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Resumen 
A continuación de expone la estructura, estrategia y 
funcionamiento del robot Jhonny V. 

 

Fig 1. Microrobot Jhonny V 

1. Introducción 
Jhonny V es un robot ideado para poder competir en las 
pruebas del laberinto y del rastreador. Se ha desarrollado a 
partir de la observación de diferentes robots y aplicándolo a 
los presupuestos que nos podíamos permitir.  

2. Estructura 
La  base del robot son dos placas de PVC, cortadas por 
nosotros mismos con una CNC, sobre la placa de PVC 
inferior, se apoyan una batería de 12 V y dos servo motores 
de Hitec, trucados para un giro completo, en la parte 
inferior de la placa inferior, hemos colocado una rueda loca, 
sobre la que se apoya el robot, y le permite realizar los giros 
con una gran precisión, las ruedas principales son 2 Cd´s 
cada rueda que hemos enganchado a los servos. 

En la placa superior, hemos colocado la placa electrónica 
base del robot, y encima de está una placa auxiliar para 
poder enganchar los sensores de distancia. 

 

 

 

3. Sensores 
Sujetados en la placa auxiliar, y con una placa de aluminio 
para una correcta colocación, están los sensores de distancia 
GP2D12 con salida analógica la cual toma una valor 
dependiendo de la distancia a la que se encuentre un objeto. 

 

4. Estrategia 

Laberinto: 

Para poder salir del laberinto, hemos realizado 
primeramente, un programa que nos mantenga siempre en el 
centro del pasillo, y que vaya buscando los posibles huecos, 
una vez que encuentre esos huecos, iremos en la dirección 
del hueco mas grande, y como norma general haremos unos 
cuantos giros en una dirección y otro cuantos en la otra, 
hasta que consiga salir de laberinto. 

 

Figura  2.- Microbot Jhonny V vista frontal 
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