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Sistema sensorial.

El sistema sensorial utiliza sensores CNY70, cuyas
caracteristicas técnicas se afladen en este articulo. La
disposicion de los sensores es la siguiente:

(visto desde abajo)

X B1 B2 A2 Al Y

Los sensores Al y A2, al igual que los sensores Bl y B2, estan
conectados de tal forma que actuan como si fuesen uno solo, es
decir si alguno de ellos detecta negro, la salida se activara. Esta
disposicion estd pensada para poder detectar angulos rectos y
curvas pronunciadas.

Estos sensores llevan un circuito electroénico asociado el cual
se explica a continuacion:
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El circuito responde de la siguiente forma:

A| B |CL|S1|H S2

O! O!| X | nc! nc| Nocambia

Ol 11! X1 11| 0O |Giraaladerecha
1 0| X 0 1 | Giraalaizquierda
1111 11 11| O |Giraaladerecha
1 1 0 0 1 | Giraalaizquierda

En la tabla de verdad un 1 significa que el sensor A 60 B
esté activo, es decir que esta sobre la linea negra. El bit CL esta
controlado por el micro-controlador y es el encargado de controlar
el lado de la linea negra que va a seguir el micro robot. Si se estudia
la tabla no es dificil pensar que lo que va a realizar el micro robot
es seguir un lado de la linea negra, lado que sera controlado por CL.
Si por cualquier motivo la linea se sale de los sensores, las salidas
guedaran igual que estaba, pudiendo recuperarla en breve espacio
de tiempo.

Las salidas S1 y S2 se conectaran a otro circuito
electronico de tal forma que cuando Sl valga 1 y S2 valga O el
motor que controla el giro rotara a la derecha, y si S1=0 y S2=1,

Para detectar las sefales de las bifurcaciones se utilizan
los sensores X e Y, de tal forma que cuando la linea pase entre los
sensores A y B, se testeara X 0 Y, segun corresponda, detectando
asi si existe linea de sefalizacion. Si se estéa siguiendo el lado
izquierdo, por ejemplo, solo hace falta testear si hay sefializacion
en el lado derecho, puesto que si hay una bifurcacion y hay que
sequir el lado izquierdo, va a seguir correctamente este lado.



Ademas del sistema electroénico de sensorizacion, el micro
robot posee un sistema mecanico con el cual se pueden ajustar los
sensores exactamente a la distancia adecuada a las necesidades,
segun la tolerancia del ancho de la linea a seguir y la separacion de
las lineas de sefializacion. También se puede controlar
mecanicamente la altura de los sensores con respecto a la
superficie por la que va a circular, para evitar las posibles
rugosidades del terreno.

Hay que destacar de este sistema que el seguimiento de la
linea se realiza con simples puertas légicas, consiguiendo de este
modo una gran rapidez en el circuito e independencia del micro para
controlar el motor, aunque con el micro si podemos controlar la
velocidad de este motor y el lado de la linea que queremos seguir.



Sistema de control.

El sistema de control del micro robot se basa en dos circuitos
basicos:

-El circuito de control del motor de giro (descrito
anteriormente).

-El circuito de control general, basado en el micro
controlador 8031.

El micro lo que va a controlar son los siguientes
aspectos:

Va a controlar el arranque del sistema con un pulsador.

Ademas controlara la velocidad de los motores, tanto el
de giro como el de propulsion.

El micro también controlara el frenado del micro robot
en caso de que la linea a seguir no sea detectada por los
sensores de rastreo.

El programa que utiliza el micro estd realizado en
lenguaje ensamblador consiguiendo mayor rapidez en la
ejecucion del mismo. Basicamente lo que realiza el programa
es lo siguiente:

-Inicializa los registros que se van a utilizar.

-Espera a que se pulse el pulsador de arranque.

-Genera una sefial de PWM para los dos motores, para
que el micro robot inicie el camino.

-Controla si los sensores pierden la linea, en tal caso
frenara el motor de propulsion para que el micro robot pueda
recuperarla en el menor espacio de tiempo posible.

-Controla el lado de la linea que se va a seguir en funcion
de las rayas de sefalizacion que se encuentre.

Para que el micro controlador pueda controlar
correctamente a los motores, se utiliza entre el micro y los



A continuacién se muestra una fotografia sefialando las
partes mas importantes:

Placa de sensores

Ejedegiro

Ajuste de altura de sensores
Motor de propulsion

Motor de giro

Placa control motores

Placa principal

Pulsador deinicio
PilaparaTTL

Pilas paralos motores




En la fotografia no se a colocado la carcasa en la zona de los
sensores, pero es esencial para que no le afecte focos de luz con
gran intensidad luminosa.

Arquitectura hardware.

La arquitectura hardware utilizada es mas que sobradamente
conocida por lo que no hara falta explicar gran cosa en este
apartado. Se trata de un micro controlador 80C31 de INTEL
utilizando el puerto O latcheado y el puerto 2 para comunicarse con
una memoria eprom M27C512. Utiliza un cristal de 11.0592 MHz.

Realmente no se cree necesario profundizar mas en este
punto por la gran difusién de informacion que existe sobre este
micro controlador.



Caracteristicas de componentes:
-Caracteristicas del CNY70: (Ver archivo pdf adjunto).

-Caracteristicas del L298: (Ver archivo pdf adjunto).



