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Resumen

Gargafian se trata de un pequefio robot disefiado para
resolver la prueba del laberinto de Alcabot’ 2002. Ha sido
realizado por Algandro Enrique Rodriguez, estudiante de
cuarto curso de ingenieria informética en la Facultad de
Informética de la Universidad Politécnica de Madrid.

El robot es capaz de partir de una posicién arbitraria dentro
de un laberinto, de caracteristicas dadas por la norma de la
prueba, reconocer la situacion en la que esta, buscar el
camino mas corto a cualquiera de las dos salidas y realizar
€l recorrido hasta salir del 1aberinto.

1. Introduccién

En € disefio se ha intentado minimizar la complejidad del
robot en cuanto a aspecto hardware se refiere, centrandose
principalmente en el software y los algoritmos utilizados en
laresolucion del problema.

Se pretende conseguir un robot de dimensiones reducidas,
utilizando & minimo ndmero de componentes, y
consiguiendo unos movimientos agiles dentro del laberinto

2. Platafor ma mecanica usada

La plataforma mecénica usada en la construccién del robot
ha sido disefiada parala ocasion, sin partir de ningdin disefio
previo.

La estructura esta compuesta por todo tipo de materiales
(piezas de juguetes, trozos de cgjas,...) recortados y
ensamblados para conseguir algo donde montar €l robot.

El movimiento de Gargafian se consigue utilizando dos
motores independientes, uno para la rueda izquierda y otro
para la derecha, de este modo conseguimos que € robot
pueda realizar giros sobre su propio ge, 1o cua es bastante
apropiado para poder moverse por € interior del laberinto

3. Arquitectura hardware

El cerebro de Gargafian es un microcontrolador PIC16f876
de Microchip [1], € cua dispone de 8 Kbytes de memoria
de programa y 368 palabras de memoria RAM. Estos
recursos son mas que de sobra para el programa de control
del robot.

Para detectar las paredes del laberinto se han utilizado
infrarrojos modulados, los cuales son refractados por los
obstéculos que podamos encontrar y detectados por unos
sensores colocados alos lados.

El giro de las ruedas se detecta por unos encoders,
realizados con unos sensores de infrarrojos y unos discos de
papel divididos en sectores blancos y negros.

La implementacion se ha realizado en una placa de circuito
impreso, si bien todas las pruebas previas han sido llevadas
a cabo sobre una placa de insercion.

4. Softwar ey estrategias de control

El software, en su totalidad, ha sido realizado en
ensamblador. El robot va guardando informacion de todo el
camino que va recorriendo a través del laberinto. Con esta
informacion y €l mapa del laberinto en memoria, es capaz
de situarse en una posicion concreta.

Una vez que conoce su posicion, empieza a intentar todas
las posibles combinaciones de movimientos hasta conseguir
el camino mas corto que le lleve fuera del |aberinto.

Con & camino ya calculado, € robot solo tiene seguirlo
hasta llegar ala posicion final fueradel laberinto. Si en este
camino se topase con una pared, todo el ciclo comienza de
nuevo.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

El tamafio de Gargafian entra perfectamente en las
dimensiones maximas necesarias(20x30x25) y su peso no
llegaalostreskilos.

El circuito esta aimentado a seis voltios y se puede usar
tanto una peguefia bateria de &cido, como un porta pilas.

El robot no acanza una velocidad muy alto, aunque no ha
sido medida con exactitud, no superalos 5 km/h.
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