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Resumen

El “Pegao” es un robot rastreador/velocista modular. De
momento solo sabe rastrear pero con e tiempo también se
pondraa correr.

Ha sido readlizado por aumnos de 6° de Ingenieros
Industriales de Valladolid

1. Introduccién

El robot usa un sistema de locomocion tipo triciclo clésico:
la rueda delantera sirve tanto para la traccién como para €l
direccionamiento. Las dos ruedas traseras se mueven
libremente.

Su estructura modular permite variar su configuracion
fisica. Asi, podremos cambiar €l médulo porta-sensores, €l
modulo-carrito o cambiar e motor de traccién. De esta
forma se puede configurar como rastreador o velocista
facilmente. Con esto se pretendia probar diferentes disefios
sin tener que construir un nuevo robot completo.

2. Platafor ma mecanica usada

La estructura del robot se ha construido basicamente con
arraglés (poliestireno) y con madera. Los gjes y engrangjes
se sacaron de un video. Larueda delantera erade un avion y
las traseras son de mueble.

En cuanto a motor de traccidn, es de la marca Nisupa y
deberia aimentarse con 12V, pero solo le damos 9V y no se
queja. El motor de direccionamiento es un servomotor
marca Hitec, como un Futaba pero la mitaz de caro.

3. Arquitectura hardware

L os sensores usados para detectar la linea son los CNY 70...
sin comentarios.

En lo referente a la electrénica, se ha usado la Handy
Board', una tarjeta comercial basada en e microcontrolador
68CH11 de Motorola. Esta tarjeta permite trabajar con
multiples recursos (sensores, motores, IR, LCD...) de los
cuales se han aprovechado muy pocos. Es por esto que en
breve, cuando las asignaturas no aprieten tanto, se va a
disefiar una tarjeta propia ajustada a nuestras necesidades.

4. Softwarey estrategias de contr ol
Latarjeta se haprogramado en I C.
La estrategia de control paso de ser “poderosas teorias’ a
simple heuristica que, a fin'y a cabo, fue lo Unico que dio
resultados practicos.
El agoritmo de control se basa en dar diferentes grados de
giro dependiendo del estado de los seis sensores centrales.

Los sensores de los extremos se usan para resolver las
interseccionesy los angul os rectos.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

Peso: 300 g

Dimensiones: 22(largo)x12’' 5(ancho)x11(alto) cm
Alimentacion: 9V

Consumo: jUf!
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