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ANTECEDENTES

RESENA HISTORICA

La historia de la robotica va unida a la construccion de
«artefactos», que trataban (en su mayoria) de materializar el
deseo humano de crear seres a su semejanza y que los
descargasen del trabajo, desde Leonardo da Vinci con la idea
de un caballero mecanico en 1495 hasta la fecha con el robot
humanoide ASIMO de la multinacional automotriz Honda, el
hombre ha tenido en mente esta rama de la tecnologia que se
dedica al disefio, construccidon, operacion, disposicion
estructural, manufactura y aphcac1on de los robots.
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El combate de robots

Es una aficion o deporte en el que dos o0 mas maquinas
personalizadas utilizan diversos métodos para destruir o
desactivar a los oponentes, en la mayoria de los casos
estas maquinas son los vehiculos a control remoto en
lugar de robots auténomos, aunque hay excepciones
particularmente en la categoria robot-sumo






Los combates entre robots disfrutaron de un periodo de
popularidad cuando varios programas de television de
difusion como BattleBots , Robot Wars , y Robotica los
transmitian por television, aunque aun hay decenas de
pequefias competiciones en todo los EE.UU. y en otros
paises cada afio, incluyendo Ecuador; localmente la
competencia se la realiza periodicamente entre las
universidades.



Los robots pueden variar en su disefio y complejidad,
desde modificar los juguetes a control remoto que
pesan menos de un kilo a otros de tres sientas libras los
mas sofisticados y de electréonica avanzada.

Aunque la construccion de un robot de combate puede
costar miles de dolares, cientos de horas de disefio y
trabajo, algunas escuelas utilizan la construccion de
robots de combate en sus cursos para ensenar el diseno
mecanicoy la tecnologia.



\\

“EVOLUCION DE LA ROBOTICA EN EL
ECUADOR

El avance de la robdtica en nuestro pais es indudable
desde hace ya algunos afos atras, su desarrollo se
evidencia con la creacion de carreras afines a ella, que
mezclan la electronica y demas ciencias; nuestra
universidad no es la excepcion ya que existe el club de
robdtica de la ESPE extension Latacunga, que ha
conseguido excelentes resultados en certamenes inter-
institucionales.



Los objetivos de este tipo de eventos son; posicionar la
robdtica y tecnologias afines en la comunidad de
jovenes

Brindar a la comunidad un espectaculo unico del cual
puedan disfrutar y aprender ademas de fomentar el
espiritu competitivo y de trabajo en equipo de quienes
practican ésta actividad.

Reconocer las habilidades, conocimientos, destrezas y
creatividad de todos los competidores.



Situacion—problema que amerita el
tema del proyecto de investigacion

Determinar el objetivo central y los especificos, identificar
las razones que sefialan que la investigacion propuesta
ayudara en la solucion de problemas y encauzar el
proyecto de investigacion con una hipotesis de trabajo.
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PLANTEAMIENTO DEL PROBLEM

Existen muchos robots de combate, la gran mayoria de
estos son impulsados por medio de uno o varios motores
eléctricos, a diferencia de ellos, el proyecto utiliza uno de
combustion interna, el cual tiene muchas menos
limitaciones en cuanto a su autonomia de energia, asi
como también mas potencia y fuerza.



El reto es realizar las adaptaciones necesarias para que
todos los mandos operados manualmente en un motor
convencional, sean accionados por medio de servo
motores y motores eléctricos controlados mediante radio
control, supone un desafio de disefio e inventiva para
que estos funcionen correctamente y sea posible
operarlos a distancia.
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JUSTIFICACION E IMPORTANCIA.

Identificando el problema es evidente que el proyecto
justifica su diseno y construccion; debido a que a través
de ¢él, se busca implementar una innovadora forma de
construir y disefiar un robot, diferente a las tradicionales
siendo el primero en su clase y sentando un precedente y
marcando diferencia con el resto.



—OBJETIVOS DE LA INVESTIGACION

OBJETIVO GENERAL

Disefiar y construir un robot de combate propulsado con un
motor de combustidn interna que posea caracteristicas
unicas en cuanto a su movilidad y desarrollo tecnoldgico, que
cuente con mecanismos de accionamiento disefiados en base
a la electronica, el diseno de elementos de maquinas, ademas
del uso software de simulacion para todos los componentes
estructurales; que sea altamente competitivo asi como agil y
potente.
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Logo del Proyecto

MINOTAURBROLC



~ OBIJETIVOS ESPECIFICOS—

Disefiar y construir todos los mecanismos necesarios para
su correcta operacion y que estos puedan ser operados a
distancia a través de Radio Control.

Definir las caracteristicas del diseno y construccion del
sistema de Potencia.

Programar con el uso de software los componentes
electronicos que se encargaran del accionamiento de todos
y cada uno de los actuadores del robot.

Crear el marco tubular y realizar la simulacion a través de
(SOLID WORKS); siendo esta una herramienta de disefio e
ingenieria asistida por computador.

Pronosticar posibles fallas y corregirlas a tiempo.



= HIPOTESIS

Al culminar el presente trabajo de investigacion el
robot de combate diseflado y construido con motor de
combustion interna tendria todos mecanismos de
accionamiento controlados electronicamente a través
de radio control, tanto los encargados del
direccionamiento, aceleracion, seleccionamiento de
marchas, encendido y apagado a distancia, etc.



COMPONENTES PRINCIPALES

TREN MOTRIZ

Como elemento motriz del robot de combate se ha
escogido un motor de cuatrimoto, de la Marca (Motor 1),
modelo Rocket, con las siguientes especificaciones.



ecificaciones
1725t

T T

Distribucion Arbol de levas sencillo en cabeza
(SOHC)
Encendido CDI(ignicion por descarga de

capacitor)

Lubricacion Por Bomba de Aceite y carter
mojado

Alimentacion Carburador Keihin 20 mm de

aguja.
Comprenon | |
Compresion

| Peso | golibas







~ DISENO Y CONSTR SN DE LOS

COMPONETES ESTRUCTURALES

ESTRUCTURA TUBULAR

El armazon o chasis del robot es tubular, esta técnica
utiliza como estructura una red de tubos metalicos
soldados, recubierto después con fibra de vidrio, esta
técnica consigue una carroceria de gran rigidez y
resistencia con muy poco peso.
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EMPLEO DE SOFTWARE

Todo el disefio, modelado y simulacion de la estructura
asi como sus componentes mecanicos y de suspension
se lo realizara con el uso del software SolidWorks que
es un programa de disefio asistido por computadora
para modelado mecanico.



Logo del Software SolidWorks.
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~ DISENO ARMAZON PRINCI

El marco o armazon principal del robot de combate
cumple varias funciones, principalmente soporta el
peso del motor a través de sus dos bases por donde dos
pernos sostienen al motor asegurandolo para que
quede firme y seguro.
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DISENO DEL MARCO FRONTAL

Este componte estructural alberga tanto a las puntas
del eje delantero donde se asientan las ruedas, como al
el mecanismo de direccion y dos bases inferiores que
conectaran a través de un perno los amortiguadores
del tipo MacPherson para la suspension frontal.
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TENSIONES O ESFUERZOS A LOS
QUE ESTAN SOMETIDOS LOS
COMPONENTES ESTRUCTURALES Y
MECANICOS DEL ROBOT.



