Taller de Microbdtica
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La TorreBOT

Nivel de COOPERACION

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

Nivel de COMUNIDAD

Se trata de la puesta en funcionamiento de m
un microbot dentro de un mismo entorno de for
simultanea y sin que ninguno de ellos tenga
conocimientos explicitos de la existencia de otr
Su mismo entorno.

Nivel de INTELIGENCIA

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

Nivel de CONTROL

Incluye los circuitos mas basicos que relacion
las salidas de los sensores con las restantes
unidades.

Nivel de REACCION

Esta formado por la bateria de sensores
independientemente de su naturaleza,
asi como los sistemas basicos para su manejo.

Nivel FiSICO

Comprende la estructura fisica, las unidades
motoras Yy las etapas de potencia.
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SERVOMECANISMO FUTABA S3003

. Servomecanismo Futaba S3003

Motor utilizado en aplicacionesde aeromodelismoForma parte de una amplia familia siendoel
masbaratode todos.Nosotroslo utilizamosporquela relaciéncalidad-prestaciones-precs muy
buena, compitiendo sobretodo con motores del tipo Maxon, Minimotor, etc

. Senal de control del servomecanismo

v

0.3mseg — 2 3mseg

D e

21 mseg

La sefalque controlael servoes del tipo PWM. En estecaso,el anchodel pulso en lugar de
controlarla velocidad,lo mashabitualen estetipo de sefiales¢ontrolala posicién.Los valoresque
definen el periodo y los anchos de la sefial se representan en la figura de arriba.
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. Caja de engranajes

TOFE

CAB%\

%

Cortar

Dlesoldar

Eliminando el tope mecanico

&k

EJE DE SALIDA
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LOS SENSORES DE INFRARROJOS

- Esquema y conexion a la CT293+
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1. El sensorde infrarrojosesun CNY70. Sin entraren detallesvamosa procedera montarlo,en
capitulos posteriores se explicara su funcionamiento y el circuito de polarizacion.

2. Delascuatropatasdel sensordosseconectara masapor lo quelaspodremosorocircuitar,para
ahorrarnos un cable de conexion.

3. Utilizaremosel cable que ha sobradodel servomecanismoComo tiene tres hilos soldaremos
cadaunode ellos con cadaunade las patasdel sensorRecomendamoseguirel esquemale la
figura para que todos los sensores sean compatibles.

4. En el manualde usuariose recomiendaconectarlos motoresy los sensoresle una manera
determinadaaraquetodaslas explicacionegjue hay a continuaciéncoincidancon la realidad.
Si optamospor seguirel ordenquenosotrosqueramostal vez la ordenir rectoproduciraqueel
robot gire a la derecha. :-))
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ESTRUCTURA DEL MICROBOT
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CONEXION DE LOS MOTORES Y SENSORES AL
MICROBOT
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Diagrama de bloquesdel 68HC11y delatarjeta CT6811
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Ensamblador del 68HC11y comunicaciones serie

Programa LEDP:

I Tttt et T +
; | LEDP. GRUPO J&J. MICROBOTICA |
. | e e ]
14 I 1
; | Programa ejemplo para ser ejecutado en la tarjeta CT6811. |
; | Este programa se debe cargar en la RAM interna del 6811.
. I 1
r I 1
HE Simplemente se enciende y se apaga el led de la tarjeta CT6811. !
; e e e +

ORG $000
comienzo

LDAA $1000

EORA #$40 ; Cambiar de estado el bit PA6

STAA $1000

LDY #SFFFF ; Realizar una pausa
dec DEY

CPY #0

BNE dec

BRA comienzo ; Repetir el proceso

END
Figura 26: Listado del programa LEDP.ASM

Compilador AS11y programa de comunicaciones DOWNM CU:

C:\6811\CT6811>asll ledon.asm
Freeware assember ASxx.EXE Ver 1.03.

Number of errors 0
C:\6811\CT6811>downmcu ledon -com2

DOWN-MCU. V1.0 (C) GRUPO J&J. Noviembre-1996.
Envio de programas a la entrenadora

Fichero a enviar: .\ledon.S19
Puerto serie: COM2

Pulse reset en la entrenadora...
Transmitiendo: > > > > ittt it eneeeeaetoeetoaeatssaetosesoseasossnnssansenas

Envio correcto
Tamafio del programa: 7 bytes

C:\6811\CT6811>
Figura 38: Ensamblado del programa LEDON.ASM vy envio a la tarjeta CT6811
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Programacion de la tarjeta CT6811: programa CTDIALOG

comandos
para servidor

PC 68HC11
CTDIALOG CTSERVER

ordenes del control de
usuario recursos

C:\6811\CT6811>downmcu ctserver -com2

DOWN-MCU. V1.0 (C) GRUPO J&J. Noviembre-1996.
Envio de programas a la entrenadora

Fichero a enviar: .\ctserver.S19
Puerto serie: COM2

Pulse reset en la entrenadora...

