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Resumen

Profeta es un robot rastreador construido por dos
estudiantes de la Universidad Politécnica de Alcala que
son: Rubén de 2°|.T.T Telemética (21 afios) y JesUs de 2°
|.T.l Electrénica Industrial (20 afios).

1. Introduccién

Laprincipal peculiaridad de Profetaradicaen el uso de 2
direcciones controladas respectivamente por  dos servos a
los cuales les llega la misma sefial PWM generada
mediante software. Los dos € es de giro se han dispuesto en
los extremos delantero y trasero del robot, estando
congtituidos cada uno de ellos por dos ruedas locas
independientes situadas en un mismo gje y dominadas por
un servo situado perpendicularmente a dicho eje de giro.

El uso de dos direcciones le confiere una muy ata
capacidad de maniobrabilidad proporcionandole ademés
unamayor rapidez de giroy estabilidad en curvas, siendo
esta Ultima caracteristicaincrementada por lainclusion de
una unica rueda motriz gobernada por un Gnico motor y
situandose ambos (rueda motriz y motor) en el gje axia
tanto longitudinal como transversal con € fin de que el
centro de gravedad del robot “descanse” en dicho punto .
De esta forma logramos aumentar la velocidad media de
crucero del robot, por cuanto que no tenemos necesidad de
disminuirla de forma significativa para poder tomar bien
las curvas.

2. Platafor ma mecanica usada

El chasis (parte superior) ha sido construida con madera de
pino no asi el sistema de direccion para el cua se ha
optado por piezas de lego; para el ensamblaje de ambas
partes hemos optado por utilizar colay loctite. Las ruedas
gue hemos utilizado son de lego con dibujo y alto agarre.
Parala traccion hemos optado por un motor de continua
controlado con PWM.

Como motor hemos utilizado uno en e que ya venia
implementado una reductora de 23:1, ya que sin reduccion
adolece de momento de fuerzay por tanto seria totalmente
incapaz de mover el robot lo mas minimo. Este motor
funciona entre 1,5 V y 12V, alcanzando las 266 r.p.m. a
unatension de 3V que es méas 0 menos a la tensién (sacada
por la PWM del motor) que lo utilizamos. Posee un gje de
trabajo doble de 40mm a cada lado y de 4mm de diametro.
Este motor 1o hemos dispuesto de forma que actUe sobre
una Unica rueda posicionada el centro axial del robot.

3. Servosy direcciones
Parallevar las posiciones de los gjes de direccion al robot
hemos empleado dos servos 3003 de Futaba, los cuales
necesitan de una sefial discreta de periodo minimo 8 ms,,
dicha sefial 1a sacamos por un comparador de salida del
microcontrolador. Ni qué decir tiene que esta sefial pwm
habra de ser modificada forzosamente durante la carrera en
funcion de lo detectado por los sensores'y a ser posible en
tiempo real.
Este servo al igual que todos variara su posicién en funcion
de laamplitud del pulso anivel ato debiendo variar dicha
amplitud entre 0,4y 2,7 ms para este model o en concreto.
Para terminar nos gustaria mencionar que hay una“ligera”
variacion entre lo que pone la ficha técnica sobre el arco
gue puede “barrer” e servo, e cua s bien cifraen 180
grados ,en realidad hemos comprobado que |os nuestros
particularmente pueden girar unos 200 grados
aproximadamente.
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4. Sensores
Hemos optado por usar 7 sensores infrarrojos CNY 70
debido a su bajo precio y altafiabilidad. La Gnicamision
de estos sensores es obtener el maximo de informacion de
la pista que queremos rastrear, esta informacion vendra
dada por los dos casos posibles que se nos puede presentar
y que son dos: o bien que estoy sobre la linea negra o que
no lo estoy, dichainformacion ni qué decir tiene habra de
ser procesada lo més eficientemente posible para asi poder
adaptarse mejor €l robot a las situaciones siempre
cambiantes de la pista.

5. Placay microcontrolador

Lacircuiteria principal la hemos realizado en un circuito
impreso y la secundaria encargada de las resistencias de
polarizacion de los sensores la hemos hecho en un placa de
wrapping.
Hemos optado por utilizar el microcontrolador de Motorola
68HC11E2 por varias razones, entre ellas cabe destacar la
abundante informacién que hay disponible sobre é ;ya sea
en cuanto a programacion, como a conexionado de pinesy
caracteristicas técnicas, las cuales paso a comentar
brevemente:
- 256 bytes de memoria Ram.
- 2Kbytes de memoria Eeprom.
- Temporizador interno de 16 bits.
- Interrupciones en tiempo real.
- 1 Canal de comunicaciones serie asincrono estandar.
- 1 Canal de comunicaciones serie sincrono de ata

velocidad (hasta 2Mb/s en recepcion).
- 8 Canales de conversion A/D de ocho hits por muestra.
- 3 Capturadores programabl es.
- 5 Comparadores programabl es.
- 1 Acumulador de pulsos de 8 bits.
- 11 Pines de entrada.
- 12 Pines de sdlida.

- 4 Modos de arrangue.

- 1 Entrada de interrupciones enmascarable.

- 1 Entrada de interrupciones no enmascarable.
- Posibilidad de direccionar hasta 64K externas.

6. Programacion del microcontrolador

Hemos configurado los pines del puerto D del micro como
entradas para asi poder el micro analizar en cada momento
las sefides que le llegan de los sensores infrarrojos. Hemos
necesitado crear dos sefiales PWM para controlar tanto la
velocidad del motor como la posicién de las dos
direcciones llevando para este Ultimo la misma sefial alos
dos servos; paratodo ello hemos utilizado varios
temporizadores del micro.
Para poder cargar € programa software en ensamblador a
micro hemos implementado en la placa principa el
integrado MAX232 en cuanto que adapta los niveles
l6gicos del puerto del ordenador a los niveles l6gicos que
entiende el microcontrolador.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

Hemos excitado el motor de continua mediante una sefial
PWM, d igual que los servos siendo |6gicamente ambas
PWM’S de distintas frecuencias.

Parala alimentacion hemos utilizado 3 pilas de 9V, una
parala alimentacion de la placa principal (donde va
insertada el micro) la cual posee un regulador de tension
7805CT quefijalatension de entrada a dicha placaen 5V.
También hemos necesitado una pilade 9V parala
alimentacion de los dos servos y otra para la alimentacion
del motor de continua, la alimentacion de los sensores la
hemos sacado de latensién Vcc de uno de los puertos del
microcontrolador.

Ancho x Largo x Alto 15x29,5x 10,8 cm
Peso 1,7kg

Velocidad Max 40 cm/s

Precision de giro +- 1 grado

Baterias )Y

Consumo 750 mA

Tabla 1. Caracteristicastécnicas de Profeta

6. Conclusiones

Si hace 2 meses a guien nos hubiera dicho que podiamos
hacer un robot (algo material que se mueve bajo unaldgica
programada) seguramente le hubiéramos preguntado si
toma algun tipo de drogay €l caso de que nos dijera que s
entonces le hubiéramos dicho si le importaria dejarnosla
probar.

No ahora en serio, ha sido divertido, sobre todo a fina
porque @ principio hemos pasado momentos
realmentemuy malos.
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