~_Conceptos basicos de SoIidWo/rks
Simulation

SolidWorks™ Simulation es un sistema de analisis de disefio
que esta completamente integrado con SolidWorks'.
SolidWorks Simulation proporciona una solucion de
pantalla para los analisis de tension, frecuencia, pandeo,
térmicos y de optimizacion. Alimentado por programas de
resolucion de problemas rapidos (solvers), SolidWorks
Simulation permite resolver grandes problemas de manera
rapida utilizando su computadora personal. SolidWorks
Simulation viene en varios paquetes para satisfacer sus
necesidades de andlisis.

SolidWorks Simulation reduce el tiempo de salida al
mercado ahorrando tiempo y esfuerzo en la busqueda de
resultados optimos.
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Ventajas del analisis

Luego de construir su modelo, debera asegurarse del
eficaz funcionamiento de éste en el campo. Sin
herramientas de andlisis, esta tarea solo se puede
afrontar realizando ciclos de desarrollo de productos
costosos y que insumen una gran cantidad de tiempo.
Un ciclo de desarrollo de producto normalmente
incluye los siguientes pasos:

Construir el modelo.

Construccion de un prototipo del disefio.

Prueba del prototipo en el campo.

Evaluacioén de los resultados de las pruebas de campo.
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Modificacion del diseio basandose en los resultados de la
prueba de campo.

Este proceso continta hasta que se haya alcanzado una solucién
satisfactoria. El andlisis le puede ayudar a realizar las siguientes
tareas:

Reducir el costo simulando la prueba de su modelo en la
computadora en lugar de realizar pruebas de campo costosas.

Adelantar la comercializacion del producto reduciendo el
numero de ciclos de desarrollo del mismo.

Mejorar productos probando rapidamente multiples conceptos y
situaciones antes de tomar una decision final, lo cual le
proporciona mas tiempo para idear nuevos disefios.



MNombre de modelo: terminal direccion

Nombre de estudio: Estudio_de_SimulationXpress
Tipo de resultado: Static tensién nodal Stress
Escala de deformacion: 662083

von Mises (Ninm*2 (MPa))
0.030
' 0.027
. 0.025
. D022
. 0.020
. 0017
. 0015
. 02
. 0.010
. 0.007
0.005

0.002

0.000

—¥Limite eléstico: 27.574
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Nombre de modelo: Ensamblajet

Nombre de estudio: Estudio 1

Tipo de resuttado: Static tension nodal Tensionest
Escala de deformacion; 1834.11

Méx: 513.3

von Mises (psi)
5133
l 4705
L4217
. 3850
. 3422
. 2994
. 256.7
. 2138
L1714
L1283
856
428

00



SIMULACION DE LAS TENSIONES

Mombre de modelo: Ensamblajel
Mombre de estudio; Estudio 1
Tipo de resultado; Static tension nodal Tensiones1
Ezcala de deformacion: 1834.11
von Mizes (psi
2133
! 4705
L4277
. 3850
L3422
. 2994
. 2567
.39
S
. 1283

. 8596

I 4238
oo




Nombre de modelo: LARGUEROS

Nombre de estudio: Estudio 1

Tipo de resultado: Tension axial y de flexion méas atta Tensiones1

Escala de deformacion: 2052.35

Tension axial y de flexion mas alta (psi)

907.0

l 831.5
| 7559
. 6803

Méx. 907.0 - B47

. 5291

L 4535

. 3778

. 3023

. 2268

1512

756

00



VISTA 3D DEL MARCO ESTRUCTURAL
i . ,
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Nombre de modelo: marco estructural 2

Nombre de estudio: Estudio 2

Tipo de resuttado; Tension axial y de flexion més atta Tensionest
Escala de deformacion; 2857 47

Tension axial y de flexion més atta (psi)
149732

l 1.808,7

15443
14799
A58
14510
. 9866
| 8222
8577

. 4933

| 3289

164.4

0o
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DISENO CONSTRUCCION E

IMPLEMENTACION DE

COMPONENTES ELECTRICOS,

ELECTRONICOS Y SOFTWARE DE
CONTROL.



Las siguientes diapositivas se enfocaran en todos y
cada uno de los componentes eléctricos y electrénicos
con los que cuenta el robot, su disefio, caracteristicas, y
configuraciones; asi como el desarrollo de software
necesario para controlar los diferentes componentes

del robot.
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~—COMPONENTES ELECTRICOS Y
ELECTRONICOS

Algunos de ellos son: servomotores, motores
eléctricos, componentes electronicos de comunicacion
(X-BEE'S), de control (AVR'S) ademas de componentes
presentes comunmente en circuitos electronicos como
son: condensadores, transistores, diodos Zener,
resistencias, etc.



SERVO DE LA ACELERACION MOTOR SELECCIONADOR DE MARCHAS



~ SELECCIONA MIENTO DEL MOTOR
USADO EN LA DIRECCION.

Para el funcionamiento correcto de la direccién del
robot se eligié un motor de plumas de camion de 12V.
por sus caracteristicas, ya que la direccion requiere un
motor de torque alto y velocidad de giro baja, este
posee en su interior un eje de tipo sin fin acoplado a un
engranaje pldastico, pese a ello no es suficiente para
accionar la direccion, por lo cual fue necesario disefiar
y fresar un engranaje recto adicional de didmetro 15
centimetros el cual seria instalado en el sistema de
direccionamiento para su accionamiento final.



ENGRANAJE RECTO DE 15 CM DE DIAMETRO PARA LA DIRECCION



z /
~ MOTOR ELECTRICO ENCARGADO
DEL SELECCIONAMIENTO DE LAS
MARCHAS.

Para el seleccionamiento de las marchas se utilizara un
motor eléctrico de 12 V. el cual posee una particularidad,
tiene adaptado a él, una serie de engranajes plasticos
alineados de tal forma que permiten la multiplicacion
adecuada de la fuerza, y al final de estos engranajes una
rueda de 18 cm. de didmetro acoplada, que en su
diametro exterior tiene soldado un cilindro de 1,5 cm de
diametro por 2.0 cm de altura, elemento final que
accionara la palanca de cambios, cuando la rueda gire.
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PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO
DEL MOTOR ELECTRICO
ENCARGADO DEL
SELECCIONAMIENTO DE LAS
MARCHAS.



El motor gira en ambos sentidos, es decir qué; cuando
su polaridad es la normal, el (rojo) va al positivo de la
bateria y el (negro) va al negativo de la misma, este
girard de forma horaria, y si se lo conecta inversamente
es decir el cable (rojo) al negativo de la bateria y el
(negro) al positivo, este girara de manera anti horaria
esto posible gracias al AVR encargado de hacerlo, que
envia la sefial para una u otra polaridad segun el deseo
del operador humano a través del control remoto.



