MERODEADOR
(G.R. AETEL I11)

Responsable:
José Ignacio Portero Garcia 916720595  azpiri@teleline.es
Miembros del equipo:
Javier Garcia Arias 916882069 |_garci@teleline.es
Marcos Lerena Montiel 915189209 mlerena@al umnos.euitt.upm.es
Miguel Rodriguez Albacete 913673350  miki_ruidos@terra.es

Resumen

Merodeador no es un robot de propdsito general, sino que
es un robot de competicién, disefiado para que alcance
una gran velocidad, sin que por ello pierda mucha
precision en el control de la direccion.

Este robot esta inscrito en la prueba de velocistas, y
actualmente sus autores estan desarrollando otros sistemas
para poder adaptarlo a otro tipo de competicion més
[lamativa.

Sus autores somos estudiantes de Ultimo curso de
Ingenieria Técnica de Telecomunicacion a excepcion de
Miguel, que trabgja en € Servicio Técnico de Olivetti
Lexikon. Todos pertenecemos a Grupo de Robdtica de
AETEL, tenemos experiencia en robots méviles, y
hemos participado en otros concursos de Robética: |
Concurso de Robots Luchadores de Sumo (EUITT UPM
2000), Alcabot 2000 y VI Concurso Nacional de Robética
(ETSETB UPC 2000).

1. Introduccidon

El disefio de Merodeador esté basado en un coche de
radiocontrol, que desarrolla gran velocidad, a que se le
han hecho las pertinentes modificaciones para que pueda
actuar como robot auténomo, y navegar dentro de un
circuito cerrado.

Fig.1. Aspecto de erodeador.

En un principio, este robot fue pensado para competir en
otro tipo de carreras, que denominamos “cuadrigas’, es
una competicion mas agresiva entre dos robots de
similares caracteristicas, con otro tipo de sensores
montados, y otro escenario de juego.

2. Plataforma

Como ya hemos comentado, la estructura es la de un
coche teledirigido de juguete, a que hemos vaciado. La
direccién esta acoplada a un servomotor sin trucar, sujeto
ala base por una cgja de aluminio. Las ruedas delanteras
no son las originales, y la direccion también ha sido
modificada para gjustar mejor los giros. Las placas estan
montadas sobre una plancha de metacrilato, encima de la
carroceria, y la bateria esta alojada entre estas dos
estructuras.

Fig.2. Estructura mecanica.

3. ArquitecturaHardware

La arquitectura hardware la hemos dividido en cuatro
placas. para el control de todos los elementos utilizamos
laplaca CT6811 de Microbética S.L., que incorpora el
microcontrolador de Motorola 6BHC811E2, con 2K de
EEPROM, maés que suficiente para cubrir nuestros
objetivos de programacion, aun haciéndolo en C.
Dispone de otra placa donde esta alojada |a etapa de
potencia, basada en un Unico MOSFET BUZ11, ya que
Merodeador no dispone de marcha atras. Otrade las
placas contiene un display de 16x2 caracteresy tres
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pulsadores, pensados para realizar un men( con opciones
gue modifiquen ciertas caracteristicas de la programacién.
La cuarta placa es la de sensores de infrarrojos, esta
ubicada en el parachoques delantero, y constade 8
CNY 70 colocados simétricamente alo largo de la placa,
abarcando unalectura de pista de unos 20 cm. Los

CNY 70 no estan modulados, y estan situados a 5mm. del
suelo.

4. Softwarey estrategias de control

Tanto la programacién del giro como de la velocidad
utiliza comparadores. Los infrarrojos son gestionados
mediante un control indexado por tablas, recibiendo en
cada momento la informacion de todos |os sensores, y
mandando un codigo de actuacion distinto para cada caso,
que modificatanto la velocidad como € angulo de giro.

El motor tractor esta gestionado mediante PWM, y la
programacion del microcontrolador se harealizado en
ensamblador, aunque debido ala gran capacidad de
memoria del microcontrolador para esta aplicacion, se
podriarealizar ésta en un lenguaje de més alto nivel,
como C.

5. Caracterigticasfisicasy eléctricas mas
relevantes

Este robot esta disefiado para conseguir grandes
velocidades y realizar giros relativamente suaves. El
motor de continua puede llegar a consumir entre 3y 4
amperios. El sistema esta alimentado por una bateria de
plomo de 12V u otra de 8 segmentos de pilas de litio de
1.5V. El motor tractor esta alimentado a 12V, aunque
modulado por PWM pararegular la potencia. El
servomotor también esta alimentado a 12V, y las placas
utilizan unaalimentacion de 5V, estabilizado apartir dela
bateria.

Las dimensiones de Merodeador son: 30x20x12 cm. , y
tiene un peso aproximado de 2.5 Kg.

6. Conclusiones

Este robot es uno de los proyectos desarrollados por €
Grupo de Robética de AETEL. Este grupo se esta

dedicando principalmente al desarrollo de robots méviles,
de distintas caracteristicas y funciones. En este proyecto
hemos querido utilizar material es reciclados, por 1o que €l
coste y tiempo de montaje ha sido minimo.
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