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Resumen

Murdock es un robot  hecho
exclusivamente para la prueba de rastreadores y
esta realizado por estudiantes de 3 de Ingenieria
Técnica de Telecomunicaciones en Sistemas
Electronicos. Las caracteristicas del mismo se
expondran a continuacion pero es bastante comun
y sencillalarealizacion del mismo.

1. Introduccion

Como se puede comprobar Murdock esta
basado en wuna estructura completamente
comercia(que a todos os sonara,©)la cual nos
ofrece dos ruedas motrices. Es decir una traccion
diferencial apoyado en una rueda loca que va en
la parte de atras. La caracteristica principal de
Murdock es el sistema de control del mismo €
cual es un poco inusua ya que esta gobernado por
un 80C51 de intel el cual puede resultar excesivo
ya que e mas comun es un PIC € cua tiene
suficientes recursos.

2. Platafor ma mecanica usada

Como he comentado antes la estructura
mecanica es completamente comercial la cua nos
ahorra trabagjo con € inconveniente que nos
tenemos que agustar a sus caracteristicas. La
mecanica son dos motores, uno para cada rueda ,
la cual nos ofrece la posibilidad de redlizar giro
sobre s mismo a igual que bruscos y la
posibilidad de tomar cualquier tipo de curva o
angulo requerido. Para ello bastara con modificar
la velocidad de una ruda con respecto alaotray
asi toma las curvas mas o menos cerradas. Para
conseguir la estabilidad del conjunto ,Murdock
posee una rueda loca en la parte trasera, sobre la
cual recae lamayor parte del peso.

3. Arquitectura hardware

Para el control de Murdock se ha empleado en
primer lugar el microcontrolador 80C51FA €l cual contiene
una PCA integrada en el para permitirnos una mayor
facilidad a la hora de generar la PWM, con un amplio
margen de velocidades(un total de 256 diferentes).La
reaizacion e la placa ha ido mediante técnicas de circuito
impreso debido a la gran fiabilidad que nos proporciona
respecto a la cableada(eso si, hay que disefiarla perfecta
sino da muchos problemasy es mejor hacer una nueva).

El sistema basado en e micro es de memoria
conbinada, la cual nos ofrece la posibilidad de realizar un
programa de hasta 32Kb(vamos sobraos, € definitivo creo
gue son unos 1500 bytes,©)

Se ha elegido este ya que nos permite modificar el
programa en RAM las veces que nos haga faltay una vez
depurado grabarlo en una EPROM para las pruebas.

L causa de elegir este sistema ha sido la practica
con € y es e que hemos aprendido en los estudios
realizado, asi como la facilidad de programacion ya que se
puede programar en C.

El sistema de vision de Murdock esta basado en
los famosos sensores CNY 70 ya que son |os mas comunes
utilizados y sobre los que se encuentra mayor informacion
en todos los sitios.

Se disponen de 8 sensores de estos montados en
paralelo los cuaes hacen que e consumo sea mayor pero
permiten e aguste de iluminacion de cada uno
individualmente(se ha preferido esto debido a los
problemas con los materiales de las pistas utilizadas en €l
conurso).

4. Softwar ey estrategias de contr ol

Los senores del centro intentan seguir la linea
siempre por lo que conforme se sucedan las curvas
dependiedo del sensor detectado se intenta corregir a esta
posicion.

Los dos sensores de las esquinas detectan las
maracas de las bifurcaciones que son atendidas por las dos
interrupciones del micro respondieno con consecuencia
(estamos en €llo todavia).

El progrma principal consta de una rutina principal
gue lee los sensores y actlia en consecuencia a la hora de
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dar velocidad a las ruedas asi como decidir la
parada del motor o no.

El software no tiene ningin misterio,
solamente paciencia y eso s unas baterias
interminables o0 con capacidad de recarga
instantdnea ya que sino se te olvida todo lo que
has hecho y mejorado (o desmejorado).

5. Caracteristicasfisicasy
eléctricas masreevantes

Como ya se comento las caracteristica
fisica mas relevante es la traccion diferencial y la
eléctricaes el consumo.

Los motores aproximadamente unos
500mAH vy la parte de la |6gica con los sensores
de 250-300mAH.

AnchoxL argoXAlto 14cmx28cmx15cm
(buen armatoste)

Peso 1K g aprox.

Precison degiro

Baterias 7x1,2Vde 900mAH
motores
2X9 V de 500mAH
|6gica

Consumo medio 500mAH

Velocidad media 40cm/s

6. Conclusiones

Una conclusion final es la satisfaccion que
da redlizar un cacharro que redlice lo que has
previsto(mejor o peor ,claro esta). EI comprobar
fisicamente toda la teoria aplicada y ver que los
sistemas realesy no solo en papel.

Como todo no pueden ser conclusiones
buenas cabe destacar el tiempo dedicado a los
robots para que € resultado no sea e del todo
esperado, pero a pesar de todo lo intentaremos un
afio més(ya estamos pensando en las mejoras para
el afio que viene y no hemos acabado este ©).
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iiiiiii LAS FOTOS  SERAN
ENVIADAS POR CORREO
ELECTRONICO EL LUNES DEBIDO
A PROBLEMAS CON LAS
CAMARAS DIGITALES
EMPLEADAS,DISCULPEN LAS
MOLESTIAS !
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