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Resumen
La Maskina ha sido disefiada para
realizar la prueba de laberinto, en la que
se pretende que introduciendo la
Maskina en dicho laberinto este consiga
salir de é en un tiempo determinado.

Los creadores de la Maskina son César (
20 [.T.T. Sistemas de
Telecomunicaciones) Miguel (2° I.T.T.
Sistemas Electronicos) y Radl (2° 1.T.T.
Telematica).

1 —Introduccion

La Maskina ha sido montado sobre una
estructura del tipo triciclo diferencial
(Figura 1) lo que daunagran libertad de
movimiento.

Las ruedas motrices se encuentran en la
parte trasera y dependiendo de cua se
mueva conseguimos |os movimientos de
giro. Latercera rueda se encuentra en la
parte delantera actuando como punto de

apoyo.

Figural

2 — Soporte M ecanico

La plataforma sobre la que se monta la
Maskina es de auminio, ya que es
consistente y a la vez ligero. Las ruedas
son de pléstico cortado a medida al cual
se le ha acoplado en el borde una goma
para tener mayor agarre a suelo,
excepto larueda de apoyo que la cual va
libre.

Las dos ruedas motrices van acopladas a
unos motores los cuaes llevan
incorporadas un juego de reductoras.

Los circuitos impresos, Sensores,
baterias y motores se fijan a la base de
aluminio por medio de tornillos.

Con todo ello las dimensiones de la
Maskina son:

- Altura 13cm
- Ancho: 16 cm
- Largo: 21 cm

3—Hardware

La Maskina esta gobernada por un
microcontrolador de 8 bits y 1K de
memoria flash, en concreto se trata del
PIC 16F84A de Microchip (Figura 2).
Hemos elegido este microcontrolador
por su reducido tamafio, ya que a
poseer memoria interna ahorramos €l
tener que poner chips externos de
memoria para poder grabar nuestros
programas, Yy también por sus



prestaciones, ya que con una minima
circuiteria externa conseguimos que
funcione correctamente.
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La excitacion de los motores lo
conseguimos con e L293D (Figura 2).
Hemos elegido este chip por soportar
corrientes  de hasta 12A vy
principalmente por incorporar diodos
internamente.

La parte sensorial (Figura 3 y 4) se ha
construido a partir de 3 diodos led
infrarrojos emisores, y otros tres
receptores de infrarrojos del tipo TFMS
5360 de la  casa TEMIC

Semiconductors. Para poder usarlos los
hemos tenido que modular con una
portadora a unos 40Khz y luego los
pulsos para poder detectar a unos
10Hhz.

Las aimentaciones usadas son 8V para
la parte de motores y 5V para la parte
digital.

4 — Software
El lengugje de programacion es Basic
orientado para € PIC 16F84A, elegido
porgue es un lengugje de programacién
sencillo de usar.

La estrategia de control es mediante €l
sondeo de los receptores, y dependiendo
de la combinacion de sensores activos
en cada comprobacion se tomara una
decisién u otra para tratar de ir
moviéndonos por e laberinto y asi
conseguir salir del mismo.

El diagrama de bloque que seguimos es
el mostrado a continuacion

Programa
Principal

l

Evauacion de
|os sensores

l

Actuacion sobre
|os motores
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