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Resumen

cuales diferencia un paso en el disefio y constcc
del microbot, se utilizara la palabra microbotrapa

E| presente proyecto muestra |OS pasos quereferirse tamblén al m|n| robot Sigue II'neaS .

llevaron a la construccién del robot sigue linead ,
cual tiene la capacidad de seguir una linea negma
un fondo blanco. ElI sistema de entrada de
informacion esta constituido por dos sensores
infrarrojos QRD1114 , los cuales pueden distinguir
colores claros y obscuros, se utiliza el pic 16f84

como unidad de procesamiento y la unidad de salida

esta construida por un drivéBN754410NE y un par
de motores de 5 volts Para la construccién del
robot sigue lineas se utiliz6 el modelo de la tbate
utilizado por la empresa microbotica. El objetivo
principal de este trabajo es el de motivar a los
interesados en la robdtica a la construcciéon de su
propio robot, pretende también ser el punto de
partida para la investigacion del funcionamiento y
construccion de mini  robots con diferentes
habilidades, en el |Instituto Tecnolégico de
Huatabampo, en la que participaran alumnos y
maestros interesados

Palabras claveminirobot, robot siguelineas.

1. Introduccion

Un robot seguidor de lineas se clasifica dentro

del campo de robdtica movil, la tarea principal de
este tipo de robots, es la de desplazarse poiingsa

negra dibujada sobre una superficie blanca o
viceversa, es importante que cuente con los resurso

para que pueda desarrollar esta tarea.

En el presente trabajo se utiliza el modelo
para la clasificacion que utiliza la empresa
microbotica , la cual esti basada en una torreotle b
torrebot, que cuenta con 6 niveles, cada uno de lo
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Objetivos

El objetivo al desarrollar este proyecto es el
de mostrar la manera de construir un robot sigue
lineas. Ademas de Motivar a los maestros y alsmno
en la participacion en proyectos de investigacion.

Que el presente proyecto sea punto de partida
para futuras investigaciones del tema

Construir un microbot que tenga la funcion de
seguir una linea negra en un fondo blanco

En el apartado del antecedentes Se analizaran
cada uno de los niveles y las posibles propuestas d
cada nivel para la construccion del microbot, cabe
aclarar que este solo abarcara hasta el nivel de
control, se revisardn también los componentes
mecanicos como electrénicos que se pudieran utiliza
en la construccion.

En el apartado de desarrollo del proyecto se
indicara la manera en que se construira el micrabot
material a utilizar.

2. Marco tedrico

Cuando se cuenta con un cierto nivel de
complejidad en el disefio, se hace casi impresdandib
dividir el problema en una serie de niveles de
abstraccion que hagan el problema mas manejable. Es

aqui donde se ve la necesidad de definir una
arquitectura de control para el robot, entendida

normalmente como un sistema jerarquico de niveles

Qe abstraccién. Tal es el caso de la arquitectara
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control jerarquica TorreBot de la empresa
Microbética [TORREBOT],
2.1.2 Estructura
La torre de bot o torrebot en un modelo para

la construccién de robots Otro elemento a considerar en el apartado
fisico es la estructura que tendra el microbota est
La TorreBot estructura esta directamente relacionada, corpel ti
| dveoe de movilidad que tendra el microbot ya sea esta po
e '5\. llantas, orugas o patas, con las cuales se traalaga

COMUNIDAD | sobre todo la estética que tendra.
2.1.3 Movilidad

La estructura seleccionada, debe de permitir
movimiento hacia delante, hacia atras, giro deregzha

Fig. 1 Niveles jerarquicos de control la izquierda y sobre si mismo

2.1 Nivel fisico

En este apartado se revisara las caracteristica
de la torre de bot, inicia con en nivel de ma® baj
orden, el nivel fisico, este comprende la estractur
fisica, las unidades motoras y las etapas de gaten

Ruedas.-en los microbots existen 2 tipos de ruedas,
Ruedas motrices o de traccién, estan conectadas al
motor mediante un eje y deben de ser capaces de
adaptarse a los obstaculos del terreno. Ruedas, loca
deben de ser capaces de rodar y pivotar sobre si
mismas

