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Resumen
Mill es un robot construido por un Ingeniero
Electronico y una Enfermera. Este es el primer
ano que se pondra a competir para ver como se
porta. A continuacion se muestra la foto del
mismo:
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1. Introduccion
Mill ha sido construido exclusivamente para
competir en la prueba de rastreo. Este no alcanza
mucha velocidad pero creemos que tiene
posibilidades para hacer frente a los robots
rastreadores que actualmente compiten en esta
prueba.

2. Plataforma mecanica usada

La plataforma del robot es muy sencilla, esta
formada por un chasis de metacrilato a que sele
han afadido diversos mecanismo para poder
adaptar €l resto de piezas, como los servos, la
bateria y las tarjetas electronicas. Los motores
usados son dos servos. Estos estan trucados para
lograr un par adecuado en €l robot.

3. Arquitectura hardware
Esta basada en un control por medio de un
microcontrolador Motorola 68HC11[1]. Este
microcontrolador se caracteriza entre otras cosas
porque es de 8bits, funciona a 2MHz y sus
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instrucciones son relativamente pocas, potentes
relativamente y de facil mangjo. Ademés dispone
de 512 bytes de memoria EEPROM para datos 'y
programay 512 bytes de memoria RAM.

Fig. 2.Arquitectura de MilQ.

Respecto a los sensores usados, se han elegido
los CNY70 [2]. La ventgja que este presenta es
gue son sensores infrarrojos donde € emisor y €l
receptor van encapsulados juntos. La principa
desventgja es que este sensor no es modulado y
por tanto es muy endeble a la luz solar o ha
posible reflejos no deseados. Para obtener un
buen funcionamiento de los niveles que dan
estos sensores en conveniente incluir unas
puertas trigger schmitt para que den niveles
adecuados de tensién y no estén oscilando.

El control de los motores se ha hecho por medio
de dos pines de un puerto del 68BHC11. Estos
pines atacan a las entradas de un puente en H
doble integrado L-298 [3] permitiendo hacer que
cada motor pueda girar en ambos sentidos. Se
puede lograr en el robot un giro sobre s mismo.
Todo esto va controlado por medio del software
incluido en e 68HC11.

4. Softwarey estrategias de control
La estrategia usada para su control es bastante
sencilla pues dispone de varios sensores CNY 70.
Estos sensores son los encargados de suministrar
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la informacion a microcontrolador para saber
como se encuentra €l robot respecto la linea que
esta siguiendo.

El programa de control esta realizado en
lenguaje ensamblador del microcontrolador. Para
la programacion se ha usado un sencillo
programador software que permite programar €l
68HC11 enviando €l codigo via serie

Fig. 3.Tarjeta de contral.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas

relevantes

En cuanto a sus caracteristicas que mas destacan

son el poco peso que este tiene que hace que sea

ligero. La alimentacion de todo e sistema es

anica 'y no se encuentra dividida en dos partes.

La misma alimenta a todo € robot. EI consumo

detodo el sistemaesde 1,1A.

Ancho x Largox Alto |14 x 18 x 16 cms
Peso 750 gr

Baterias 12V, 1.3Ah
Consumo tota 1,1A

6. Conclusiones

Normalmente la gente que hace microrobots lo
hacen de una forma bastante artesanal, o que
hace que influya muchos factores cuando se
ponen a competir. Podemos asegurar que se pasa
un rato increible. Animo por medio de este
documento a que exista una mayor aficion a
estos concursos para que se puedan hacer incluso
campeonatos a nivel nacional o incluso
internacional. En esta categoria es dificil pero en
SuUMO existe en varios paises.
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