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Resunen

Vip-r es un robot velocista construido por
tres alumnos de la Universidad de Deusto
(ESIDE) de segundo y tercer curso. Esla
primera vez que nuestro equipo compite en esta
modalidad.

1. I ntroducci 6n

El microbot esta gobernado por un
microcontrolador, tiene la estructura de un
coche a escala, y funciona basicamente como
un coche normal: traccion y direccion. Como
las curvas van a ser bastante abiertas en
comparacion con las de los rastreadores, €
robot no necesitara poder dar giros tan
cerrados, pero si que serd necesario que tenga
mucha precision.

2. Pl at af or ma necani ca

El robot esta construido sobre un chasis de
coche teledirigido previamente modificado para
entrar dentro de las medidas impuestas por la
organizacion. Tiene una pequefia suspension
delantera y bloqueada la trasera porque
sabemos de antemano que la pista va a ser
totalmente lisa. Los motores son dos. e de
traccion es un motor muy potente que unido a
un diferencia y a las ruedas traseras dotara de
traccion al robot. Por otro lado esta el motor
de direccién, que integrado en un servo
permitira realizar los giros de las ruedas de
delante.

3. Arquitectura hardware

El microcontrolador que gobierna a Vip-r
es un 16f874 de la familia PIC de Microchip.
Este micro cuenta con un gran nimero de

entradas/salidas que serdn empleadas en su
mayor parte paraleer los sensores de linea.

Un servomotor tradicional que contiene la
circuiteria necesaria para posicionar € ge de la
direccion librard de bastante trabgo a
procesador, puesto que serda gobernado
mediante e PWM.

Un variador electronico de velocidad se
encargard de suministrar la potencia necesaria
al motor de traccién. El micro indicara la
velocidad a la que desea que se vaya mediante
una modulacién de anchura de pulso.

Las baterias se dividen en dos bloques, las que
alimentan la circuiteria y las que aimentan €
motor de traccion. De esta forma conseguimos
aidar los dos sistemas de una forma segura y
figble.

4. Software y estrategia de
contr ol
Para gobernar este robot no hacen falta
grandes a goritmos puesto que o Unico que ha
de hacer es seguir una linea que sera Unica y
gue ademas no tendra curvas cerradas. La
velocidad sera igua en las curvas y en las
rectas. La idea principa es posicionar la
direccion mirando a sensor que esté activo en
cada momento.

5. Caracteristicas fisicas y
el éctricas nmas rel evantes

Laprincipa caracteristica de este robot esla
gran velocidad que puede coger unido alagran
precision con la que se puede dirigir e robot.
Esta precision es debida principamente ala
cantidad de sensores que contiene y aladta
resolucion en el posicionamiento de las ruedas
de direccion.
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Otro punto importante es el agarre de las ruedas
al terreno.

6. Concl usi ones

Siendo éste € primer robot que hacemos
para la modaidad de velocistas no sabemos
como saldra todo en la competicién. Hemos
intentado implementar una maquina veloz pero
alavez con control.
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