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Resumen

El robot Eric Cartman de Miguel & Alberto Technologics,
fue concebido para la lucha de sumo. Para ello se le ha
dotado de un chasis monocasco de aluminio, reforzado por
multiples fijaciones con tornillos. Ademés se le han
incluido dos potentes motores que le permiten desarrollar la
fuerza necesaria para impulsarse con rapidez y mover a
adversario con soltura. El disefio, nacié en la mente de sus
creadores un 2 de marzo de 2002, plasméndose
posteriormente en multiples esquemas y planos, que fueron
dando formaal invento, parafinaizar su construccion el 18
de Abril de mismo afio. Los constructores y disefiadores del
robot, tanto la parte fisica como electrénica, son Alberto
Garcia LOpez, estudiante de Ing. Superior de
Telecomunicaciones en tercer afio en la Escuela Politécnica
de Alcala de Henares y Miguel Angel Arribas Rodriguez
Técnico Superior en Informética de Gestion.

1. Introduccién

Después de pensar detenidamente sobre la estructura, tanto
de soporte como de movilidad del robot, decidimos copiar
la idea de disefio de un carro de combate. Para €llo,
dotamos al robot de un casco bgo para aumentar la
estabilidad y robustez del mismo. Ademés, para la traccion
mecénica, utilizamos e sistema oruga, empleando dos
ruedas motrices, una en cada lado del chasis, y dos ‘libres’,
unidas con las anteriores mediante gomas, 1o que permite
una gran superficie de apoyo, aumentando la agilidad y
estabilidad de Cartman en su movimiento. También se ha
tenido especial cuidado en no sobrepasar las medidas y
pesos estipulados en las bases del concurso, por o cua el
robot ha sido fabricado, en su mayor parte, en aluminio,
disminuyendo considerablemente el peso del chasis sin
perder por ello robustez.

2. Herramienta de control

Para el total control auténomo del robot, se ha decidido
utilizar un Unico microprocesador, aunque suficientemente
potente para poder implementar las rutinas necesarias para

el procesado del movimiento y sensores de posicion y
rastreo. El microprocesador utilizado es el 6BHC11E2 de
Motorola, trabgjando a una frecuencia de 8Mhz. Gracias a
lo puertos de entrada/salida que posee dicho micro, a su
repertorio de interrupciones, y a amplio lengugje
ensamblador del que dispone, conseguimos un control total
de todas las funcionalidades necesarias para € correcto
funcionamiento del robot.

El software utilizado se compone de dos partes total mente
diferenciadas. La primera de ellas es la encargada del
control de los motores, lo que aportalavelocidad y empuje
necesario tanto para €l rastreo como para €l atague. La
segunda es la encargada del control instantdneo de los
sensores gque posee Eric, tanto los de posicion, como los de
deteccion de elementos hostiles. La estrategia de
funcionamiento del software consiste en e rastreo contintio
hasta encontrar elementos hostiles. Es en ese momento
cuando se gecuta la rutina de ataque, gracias a la cua
lanzaremos al robot contra su adversario, intentando que
éste, por s mismo, salga del tatami. Si en algin momento
detectamos que €l robot llega a los limites del tatami, se
gjecutara una rutina de algjamiento del mismo para evitar la
salida del robot de la zona de lucha.

3. Estructura Hardware

Para €l procesador centra de la unidad, como fue
mencionado en e punto anterior, se selecciond el
microprocesador 6BHC11E2 de Motorola. Utilizaremos una
placa de desarrollo del mismo en la cual encontramos un
cristal de cuarzo de 8 Mhz, para lafijacion de la frecuencia
de trabajo del robot. Se utilizard un pulsador externo parala
redlizacion del reset del micro. A la hora de la
comunicacion con un computador, utilizaremos € integrado
MAX232 de Maxim, ademas de una entrada RJ11 y un
cable telefonico con entrada para €l puerto serie del
computador. Ademas utilizaremos varios diodos leds para
la visualizacién de ciertas sefiales enviadas por los
dispositivos infrarrojos. Los elegidos para realizar la labor
de deteccién de los bordes del tatami son los dispositivos
CNY/0. Gracias al fécil disefio del circuito de polarizacion
del mismo, y a integrados con funcién trigger logramos
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obtener los valores necesarios para la correcta deteccion
mediante el micro. Estos dispositivos estdn colocados en
cada una de las esquinas del robot, intentando cubrir €l
maximo campo posible, e intentando también que no les
incida la luz directamente a ellos, para evitar posibles
confusiones.

Para la deteccion de elementos hostiles a nuestro robot
utilizaremos los dispositivos GP2D12 de Sharp,
dispositivos infrarrojos que poseen tan solo tres patillas en
su encapsulado, alimentacién, masa y una salida anal égica
en funcién de la distancia al objeto detectado. El sistema
que utiliza e dispositivo es la triangulacién infrarroja.
Manda un haz de luz, y segln a la distancia a la que esté
situado y € éngulo con e que es recibido e mismo
obtendremos una sefid analégica con valores entre,
aproximadamente, 0,4V y 3,1V. Utilizaremos este resultado
para, mediante el micro, decidir s atacar o aproximarse
parael rastreo.

4. Baterias

La fuente de energia del robot constituye un elemento
esencial en el disefio de cualquier autdmata, debido a que €l
rendimiento y duracién operativa del artilugio va
supeditada al tipo de bateria elegida. En nuestro caso
elegimos baterias de NimH de 6V y 3000mAh compuesta
de cinco elementos. Son baterias de larga duracion, aunque
como contrapartida su peso es elevado, que ha sido
aprovechado para servir de contrapeso y aumentar la
estabilidad.

Durante €l desarrollo de la competicién, dispondremos de
dos baterias del tipo anterior que se iran aternando seguin el
desgaste de las mismas. Para la recarga utilizamos un
cargador rapido que nos permite reponer toda la carga en
aproximadamente 45 minutos.

Para la alimentacion del microprocesador utilizaremos una
pila de petaca de 9V, que ser4 pasada por un estabilizador
de tensién para fijar dicha tensién a 5V, tension necesaria
por e micro.

5. Conclusiones

Después de la total construccion del robot, podemos
concluir que se trata de un proceso muy costoso, en cuanto
a tiempo, trabgjo y dinero. Después de la reaizacion del
disefio apropiado parala aplicacion, se debe llevar acabo €l
mismo, elegir los materiales adecuados y empezar la
construccion.  Aqui  nos encontramos nuestro  primer
problema. Al final hemos conseguido la realizacion de un
robot bastante robusto, pero con mucho trabgjo.

Hemos dedicado gran parte del presupuesto a la parte de la
alimentacion, es decir, baterias y cargador de las mismas.

De la misma manera, hemos elegido unos motores muy
potentes, también bastante caros, con los que esperamos
tener opciones de realizar la tarea desarrollada en las rutinas
de movimiento y ataque.

La experiencia que hemos adquirido es una de las
caracteristicas a resefiar, ya sea de |la parte electronica como
en el dmbito del montgje fisico.
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