
Taller de Microbótica      

Temario

1.Introducción y mecánica

1.1 Presentación y objetivos
1.2 Comprobación del material

1.3 Torre Bot: pautas para construir el microbot
1.4 Mecánica: motores y estructura

1.5 Prueba del microbot con el programa CT293+

2.Programación I

2.1 Tarjetas CT6811
2.2 Programación en ensamblador del 68HC11: as11 y ejemplos sencillos

2.3 Programas de comunicaciones: puerto serie, norma RS-232, programas ctdialog, mcboot.
2.4 Tarjeta CT293+: etapa de potencia y sensores

3.Programación II y microbótica

3.1 Interrupciones : ejemplos y grabación en 68HC11-A1
3.2 Experimentos, concursos, otros microbots, otras tarjetas de control (uClinux).

4.Hardware de control

4.1 Drivers de la tarjeta CT293+. Puente en H
4.2 LDR's, potenciómetros y su programación

4.3 Motores paso a paso y drivers
4.4 Robots articulados: control en bucle cerrado

4.5 Programación cliente-servidor

 

5.Cierre

5.1 Utilización de los microbots en el futuro. Otros proyectos
5.2 Puesta a punto de los microbots y concurso final
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 La TorreBOT

Nivel de COOPERACIÓN

  Comprende los sistemas en los cuales, a partir de
un Nivel de Comunidad, se planifican o programan
los microbots para que tengan conocimiento de la
existencia de otros, tal que posean la capacidad de
cooperar para el buen desarrollo de una tarea. 

  Nivel de COMUNIDAD 

  Se trata de la puesta en funcionamiento de más de
un microbot dentro de un mismo entorno de forma
simultánea y sin que ninguno de ellos tenga
conocimientos explícitos de la existencia de otros en
su mismo entorno. 

 
Nivel de INTELIGENCIA 

  Abarca el planificador a largo plazo; en este nivel
se introducen los objetivos del
microbot que tienen relativa independencia de los
sensores.

Nivel de CONTROL 
  Incluye los circuitos más básicos que relacionan
las salidas de los sensores con las restantes
unidades. 

 
Nivel de REACCIÓN 

  Está formado por la batería de sensores
independientemente de su naturaleza,
así como los sistemas básicos para su manejo. 

Nivel FÍSICO 
  Comprende la estructura física, las unidades
motoras y las etapas de potencia.
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SERVOMECANISMO  FUTABA S3003

� Servomecanismo Futaba S3003

Motor utilizado en aplicacionesde aeromodelismo.Formapartede una amplia familia siendoel
másbaratode todos.Nosotroslo utilizamosporquela relacióncalidad-prestaciones-precioes muy
buena, compitiendo sobretodo con motores del tipo Maxon, Minimotor, etc

� Señal de control del servomecanismo

La señalque controlael servoes del tipo PWM. En estecaso,el anchodel pulso en lugar de
controlarla velocidad,lo máshabitualenestetipo deseñales,controlala posición.Los valoresque
definen el periodo y los anchos de la señal se representan en la figura de arriba.
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� Caja de engranajes

�  Desmontando el circuito de control

� Eliminando el tope mecánico
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 LOS  SENSORES  DE  INFRARROJOS
� Esquema y conexión a la CT293+

                        
1. El sensorde infrarrojosesun CNY70. Sin entraren detallesvamosa procedera montarlo,en

capítulos posteriores se explicará su funcionamiento y el circuito de polarización.

2. De lascuatropatasdel sensordosseconectana masapor lo quelaspodremoscorocircuitar,para
ahorrarnos un cable de conexión.

3. Utilizaremosel cableque ha sobradodel servomecanismo.Como tiene tres hilos soldaremos
cadaunode ellos concadaunade laspatasdel sensor.Recomendamosseguirel esquemade la
figura para que todos los sensores sean compatibles. 

4. En el manualde usuariose recomiendaconectarlos motoresy los sensoresde una manera
determinadaparaquetodaslas explicacionesquehay a continuacióncoincidancon la realidad.
Si optamospor seguirel ordenquenosotrosqueramos,tal vez la ordenir rectoproduciráqueel
robot gire a la derecha. :-))
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       ESTRUCTURA  DEL  MICROBOT
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CONEXIÓN DE LOS MOTORES Y SENSORES AL
MICROBOT
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Diagrama de bloques del 68HC11 y de la tarjeta CT6811
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Ensamblador del 68HC11 y comunicaciones serie

  Programa LEDP:
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Compilador AS11 y programa de comunicaciones DOWNMCU:
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Programación de la tarjeta CT6811: programa  CTDIALOG
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Programa de ejemplo: "menu.asm"
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Puerto A: Control Motores y sensores