Logrando asi que las marchas bajen o suban, logrando
con esto escoger cualquiera de las cinco marchas
disponibles (R-N-1-2-3); por ser la caja del motor una
del tipo secuencial y sin embrague manual, no existe
control electrénico para este.
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SERVOMOTOR UTILIZADO EN
ACCIONAR LA ACELERACION DEL
ROBOT DE COMBATE.



El elemento encargado de la aceleracion del robot sera un
servo motor de la marca HITEC Modelo HS-755HB.

La razén para escoger este servo analogo en particular es su
elevado torque, su velocidad de operacion, tamafo y peso
detallados a continuacion

El servo Hitec HS-755HB es un servo de tamafio Y4 de
Escalay que proporciona un torque elevado, los engranes
son de Karbonite los cuales son 4 veces mas resistentes que
los engranes de nylon.

Caracteristicas a 4.8 Volts:
-Velocidad: 0.28 seg/60 grados; Torque: 11 Kg-cm.



Este servo motor, posee tres cables, uno rojo voltaje, otro negro tierra, y uno amarillo sefal
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CONECTIVIDAD INALAMBRICA

Esta caracteristica fundamental con la que sera posible la
comunicacion entre el control remoto y el robot estara a
cargo de los modulos Xbee, de la marca MaxStream estos
proveen muchas ventajas, pueden ser configurados
desde la computadora utilizando el software de
computadora X-CTU vy pueden comunicarse en
configuraciones: punto a punto, punto a multipunto o en
una red mesh........ (cont. )



que son redes de complejidad que permiten acceder a un
punto remoto utilizando moddulos intermedios para
llegar como routers, en nuestro caso especifico no
usaremos ese tipo de configuracion sino, la mas sencilla
que es de punto a punto, desde el Zigbee que se
encuentra en el control remoto, hasta el Zigbee que se
encuentra en el robot de batalla.



Denominado también como "Zigbee" este es un
protocolo de comunicaciones inalambrico basado en el
estandar de comunicaciones para redes inalambricas
IEEE_802.15.4. creado por Zigbee Alliance, y permite
que dispositivos electronicos de bajo consumo puedan
realizar sus comunicaciones inalambricas.



La eleccion del moédulo XBee correcto radica en
escoger la potencia de transmision, en el proyecto se
utilizara los que poseen una potencia de 2mW para
01,44 m. de alcance aproximadamente en linea vista, y
en interiores de unos 30 m. distancia mas que
necesaria para las aspiraciones del proyecto; las
comunicaciones Zigbee se realizan en la banda libre de
2.4GHz y realiza las comunicaciones a través de una
unica frecuencia es decir de un canal, normalmente
puede escogerse un canal de entre 16 posibles, la
velocidad de transmision de datos de una red Zigbee es
de hasta 256kbps.



Los modulos Zigbee cada uno de ellos tiene una
direccion unica de 64bits que viene grabada de fabrica;
por otro lado la red Zigbee utiliza para sus algoritmos
de ruteo direcciones de 16 bits para que cada vez que
un dispositivo se asocia a una red Zigbee el
coordinador al cual se asocia le asigna una direccion
unica en toda la red de 16 bits siendo el numero
maximo 65535 direcciones posibles.
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CIRCUITO BASICO PARA EL XBEE

La Figura siguiente muestra las conexiones minimas que
necesita el médulo Xbee para poder ser utilizado, luego
de esto se debe configurar segiin el modo de operacion
que se desea para la aplicacion requerida por el usuario.



o= 3,3U

L_.

XBee

—

GND

La primera conexion de la figura muestra el voltaje de
alimentacion de 3.3 V; la conexion a tierra y las dos lineas de
transmision de datos TXD (transmision) y RXD (recepcion)
para comunicarse con un microcontrolador, en el caso del
proyecto se comunicara con el AVR presente en el control
remoto.
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LA ELECTRONICA DE CONTROL.

El cerebro del proyecto, el encargado del
procesamiento de los datos de entrada y el que
comanda las ordenes a realizarse, es el Micro
Controlador ATMEGA48V -10PU de la marca ATMEL,
a continuacion se destacan algunas de sus principales
caracteristicas.



Alto Performance, Low Power AVR® 8-Bit Micro controlador.

Arquitectura Avanzada RISC.

Programacion no Volatil, memorias de almacenamiento de datos.

Caracteristicas Periféricas.

Dos timers de 8 bits/contadores con pre escala separados y modo de comparacion.

Un timer de 16 bits/ contador con pre escala separados, modo de comparacion y modo
captura.

Contador en tiempo real con oscilador separado.
Seis Canales PWM.
Ocho canales de 10 bits ADC en TQFP y paquete MLF.
Seis Canales de 10 bits ADC en paquete PDIP.
Programacion serial USART.
Interfaz serial SPI. Coordinador /Esclavo.
Chip analogico Comparador.
Caracteristicas especiales del micro controlador.
Power-on Reset y deteccion programable Brown-out.



Oscilador interno calibrado.
Interrupcion de recursos internos/externos.
Cinco modos sleep.
Pines de entrada y salida.
23 lineas de entrada y salida programables
28 pines PDIP.
Voltaje de operacion
1.8 - 5.5V
Rango de Temperatura
-40°C to 85°C
Grado de Velocidad
0-4MHz @18 -5.5V,0-10MHz @ 2.7 - 5.5V
Bajo consumo de Corriente
Modo Activo: 1 MHz, 1.8V: 240pA
32 kHz, 1.8V: 15pA (incluido Oscilador)
Modo de Bajo Consumo: 0.1pA at 1.8V



ATMEGAA48V -10PU




Este micro procesador posee ademas las siguientes caracteristicas:

Device Flash EEPROM Interrupt Vector Size
I ATmeqgads 4K Bytes 256 Bytes 512 Bytes 1 instruction word/vector .
ATmegass BK Bytes 512 Bytes 1K Bytes 1 instruction word/vector

ATmegaics 16K Bytes 512 Bytes 1K Bytes 2 instruction words/vector
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DIMENSIONE

PROCESADOR.

O

COMMON DIMENSIONS
D Bill (Unit of Measure = mm)
['_|1\I REnEnEnEnE. \111[1'_ SYMBOL| MIN | NOM | MAX | NOTE
| % A - - 4.5724
/ / . E1 A1 | 0508 - -
(| | - ! D |[34544 | - | 34798 |Note1
._I_I\lllk“l_l_l_ll_ll_ll_lllll_lu E_|7620 | - | 8258
E1 7112 - 7.493 |MNote1
B 0.381 - 0.633
A Bl | 1.143 - 1.397
j . . Bz 0.762 - 1.143
| (f‘:]?:(] . ) J, L 3.175 - 3.429
SEATING PLANE—‘— [ [ [ [ [ — C 0.203 - 0.356
. - . LA.I eB — — 10.160
=] 2,540 TYP

