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Resumen

El robot presentado por € grupo de trabgjo DMA, tiene
como nombre BLANSOMAR, es un robot con un disefio
similar a un coche ya que su base es precisamente un
juguete de éstas caracteristicas, tiene cuatro ruedas,
traccion traseray direccion controlada mediante un servo
en sus ruedas delanteras. Su formato nos invita a pensar
gue nos presentamos a la prueba de velocistas.

Los autores del robot estudiamos |. Telecomunicaciones en
la Universidad de Alcala de Henares.

1. Introduccién

El robot ha sido realizado sobre un coche de radiocontrol
del que se ha aprovechado €l chasis o planta inferior y €l
motor de traccion, mientras que la direccion se ha
acoplado con piezas de LEGO. La parte de control se ha
superpuesto en una plataforma realizada a medida en
aluminio, para que € peso no se viera incrementado.
Finalmente, la carcasa se ha realizado buscando un disefio
original, del mismo material ligero que la plataforma.

Nuestro objetivo era dotar de la mayor estabilidad posible
al robot, ya que como se va a presentar a la prueba de
velocistas la velocidad maxima es considerable mientras
gue €l radio de giro no es muy pronunciado.

2. Platafor ma mecanica usada

La base usada para € robot es un juguete de radiocontrol
como ya se ha expuesto anteriormente. Sobre esta base
aprovechamos las facilidades que nos proporciona su
estructura, fundamentalmente la capacidad de traccion
trasera. El motor de traccion posee solo un juego de
reductoras lo que nos obligd a redlizar por software €
control de velocidad.

Ladireccién del coche no pudo ser aprovechada ya que no
disponia de suficiente radio de giro, asi que optamos por
incorporar la direccion de un LEGO, lo cud fue bastante
aparatoso; para poder fijarlay que no se moviese hubo que
utilizar plastico fundido, ademés de pegamento clasico
como €l superglue. Como queriamos dotar de movilidad a
la direccion utilizamos un servo, € cua nos permite un
giro de hasta 90° hacia cada lado.

Las ruedas utilizadas son las que requeria €l disefio en cada
parte, es decir, para la traccion trasera usamos las ruedas
propias del coche de radiocontrol, mientras que las ruedas
delanteras son LEGO y el tamafio méas parecido posible a
las traseras. Esto nos ha causado un problema de traccion
ya que las ruedas delanteras son de goma dura y no se
adhieren correctamente a suelo , 1o cual hace que € robot
no gire bien.

3. Arquitectura hardware

El hardware necesario para este disefio consta tan sélo de
sensores de infrarrojos y un el emento de procesamiento.

L os sensores utilizados son los CNY 70, ya que son baratos
y cubren las necesidades requeridas. Estos sensores han de
ser regulados mediante potenciémetros para poder
adecuarlos a las condiciones de luminosidad del circuito.
El interfaz con el microcontrolador se ha realizado con
comparadores 293 lo cual nos proporciona una entrada al
microcontrolador de 0 y 5 voltios.

El microcontrolador usado es e MC68hcll. Este
microcontrolador tiene unas prestaciones superiores a las
requeridas para esta aplicacion, pero es fécil de mangjar y
esto nos ha declinado finalmente por esta opcién frente a
otras menos costosas como podria ser la gama de los
microcontroladores PIC.

La implementacion no ha sido hecha en placa impresa, en
su lugar se ha hecho un disefio cableado mediante la
técnica del wrapping.

4. Softwarey estrategias de control

Para realizar e control se han dispuesto 5 sensores de
infrarrojos en linea en la parte frontal del robot los cuaes
nos indican la direccion que toma lalinea a seguir en cada
momento. Las sefides enviadas por los sensores son
procesadas por € microcontrolador, que actia en
consecuencia sobre el servo.

En un principio pensamos en poner un estado de frenado
cuando detectasen linea los sensores exteriores, pero por
falta de tiempo no hemos podido probar este algoritmo, asi
que la velocidad de traccién del robot se mantiene
constante en todo momento.
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5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

El peso del robot ronda los 875 gramos y las dimensiones
sin los sensores son: 25cm de largo X 12cm de ancho y
tiene 8cm. de altura.

Las tensiones requeridas son: 5V para el microcontrolador,
9V parael servoy 6V para el motor de traccion.

6. Conclusiones

El principal objetivo que nos marcamos a comienzo de
esta aventura se ha visto cubierto de sobremanera. En
principio queriamos aprender algo méas sobre el mundo de
larobdticay llevar ala practica conocimientos adquiridos
en distintas asignaturas, ademas de ver cuales son las
dificultades ante las que nos encontramos a la hora de
realizar un disefio, que tiene que funcionar realmente y no
solo sobre e papd. Hemos comprobado las enormes
dificultades que esto entrafia, desde la eleccion de una
estructura valida hasta los pequefios detalles de lus que
pueden hacer que un sensor deje de funcionar
correctamente.
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