa de
control, debe quitarsey llevarse a programador.
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. ” 4.Tarjetade control.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas méas
relevantes
En cuanto a sus caracteristicas que mas destacan
son la velocidad que puede acanzar en circuitos
donde las curvas no sean muy cerradss.
La dimentacion de todo d dstema edta dividida
en dos partes. Una de dlas es la que dimenta a la
parte de control y a motor trasero, mientras que
la otra dimenta d puente en H y d motor
delantero. El tener dos dimentaciones permite

eiminar todas las interferencias producidas en
las conmutaciones del motor delantero para que
no le influyan ad microcontrolador. El  consumo
dd sstema que controla € motor delantero es de
450mA y d dd motor trasero y la pate de
control es de 500mA. Para dlo s= ha utilizado
una bateria de 7,2V y 1,8Ah y otra de 4,8V y
500mAh, respectivamente.

Anchox Largox Alto | 15x 26 x 13cms

Peso 750 gr

Veocidad Maxima 70 cm/s

Baterias 7.2V, 1.8Ah
4.8V, 0.5Ah

Consumo total 950mA

6. Conclusiones
Hasta que no redizas la congruccion entera de
una maqueta no te das cuenta de los problemas
que pueden surgir hasta que la has findizado.
Por dlo esto nos sirve como experiencia para los
sguientes robots que ya tenemos pensado hacer
y que se encuentran en proceso de construccion.
Solo afiadir que “querer es poder”.

7. Agradecimientos
Especidmente se lo agradezco a Nataia por
molestarse en buscar es0s juguetitos que dla
tanto sabe, y como no, por ensefiarme eso que
llaman “Los Encantes’ que serd de donde espero
gue salgan més animditos como este.
También agradezco los consgos que en aguna
ocasion me han dado mis compafieros de la beca,
(bueno ya ex-comparfieros): David y Juanma.

Gracias.

Referencias
http://www.depecaalcalaes
[1] http:/Awww.microchip.com
[2] http:/mww.memetu.edu.tr/turgut/web/optics
[3] http:/Aww.burr-brown.com

212



