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Resumen

Attobot es un robot disefiado para
participar en pruebas de sumo. De hecho efectuara
su debut en Alcabot.

Ha sido desarrollado por estudiantes de
6° curso de la Escuela Técnico Superior de
Ingenieria Industrial de Valadolid todos ellos
pertenecientes a la especiaidad de Electrénica y
Automética.

1. Introduccion

Uno de los principales objetivos
buscados en la construccion de este robot ha sido
la obtencién de unas cuaidades competitivas lo
més decentes posibles con un minimo costo
economico (menos de 50 euros) . Se ha utilizando
por ello elementos de caracteristicas mejorables en
calidad pero con altarelacion calidad/precio.

La documentacion utilizada se  ha
obtenido fundamentalmente de la Red (datasheet,
etc) sin renunciar en algin caso a la consulta de
bibliografia"tradicional".

2. Platafor ma mecanica usada

Attobot es un robot bajito (unos 7cm). El
centro de gravedad estd por tanto muy cerca del
suelo consiguiendo asi una buena estabilidad
dinamica del conjunto. Su envergadura es
notablemente inferior a las limitaciones impuestas
por las reglas de la prueba siendo su base de
16x17cm aproximadamente. Esta obsesion por
reducir las dimensiones del robot ha sido
deliberada, supuestamente es una contramedida.
Con ello buscabamos reducir lo mas posible el eco
de ultrasonido reflexionado por € robot para que
el contrincante tenga ciertas dificultades para
"ver" a microbot.

Los materidles de su estructura son
variados. arraglas, CDs, pléstico de disckettes,
marqueteria, auminio (chapa de latas de
refrescos), aglomerado, estafio en laminas, clavos,
etc.

La traccién la gercen cuatro discretos
motores DC (Mabuchi Motors) y se transmite por
medio de un par de engranges importados made
in Palencia. Estos a su vez estdn unidos a una
etapa reductora, también de nylon, desmontada de
dos cochecillos de juguete comprados en un “todo
a 100". La relaccion de transmision es de 170x1,
por ello e empuje es considerable pero como
contrapartida la velocidad con la que se mueve
Attobot no es precisamente muy vertiginosa. La
evidente desventgja de esto es que no contamos
con demasiada energia cinética la cual puede ser
muy Util en la inicial colison con e otro
competidor. Para contrarrestar en lo posible esta
desventaja contamos con dos discos de inercia que
acumula una elevada velocidad de giro durante el
libre movimiento del robot.

Attobot cuenta con dos trenes de tres
ruedas cada uno. Una ventgja de esta
configuracion consiste en que en las ruedas
centrales podemos poner materiales de un altisimo
agarre sin miedo a que durante € giro
encontremos componentes de la velocidad
paraelas a eje de las ruedas que se opongan al



movimiento. Aqui nos decantamos por la goma de
una camaravigjade bicicleta.

Al ser muy importante alcanzar los 3Kg
de peso hemos tenido que afadir plomo a modo de
lastre. Para reducir la carga de flexién en los gjes
de las ruedas (obtenidas de los cochecillos
mencionados con anterioridad), € plomo se
afiadi6 fundamentalmente en €l interior de éstas.

3. Arquitectura hardware

En fin... esto me da verglenza... Por la
terrible falta de espacio no quedd mas remedio
que integrar casi toda la circuteria en la base
principal del microbot que es una plancha de
marqueteria (procura olvidar completamente la
frase que acabas de leer). Como componentes més
representativos mencionaremos el
microcontrolador PIC16F84A a 4Mhz, un
regulador de tension 7805, cuatro microrelés de
6V para separar €l control de la etapa de potencia,
transistores Darlington integrados en el ULN2003
para la alimentacion de los relés, resistencias y
condensadores a uso, etc. Ademas contamos con
cuatro fotodiodos infrarrojos para la deteccién del
l[imite del &ea de combate cuya sensibildad
graduamos con un potenciometro de una radio
vigja, cuatro bumpers para detectar el contacto con
el contrario y como sensores de presencia un pack
de ultrasonidos que conectamos a PIC por medio
de un optoacoplador 4N26.

4. Softwar ey estrategias de control

Es sencillo, blsqueda del objetivo con
los ultrasonidos apuntar con un lazo de
realimentacion y a empujar todo lo que se pueda.
Al no contar con encoders o elementos similares|a
localizacion del robot se estima teniendo en cuenta
lavelocidad del robot, y el tiempo transcurrido
desde € Ultimo contacto con €l borde de lazona
de combate o con el oponente.

5.Caracteristicasfisicasy eléctricas
mas r elevantes

La fata de espacio ha sido € problema
constructivo que nos ha acomparfiado durante todo
el desarrollo. Por ellos las baterias de Ni-Cd
elegidas para la aimentacion de los motores
debieron desmontarse en los 6 elementos que la
componian para facilitar su alojamiento. En total
hay instaladas en paralelo dos grupos de tres
subbaterias cada uno que aportan respectivamente

14A y 36V, 350mA y 3.6V (bateria de
inalambricol). Se procuré que su acceso fuese lo
mas sencillo posible para su posible cambio en
poco tiempo.

Ademés se usan dos pilas de 9V para la
alimentacion de la mayoria de la electrénicay dos
baterias de 1.2V parala alimentacion de los LEDs
infrarrojos.

6.Conclusiones

Attobot representa un primer contacto
con la microbética. La competicion nos dara idea
de la calidad préctica del resultado fisico pero mas
alla de esto, hemos disfrutado y creemos haber
aprendido mucho durante todo €l desarrollo.
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