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Jornadas de Robdtica UPSAM

*Dial: Robdticaen laUniversidad
- Vision general de larobdtica
- Demostracion de robots

*Dia 2: Robotica aplicada: Disefo de robots con ruedas
- Mecanica
- Electronica
- Sensores

*Dia 3: Robotica de investigacion: Disefio de robots apodos
- Descripcion detallada del robot de investigacion
Cube Revolutions
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Robot "Hola M undo"”
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Robot "Hola M undo"”
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Robot "Hola Mundo"

Motivacion:

Es preferible comenzar con algo basico y sencillo que te
permita obtener resultados utiles, antes de abordar un tema

comple o que te desborde.

Partes que |o forman:

* Estructuramecanicasimple

* Dos motores

* Electronicade control y de potencia
* Dos sensores de infrarrojos

* Alimentacion integrada (4 pilas)
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Robot "Hola Mundo"

Funcionalidad:

Es capaz de seguir unalinea negra de forma autonoma

Electronica
Motor 2 B ey
| " Pilas
Infrarrojo 2
Motor 1
Infrarrojo 1
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Robot "Hola Mundo"

Escuchéy olvidé
Viy recorde

Hicey comprendi

Semana de la Ciencia, UPSAM Nov, 2004



INDICE

Introduccion

Robot "Hola Mundo”
Estructura mecanica
Motores

Electronica de potencia
Electrénica de control

Sensores

Semana de la Ciencia, UPSAM

Nov, 2004



Mecanica Basica

Alternativas:
* Usar piezas de juguetes
* Piezasde Aluminio (Metal)
* Piezas de PV C Expandido (Plastico)

a) Reutilizacion de Juguetes

* Barato

* Familiaridad

* Dificilmente clonable

* Puede llegar a ser complicado
* Fragil
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Mecanica Basica

Ejemplo: Estructura ALF

Permite acoplar dos motores Futaba
aunaestructurade LEGO.

Sencilla, Barata y Robusta

* Varillasroscadas de 4mm:
- dosde 8cm
- unade 10cm
* 20 Tuercas
* Piezasde Lego Technic ( Clonable ?)

Semana de la Ciencia, UPSAM

Nov, 2004



Mecanica Basica

b) Aluminio

* Barato

* Muy resistente

* Clonable

* Dificil de mangjar

Ejemplo: Robot Clonico
Aluminio 1,5mm grosor

Taladros + pliegue
Orugas + ruedas de Nylon
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Mecanica Basica

c) _PVC Expandido

* Barato

* Resistente

* Clonable

* Facil de mangar

Ejemplo: Robot SkyBot
PV C Expandido de 4mm

Taladros mas pegamento
Rueda L oca
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Mecanica Basica
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Mecanica Basica

Robot Cube en PV C expandido Robot Puchobot en aluminio
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Motores

Tipos principales:

Motores Paso a Paso
Motores de CC
Motores de CA
Servomotores
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Motores Paso a Paso

* S0N Precisos

* Revolucion continua

* Pesados, alto consumo y pocafuerza
* Senal de control especial
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*Con un micro esfacil generar la sefia de control
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Motores de Corriente Continua

* Revolucion continua

* Menos consumo que PP pero tambieén
menos fuerza

* Necesitan circuito de realimentacion
para aplicaciones de control

* Muy faciles de controlar, solo dos hilos
de control

* Los hay en tamano micro
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Motores de Corriente Alterna

* Revolucion continua

* Aplicaciones industriales de gran
potencia.