. - Orugas.- otra opciéon de movilidad de un microbot,
Dentro del nivel fisico se encuentran los estan conectadas a los motores mediante ejes, o

motores, se debe de tener en cuenta al elegir algu'%andas, y deben ser capaces de adaptarse a los

tipo de ”.‘Ot.O“ el numero de revoluc!ones por mmuto obstaculos del terreno, cuentan con mas traceién g
ya que si gira a demasiadas revoluciones la ineecia las ruedas, pero son menos maniobrables

este puede causar problemas a la hora de COntrOIt"\5atas.- una opcion para la movilidad de un microbot

microbot. tiene mas facilidad para adaptarse a obstacules, pe
es lenta y compleja su construccién y programacion.

2.1.1 Motores

El par motor es otro punto que se debe de
tener en cuenta, si no tiene el suficiente par moto
para mover el microbot, este no funcionara, este
problema y el anterior se pueden corregir utilidtan
pequefas trasmisiones que reduciran las revoluzione
del motor y aumentaran su par motor.

2.2 Nivel de reaccién

Este nivel esta formado por los sistemas

. . . . . electrénicos y sensoriales basicos para su dpntro

: El tipo de allmentaC|on es importante, pues s ,eqen ser 0 no microcontrolados, los sensoresidebe

el m_|crobot es auton(_)mo el debe de cargar €on Slye informar al microbot las caracteristicas del

propia fuente de volta]e,' una manera sencillanes u entorno para poder tomar decisiones de movimiento.

bateria, por esta razén el motor debe de ser

alimentado por corriente directa, el voltaje de

alimentacion sea proporcionado por esta bateria

ademas de toda la circuiteria necesaria para el
funcionamiento del microbot.

2.3 Nivel de control

Para llevar a cabo su funcién el microbot debe

ot - la utilizacion d ; de contar con un algoritmo que le indique lo queede
ra opcion €s 1a utilizacion dé Servomolores, ye pacer con la informacion proveniente de los

estos son motores que solo manejan un rango desensores, en este nivel se encuentra la estrafegia
movimiento, se utilizan en modelismo y radio debera controlar al motor

control, pero pueden ser modificados para funcionar
como motores de corriente directa, estos cuentan co
un buen par motor, y una velocidad angular
aceptable.

En este caso un sigue lineas que camina por
una linea negra sobre un fondo blanco, se puede
optar:
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Utilizar 2 sensores, uno a cada lado de la cingaane
Utilizar 2 sensores , los dos sobre la linea negra
Utilizar 2 sensores uno sobre la linea negra y otro
sobre el fondo blanco

Utilizar mas de 2 sensores

Cada una de las opciones anteriores esta
relacionada con su propio algoritmo, mientras mas

sensores mas eficiente se puede hacer el microbot

Fig. 4 Rueda loca o rueda de suspension le dara
3. Desarrollo estabilidad al minirobot siguelineas
3.1 Nivel fisico La estructura del microbot esta formada por
una placa de fibracell de 15cm de ancho por 20em d
largo y un espesor de 5mm., ademéas de angulos del
mismo material donde se sostendrdn los
motoreductrores y los sensores.

En este apartado se revisaron las
caracteristicas de la torre de bot, el nivetfiseste
comprende la estructura fisica, las unidades m®tora
y las etapas de potencia.

Se seleccionaron 2 motoreductores de
corriente directa alimentados con 5 volts, los esial
reducen la velocidad del motor 1:48, y a la vez
aumenta el par motor, y se utiliza la misma bateria
gue alimenta el circuito electrénico que contrala
microbot, lo cual simplifica el disefio. Ademas de
una rueda loca que estabiliza el desplazamiento.

A cada motoreductor se le adiciona una llanta
de 5 cm.

