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Resumen

Charlybot es un robot rastreador disefiado y construido por
estudiantes de 5° de Ingenieria Electronica. Particip6 en la
edicion del afio pasado quedando en cuarto lugar y
recibiendo el premio del jurado. Este afio se han hecho
varias modificaciones, sobre todo de la parte mecanica.

1. Introduccion

Se trata de un robot, en el que se ha apostado fuerte por la
componente mecanica, disefidandolo para que la adapatacion
a las caracteristicas del circuito sea lo mas 6ptima posible
(radio de curvatura, angulos rectos etc.).

Charlybot constara de dos ruedas motrices, colocadas en la
parte trasera y de una rueda loca en la parte delantera.
Presenta como peculiariedad, la forma esférica de la rueda
loca, disminuyendo asi el frenado del micro-robot en las
curvas pronunciadas.

2. Plataforma mecanica usada

La plataforma esta construida en metacrylato. Este material
tiene la propiedad de ser facilmente mecanizable,
operaciones de taladrado y roscado, las cuales son
necesarias para el ensamblaje y montaje de los elementos
que integran el robot: ruedas, motores con sus
correspondientes transmisiones mediante pifion y corona
dentados, regleta portadora de los seis sensores de
infrarrojos, placa para circuito electronico, y bateria de
alimentacion.

Usa traccion diferencial trasera mediante dos ruedas a las
cuales se les ha acoplado coronas dentadas como
mecanismo de transmision junto con el pifidon acoplado al
eje de un motor de continua controlado con PWM.

La parte delantera se apoya en una bola multidireccional
con objeto de que el deslizamiento que sufre la plataforma
en los cambios de direccion se transmita a través de un solo
punto de contacto, evitando asi la posibilidad de
oscilaciones que se producirian si se transmitiera a través
de una superficie (rueda loca convencional).

Los seis sensores se encuentran en una regleta que va unida
a la plataforma del robot en su parte delantera. Los sensores
estan estratégicamente situados, habiendo considerado la
anchura de la linea a seguir, las lineas que indican la
ramificacion optima a seguir asi como la posibilidad de
seguir angulos rectos.

3. Arquitectura hardware

La arquitectura hardware presenta los siguientes bloques
diferenciados; bateria de alimentacidn, control electrénico
digital, bloque sensorial y etapa de potencia para excitacion
de motores.

Respecto a la alimentacion se emplearan alimentaciones
separadas para las etapas de control digital y de potencia,
aislando de este modo al control digital de los efectos de
los motores sobre la alimentacion.

El control electronico digital es realizado por el
microcontrolador 68HC908GP32 de Motorola, que posee
32 Kb de FLASH y 512 bytes de RAM. Posee ademas
salidas directas PWM, que facilitan el control de los
motores. La programacion del microcontrolador se realizara
a través del puerto serie del PC sin sacar el
microcontrolador del circuito.

La etapa sensorial, consta de seis sensores de infrarrojos
CNY70, que seran polarizados convenientemente para
detectar linea a una distancia de 5 mm. Se deberan de
proteger, para evitar el efecto de la luz del entorno y
posibles reflejos.

El driver de los motores es el LM298, que ha sido
configurado en modo unipolar, ya que solo vamos a
avanzar en un sentido y de este modo se penaliza menos la
amplitud maxima de la sefial PWM que le llega a los
motores.
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4. Software y estrategias de control

Con los 6 sensores de infrarrojos se obtiene la informacion
necesaria para seguir la linea e ir detectando las curvas. Se
colocan en linea los seis, y los dos del centro son necesarios
para seguir la linea que nos marca la direccion.

Los dos infrarrojos que hay entre los laterales y los
centrales, sirven para detectar curvas bruscas. Los laterales,
sirven para detectar la marca que nos indica bifurcacion
proxima.

El programa funciona con una rutina principal que esta
continuamente leyendo los sensores y tomando las acciones
pertinentes al llegar a las curvas o a las bifurcaciones.

Segun se detecta la virulencia de la curva se reducird la
velocidad de los motores mas o menos. El cddigo estd
desarrollado en ensamblador y en C, siendo las rutinas de
bajo nivel en ensamblador, y la parte de toma de decisiones
en C.

5. Caracteristicas fisicas y eléctricas mas
relevantes

La principal caracteristica fisica se deriva de la utilizacion
de una bola multidireccional en la parte delantera, de modo
que el robot podra trazar las curvas con la maxima
precision sin producirse vaivenes ni oscilaciones.

El radio de giro viene impuesto por la distancia entre el eje
de las ruedas traseras y el centro de la bola multidireccional
siendo esta distancia de unos doce centimetros. Los
motores podran ser desactivados a través de dos jumpers, e

igualmente los leds asociados a los seis sensores de
infrarrojos. De este modo podremos realizar el ajuste de los
sensores sin que los motores estén en funcionamiento y en
el inicio de la prueba desactivaremos los leds, para
minimizar el consumo.

Disponemos de un tnico potenciometro de ajuste de la
corriente de polarizacion de los seis sensores de infrarrojos,
minimizando de este modo el consumo respecto al montaje
en paralelo de los fotoemisores. En cuanto a los motores de
continua, seran excitados mediante una sefial PWM de una
frecuencia de 30 khz y un valor medio de tension
comprendido entre 0 voltios y 9,6 voltios. El consumo
medio sera de unos 500-700 mA.

La etapa de potencia es alimentada por una bateria de 9,6
voltios y 1.600 mA/hora. La alimentacion de la etapa de
control digital se consigue a partir de la bateria por medio
de un regulador con salida a 5 voltios, para un consumo de
la parte digital de unos 50 mA.

(Ancho x Largo x Ato)| 16 x 23 x 13 cm.

Peso 1,5 Kg.

Velocidad maxima 60 cm/s

Bateria 9,6 voltios (1.600 mA/hora)
Consumo medio 500 mA

Tabla 1. Caracteristicas de Charlybot.

6. Conclusiones

Cuando hace un afio nos planteamos empezar a desarrollar
el robot, creiamos que iba a ser una simple tarea de poner
un control a un coche con un motor, pero poco a poco
fuimos comprobando que no iba a ser una tarea facil.

El hecho de haber quedado entre los cuatro primeros nos
llen6 de satisfaccion, de ahi esta segunda version del
Charlybot, en la cual hemos tratado de mejorar ciertos
aspectos en el disefio que el afio pasado nos jugaron malas
pasadas.

Esperemos que este afio nos dé, por lo menos, tantas
satisfacciones como el afio pasado.
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