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Resumen
Triky es un robot construido por Roberto Palma Castrillo y
Manuel Antonio Casal Hernández, ambos estudiantes de
Ingeniería técnica industrial, especialidad de electrónica
industrial, en la universidad de Alcalá de Henáres, para la
prueba de Rastreadores de Alcabot 2002.

1. Introducción
Este robot basado en una estructura de control diferencial
de tracción usa una placa HC11 basada en Botboard [1], y
una placa de adaptación de niveles y potencia diseñada por
nosotros mismos, Este es el segundo año que participamos
en el concurso y esperamos mejor los resultados de la
edición anterior

2. Plataforma mecánica usada
La plataforma usada son los tres primeros números del
coleccionables Mi Robot, reciclada para nuestras
necesidades, de aquí obtenemos la plataforma así como dos
motores de continua con reductora todo perfectamente
ensamblado.

3. Arquitectura hardware
El sistema Hardware se basa en un microcontrolador
HC11E2 en modo single chip , y en un doble puente en H
integrado L293D.

Figura1. Placa de control

4. Software y estrategias de control
El sistema esta programado en ensamblador para una
utilización optima del espacio de memoria del código,
siguiendo una estrategia basada en una máquina de
estados.

Se han usado ampliamente los ejemplos encontrados en [2].

5. Características físicas y eléctricas más
relevantes

Características Valor

Velocidad Media 12 cm/s

Ancho 12 cm

Alto 18 cm

Largo 25 cm

Peso con Baterías 1,5 Kg.

Consumo 500 mA

5. Conclusiones
El robot se comporta perfectamente en la prueba para la que
ha sido diseñado. Después del desarrollo del robot y el
diseño, así como la experiencia adquirida en el concurso del
año pasado se espera un resultado competitivo del robot en
el concurso.
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Figura 2 . El robot Triky.




