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Resumen

P?, es nuestro segundo prototipo y esta ideado como
plataforma para su participacion en mdltiples concursos
aunque su especialidad es la de rastreadores. Y de ella se
han sacado distintas versiones como Goody y Dr.
Livingstone.

Nuestros estudios y referencias son: Alfonso, estudia 3° de
Ingenieria Técnica Informética de Sistemas en la
Universidad Pontificia de Salamanca (Madrid). Agustin,
estudia 2° de Ingenieria Técnica de Informatica de
Sistemas en la Universidad Pontificia de Salamanca
(Madrid), y José Luis Camps, estudia 4° de Ingenieria
Superior Informética en la Universidad Pontificia Comillas
(Madrid)

1. Introduccién

El disefio del robot se ha intentado hacer lo mas modular
posible y lo més funcional que hemos podido conseguir.

El disefio lo hemos dividido en 3 partes. mecanica,
sensores, y |6gica de control.

Labase era crear una plataforma que admitiera variedad de
disefios sensoriales. Para ello se ha creado una plataforma
que soporta 5 elementos. Un maodulo de control
energético, que regula la tensién para los diferentes
elementos electronicos, una unidad de control légica, los
sensores, un control motor y motores.

El mddulo energético no es mas que un regulador de
tension, y luego se ha afiadido una entrada mas para
compatibilidad con los motores.

La unidad de control l6gica es un pic configurado para
admitir 3 algoritmos, arranque del micro y varios tipos de
sensores y generacion de sefiales PWM.

Sensores, en este caso son CNY 70, son simples sensores de
infrarrojos para la deteccion de lineas.

Control de motor es una configuracién en puente H que
admite sefiales PWM y soporta alimentacion externa para
conseguir mas potencia.

Motores son simples motores DC.

2. Platafor ma mecanica usada

La plataforma se basa en 2 motores en paraélo,
independientes con una reduccion de 1:25 para permitir

arranques sin quemar el motor. El resto es modificable ya
gue € disefio esta estructurado para meter o quitar
complementos y por lo tanto varia el punto de equilibrio
del

robot y por lo tanto la posicion de ruedas locas y distintos
soportes.

3. Arquitectura hardware
Partes:

Control
LM7805.

Control 6gico Pic16F877.

Control motor en puente H usando del L293(st),
74002(puertas NAND) para sefiales PWM.

MotoresDC de 1.5V a4.5V y 150mA en vacio y
3A en carga.

8 sensores CNY 70(Temic).

Bus de 10 lineas con 8 dedicadas a datos y las
otras2 aVppy Gnd.

Baterias: 1 de 8.4V (alimentacion principal) y 150
mADh, 2 de 1.5V (serie, alimentacién motor).

energético a través del regulador

2 interruptores de botén para inicidizar €
microcontrolador y para activar € circuito.

Lo principa eslo expuesto, yaque € resto de componentes
como condensadores, resistencias son para la correcta
distribucion de la corriente.

Béasicamente tenemos bateria (8,4) al Regulador.
Del regulador distribuimos a sensores, microcontrolador, y

alimentacion L293 y 74002. Luego tenemos 2 baterias en
serie para adimentacion del motor y conseguir mayor
intensidad.

Se haimplementado un prototipo.
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4. Softwarey estrategias de control

La estrategia de control es bastante sencilla, y nos basamos
en que gueremos control y no velocidad.

Para asegurarnos €l correcto seguimiento de lalinealo que
hacemos es seguir un borde.

Vista la base ahora hacemos € disefio especifico para la
prueba en la que nos encontramos bifurcaciones con
seleccion de camino, esto nos lleva a hacer un control en
espgio, compuesto por 8 sensores. 4 de seleccion y 4 de
guia. Dichos sensores distinguen entre blanco y negro y
son de sobra conocidos.

s<sensor>
senl->Sentido | zquierda.
senD->Sentido Derecha.
Sensores ->00000000
12345678

Analizamos los 4 primeros y aplicariamos la misma
estrategia en espejo, es decir s usamos € sl en espejo es
S8,y s essenl por senD.

Lo primero que hacemos es detectar camino que tenemos
gue seguir, detectado por los sensores 1y 2.

Si sl esta activado y s2 no significa que seguimos por el
senl y nuestro sentido es el que tengamos anteriormente.

Después analizamos los s3 y s4:

-s3 en blanco y 4 activo seguir recto. Y anotamos que
ultimo sensor exterior.

-s3 activo ir a la derecha y anotamos Ultimo sensor
interior.

-s3 y ¢4 en blanco vemos € ultimo sensor:
-Interior tenemos que ir ala derecha.
-Exterior tenemos queir alaizquierda.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

Esta fase esta en fase de pruebas ya que se estan realizando
gjustes constantemente para aumentar |os rendimientos del
motor y aconsgjamos mirar 1os componentes en las hojas
de referencia.

MotoresDC de 1.5V a4.5V y 150mA en vacio y
3A en cargay hasta 14000 rpm.

Regulador 7805 tension de entrada 8.4( en nuestro
caso) tension de salida 4.9 V y valor maximo de
entrada de 12

6. Conclusiones

El principal problema que hemos encontrado es que
nuestro regulador de tensién a partir de 1A se bloquea, con
lo que degjaria de funcionar nuestro robot. Esto es un
problema ya que los motores los tenemos que realimentar,
ya que con un amperio la carga y la velocidad que se
consiguen son pocas, y por lo tanto no seria nada
competitivo.

El siguiente problema ha sido conseguir los componentes
ya que algunos de ellos hemos tardado mas de un mes en
conseguirlo y por lo tanto nos hemos tenido que apafiar
con lo gue nos hemos encontrado.

A pesar de todos esto lo mejor es conseguir que las ideas
gue tienes en mente plasmarlas en la redlidad. Y poder
hacer una plataforma que pueda servir para otros
propdsitos y concursos.
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