L4 J‘ - —
- R (4 PLACES)
a
‘-—I— E 4—‘
c // \\ 0°-15° REF
~ | -

[~ eB =




Disposicion de Pines E/S

PDIP
M
(PCINT14/RESET) PCé H| 1 28 [1 PC5 (ADC5/SCL/PCINT13)
(PCINT16/RXD) PDO [ 2 27 [0 PC4 (ADC4/SDA/PCINT12)
(PCINT17/TXD) PD1 I 3 26 [1 PC3 (ADC3/PCINT11)
(PCINT18/INTO) PD2 I 4 25 [1 PC2 (ADC2/PCINT10)
(PCINT19/0C2B/INT1) PD3 W 5 24 [1 PC1 (ADC1/PCINTO9)
(PCINT20/XCK/T0) PD4 I 6 23 [1 PCO (ADCO/PCINTS)
VCC |7 22 [l GND
GND W 8 21 [0 AREF
(PCINT6/XTAL1/TOSC1) PB6 B 9 20 [l AVCC
(PCINT7/XTAL2/TOSC2) PB7 | 10 19 |l PB5 (SCK/PCINTS)
(PCINT21/0COB/T1) PD5 I 11 18 [l PB4 (MISO/PCINT4)
(PCINT22/0OCOA/AINO) PD6 M| 12 17 [l PB3 (MOSI/OC2A/PCINT3)
(PCINT23/AIN1) PD7 | 13 16 [l PB2 (SS/OC1B/PCINT2)
(PCINTO/CLKO/ICP1) PBO | 14 15 [l PB1 (OC1A/PCINT1)
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~—~PROGRAMACION DE LOS MICRO
CONTROLADORES.

En esta parte del capitulo se detallara el disefio y la sintaxis
de programacién para los Micro Controladores, tanto del
que se encuentra en el control remoto, como el que se halla
en la tarjeta principal del robot de combate. Para ello es
necesario usar el Software de programacion para PC
llamado Bascom AVR, el cual generara un archivo del tipo
(*.bas), que al término de su disefio y luego de verificada su
correcta compilacion, producira a su vez otro archivo del
tipo (*.hex) que es el que finalmente ird al micro
controlador, a través de una tarjeta programadora y la
utilizaciéon de otro software que se detallara mas adelante.



Logo del Software BASCOM AVR.

pRscom AVR



/X/

DISENO DEL ARCHIVO (*.BAS) PARA
EL MICROCONTROLADOR DEL
ATMEGA 48V -10PU UBICADO EN
EL CONTROL REMOTO A TRAVES
DEL SOFTWARE BASCOM AVR.




Como primer paso damos inicio al programa y a continuacién
escogemos nuevo archivo como en cualquier otro software, y lo
denominamos como nosotros queramos en el caso particular del
proyecto se lo ha denominado control.bas luego de eso lo
primero que se detalla graficamente en la captura de pantalla en
la parte inferior, es agregar la libreria o los registros del micro
para que el programa sepa con qué modelo en particular vamos a
trabajar, ya que existen muchos tipos de micro controladores y
diferentes nimeros de serie para cada uno de ellos, colocamos el
comando sregfile="m48def.dat" que equivaldria al ATMEGA
48V -10PU, luego de esto determinamos la velocidad del
oscilador que serian 4MHz ademas de la velocidad de
transmision serial que serian 9600.



E Fle Edit View Program Tools Options Window Help

3 EJ EE = Eﬂ K. Edﬂ | == = TE - o ﬂk ﬂk 1' 'ﬁziﬁj - Ed! g fﬁ TE L1

remoto.bas control.bas |&3

Sub

*  Label

‘configuro registros del microcontrolador
Sregfile = "ndidef dat”

'la welocidad del oscilador
Scry=stal = 4000000

velocidad de transmision =erial

S$baud = 9600

L . | EE




A continuacion en la siguiente captura de pantalla se
declara todas las variables, las primeras variables C, N,
Aceleracién, Izq (izquierda), Der (derecha), Subem
(para subir la marcha), Bajam (para bajar la marcha)
todas ellas se declaran como enteras; la variable S
como una variable del tipo String (este tipo de variable
puede almacenar letras o caracteres maximo 20); y la
ultima variable B se configura como Byte.



// W o

‘declaracion de variables
Din C As Integer

Din § As Integer

Din iceleracion As Integer
Din Izg As Integer

Din Der As Integer

Dim Suben As Integer

Dim Bajam As Integer

Din 5 As String # 0
Din B As Byte




e
~» Se-procede a configurar los pines del micro ubicado en el
~ control remoto y se determina si estos son de entrada o

salida, los pines del puerto C han sido asignados para la
activacion de los relés de la direccion y marchas, son pines
de salida, al igual que lo los pines bo y b1 que han sido
designados para apagar o prender el motor del robot
también esto a través de relés pero mucho mas pequefios
que los anteriores y los cuales se encuentran en la placa
principal del robot; el puerto D7 asignado como de salida y
es para el servo de la aceleracion; el tinico dato entrante es el
pin D5 que capta la sefal del sensor electromagnético de las
marchas ubicado en el robot, este sirve para saber cuando la
rueda que se encarga de los cambios ha dado una revolucion
completa, efectuando asi un cambio ya sea este hacia arriba
o hacia abajo, evitando asi que gire infinito niumero de veces.



P R

‘contiguro pines del nicrocontrolador
EREEREREREREERERERD | 1]

Conf1g PORTC = Output ‘direcion v narchas

Conf1g PORTE = Output 'reles bll=apagar v|bl=prender
Conf1g PORTD.7 = Qutput 'serv0 acelerador

Conf1g PORTD 5 = Input 'SENSOT Magnetico

Co-



A continuacion se escribe S = "" para inicializar variables
en blanco y para almacenar la cadena de datos desde el
puerto serial.

c '
C =1
dceleracion = 0
Izg = [

Der =
Subem
Bajan

1 In =




Seguido a esto se habilita las interrupciones; la
interrupcion es una técnica que coloca al programa
temporalmente en suspenso mientras el
microcontrolador ejecuta otro conjunto de instrucciones
en respuesta a un suceso; en el caso especifico del
proyecto cuando se envie un dato al micro



/
A AR L et

.- o
..... este va a estar atento para recibir los datos de las
interrupciones; a continuacion se habilita Ia
interrupcion con el comando : On Urxc Rec_isr esto
hace que cuando se envie un dato desde el control
automaticamente ingrese a dicha interrupcion, y
finalmente se habilita la recepcion de datos por el
puerto serial digitando el comando: Enable Urxc

Enable Interrupts
On rzc Reco1sr
Enable [ruc




\ /

— ﬁgno los nameros que quiero que correspondan a
cada una de las acciones a realizarse, antecediendo un
apostrofe para indicar que no es parte de Ila
programacion  sino  solamente con  medios
informativos; por ejemplo cuando se presione el pulso
del encendido del motor el micro controlador enviara
un numero cuatro y asi como sucesivamente como esta
en la captura de pantalla para las de mas acciones.

"} encendido pulsc
'3 prender v apagar
't bajo marcha

'L subo marcha

'? 1z

'1 derecha




Al iniciar la programacion a través del comando Reset
coloco en cero las salidas de la direcciéon (puertos C5y
C4) ademas de las marchas (C3y C2).

