Tiny-Destructor. EI Robot de SUMO

Francisco Bas Esparza, Humberto Martinez Barbera, Miguel Angel Zamora | zquierdo, Juan Pedro
Canovas Quifionero

Dep. de Ingenieria de laInformacién y las Comunicaciones
Universidad de Murcia
30100 Murcia

franbas12@hotmail.com, humberto@um.es, mzamora@um.es, juanpe@dif.um.es

Resumen

Este robot ha sido construido por alumnos, profesores y
becarios de la facultad de Informatica de la Universidad de
Murcia.

La prueba para la que ha sido disefiado el robot que sevaa
describir es lade sumo.

1. Introduccién

Los objetivos que se persiguen con la construccién de este
robot es profundizar en las caracteristicas proporcionadas
por la plataforma de desarrollo TINI, del microcontrolador
PIC16F877, de ciertos sensores de Infrarrojos asi como del
Bus CAN.

En lafigura 1 se muestra unaimagen del robot.

Fig. 1. Imagen de TINI-Destructor

2. Plataforma mecanica usada

La plataforma ha sido construida en su totalidad por el
equipo de la Universidad de Murcia utilizando planchas de
metacrilato.

En la base del robot (190mm x 190mm), se han realizado
unos recortes para proteger las ruedas de los ataques
contrarios. Tanto los lateradles como la parte superior
también estdn formados por planchas de metacrilato,
haciendo que la apariencia del robot sea la de un cubo
transparente.

Hemos utilizado cuatro motores (de los que se utilizan en
aeromodelismo), alos que hemos tenido hacer adaptaciones
a nuestros propésitos (eliminando |as resistencias mecénicas
y eléctricas que traen de fabrica) .

Las dimensiones de las ruedas utilizadas son de 45mm de
diametro y 10mm de espesor con unas cubiertas construidas
con la goma de una camara de rueda de bicicleta para mejor
adherencia al suelo.
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Fig. 2. Base de la plataforma

3. Arquitectura hardware

En cuanto a hardware, cabe destacar la utilizacién de una
placa microcontroladora programable en Java, [lamado
TINI, desarrollado  conjuntamente  por  Dallas
Semiconductor y Sun Labs. Este microcontrolador ha sido
montado sobre la placa TINITutor, fabricada por la
empresa Taylec, que permite la utilizacion de todos los
recursos proporcionados por laTINI.
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Fig. 3. TINITutor junto con el chip TINI.

Ademés de esta placa, que es la encargada de tomar las
decisiones que afectan a robot, también se ha utilizado una
tarjeta Ilamada Control-Board, desarrollada por el equipo
de la Universidad de Murcia, que es la que interactlia
directamente con los sensores y |os motores. El corazén de
esta placa es e microcontrolador PIC16F877, fabricado por
la empresa Microchip.

Para la comunicacion de las dos placas, se ha utilizado el
Bus CAN, ya que aunque los dos microcontroladores (el
PIC y laTINI) disponen de un puerto serie, este bus ofrece
mayor fiabilidad y robustez.

La decision de utilizar estos dos microcontroladores en
lugar de uno sdlo, es que cada uno complementa las
carencias del otro, ya que a pesar de la potencia de célculo
de la TINI, esta ofrece pocos puertos de entrada salida,
justo lo contrario que ocurre con el PIC.

Tanto para la deteccion de obstaculos como para la
deteccion de la linea, han sido utilizados sensores de
Infrarrojos, aunque de fabricantes y caracteristicas
diferentes. Mientras que los detectores de linea han sido
situados apuntando a suelo y uno en cada esquina, de tal
manera que devuelvan un vaor de Ov s se detecta linea 'y
5v en caso contrario, los de obstéaculos han sido montados a
una atura de unos 40mm del suelo y apuntando a frente (2
en la parte delantera, y uno en cada lateral). Estos Gltimos
devuelven un valor dependiendo de la distancia a la que se
encuentre €l objetivo.

4. Softwarey estrategias de control

Para la programacion del PIC, se ha utilizado €l entorno de
programacion Mplab, descargando los programas con la
herramienta ICD.

Para la TINI, e entorno de programacién ha sido Kawa,
utilizando ciertos paquetes especificos para TINI. La forma
de descargar 10s programas es mediante ftp, ya que la TINI
dispone de un controlador Ethernet y de un servidor ftp.

Como se ha mencionado anteriormente, la TINI es la que
realiza todas |as decisiones de control, mientras que el PIC,
es € encargado de leer los datos de |os sensores, enviarlos a
la TINI , y de recibir los datos de la TINI para la
configuracién de velocidad y sentido de los motores.

5. Caracteristicasfisicasy eléctricas mas
relevantes

En cuanto a las caracteristicas eléctricas, tanto la TINI
como € PIC funcionan con 5v pero como la placa
TINITutor y la Control-Board, disponen de reguladores
(LM7805), latension de alimentacion puede ser mayor. En
concreto, para este robot se ha utilizado baterias de 8.4
Voltios.

Anchura 190 mm (aprox.)
Profundidad 190 mm (aprox.)
Altura 150 mm (aprox.)
Peso 3000 gr (aprox.)

La velocidad méaxima al canzada ha sido de 17cm/seg.

6. Conclusiones

En las pruebas preliminares realizadas podemos decir que
con una plataforma similar a la del concurso, e robot ha
sido capaz de sacar una caja de carton vacia con facilidad ,
asi como empujar hasta 4 kg.

Teniendo en cuenta las pruebas realizadas, se espera que la
plataforma desarrollada sea competitiva.
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