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Resumen

El microbot “Mampo” ha sido pensado y disefiado
para participar en la prueba de sumo. La robusta
estructura de este mévil va montada sobre una base de
aluminio de 3mm cuyas dimensiones son 19 x 19 cm. En
la parte inferior de la base se aloja elsistema motriz
compuesto por 6 motores de continua con las respectivas
reductoras. Una caracteristica importante a destacar en la
construccion de las ruedas es la traccion, de tipo “oruga’
como un tanque. En la parte superior va dispuesta la
bateria, de 6V y 4,5A, la placa de control gobernada por
dos PIC, un 16F876, y otro 16F872. Desde la base se
desplaza una rampa delantera y otra trasera una vez
iniciado el combate.

1. Introduccion
Al presentar el microbot para la prueba de sumo,
hemos tenido que elegir un disefio que ofreciese las
mejores cualidades, aunque parezca poco atractivo o
dificil de ver como a un “robot”. Se ha intentado al
maximo obtener la mayor robustez posible y a la vez la

La plataforma utilizada lo dota de una forma
personal y sencilla que a la vez permite la perfecta
ubicacién de todos los elementos sin problemas de
sujecion, cableado, etc. Las ruedas centradas permitiran
realizar giros de hasta 360° sin desplazarse de su centro.
El movil obtiene una gran estabilidad bajando todo lo
posible su centro de gravedad y colocando la mayor parte
del peso en su parte media.

De esta forma queda claro que los objetivos que
se persiguen son los de dotar al microbot de gran
estabilidad, agilidad y una gran capacidad de giro.

2. Plataforma mecanica usada

Y a se han comentado varias cuestiones respecto a la
plataforma utilizada para nuestro  microbot, con més detdle
podemosobservar enla figura 1 ladisposicion de los elementos
en la parte inferior, se pueden apreciar los 6 motores y las 2
orugas.

Las limitaciones del concurso nos han hecho
decidirnos por un disefio propio basado en una plataforma
cuadrangular de 19cm de lado a unos 5¢cm del suelo.

Fig. 1. Vista inferior del microbot

Fig. 2. Vista lateral del microbot

Bajo de lamisma se han situado los motores en
cuyos gjes se han atornillado las ruedas de 4,5cm de
didmetro y también de 4,5cm ancho. La sujecion de los
motores se realiza mediantetornilleria M 3, de manera que
sean fécilmente desmontables en caso de ser necesario
sustituirlos. Los sensores de deteccion de borde estan
situados debajo del chasis, no debiendo ser su distancia a
suelo superior a0,2cm.

Los laterales estan protegidos por plataformas de
aluminio que van casi rozando el suelo, de esta forma
evitamos los atagues con algun tipo de plancha, en la
parte frontal se ha dispuesto una placa que hace de pala,
para esta funcion se hainstalado un motor reductor mas.

La placa de control tiene unas dimensiones de 7x
8cm, con ello deja lugar para alojar debajo de ella a la



bateria (10x7x5cm) perfectamente a la vez que permite el
facil acceso atodoslos elementosy el cableado.

3. Arquitectura hardware

El hardware implementado ha sido realizado en dos
placas de circuito impreso [3]: una pequefia situada en la
parte lateral para gobernar un motor paso a paso, cuya
funcion es direccionar una camara para buscar al
oponente, y otra que contiene todo el sistema de control
situada encimade la bateria.

Para los sensores opticos se ha utilizado el conocido
CNY 70 para detectar el borde y para buscar al adversario
se haincluido un GP2D2 también de infrarrojos

Como elemento de control del sistema se ha elegido el
microcontrolador [4] 16F876 de Microchip por su
sencillez de programacion y versatilidad, trabajando en
paralelo con su compariero el 16F872 [5], este esta en
modo esclavo. Esta pareja es mas que suficiente para
gobernar el microbot.

4. Softwarey estrategias de control

El algoritmo de control esta jerarquizado de
forma que cada sensor tiene una preferencia, los de mayor
peso son los CNY 70 luego estan los pulsadores y por
ultimo tenemos el GP2D02, es decir mientras no estemos
en el borde de la pista o tocando al contrincante entonces
haremos caso al GP2D2, el robot rotara en giros
progresivos de 360° y en caso de no encontrar ningun
objeto este avanza unos centimetros y repite la operacion.
El robot siempre intentara buscar rdpidamente al
contrincante y atacarle sin més. También se ha incluido
un motor paso a paso el cual sujeta un CCD de 128*128
pixeles para la localizaciéon de objetos pero en esta

deshabilitado.

5. Caracteristicasfisicasy elétricasmas
relevantes

Caracteristicas fisicas:

Velocidad maxima 60 cm/S
Peso total 1800qr
Dimensiones base 19x19cm
Diametro ruedas 4.5cm

Tabla1

Caracteristicas eléctricas:

Bateria 6Voltios, 4,5 Ah
1.8ATip. |8 AMax.

Alimentacion
Consumo

Tension alimentacion| 5v
placa de control
Tension alimentacion| 6v

motores

Tabla2

6. Conclusiones

Hemos disefiado un microbot totalmente
personalizado el cual incorpora un hardware abierto para
poder ser utilizado en varios tipos de pruebas con sblo
unas pequefias modificaciones. A su vez del estudio,
andlisis y posterior elaboracion del software hemos
concluido que son muchos los algoritmos que permiten un
control fiable y bueno del mévil, sélo de la experiencia es
posible laresolucién de un software final.
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