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Resumen 
 

El robot Arrás lo presentamos a la categoría de 
Velocistas. Está gobernado por un microcontrolador de 
Motorota ® MC68HC811E2. La placa de desarrollo que 
utilizamos es la que tuvimos que realizar para la práctica 
de Sistemas Electrónicos Digitales de 3º de Ing. 
Telecomunicación de este mismo año. La base del robot 
es la de un coche teledirigido cuyas ruedas son unas 
orugas. A continuación proporcionamos una descripción 
de las distintas partes de las que consta la Máquina. 

 

1. Introducción 
 

El Robot, como ya se ha dicho anteriormente, está 
formado por una placa de desarrollo del microcontrolador 
HC11, otra placa en la que hemos instalado dos puentes 
en H (que se describirán más adelante) para controlar los 
dos motores y por último, otra en la que están instalados 8 
LEDs de Infrarrojos (CNY70) para la detección de la 
línea negra sobre el fondo blanco. La dirección se 
controla de forma diferencial, es decir, variamos las 
velocidades de las ruedas para elegir el sentido de giro.  

 

2. Plataforma mecánica usada 
 

La plataforma empleada es, como ya se ha dicho en la 
introducción y el resumen, la de un coche teledirigido 
oruga. Dicha plataforma no ha sido casi modificada, ya 

que nos proporcionaba acceso directo a los dos motores, 
que era básicamente lo que necesitamos. Sobre ella, 
hemos colocado las distintas placas de desarrollo, unas 
sobre otras con soportes, para controlar la Máquina.  

 

3. Arquitectura hardware 
 

El hardware se puede subdividir en tres partes:  

La parte de control, que es básicamente la placa de 
desarrollo que incorpora el microcontrolador encargado 
de gobernar el robot. 

 
La segunda es la placa es la que controla toda la parte de 
motores. En ella se incluyen los Puentes en H y toda la 
lógica que los gobierna. Los Puentes en H que hemos 
utilizado son dos L6203, de encapsulado Multiwatt que 
son capaces de proporcionar una corriente máxima de 4 
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Amperios en continua y picos de 10 amperios a cada uno 
a los motores. Al no haber diseñado nosotros la parte 
mecánica de los motores, no sabemos cuales son 
exactamente las características eléctricas de los motores y 
físicas de los engranajes.  

 

 
 

Por último tenemos una placa que contiene los LEDs de 
infrarrojos CNY70 que utilizamos para la detección de la 
línea negra del circuito. 

 
 

4. Software y estrategias de control 

 
El software está programado en el Lenguaje Ensamblador 
del HC11. Utilizamos el compilador Iasm11 para 
compilar el código y el Winbug11 para cargarlo en el 
Microcontrolador a través del puerto serie del ordenador. 

 

5. Características físicas y eléctricas más 
relevantes 

 

El robot tiene las siguientes medidas: 

Alto: 18 cm. 

Ancho: 20 cm. 

Largo: 27,5 cm. 

 

La parte lógica la alimentamos con una pila de 9 voltios 
que utilizamos, junto con un estabilizador 7805, para 
obtener una fuente constante de 5 voltios. Para los 
motores nos hemos decantado por utilizar una batería de 
Plomo-Gel de 12 Voltios y 1,2A/h. conectada 
directamente a los puentes en H. 

 

6. Conclusiones 
 

Para ser este nuestro primer Robot ha sido una buena 
experiencia. Hemos aprendido a utilizar distintos 
sistemas, como los Puentes y los Diodos de Infrarrojos. 
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