Fig. 5 Material propuesto para la Estructura del
minirobot

La movilidad del microbot se logra mediante
la activacion de los motoreductores los 2 encerzdid
contra las manecillas del reloj avanza adelante, e
motoreductor izquierdo encendido contra las
manecillas del reloj y el motoreductor derecho
encendido favor las manecillas del reloj el mictobo
Fig. 2 Motoreductor propuesto para la movilidad dé gira ala derecha, y los motoreductores conestad
minirobot la inversa el microbot gira a la izquierda, en este
proyecto el microbot no puede avanzar hacia atras.

th It

Fig.6 8 Condiciones de los motores en las quenaini
robot Camina adelante

Fig. 3 Llantas de traccion
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Fig. 10 Conexiones para armar el sensor 6ptico

Detectar blancg, transistor saturago sdlida
Detectar negr® transistor cortg.  salida
Esta sefal serda manipulado Pic 16f84a para

alimentar al driver SN754410NE y provocar el

Fig.8 Condiciones de los motores en las que el min  cambio de giro en los motores como se muestra.
robot Gira izquierda

3.2 Nivel de Reaccién

Este nivel esta formado por los sistemas
electrénicos sensoriales basicos para el control de
este robot, que en este robot esta formado por los
sensores infrarrojos reflectivos QRD1114, los esial
informaran sobre la posicion sobre la linea neglra,
integrado SN754410NE es un puente H y sirve para
controlar los motores, ademas de un Pic 16f84ade d
la empresa microchip

ul

MOTORDERECHO

El sensor QRD1114 es un sensor Optico con Fig. 11 Diagrama de conexiones y

salida a transistor, el emisor de luz y el receptor simulacion  en proteus para el mini robot siaue
colocan en una misma direccion para detectar la; P P 9

presencia por medio de la reflexion del haz de qullneas
infrarroja la distancia del objeto reflectante delee

estar entre 5 mm y 10mm. 3.3 Nivel de Control

La estrategia a seguir para el robot sigue
lineas sera la siguiente
El sensor izquierdo debe de estar sobre la linea
negra Yy el sensor derecho sobre el fondo blartco es
ocasiones que el robot avance.

Si los dos sensores captan negro, el robot se
sali6 de ruta por el lado izquierdo, la accion
correctiva sera girar a la derecha.

Fig. 9 Sensor 6ptico qrd1114 Si Io§, dos sensores captan_ 'color blarjcp, el
robot se salié por la derecha, la accién correctera

Para conectar estos dispositivos se deben ddirar alaizquierda.
polarizar como se muestra en la figura.
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Emanado de este trabajo, se genero una guia de
practicas para la materia de microcontroladores .

Quedaron algunas inquietudes de los jévenes las
@ cuales se resolveran con posteriores investigagione

1 s1 5.Conclusiones
El mini robot esta terminado y funcionando se

realizaron simulaciones utilizando Proteus y se
implemento fisicamente, aunque no es muy rapido

puede seguir lineas con angulos muy agudos hasta d

45 grados y curvas con radios de 10 cm., los
préximos trabajos estaran dirigidos en dos ver®nt
trabajar con nuevos disefios y algoritmos pararhace
mas rapido al mini robot y poder competir en
Fig. 12 Diagrama de flujo nivel de control para emini concursos de velocidad por un lado y trabajar con
robot sigue lineas algoritmos para hacer mas inteligente al mini tobo
para que este trabaje en laberintos , detectquives

Para avanzar los 2 motores giran hacia delante obstaculos. Como conclusién también se puede
Para girar a la izquierda el motor izquierdo gie&ii  agregar que la construccion de mini robots motva
atras y el derecho hacia adelante. gran medida a los jovenes estudiantes para aprende

Para girar a la derecha el motor derecho gira hacige|ectrdnica.
atras y el izquierdo hacia adelante

s Referencias
4.Analisis de resultados Palacios E, Remiro F, Lopez LMicrocontrolador

) 16f84 desarrollo de proyecthda edicién.alfa
Se construy6 el robot sigue lineas, se omegara-ma

realizaron pruebas y los resultados son favorables,

este robot tiene la capacidad de dar giros conldsg Barco E., Imbacuan L.E., Ordofiez G. D.,
hasta de 45 grados y no pierde la ruta, aunqusno Universidad de Narifio.Construccién de un robot
muy répido la velocidad es considerable, los alsnno seguidor de linea”

estuvieron motivados y dispuestos a trabajar.

Asociacion Mexicana de Mecatrénica A.C. 50 Instituto Tecnologico Superior de Puerto Vahar