1. El puerto A se localiza en la dirección $1000 del mapa de memoria.
2. El significado de sus bits es el siguiente:

3. La interpretación del bit de un sensor es la  siguiente:

bit a NIVEL ALTO '1' se ha detectado NEGRO
bit a NIVEL BAJO '0' se ha detectado BLANCO (No negro)

 
4. La interpretación de los bits de los motores es:

MOTOR 1 MOTOR 2

DIRECCIÓN BIT 5:  ON (1) -> Derecha

            OFF (0) -> Izquierda

BIT 6:  ON (1) -> Izquierda

            OFF (0) -> Derecha

ESTADO BIT 3:  ON (1) -> Motor  ON

            OFF (0) -> Motor OFF

BIT 4:  ON (1) -> Motor  ON

            OFF (0) -> Motor OFF

5. Si se han conectado los motores y sensores como se dijo al principio:

Sensor 1
PA0

Sensor 2
PA1

Acción
Microbot

Estado
Motor 1

Dirección
Motor 1

Estado
Motor 2

Dirección
Motor 2

Byte

1 1 Avanzar 1 0 1 0 $18

0 1 Izquierda 1 1 1 0 $38

1 0 Derecha 1 0 1 1 $58

6. Ejemplo: Programa linea recta.
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Puerto E: Entradas analógicas

1. El puerto E se localiza en la dirección $100A  del mapa de memoria.
2. El significado de sus bits es el siguiente:

Otros sistemas/experiencias

� Experimentos. Velas

� Concursos

� Sistemas basados en microcontrolador
Control de trenes
Cerraduras electrónicas
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HARDWARE DE LA CT293+

� DRIVER  DE  POTENCIA  PARA  LOS  MOTORES

No se puede conectar el motor directamente a la tensión
positiva y negativaporquees necesarioque éstasse
puedanintercambiarparahacergirar al motorenambos
sentidos. Para solucionar lo anterior se utiliza un
circuito conocido como puente en H. 

S1 S3 S2 S4 Acción Motor

ON OFF OFF ON Derecha

OFF ON ON OFF Izquierda

ON ON OFF OFF Parado

OFF OFF ON ON Parado

OFF OFF OFF OFF Parado

ON ON ON ON Error

� POLARIZACIÓN  DE  LOS  SENSORES  DE  INFRARROJO

Los CNY70 se puedenpolarizar de dos formas: En continua.(Utilizada en la CT293+) o con
modulaciónde pulsos.Mediantela primerael circuito esmuy sencilloy seobtienenmuy buenos
resultados a la hora de distinguir entre negro y blanco. La segunda opción permite un mayor alcance
pero se complica el circuito y el software.
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MOTORES  PASO A  PASO

En un motordeCC el ejesepuededetenerencualquierángulodegiro, mientrasqueenuno
PPsólopuedesituarseenunosdeterminados.Enconcreto' �= �� + n. ��' , donde'n' correspondeal
númerodepasosdadosdesdeunaposicióndepartida.Generalmentelos motoresPPsecaracterizan
por el número de pasos que hay que dar para girar 360º, por ejemplo los hay de 48 y 200 pasos.

Lo buenode estosmotoresesqueparasaberla posiciónno hacefalta cerrarel bucle,tan
sólo conocerla posiciónde partida.Lo malo esqueconsumenmásqueuno equivalenteen CC, y
que no giran tan rápido como los de continua.

Paramoverel eje deestosmotoreshay queir avanzandounaposicióndela tablasiguiente.Según
se haga en orden ascendente o descendente girará  a la derecha o a la izquierda.

BIPOLAR A B C D

1 - + - +

2 + - - +

3 + - + -

4 - + + -
 

UINPOLAR A B C D

1 - -

2 - -

3 - -

4 - -
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CONTROL   EN   BUCLE   CERRADO

El control en bucle cerrado es necesarioparala mayoríade las aplicacionesde robótica.
Estetipo decontrolnosva a permitir conocerel estadodelos motoresy actuarsobreelloscuando
se perciba alguna variación no deseada de éste.  

Conlos motorespasoa pasosetieneun controlenbucle abierto, fácil de implementarpero
mantiene un alto grado de incertidumbre. Cualquier modificación por error del eje del motor no será
contemplada en el algoritmo de control y eso traerá errores.

La técnicadescritaaquí se puedeempleartanto en motorespaso a paso como en los de
continua, pero se suele aplicar sobre éstos últimos.

� Ejemplo práctico: Control de posición con potenciómetro.

Seva a realizarun ejerciciopráctico,medianteun potenciómetrocontrolaremosla situación
del eje de un motor. El potenciómetrose encargaráde generarla señalde referencia,que más
adelante podrá ser sustituida por una generada por ordenador o directamente por la CT6811.