Inicio:
! 3E 3E 3E 3E 3 35 3E 3E 3E 3E 3E 3E 3E 3E 36 3E 3E 36 I I I I I I I I I I I I SE I I

zeteo a cero las =salida=s de direccion v marchar
'‘direccion ¢ puertos

Rezet PORTC . &

Rezet PORTC 4

'marchas ? puertos

Rezet PORETC. 3

Reset PORETC . Z




ACELERACION

Para la aceleraciéon creo un lazo del tipo FOR, que es un
ciclo repetitivo, y le doy valores de uno hasta quinientos
en intervalos de uno, ademas le doy un comando
Pulseout que es practicamente un generador de onda y
le asigno el puerto D7 junto con la variable Aceleracion,
para finalizar le doy un tiempo de espera de 1oms y cierro
el lazo externo If.



' 36363 36 36 36 36 36 3 36 363 3 33

If Aceleracion : 100 Then
For H = 1 To 500 Step 1
Pul=seout POETD . 7 ., Aceleracion
Faitus 10
Hext
End If




DIRECCIONAMIENTO

Para activar el relé de la direccién cuando quiera girar a
la izquierda, hago que la variable Izq tenga el valor de
uno y active el puerto C2, espere 150 ms y si el valor es
cero no realice accion alguna, finalizo el lazo If.

/

If Izqg = 1 Then
‘activo 1 rele de direccion

PORTC 2 = 1
Jaitazs 150
PORTC 2 = [
Izg = [

End If




De idéntica forma cuando quiera que gire a la derecha
hare que el valor sea uno apretando el boton del
control, haciendo que la variable Der tenga el valor de
uno y active el puerto C3 espere 150 ms y si el valor es
cero no realice accion alguna, finalizo el lazo If.

If Der = 1 Then

PORTC 3 = 1
Jaita=s 150
PORTC 3 = [0
Der = 1

End If




CAMBIO DE MARCHAS

Las siguientes lineas de programacion corresponden a
la activacion del relé para subir las marchas, cuando la
variable denominada Subem tiene un valor de uno, se
activa el puerto C4 y espera quinientos mili segundos
entonces ingresa al bucle Loop Until que es una
instruccion que se ejecuta hasta que el comando de
prueba se ejecuta correctamente, que en este caso seria
hasta que la sefal del sensor electromagnético llegue a
través del puerto D5, luego de eso seteo a cero la salida
del puerto C4 y también lo hago con la variable
Subem, cierro el lazo con el End If.



If Suben = 1 Then
‘activo un rele de marcha para subir

PORTC 4 =1
Vaitas 500
Do

‘ezpera g de una wuelta completa hasta que el sensor nagnetlco =ea uno

Loop Ont1l PIND .G =1

PORTC.4 = 0 'seten la salida 3 cero

suben = 0 'la variable para subir marcha seteo a cero
End If




De manera andloga lineas de programacion
corresponden a la activacion del relé para bajar las
marchas, cuando la variable denominada Bajam tiene
un valor de uno, se activa el puerto C5 y espera
quinientos mili segundos entonces ingresa al bucle
Loop Until que es una instruccion que se ejecuta
hasta que el comando de prueba se ejecuta
correctamente, que en este caso seria hasta que la
seflal del sensor electromagnético llegue a través del
puerto D5, luego de eso seteo a cero la salida del puerto
C5y hago lo mismo con la variable Bajam, cierro el
lazo con el End If y envio a Inicio.



If Bajam = 1 Then
‘activo un rele de marcha para bajar

PORTC & =1
Vaitas G500
Do

'‘Bzpera g de una vuelta completa hasta que el sensor magnetico ssa uno
Loop Until FIND .G =1
'zeten la =alida a cerc
PORTC.5 = 10
'la wariable para bajar marcha seteoc a cero
Bajam = 0
End If

Goto Inicio




e e -
INTERRUPCION

Continuo disenando la interrupcién al inicio
mencionada, almacenando en B los datos recibidos por
el puerto serial cuando envio datos desde el control
remoto con el comando Rec_isr ; ademas de agregar la
instruccion que lee los datos del puerto serial y los
almacena en la variable B.




 |E=0

BASCOM-AVRIDE 207 ¢ lador

Fle Edt View Progam Took Options Window Hel

5|

élﬁHﬁaﬂEf% fﬂjfﬁﬁﬁimﬂjﬂlﬁj0?jﬂ

emoto.b | control b |69

S v Latel v

Goto Inicio

Rec 1s1:
'‘almacenc en B los datos que recibe ® el puerto serial cuando envio datos
B = IR
If B=100r B =13 Then

del contral remoto

" comando que lee loe datos del puerto serial v almaceno en la variable B




Datos que pueden ser 10 6 13 (siendo estos cdodigos
——ASCII decimales) los cuales corresponden a un fin de

linea (line feed) y salto de linea (carriage return)
respectivamente.

Char | Oct | Dec | Hex | Control-Key Control Action
NUL |0 |0 0 (@] NULI character
SOH |1 |1 1 A Start Of Heading
STX |2 |2 |2 |"B Start of TeXt
ETX |3 |3 |3 |[“C End of TeXt
EOT (4 |4 4 D End Of Transmission
ENQ |5 [5 |5 |"E ENQuiry
ACK |6 |6 6 AR ACKnowledge
BEL |7 |7 [ "G BELI, rings terminal bell
BS (10 |8 ] "H BackSpace (non-destructive)
HT 9 g A Horizontal Tab (move to next tab
10 |a ~J Line Feed I
11 Vertical Tab
Form Feed
Carriage Return




Dentro de la interrupcion asignamos varios casos, el
~_primero el caso 4 es el encargado de apagar el motor,
~ cuando el puerto Bo se activa o es igual a uno, se envia
la sefial a la placa principal del robot, para que se
enclave el relé encargado de apagar el motor, luego de
ello se le asigna un tiempo de espera de 1000 ms. y si el
puerto Bo no recibe nada pues no realice ninguna
accion, por ultimo se setea la variable en blanco con el
comando S ="

Select Case S
Caze "4":
" activo pusrto bl para apagar
PORTE.O = 1
Vaitms 1000
PORTE. O = 0
'zeteo la warisble = en blanco

Case "3":
" activo pusrto bl para encender
PORTE.1 =1
Vaitms 1000
FPORTE.1 = O
g = v
Case "1": |
Izg = 1
5 2 v
Caze "2":
Der =1
5 = we
Caze "L":
Subem = 1
5= ne
Caze "6":
Bajam = 1
g o= ne




A continuacion para el siguiente caso, el caso 3 que es
el encargado del encendido del motor que usa el
puerto B1 para enclavar un relé de la placa principal
ubicada en el robot se hace exactamente lo mismo que
para apagarlo como en el caso anterior cambiando
nada mas que el puerto.

Para el siguiente caso el caso 1 que equivaldria a girar a
la izquierda, lo unico que se hace es enviar la orden si
se requiere de esta accion al



presionar el boton correspondiente, asi como para
cuando se quiera igualmente girar a la derecha (caso
2), subir marchas (caso 5) y bajar marchas(caso 6).



