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1. Introduccién

JSG fue disefiado en un principio para competir
Unicamente en la prueba del laberinto, pero ha
sido modificado para participar también como
rastreador afiadiéndole un suplemento en el
frontal.

2. Estructura

La estructura esta basada en dos planchas de
PVC. La primera sustenta los dos motores
servos modificados para trabajar como motores
en bucle abierto y la bateria. La segundaesen la
gue se coloca la placa base y la auxiliar. Esta
ultima esta ademés subida en una peguefia torre
gue sirve de sujecion, que sustenta los sensores
de distancia. Los servo motores como se ha

comentado, estan trucados para poder dar un
giro completo, y funcionan a5 V. Como ruedas
se han utilizado dos CD’s que redlizan los giros
alos que se les hafijado una cubierta de caucho
para que tengan suficiente friccion en la parte
trasera se ha colocado y unarueda loca.

3. Sensores

En la minitorre hay tres sensores GP2D12 de
sdida analdgica que mandan una sefid
indicativa de la distancia ala que se encuentra el
obstéculo mas proximo. Hay un sensor frontal y
dos laterales. En e frontal del robot a la atura
del suelo hay cuatro sensores CNY-70. Dos de
ellos estén juntos en el centro y € resto se han
situado en los laterales a cierta distancia para
detectar las bifurcaciones. Estos sensores
mandan una sefial digital que indica s la
superficie es negra o blanca. Esto lo identifica
gracias a que € blanco devuelve la sefid
emitida por el sensor y el negro |a absorbe.




4. Estrategias

Laberinto:

El robot inicialmente tiende a avanzar en linea
recta paralelo a las paredes. Para ello mide la
distancia con respecto a la pared izquierda y se
corrige hasta mantener una distancia de
aproximadamente 11 cm. A parte de eso la
estrategia a seguir consiste en tres operaciones
basicas. La primera posibilidad es que encuentre
un hueco hacia laizquierda. En ese caso entraria
en ese pasillo. Si pudiese ir en todos los sentidos
giraria a la derecha. Y por dltimo en caso de
encontrar un obstaculo frontal iriaalaizquierda
0 en su defecto aladerecha
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