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Este robot esta basado en la experiencia del robot
IMPRESENTABLE, mejorando tanto aspectos fisicos

como estrategias de control.

1. Introduccidn

La estructura principal de “Cagaprisas’ eslade un coche
teledirigido, a que se le quitaron los circuitos de telecontrol
y seles sustituy6 por una tarjeta de control basada en €l
microcontrolador 6BHC11 de Motorola.

Latarjeta de control va conectada a dos motores de
continua, que controlan ladireccion y latraccion del coche,
y acinco sensores de infrarrojos situados en la parte
delantera del robot que hacen las veces de ojos. Mediante
un programa en el microcontrolador, €l prototipo es capaz
de seguir unalineay retornar a ellaen caso de que se
perdieralapista.

2. Platafor ma mecanica usada

El esqueleto de “ Cagaprisas’ es el de un coche de
radiocontrol, conservando de éste el armazdn, los motores
(direcciény traccion) y las ruedas.

Ladireccién se controla con un motor de continua, tiene la
capacidad de girar mas rapidamente que los servos. Las
ruedas solo permiten hacer un giro de muy pocos grados.
Latraccion lallevaa cabo un motor de continua acoplado a
una reductora que hacen girar las ruedas a una velocidad
gue se gjusta a la pista de velocidad, esta velocidad también
la modulamos mediante PWM.

3. Arquitectura hardware

BATERIAS

L os motores necesitan para un optimo funcionamiento una
diferencia de potencia de 9V. Esto se consigue instalando
una bateria alojada en el interior de la carroceriaformada
por 6 pilas de 1,5V convencionales.

LaplacaHC11 funcionacon 5V, pero a no disponer en €l
mercado de pilas de 5V, el problema se soluciona con una
de 9V instalada en un lateral del robot y € regulador 7805
gue consigue con gran exactitud 5V asu salida.

SENSORES:

El robot consta de cinco sensores de infrarrojos instalados
en la parte delanteray a poca distancia del suelo, protegidos
contralaluz y los posibles reflejos del suelo.

L os sensores son unos integrados de bajo coste econémico,
gue estan formados por un emisor de infrarrojosy un
receptor. Si la superficie sobre laque incide la radiacion es
mas 0 menos clara, los infrarrojos son recibidos por €l
receptor y si la superficie es oscura(negra o simplemente no
hay nada), el receptor no recibe sefial.

MICROPROCESADOR:

El microcontrolador es el “cerebro” del robot y esta basado
en e 68HC11 (de Motorola).

La placa esta disefiada pensando en acoplar un médulo
completamente independiente que genere una sefial PWM.

PWM:

El control de la velocidad esta basado en un circuito
metaestable, €l cua mediante € control del factor de
servicio de la sefia que alimenta los motores controlamos la
velocidad.

Esta forma de controlar la velocidad solo la utilizamos para
gue el coche no se nos salga en las curvas por exceso de
velocidad, por esta razon la velocidad serd siempre
constante en curvas'y rectas.

4. Softwar ey estrategias de control

El programa se introduce en lamemoriainternade 1K del
microcontrolador. Como entradas tenemos lainformacion
de los sensores de infrarrojos y como salidas las sefides de
control del motor de traccion y del motor de direccién.

5. Conclusiones:
Creemos que la sencillez esla mejor arma para este
concurso y a pesar de nuestros reducidos conocimientos de
€lectronica, esperemos al menos que funcione
correctamente nuestro robot.
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