~INTERVALOS PARA EL ACELERADOR

ANALOGICO

Los siguientes y ultimas lineas de programacion del
micro controlador son para el control remoto, que por
ser analogico posee un potenciometro interno que lo
que hace es captar la posicion de aceleracion e ir
variando la sefial asi pues cuando el caso sea el caso A,

la sefial de aceleracion sera la minima con un valor ¢
350, pasando por los demas casos hasta llegar a

maxima que es la del caso E con un valor de 770. Se

e
la
e

asigna ademas un valor para cuando el estado sea cero,

para cuando no exista aceleracion alguna.



Case "4";
Aceleracion = 350
"350
5 = mn

Case "B":

Adceleracion = 450

5 = nn

Case "C";
Aceleracion = 550
5 = nn

Casze "[";
Aceleracion = 650
5 = mn

Case "E";
aceleracion = 770
5 = nn

Case "0";
Aceleracion = 0
5 = nn

Case Else:
5 = nn

End Select
El=ze
5 =5 + Chrih)
End If
Eeturn

End



COMPILACION DEL ARCHIVO

Una vez terminado el programa se compila para
verificar errores presionando (F7) y se guarda el
archivo en cualquier parte de la computadora para
luego utilizarlo en la programacion final del micro
controlador.



L vscowsin e o R -

ﬁ? Fle Edt View Program Tools Options Window Help
-!!.H #ﬂHv EJ] 7 l:l'vé

remoto.bas | controlbas £

gimpile program [l—?’}|

Sub *  Labe

‘confiquro registros del microcontrolador
Sregfile = "ndfdef dat”

‘la velocidad del oscilador
Scrystal = 4000000

velocidad de transmizion serial
Sbaud = 9600

'declaracion de variables

Dim C As Integer

Dim H As Integer

Dim Aceleracion As Integer

Dim Izg A= Integer




/X/

DISENO DEL ARCHIVO (*.BAS) PARA
EL  MICROCONTROLADOR DEL
ATMEGA 48V -10PU UBICADO EN
LA PLACA PRINCIPAL DEL ROBOT A
TRAVES DEL SOFTWARE BASCOM
AVR.



/X/

DIAGRAMA DE FLUJO DEL
PROGRAMA



INICIO

INGRESO DE
REQUERIMIENTOS

A TRAVES DEL CONTROL
REMOTO

SUB.MAR

N BAJ.MARCHA APAGAR IZQUIER DEREC

| L )

- PRINT 6 PRINT 4 PRINT 1




Como primer paso damos inicio al programa y a continuacién
escogemos nuevo archivo como en cualquier otro software, y lo
denominamos como nosotros queramos en el caso particular del
proyecto se lo ha denominado remoto.bas luego de eso lo
primero que se detalla graficamente en la captura de pantalla en
la parte inferior, es agregar la libreria o los registros del micro
para que el programa sepa con qué modelo en particular vamos a
trabajar, ya que existen muchos tipos de micro controladores y
diferentes nimeros de serie para cada uno de ellos, colocamos el
comando sregfile="m48def.dat" que equivaldria al ATMEGA
48V -10PU, luego de esto determinamos la velocidad del
oscilador (cristal) que serian 4MHz ademas de la velocidad de
transmision serial que serian 9600.



BASCOM-AVRID

K: Fle Edt View Progam Tools Options Window Heb
YHBLAE, HRREELA 0NV N-08, ol 07, 0,

remoto.bas |69

Sub v el v

Sregfile = "ndfdef dat’
'1a velocidad del oscilador para que vaya de linea en linea
Scrystal = 4000000

velocidad de transmision serial
$haud = 9600




. s
-6@ a esto declaro las variables y determino su tipo
dandole a la variable B el tipo de Byte y a las variables C y
Aux como enteros; a continuacion configuro los puertos

como puertos de entrada que van desde el puerto D2 al
Dr.

‘declaro wvariables
Dim E A= Byte

Din T Az Integer
Dim iux As Integer

' configuro puertos

Config PCRTD.2 = Input
Config FORTD. 3 = Input
Config PCRTD . 4 = Input
Config FPORETD.5 = Input
Config PORTD 6 = Input
Config PCRTD.7 = Input




Habilito la  conversion analdgica-digital vy las
interrupciones; ademads de ello con el comando Start ADC
doy inicio a la conversion antes mencionada, y defino a Lec
como una variable del tipo Word que ocupa un espacio de
memoria mdas grande como la encargada de almacenar los
datos leidos a través del puerto analdgico, datos
correspondientes a la aceleracidon desde el control remoto.

Le doy valores iniciales a la variable Lec y Aux =o para que
permita solo el envio de un solo dato cuando el
potenciometro esta accionado, para complementar le
asigno un valor de C = 300 como antirebote.



Config ADC = Single , Prescaler = huto

Enable Interrupts
‘conienzo la convercion analoga digital
Start AIC
‘wariable en la que s alnacena los datos leidos por el puerto analogico
Din Lec As Hord
'seten valores 1niclales de las variables
lec = 0
'var1able para enviar solo un dato cuando este posecionado el potenciometro
fug = [
" antirebote
C = 300

e




La aceleracion analdgica del robot esta dividida en
cinco intervalos, lo que equivale a que cada intervalo le
corresponda un 20% de la aceleracion total.

Al inicializarse el programa lo primero que se hace es
leer que valor existe en el potenciometro y luego
almacenarlo en la variable lec, si la lectura esta entre o
y es menor a 550 (0% de aceleracion) lo que
corresponderia al inicio de la aceleracion, se envia por
el puerto serial un "0", ademas no se le asigna ningun
tiempo de espera y se termina el lazo If.



Inicio:
: EEEXEEEEXEEEXEEXE XXX XXX XXX EE XL XXX XXX XXX REEE

'leo el potenciometro v almaceno en la variable lec
Lec = Getadc(h)

If Lec < 550 Then
If iux = 1 Then
‘comando para enviar datos por el puertop serial
Print "0
Faitas 10
fug = [
End If
End If




En caso de que la lectura o variable (lec) del acelerador
esté entre los valores comprendidos desde los 550
hasta los 650 se envia una "A" (20% de aceleracion) y
se espera 100 ms.

If Lec » 550 AND Lec ¢ 650 Then
Print "A'
Vaitas 100
‘war1able donde ne indica que fue enviado un dato
fug = 1
End If




Si la lectura o variable (lec) del acelerador esté entre
los valores comprendidos desde los 650 hasta los 750
se envia una "B" (40% de aceleracion) y se espera de
igual manera 100 ms.

It Tec 650 &HD Lec ¢ 750 Then
Print '8
Vaitas 100
hug = |

End If




Si la lectura o variable (lec) del acelerador esté entre
los valores comprendidos desde los 750 hasta los 850
se envia una "C" (60% de aceleracion) y se espera de
igual manera 100 ms.

