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Resumen

El microbot Propugnator, ha sido disefiado para participar
en las pruebas de rastreo y velocidad, aunque en este
informe nos cefiiremos Unicamente ala primera.

Los integrantes del grupo son todos estudiantes del Ultimo
curso de Ingenieria Industrial en la Universidad de
Valladolid, en la especialidad de Automaticay Electronica.

Esta es la primera vez que abordamos la construccion de un
microbot, y esperamos que no sea la Ultima. La motivacion
para participar vino a raiz de la visita al certamen del afio
pasado.

1. Introduccién

Barajamos varias posibilidades para una configuracion
inicial. Al final nos decidimos por una mezcla de todas ellas
como es € control en la direccion mediante un servo, asi
como latraccién diferencial.

Los materiales usados tienen su base en e principio de
minimo gasto.

2. Platafor ma mecénica usada
Siguiendo dicho principio de minimo gasto, hemos
empleado CD’s como soporte mecanico, que son robustos,
y a la vez, ligeros. Para la traccion, se han usado unos
motoresy trenes de engranajes de juguete.

Las ruedas siguen una configuracién de triciclo (dos ruedas
atrés y una delante), dado que proporciona estabilidad

suficiente y una respuesta dinamica que ignore un poco las
inercias.

3. Arquitectura hardware

Para este microbot, se ha partido de la placa comercial
“Handy Board” desarrollada en el MIT. Esta placa esta
basada en el microcontrolador 68HC11 de Motorola. Esta
placa placa lleva integrado toda la etapa de potencia de los
motores (DC y servo) y las baterias.

El seguimiento de la linea se realiza mediante una serie de
sensores CNY 70, estratégicamente colocados.

4. Softwarey estrategias de contr ol

Disponemos de una linea de sensores. El control se redliza,
haciendo un giro proporcional a la distancia de el sensor
gue se activa a larecta. Asi mismo, si esta distancia es muy
grande, se actla sobre la velocidad de los motores,
independientemente uno del otro.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

El microbot tiene unas dimensiones de 20cm de largo por
15cm de ancho, lo que permite una estructura conpacta, y
que facilitalos giros rapidos.

Se alimenta mediante pilas recargables, dando una tensién
total de 9V.

Consumo: unos 3,5 A.
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6. Conclusiones

Con este robot sdlo hemos pretendido “mancharnos las
manos’ construyendo algo nosotros mismos, y salir un poco
de todas |as simul aciones que hacemos en la escuela, sin ver
modelos fisicos. Hemos conseguido este objetivo a la
perfeccion, asi que todo 1o demas que podamos conseguir
es un afadido.
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NOTA: Las fotos son un poco atrasadillas, asi que en vez
de tanta marafia de cables se ha puesto un bus, y se han
afadido los 2 sensores més externos, que seran los
encargados de tomar decisiones en las intersecciones.
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