* Alto "par" de salida

* Muy grandes

* Gran potencia de entrada
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Servomotores

* Angulo de giro de unos 180 grados
* Control de posicion interno

* Reductora incorporada

* Reducido coste

* Aplicaciones de aeromodelismo y
robots articulados
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Servomotores
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Servomotores

*Los servos tienen 3 pines
* Masa
* 5v
* Sefial de control: Por donde se
Introduce la sefial PWM

Utilizando un microcontrolador
es muy facil generar sefales
PWM

+5v
GND 1|I"|"||f Control

Semana de la Ciencia, UPSAM

Nov, 2004



Modificacion Servos

Servomotor Futaba adaptado:

* Bgjo precio

* Buen par de salida

* Facil adaptacion a estructuras
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Electronica de control

Electronica de control:

Sensores
* Serael cerebrodenuestrorobot. Se encargarade:
* Generar sefiales de control de motores i
* Leer estado de sensores
* Tomar las decisiones CPU
* Muchas alternativas
* dectronica sin micro -> anticuado i
* microcontroladores de 8 bits
* micros de 32 bits (placas PC104, MinilTX, ...) Motores
* Uso de FPGAS
Nov, 2004
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Electronicade control =

* Placacon Microcontrolador de 8 bits
* Microcontrolador PIC 16F876 (4€)
* Programacion en Ensamblador Puerto B

Puerto programacion \ _ /

/ Control 8 servos
Puerto A e "’ £ = : \ S 2 W ~ : * ar” fJ ::: Re%l

Pul sador Pruebas

B AL T, Puerto C
|CD2 ' S ey S o

Puerto Serie
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Electronica de control
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Electronica de control

* Microprocesador 486 a 133Mhz

* Programacionen C

* SO Windows 0 Linux

* Precio arededor delos 300 €

* Entorno programacion complgo
* Necesaria electronica auxilar

* Gran capacidad de procesamiento
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Robot "Obsaerver"

Radio Modem
Camaracon Pan & Tilt

Transmisor de Video

Electronica

Servomotores
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Electronica de control

El robot puede estar conectado con un
PC remoto, para realizar tareas mas
complgas o para ser supervisado por
un operador.

Camara

Podemos transmitir video para
ver lo que ve €l robot, ...
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Electronica de control

s XPuchoBot 1.0. -
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Robot "Hola Mundo"

Escuchéy olvidé
Viy recorde

Hicey comprendi
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Electronica de potencia

Electrénica de potencia:

Los motores necesitan una corriente elevada que no puede ser
suministrada por la electronica de control. Es decir los pines de
salida de los micros anteriores no son capaces de hacer girar a un
motor.

L a electronica de potencia se encarga de adaptar las seflalesde
control alos niveles efectivos para mover los motores.

Ademés puede hacer parte del trabajo dela CPU y simplificar los
programas de control
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Electronica de potencia

* Circuito Puente H
* Permite controlar la direccion de giro de un motor
* Separalas sefiales de control de la CPU de las entradas del motor

VCC
sl s3 | zquierda
. -

sl, 4 conectados

M s2, S3 desconectados
A
- Derecha

sl, 4 desconectados

GND s2, S3 conectados
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Electronica de potencia

* Tarjeta CT293 0 equivalente
* Driver de Potencia 293
* Mueve dos motoresde 1 Amperio

Entradas analogicas/digitales
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Alimentacion
motores Motor 1
Motor 2
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Electronica de potencia

* Control de aceleracion, velocidad
* Bus|2C para comunicacion con CPU
* Mueve un motores de 10 Amperios
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Simples
* Lectura de temperatura con PTR
* Potenciometros (posicion € e motor)
* LDR (intensidad de |uz)
* Infrarrojos (CNY 70)

Con tener un conversor A/D basta para su procesamiento.
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Sensores

Complejos

* Bryjulas

* Deteccion de obstaculos
* |nformacion de motores
* Aceleracion

* Inclinacion

* Presion

Suelen llevar electronica incorporada y la
comunicacion con la CPU se hace mediante
un protocolo especifico

Semana de la Ciencia, UPSAM Nov, 2004



Jornadas de Robbtica

CT293+ ........... http://www.iearobotics.com/proyectos/ct293/ct293.html
Futabas............. http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.htm
Robot Tritt....... http://www.iearobotics.com/proyectos/tritt/tritt.html

Robot Cube.....: http://www.iearobotics.com/personal/juan/doctorado/cube-rel oaded/
Robot Pucho...: http://www.iearobotics.com/personal/andres/proyectos/ pucho/pucho.htmi
Observer.......... http://www.ii.uam.es/'~mecatron/index.php3?seccion=4& pagina=6
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