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1.Introduccién

El autor es estudiante de segundo curso de Ingenieria
Informética en la Universidad Auténoma de Madrid y es
miembro del Club de Robética Mecatrénica [1] de dicha
Universidad.

2. Platafor ma mecanica usada

El robot se ha realizado reciclando ciertas partes
mecéanicas de un coche todo terreno teledirigido de tipo
buggy. Para gjustar sus dimensiones se ha realizado una
nueva estructura realizada en metacrilato.

La eleccién de dicho materia se ha redlizado en funcién
de su facilidad para ser trabajado y su baa torsiéon d
someterle afuerzas.

Las ruedas originales han sido sustituidas por otras mas
adecuadas a tipo de pista a utilizar. En concreto es un
compuesto de goma espuma que tiene una gran
adherencia.

Se ha mantenido la suspension en las ruedas delanteras
para mantener un optimo agarre (y por tanto trazabilidad)
en las curvas. Sin embargo la suspensién trasera ha sido
eliminada para que no se produzcan demasiadas
oscilaciones en la estructura.

El disefio inclinado de la plataforma obedece a dos
razones:

- Permite reducir la distancia entre gjes a la
par que se mantiene la superficie Util
para colocar componentes.

- Se desplaza un mayor peso hacia e egje
delantero paratener un mejor reparto de
pesos entre los €jes (el ge posterior ya
soporta €l peso de los motores y los
engrangjes) y obtener un meor
comportamiento dindmico del vehiculo.

3. Arquitectura hardware

Como elemento central de la electronica se ha utilizado el
sistema GpBot [2] desarrollado en la Universidad
Autonoma de Madrid y que es utilizado para las practicas
de la asignatura de Robdtica Auténoma impartida en
dicha universidad.

El microprocesador utilizado por esta placa es un
Motorola 6BHC08GP32 [ 3]

Este sistema es el encargado de procesar las sefides que
le llegan de los 6 sensores de infrarrojos colocados en la
parte inferior delantera de la estructura. Dichos sensores
son los ampliamente conocidos CNY 70.

4. Softwar ey estrategias de control

Debido ala gran velocidad que es capaz de desarrollar €
motor, se ha recurrido a un control de velocidad de tipo
PWM.

Del control de la direccion se encarga un agoritmo
proporcional que suavizalos movimientos del robot.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

La alimentacion es confiada a una bateria de 12v capaz de
rendir 1,2 Ah. Dicha aimentacién proporciona una serie
de ventajas e inconvenientes.

La ventgja es obvia, la aimentacion es mas que sobrada
para un intenso ciclo de trabajo y no se prevé tener que
sustituir la bateria entre las pruebas.

El problema viene del lado del motor. Originalmente €
motor alcanzaba una velocidad de 25 Km/h con una
alimentacion de 7,2 v. La adopcion del nuevo voltge
dispara la ya de por s elevada velocidad del motor
original. Es por ello que se hace necesaria limitar la
velocidad mediante PWM.
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