End If

If Lec » 750 AHD Lec ¢ 850 Then
Print 'C’
Jaitas 100
fng = 1

End If




Si la lectura o variable (lec) del acelerador esté entre
los valores comprendidos desde los 850 hasta los 950
se envia una "D" (80% de aceleracidon) y se espera de
igual manera 100 ms.

If Lec v 850 AND Lec ¢ 950 Then
Print '
Faitas 100
hug = 1

fnd If




Si la lectura o variable (lec) del acelerador esté entre
los valores comprendidos desde los 950 hasta los 1040
se envia una "E" (100% de aceleracion) y se espera de
igual manera 100 ms.

If Lec v 950 A0D Lec ¢ 1024 Then
Print 'E'
Yaitas 10
hug = 1

End If




Para que sea posible leer la informacion proveniente
desde el control remoto, en cuanto a solicitudes de
direccionalidad (izquierda y derecha); selecciona
miento de marchas (subir y bajar marchas); encendido
y apagado de motor, seis lecturas en total es necesario
configurar los pines del micro controlador ubicado en
la placa principal desde el D2 hasta el D7 de la manera
que se detalla a continuacion.



A

e 'lectura de pul=zadore=z del control remcoto
If FIND.2 = 1 Then
Faitms 100
Primt "1°
End If
If FIND.3 = 1 Then
Faitms 100

Print "2"

End If

If FPIND. 4 = 1 Then
Vaitms C
Print "3"

End If

If FIND.S = 1 Then
Vaitms C
Print "4"

End If

If PIND.& = 1 Then
Faitm=s C
Print "5"

End If

If PIND.7? = 1 Then
Faitm=s C
Print "&"

End If

Goto Inicio
End



COMPILACION DEL ARCHIVO

Una vez terminado el programa se compila para
verificar errores presionando (F7) y se guarda el
archivo en cualquier parte de la computadora para
luego utilizarlo en la programaciéon final del micro
controlador.



E BASCOM-AVRIDE [20.7.1] - ——

E Fle Edt View Program Tools Options Window Help
1H ;E]E,Ean [EI’ = § ::”

remoto.bas |3

JB-DE. MEH,
ompile program (F7)

Sub v |abel -

Sreqfile = "ndBdef dat’
'la velocidad del oscilador para que waya de linea en linea
Scrystal = 4000000

velocidad de transmision serial
Shaud = 9600
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ENVIO DEL ARCHIVO COMPILADO
(*.HEX) A TRAVES DEL SOFTWARE
DE PC PROGISP AL MICRO
CONTROLADOR CON LA
UTILIZACION DE UNA TARJETA
PROGRAMADORA DE AVR'S CON
CONEXION USB.



Una vez que se finaliza con la programacion de los dos
micros, necesitamos pasar el archivo de tipo (*.hex) a
los mismos para su programacion final, este archivo se
cre6 automdticamente cuando terminamos la
programacion anterior.

La manera de pasar estos archivos es conectando los
micros a una programadora de AVR's similar a la que se
puede ver a continuacion conectada al robot y de facil
adquisicion.



Tarjeta programadora de AVR s conectada a la placa principal



¢ Primero se abre e

en este caso el ATmega48 como en la siguiente captura

de pantalla.

g e

GISP y se selecciona el

R T o—
¥ PROGISP (Ver 1.72) o] o e
File Command Buffer About
PROGRAM | BUFFER | CHECKIO | CONFIG | Readme |
Select Chip Program State Options FEile
- QT meaaas) |L] E] | usg [Climage Data Load Flash
0 - .
PowerOn 3.3 [ skip Blank wWritken
ID: 1E - 92 : 05 S Load Eeprom
Programming Open Project
= High [] changed Dewn Data Reload
Save Flash
[] werify Signature Verify FLASH
Sawve Eeprom
Chip Erase [] verify EEFROM :
Save project
[C] Prewritten Fuse OxFFDFS2 [ Program Fuse OxFFDFE2 Command
[ Blank Chedk Lock Chip OXFF
Program FLASH [ Enabled xTAL
[ Program EEPROM
(o | (Ao ] (=]
Lo Flazh:16400/4096 Eprom:0/256
www . zhi fengsoft . com
A kind reminder:
Please dick readme button and get yvourself familiarized
with the latest features of this software befeore you
proceed to using it. Thank you!




* A continuacion se abre el menu File y se seleccion
ion Load Flash.

< PROGISP (Ver 1.72) TTRR——T—— T TR || o e

|

B

¢ @D

Load Flash
Lead Eeprom

Open Project

Save Flash
Save Eeprom
Save project
Exit

File] Command Buffer About

CKIO | CONFIG | Readme |

Lot

& kind reminder:

Please dick readme button and get yourself familiarized

Program State Options
n E] rRe | Uuse ["|Image Data
@ @c' PowerOn
["| changed Down
[ verify Signature
Chip Erase
[ Prewritten Fuse
[| Blank Check
Program FLASH
["|Program EEFROM

‘ EErase ‘

Flash:16400/4096

3.3 [] skip Blank Written

Data Reload
Verify FLASH
[| verify EEPROM

|:| Program Fuse

Lock Chip
[ | Enabled XTAL

Eprom:0/256

wwwl . zhi fenoasaft . com

with the latest features of this software befeare vou
proceed to using it. Thank you!

-]

i File
Load Flash
Load Eeprom
Open Project
Save Flash
Sawve Eeprom
Save project

3 Command




A ............................................

Se-abrira el siguiente mentdonde s
ub1cac1on del respectivo archivo *.hex

|

x

™ Open

— S e
Gz » Robotbatallador » Emisor <[4y || Sercnbmer P

Organize MNew folder i Eﬂ 0

F_8

‘sfr E e | Mame Date modified Type

. 4} Desktop ’ D remoto. hex 21,/03/2002 17232 HEX File
,_i. Downloads

; Type: HEX File
@2 Recent Pla
eEnt Hlaces Size: 2.68 KB

Date modified: 21,/03/2012 17:32

. Libraries
Documents
Ji Music
[E=] Pictures
M videos -

*% Homegroup

1M Computer - | 4| Tl F

File name: remoto.hex v | Intel Hex(".hex) - ]

Cpen - Cancel ]




Una vez que hagamos correctamente la prong
— del micro saldra el siguiente mensaje:

Program EEPR.OM
| EErase | | _‘ﬁ Auto | | |
Lo Flazh:974/4096 Eprom:0/256

Load Flash file C:\Users\PC1\Desktop\Robot batallador \Emisorremoto. hex (21/03/2012 19:57:58)
A kind reminder:

Please dick readme button and get yourself familiarized

with the latest features of this software befeore you

I:ru:u:ee::l to using it. Thank you!

Luego Seleccionamos la opciéon Auto para programar el
micro controlador y listo el AVR estara programado
correctamente.

También existe la opcidon de borrar el micro, leerlo, etc.
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DISENO Y FABRICACION DE LAS
PLACAS ELECTRONICAS CON USO
DEL SOFTWARE EAGLE.



Una vez que hemos programado los micro
controladores AVR con los archivos *.hex estan listo
para ponerlos en las placas electronicas junto con los
demas elementos.