Transmitiendo: >>>>>>>>>>>>>55>>5555555555555555555555555555555555555555555555>>>
SSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSS555555S555S5555555S5555555555555555555555555555555555>>
SSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSSS5S5555555555555S55S5555555555555555555555555555555>>
SSSSSSSSSSSSOSSSSSSSSSSS> L L, OK!

Envio correcto

Tamafio del programa: 250 bytes

C:\6811\CT6811>ctdialog -com2
CTDIALOG Versidén 1.0 (C) GRUPO J&J. Diciembre 1996
Teclee HELP para obtener ayuda

Puerto actual: COM2
Estableciendo conexién con tarjeta..... conexidén establecida

>

Figura 34: Ejecucion del programa CTDIALOG.
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>ms 1000 40
>md 1000 1

00 01 02 03 04 05 06 07 08 09 OA OB 0OC OD OE OF
1000 40 00 03 00 00 FE 00 00 03 00 00 00 00 OO OD BS L

1 bloque volcado

>ms 1000 0O
>md 1000 1

00 01 02 03 04 05 06 07 08 09 OA OB 0OC OD OE OF
1000 00 00 03 00 00 FE 00 00 03 00 00 00 00 00 18 38  .....iiieevnnnn. 8

1 bloque volcado

>

Figura 36: Encendido y apagado del LED desde el CTDIALOG

Programa de g emplo: " menu.asm"”

; | MENU (C) GRUPO J&J. Febrero 1997 '

Programa ejemplo para ser ejecutado en la tarjeta CT6811.
Este programa se debe cargar en la RAM interna del 6811.

Ejemplo de cémo manejar un ment de opciones para programas interac-
tivos con el usuario.

CR equ 13 ; Retorno de carro

LF equ 10 ; Avance de linea

; Registros del SCI

BAUD equ $2B

SCCR1 equ $2C

SCCR2 equ $2D

SCSR equ $2E

SCDR equ $2F

LDX #$1000 ; Para acceder a registros del SCI

bucle LDY #menu

BSR send_cad ; Sacar menu

wait BSR leer car ; Leer tecla
CMPA #'1"
BEQ opcionl ; Tecla 'l'--> Opcidén 1 del menu.
CMPA #'2"'
BEQ opcion2 ; Tecla '2'--> Opcidén 2 del menu.
BRA wait

opcionl LDAA $1000

EORA #$40 ; Cambiar estado bit 6 puerto A
STAA $1000
BRA wait

opcion2 BRA bucle ; Volver a sacar el menu

ot e e e e +

! Rutina par leer un cardcter del puerto serie (SCI)
! La rutina espera hasta que llegue algun caracter
;| ENTRADAS: Ninguna.
! SALIDAS: El1 acumulador A contiene el caréacter recibido

leer_car BRCLR SCSR,X $10 leer_car ; Esperar hasta que llegue un caracter
LDAA SCDR, X
RTS
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! Enviar un carlcter por el puerto serie (SCI)
;1 ENTRADAS: El acumulador A contiene el cardcter a enviar
! SALIDAS: Ninguna.

enviar BRCLR SCSR,X $80 enviar
STAA SCDR, X
RTS

! Enviar una cadena de caracteres por el puerto serie. 1
;| La cadena debe terminar con el caracter 0 !
! ENTRADAS: Registro Y contiene direccién cadena a enviar |
! SALIDAS: El acumulador A contiene el caracter recibido |

P +
send cad LDAA 0,Y ; Meter en A el caréacter a enviar
CMPA #0 ; ¢Fin de la cadena?
BEQ fin ; Si--> retornar
BSR enviar ; NO--> enviar caracter.
INY ; Apuntar a la sig. posicidén de memoria
BRA send cad ; Repetir todo
fin RTS
- +
;1 DATOS |
Jt-———— +
menu FCB CR,LF,LF
FCC " MENU DE OPCIONES"
FCB CR,LF
FCC " "
FCB CR,LF,LF
FCC " 1.- Cambiar de estado el LED"
FCB CR,LF
FCC " 2.- Sacar este menu"
FCB CR,LF
FCC " Opcion: "
FCB 0
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Puerto A: Control Motores y sensores

