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Resumen

Somos un grupo de chicos que estudia ingenieria en
diferentes facultades, por orden segin la enumeracion de
arriba estudiamos Industriales (ICAI), Teleco (UPM),
Informética (UPM) y Aeronautica (UPM). También
colaboran con nosotros otros amigos como Julian Fiérrez
(Teleco), David Gabally (Industrial), Marcos del Puerto
(Informética), Héctor Hugo Barriuso (Teleco) y otros
secuaces que colaboran desinteresadamente (Chamo, Ifiaki,
Curro, ...). Nuestro primer contacto con la robética fue en
un curso impartido en Teleco (UPM) por Microbética que
seguro mas de uno que participa en Alcabot conoce.

1. Introduccién

Para el disefio mecanico hemos utilizado una estructura
tipo triciclo construida por nosotros mMismos con
componentes Mecano. Incluimos una fotografia para que
os hagéis unaidea.
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Para e control utilizamos una placa que contiene un
sistema con microcontrolador 68BHC11 de Motorola. Se
programa facilmente en ensamblador desde € PC y se
carga €l programa en la placa para controlar los diferentes
mecanismos tanto de adquisicion de informacion (en éste
caso infrarrojos pero podrian ser ultrasonidos o cualquier
método de relacion con e entorno) como de accion (en
nuestro caso la activacion-desactivacion de motores y €
sentido de giro). Estas funciones se controlan facilmente
con puertos de E/S que son €l interfaz entre el mundo de la
programacion del sistema (lo que podriamos llamar
Inteligencia Artificial) y laimplementacién hardware.

Como hemos indicado, las sefiales de entrada a sistema
son cuatro de infrarrojos con las que leemos el estado del
suelo en linea, leemos la linea por fuera con dos de los
sensores y los otros dos son para detectar las marcas de la
ruta mas corta.

2. Platafor ma mecanica usada

Como hemos indicado la estructura mecanica se basa en un
triciclo. Con esta perspectiva la rueda delantera es a su vez
motriz y directriz, con lo que es donde reside todo €
control para seguir la linea. Las dos ruedas posteriores son
pasivasy tan solo sirven para crear una estructura de apoyo
alaplacahardware.

3. Arquitectura hardware

Hemos utilizado una placa con microcontrolador 6BHC11
y una etapa de potencia de Microbética para € motor de
giro. Para conseguir independizar la parte motriz de la
parte directriz la aimentacion del motor de
desplazamiento (el que se une a ge de la rueda delantera)
es independiente y se activa o desactiva mediante relés que
se controlan a su vez con una plaquita de tiras que si
hemos montado nosotros, esta placa es la que se controla
directamente con e bus de sadlida de la placa con
microcontrolador.

4. Softwarey estrategias de control

El comportamiento del robot estd programado en
ensamblador, un ensamblador de la familia 68000, un
estandar en los sistemas con microprocesador. Dicho
comportamiento es basicamente detectar con los sensores
internos cuando estamos fuera o dentro de lalineay actuar
sobre el motor de giro para seguir la misma. También
podemos controlar dos velocidades de giro para poder
reducir en las curvas cerradas, aungque el algoritmo para
ello no esta aln totalmente depurado.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes
Fisicas: Pesa 1 Kg. Entra en una caja de 20 x 30 cm. y

altura una cuarta (de mano). La velocidad maxima puede
llegar a0'5 m/s.

Eléctricas: Hay dos alimentaciones independientes, una de
5 V. con 4 pilas pequefias para la placa de
microcontrolador y €l motor de giro y otra alimentacion
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independiente con 8 pilas pequefias (10 V.) para el motor
de avance.

6. Conclusiones

El robot alin no esta terminado y se sale en algunas curvas
cerradas, luego no podemos concluir nada en este
momento. La velocidad es adecuada, pero nos falta aln
mas control.
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