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Resumen

El microbot “HUSMEADOR I1” ha sido pensado y
disefiado para participar en la prueba de rastreadores. La
estructura de este movil va montada sobre una base
cuadrada de fibra de vidrio cuyas dimensiones son 11x
8cm, a la que se acoplan dos ruedas radiales de 8cm de
diametro, més una estructura de hilo de cobre soldado que
sirve como soporte para la rueda trasera de traccién. La
base ser4 soporte de las baterias, 1a placa de control y €
servomotor encargado de controlar la direccion del movil.
Los servomotores utilizados son de la casa HITEC
modelo HS300, el microcontrolador es un PIC 16F876, y
el sistema de alimentacion lo componen 7 baterias de
1,2v/1800mA. Por Ultimo desde la placa base se eleva
otra estructura para contener el dispositivo de deteccion
parael rastreo, un dispositivo CCD.

El ingenio ha sido obra de Victor Sempere Vidal,
Rafael Tomas Saavedra y Modesto Tomés Saavedra,
estudiantes de 3° curso de Ingenieria Informédtica en la
Escuela Politécnica de la Universidad de Alicante.

1. Introduccién

Al presentar un microbot para la prueba de
rastreadores, hemos tenido que elegir un disefio que
ofreciese las mejores cualidades, bajo nuestro punto de
vista, para afrontar con éxito cualquier circuito de
seguimiento de linea a que sea sometido, sea cua seala
iluminacion del circuito o las irregularidades que
presente. A la vez que se han tenido en cuenta las
limitaciones impuestas por las bases del concurso, en
especia las que se refiere a dimensiones, asi como las
posibles disposiciones del recorrido. La figura 1 muestra
unavista del mévil HUSMEADOR 1.
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Fig. 1. Vista general del microbot HUSMEADOR |1

La plataforma utilizada lo dota de un disefio
personal de manera que a la vez permite la perfecta
ubicacién de todos los elementos sin  problemas de

sujecion, cableado, etc. EI mévil obtiene su estabilidad
bajando todo lo posible su centro de gravedad y
colocando la mayor parte del peso en su parte media.

Visto asi, queda claro que los objetivos que se
persiguen son los de dotar a microbot de estabilidad,
agilidad y una gran capacidad de navegacion, con lo que
se intentard resolver e circuito de forma répida,
continuaday sin equivocaciones.

2. Plataforma mecéanica utilizada

Ya se han comentado varias cuestiones respecto
a la plataforma utilizada para nuestro microbot, con
més detalle podemos observar en la figura 2 la
disposicion de los elementos sobre la base.
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Fig. 2. Vista en planta del microbot

Las limitaciones del concurso nos han hecho
decidirnos por un disefio propio basado en una plataforma
cuadrangular de 11x8cm de lado a unos 3cm del suelo.
Sobre ésta se ha situado la placa de control, las baterias y
un servomotor de modelismo [1] (6v, 0,16sec/60°,
3,5kgxem) encargado de transmitir la direccion al movil.
A ambos lados se han montado sendas ruedas de 8cm de
diametro y en su parte delantera varios diodos LED para
iluminar €l circuito.

El sensor CCD con su Optica [2], esta
implementado sobre una placa de fibra de vidrio
(16x10cm) que se sujeta también a la base mediante
tornilleria, y en cuyo extremo delantero se sujeta un
espejo (20x3cm) para reflejar con campo suficiente las
lineas del circuito.

La placa de control tiene unas dimensiones de
10x4 cm, aojando debajo |as baterias, con lo que requiere
una elevacion que sera de unos 4cm sobre la base.

Desde la parte trasera arranca la estructura,
realizada en hilo de cobre de 1,5mm, que sostiene la rueda



motriz con su motor, asi como € ee de direccion. El
conjunto adquiere una longitud total de 27cm y una
anchura de 20cm.

3. Arquitectura hardware

El hardware implementado ha sido realizado en tres
placas de circuito impreso [3]: la que sirve de plataforma
base, una més peguefia situada en la parte superior que
contiene € sistema de control y otra mayor y
sobreglevada cuyo Unico fin es e de contener €
dispositivo de seguimiento de linea.

El dispositivo CCD es un sensor Optico que asociado
al correspondiente circuito eléctrico  proporciona
diferentes niveles de tension en funcidn de laluz recibido,
de manera que la tension mayor corresponde con el
blanco y por tanto la menor con € negro. El espejo de
20cm permite controlar todo e campo de indicadores
sobre la superficie a seguir, y los leds delanteros
proporcionan la iluminacion necesaria para excitar
suficientemente al CCD.

Como elemento de control del sistema se ha elegido el
microcontrolador 16F876 de Microchip [4] por su
sencillez de programacion y versatilidad, sobre todo en lo
gue se refiere a control de motores mediante PWM, y la
incorporacion de un convertidor A/D. Este micro que
implementa 3 puertos de entrada salida y 8Kbyte de
memoria EEPROMI[5], es més que suficiente para
gobernar el microbot. Se han tomado 3 lineas del puerto
A para e control de dispositivo CCD (sefides
analégicas), una linea del puerto C para controlar el
PWM del servomotor de direccion, y tres més del puerto
C para controlar la direccién y e sentido de marcha del
motor de traccion que funcionaa 10v.

Las 8 lineas del puerto B quedan disponibles como
auxiliares.

La figura 3 muestra la referida disposicion de
elementos:
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Fig. 3. Actuadoresy Motores

4. Softwarey estrategias de control

Como se puede observar en e organigrama de
funcionamiento de la figura 4, los algoritmos de control
responden a un programa donde en todo momento se esta
actuando sobre el giro del motor de traccién y en funcion
de lainformacion que se reciba del actuador externo CCD
respecto de la linea a seguir, también se corregira el
angulo de direccién con € servo implementado para este
fin. Por otro lado, se establecen subrutinas de actuacién

sobre el funcionamiento siempre que se detecte linea de
camino més corto por los actuadores exteriores o
bifurcacién.
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Fig. 4. Organigrama de control

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

Caracteristicas fisicas:

Velocidad maxima 0,4m/s

Peso total 800gr

Dimensiones base 11x8cm

Dimensiones totales 27x20cm

Diametro ruedas 8cm

Tabla 1
Caracteristicas eléctricas:

Alimentacion 7 baterias
1,2v/1800mA




Consumo 500mA
Tensiéon alimentacion 5v
placa de control

Tensiéon alimentacion 5v
servomotor direccion

Tensiéon alimentacion 10v
motor traccién

Tabla 2

6. Conclusiones

Hemos disefiado un  microbot  totalmente
personalizado el cual incorpora un hardware abierto para
poder ser utilizado en varios tipos de pruebas con solo
unas pequefias modificaciones. A su vez del estudio,
andlisis y posterior elaboracién del software hemos
concluido que son muchos |os algoritmos que permiten un
control fiable y bueno del movil, sblo de la experiencia es
posible laresolucion de un software final.
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