1. El puerto A se localiza en la direccih000del mapa de memoria.
2. El significado de sus bits es el siguiente:

Fa7 Fab P45 Fad P43 Fal Fal Fa0
SENSOR 3MOTOR 2 (MOTOR 1 |WMOTOR 2 |[MOTOR 1| SENSOR 4 SEMSOR 2| SEMSOR L
SWITCH?Z DIR DR O OEE OMNMEE | SWITCH 1| SWITCH 3| SWITCH 4+

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

bit aNIVEL ALTO '1' se ha detectaddEGRO
bit aNIVEL BAJO '0" se ha detectad®LANCO (No negro)

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

MOTOR 1 MOTOR 2
DIRECCION BIT 5: ON (1) -> Derecha BIT 6: ON (1) -> Izquierda
OFF (0) -> Izquierda OFF (0) -> Derecha
ESTADO BIT 3: ON (1) -> Motor ON |BIT 4: ON (1) -> Motor ON
OFF (0) -> Motor OFF OFF (0) -> Motor OFF

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

Sensor 1| Sensor 2| Accién Estado | Direccion | Estado | Direccion Byte
PAO PAl Microbot | Motor 1 | Motor1 | Motor 2 | Motor 2

1 1 Avanzar 1 0 1 0 $18

0 1 lzquierda 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 analogicas

1. El puerto E se localiza en la direccion $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 electréonicas
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HARDWARE DE LA CT293+

- DRIVER DE POTENCIA PARA LOS MOTORES

4‘_
e @ No se puede conectar el motor directamente a la tension
MOTOR positivay negativaporque es necesarioque éstasse
o puedanntercambiamparahacergirar al motorenambos

sentidos. Para solucionar lo anterior se utiliza un
circuito conocido compuente en H

S1 S3 S2 S4 Accion Motor
ON OFF | OFF ON Derecha
OFF ON ON OFF lzquierda
ON ON OFF | OFF Parado
OFF | OFF ON ON Parado
OFF | OFF | OFF | OFF Parado
ON ON ON ON Error

POLARIZACION DE LOS SENSORES DE INFRARROJO

Los CNY70 se puedenpolarizarde dos formas: En continua.(Utilizada en la CT293+) 0 con
modulaciénde pulsos.Mediantela primerael circuito es muy sencilloy se obtienenmuy buenos
resultados a la hora de distinguir entre negro y blanco. La segunda opcion permite un mayor alcance

pero se complica el circuito y el software.
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MOTORES PASO A PASO

Enunmotorde CC el ejesepuededeteneten cualquierangulode giro, mientrasqueenuno
PPso6lopuedesituarseenunosdeterminadosEnconcretd = +n. ' , donden’ correspondel
numerode pasodadosdesdeunaposicionde partida.Generalmentéos motoresPPsecaracterizan
por el nimero de pasos que hay que dar para girar 360°, por ejemplo los hay de 48 y 200 pasos.

Lo buenode estosmotoreses que parasaberla posicionno hacefalta cerrarel bucle,tan
s6lo conocerla posicionde partida.Lo malo esque consumermasque uno equivalenteen CC, y
gue no giran tan rapido como los de continua.

B + + C
Bipolar — ‘ ‘ T
| |
L
1 1
— ‘ Unipolar ‘ —
A B C D A D

Paramoverel eje de estosmotoreshay queir avanzandainaposicionde la tablasiguiente Segun
se haga en orden ascendente o descendente girard a la derecha o a la izquierda.

BIPOLAR A C
2 - +
3 + -
4 - + -
UINPOLAR A C D
2 -
3 -
4 - -
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CONTROL EN BUCLE CERRADO

El control en bucle cerrado es necesarigparala mayoriade las aplicacionesde robdtica.
Estetipo de controlnosva a permitir conocerel estadade los motoresy actuarsobreellos cuando
se perciba alguna variacion no deseada de éste.

Conlos motorespasoa pasosetieneun controlenbucle abierto, facil de implementapero
mantiene un alto grado de incertidumbre. Cualquier modificacion por error del eje del motor no sera
contemplada en el algoritmo de control y eso traera errores.

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

Referencia CT681 1

CT293+ % Motor[ —| Sensor

Sensor

« Ejemplo practico: Control de posicion con potenciémetro.

5V
CT6811 A

r} N
Referencia CT293+ /\/
R PED /_\_/ Motor| | R

Control PE 1 M J-

V4 V1

Sevaarealizarun ejerciciopractico,medianteun potenciometraontrolaremoda situacion
del eje de un motor. El potenciometrcse encargarae generarla sefialde referencia,que mas
adelante podra ser sustituida por una generada por ordenador o directamente por la CT6811.



