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Resumen

PiBot es un microbot ideado para participar en la prueba del
laberinto. Para ello ha sido dotado de precisos sensores de
distancias y un tamafio reducido, con el fin de poder
detectar y esquivar correctamente las paredes. El robot
comenzd a congstruirse a finales de noviembre del 2001,
como Proyecto de Fin de Carrera.

El autor es Alberto Cela Criado, estudiante de Ingenieria
Técnica en Electronica Industrial de la U. Carlos IlI.
Actualmente, se encuentra trabajando en regimen de becario
en el Laboratorio de Electrénica de dicha universidad.

1. Introduccién

El robot se ha disefiado segiin una estructura de triciclo con
traccion diferencial y "rueda loca', para permitir e giro
completo sobre si mismo. Los motores (de continua) han
sido dotados de engranges, para reducir su elevada
velocidad y adaptarla a la del microbot. El control, se
realiza en bucle cerrado mediante la realimentacion de los
motores através de |os sensores de posicion.

En todo momento se ha buscado el equilibrio entre la
electrénica de precision y los componentes mas sencillos.

Se pretende, que comenzando € recorrido desde cualquier
punto situado en e interior del laberinto sea capaz de salir
de é, por cuaquiera de las dos sdlidas existentes
empleando para ello el camino mas corto.

2. Parte mecanica

El chasis del robot lo constituye la propia placa PCB de
fibra de vidrio sobre la que van soldados los sensores y
componentes de |a etapa de potencia.

La arquitectura es de tipo "tarta de varios pisos’, con las
placas de control y alimentacién sobre la base. De esta
forma, se logra un conjunto de dimensiones reducidas.

L as ruedas motrices utilizadas para la tracciéon del microbot
son de un juguete, mientras que la rueda libre esta
construida con una pelota de ping-pong y un trozo de
alambre. Los motores, tienen la ventaja de su bajo precio y
ladificultad de su control.

3. Hardware

El cerebro del robot es un microcontrolador 68HC11 de
Motorola, en su version con 2K de EEPROM. La placa de
control, realizada en circuito impreso, se completa con una
interfaz RS-232 para facilitar su programacion via serie.

La placa de potencia (de tiras) esta formada por un driver
L293B que controla los motores. Este integrado se alimenta
a6V mientras que el resto de los componentes, a5V atraves
de un regulador 7805.

Los sensores empleados son los GP2D12 de Sharp para la
detecciodn de las paredes por triangulacion de luz infrarroja.
Ademés, se han incorporado unos didos LED para
visuaizar el estado de las baterias.

4. Softwar e

Todo e software de control se ha desarrollado en
ensamblador, paratratar de optimizar el codigo a méaximo.

La edtrategia de control consta de dos fases: en primer
lugar, localiza en que celda de inicio se encuentra y
seguidamente, busca el camino mas corto hacia la saida
dentro de su memoria

5. Alimentacion

Se han empleado 6 pilas de 1V2 1600 mAh de NiMH para
la alimentacion de todo el conjunto. Dado que € consumo
total se estima en 500 mA, la autonomia del robot seriade 3
horas, aproximadamente (suficiente para no tener que
cambiarlas en todo el concurso).

6. Conclusiones

La principal conclusién que se saca de toda esta
experiencia, es que para disefiar 1o més importante es
hacerse preguntas y encontrar |as respuestas por uno mismo,
antes que te las cuenten o las leas en un libro.
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