EAGLE

Version 5



Para ello existe este software que nos permite
seleccionar todos y cada uno de los componentes de
manera virtual.
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PROCESO PARA LA FABRICACION
DE LAS PISTAS EN LA BAQUELITA



Una vez que hayamos hecho esto el programa ruteara
las pistas y nos disenara las mismas para luego
imprimirlas en papel fotografico con una impresora
laser, después de ello con la ayuda de una plancha
casera a través del calor de la misma hacer que las
pistas por donde va la corriente queden impregnadas,
luego de esto con la ayuda del acido férrico producir
una reaccion quimica terminando el proceso de las
pistas.
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__1)-Mini relé encargado del encendido del motor.

2) Mini relé encargado del apagado del motor.

3) Bornera de conexion del relé del apagado.

4) Dos diodos en paralelo con las dos bobinas de los relés 1y 2.
5) y 6) Transistores de Potencia

7) Micro controlador ATMEGA48V -10PU.

8) Puente en H; L298

9) Cristal Externo que da estabilidad al circuito.

10) Xbee Receptor.

11) Resistencia de 4,7 k.Ohmnios.

12) Regulador de Voltaje LMu17.

13) y 14) Regulador de voltaje Positivo 7805

15) Condensador de 1000 pf

16) Regulador de Voltaje 7812

17) Pulsador de encendido/apagado de la tarjeta principal.
18) Socket del servo de la aceleracion.

19) Socket de programacién para el ATMEGA48V -10PU.
20) Led indicador de estado ON/OFF.

21) Bornera de conexion del sensor electromagnético.
22) Bornera de conexién de los cambios.

23) Bornera de conexion de la direccion.

24) Bornera de conexion del relé del encendido.



~DISENO DEL EQUIPO (HARDWARE
DE CONTROL).

CONTROL REMOTO

Para el control remoto se utiliza una palanca de
Playstation debido a que es la mas idénea para los
propositos del proyecto, esta posee los suficientes
botones o pulsadores para los diferentes comandos a
enviar al robot, ademas de una palanca analdgica
propicia para la aceleracion; a continuacion se muestra
el diagrama basico del procesamiento de los datos,
desde que el operario del robot pulsa cualquier botén
del control, hasta la orden o accionamiento de los
diferentes elementos finales.




procesamiento de
datos.

lagrama del

CONTROLREMOTO

PLACA PRINCIPAL ROBOT

‘ ATMEGA 48 ’ TRANSMISOR
XBEE

‘ ATMEGA 48 .

ACTIVACION DE
RELES DE DIRECC-

10N, MARCHAS,
POSICION DEL
SERMO ACCELER.




%" trol posee W

analdgica para la aceleracion; la cual posee un
potenciometro internamente para determinar las

necesidades de aceleracion.

IZQUIERDA | DERECHA

ACELERADOR




Los seis botones o pulsadores correspon a:

~Encendido y apagado del motor; ascenso y descenso de
marchas; giro de direccion a la izquierda y giro de
direccion a la derecha.

AR
\




1) ATmega 48

2) Xbee transmisor

3) Bateria 3.3V

4) Placa del control remoto.
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DISENO Y CONSTRUCCION DE LA
CARROCERIA DEL ROBOT



El objetivo primordial de la carroceria es proteger a los
diferentes elementos, tanto eléctricos como
electronicos del robot, ante posibles ataques externos
ademas de proveer proteccion contra el viento, polvo,
lluvia, etc.

[.as caracteristicas de dicha estructura se detallan a
continuacion:



Liviana

Resistente

Facil de Remover

Debe estar disefniada y construida en una sola pieza
Facil de fabricar

De bajo costo

Simplicidad de construccion



Es por esto que se eligio a la fibra de vidrio como
material para su construccion ya que posee todas las
caracteristicas anteriormente mencionadas.



\ /

LA FIBRA DE VIDRIO

Material de muy facil acceso comercial y sobretodo usado
muy comunmente en nuestro medio, con las ventajas antes
mencionadas, la fibra de vidrio, se endurece con las
aplicacion de una resina que provoca una adhesion fuerte y
rapida, es desde hace mucho tiempo usada para varias
aplicaciones, que van desde reemplazar al acero como
carroceria, hasta la creaciéon de molde de casi cualquier
forma. Esta fibra se produce en fabricas grandes a partir de
un proceso no muy complicado de produccién pero siendo
de gran aceptaciéon entre artesanos, productores de
carrocerias y afines por sus bondades. Aunque su
resistencia es menor a la de otras fibras, su ventaja costo-
beneficio es realmente muy buena; es por eso que se opto
en utilizarla en este proyecto en particular.



~—  DISENO DEL MOLDE.

El primer paso fue colocar placas de acero inoxidable
de o.4mm alrededor del armazén lo mas cerca a la
forma del armazon de tubo, con la finalidad de tener
en donde asentar la fibra de vidrio, y poder modelarla
como se puede observar en la fotografia a
continuacion.






—
PROCESO DE FABRICACION

Lo mejor de trabajar con esta fibra, es su simplicidad,
no se requiere mas que unas cuantas tiras de este
material, un galon de resina aproximadamente, y una
brocha para asi ir moldeando la carroceria a la forma
del chasis tubular.
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/DU/Q%Q Z que se ha iempo necesario se

/ procede a masillar la fibra de vidrio, primero con una
masilla especial para la misma y luego aplicando una
segunda capa esta vez de masilla automotriz.




Seguido a esto se procede a darle fondo y para finalizar
se pinta del color escogido en el caso del proyecto con
los colores de la carrera de ingenieria automotriz
negro, rojo, y blanco.

Una vez acabado se deja secar por varios dias y se
aplica pulimento automotriz.
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CONCLUSIONES Y
RECOMENDACIONES



CONCLUSIONES

El movimiento del robot es fluido y con la practica adecuada del
operario se hace muy facil su control.

El robot posee la autonomia y potencia esperadas al inicio del proyecto
siendo un robot competitivo y versatil.

El robot de combate cumple con las normas establecidas en su
categoria.

Los materiales elegidos cumplieron satisfactoriamente con las pruebas
realizadas.

El disefio del software de los componentes electronicos AVR s estan al
alcance de los interesados para otros proyectos similares a futuro o
incluso para que analisis y posible mejoramiento del mismo.

Las pruebas de campo experimentales revelaron el eficiente trabajo de
todos los componentes eléctricos y electronicos que se esperaba.



~— RECOMENDACIONES

Antes de llevar al robot a competencias, realizarle el debido
mantenimiento como es la revision de aceite, cambio de
filtros de aceite y gasolina, chequeo de presion en los
neumaticos, estado de los niveles de electrolito en la
bateria, estado de la bujia, cantidad de combustible, etc.

Se podria, si se quiere; elegir otro tipo de material j)ara la
estructura como una aleacién de aluminio para reducir el
peso significativamente.

Optar por modulos XbeePro® que poseen mayor alcance de
comunicacion inalambrica.

Que el operario haya practicado lo suficiente para acudir a
cualquier torneo en representacion de la ESPE.



FIN DE LA PRESENTACION

GRACIAS



