MICROBOTS
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1. INTRODUCCION

Robot: manipulador reprogramable y multifuncional
disefiado parallevar a cabo unatarea especifica através
de una serie de movimientos programados.




1. INTRODUCCION

Robot: Maquina controlada por ordenador y programada
para moverse, manipular objetos y realizar trabajos ala
Vez que interacciona con su entorno.

1990



1. INTRODUCCION

L os microbots son robots de pequeiio tamaiio,
generalmente disefiados para una tarea especifica.




1. INTRODUCCION
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1. INTRODUCCION

L os robots no autbnomos pueden pre-programarse
Indicandol es exactamente qué tienen que hacer




1. INTRODUCCION

Sl cualquier cosavariae planinicial, los robots no
autonomos no saben como continuar




1. INTRODUCCION

Para poder interactuar con su entorno, el microbot
necesita percibirlo usando sensores.




2. CONSTRUCCION

El objetivo de disefnio condiciona completamente la
estructuray la programacion de un microbot.




2. CONSTRUCCION

Enlos TRITTsy Clonicos se usan dos tarjetas.

CT68l11
- Driver de potencia para motores. Microprocesador y hardware
- Circuito de polarizacion para infrarrojos. asociado para su manejo.

- Circuitos de adaptacion para conversor.
- Clemas para conexion de dispositivos.
- 8 entradas digitales/anal 6gicas.



2. CONSTRUCCION

Para poder mteractuar con su entorno, € mlcrobot
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2. CONSTRUCCION

SENSORES INFRARROJOS:

alcance 0.3 mm
CT293+ soporta 4

Los que vienen
de serie van
conectados a
PAO y PAl




2. CONSTRUCCION

SENSORES INFRARROJOS:

GP2D12
alcance 8-80 cm
Se conectan a través del puerto D (A/D)




2. CONSTRUCCION

MOTORES:

Permiten controlar exactamente cuanto gira el
motor y tienen mas fuerza, pero son mas caros
y complejos de manejar.




2. CONSTRUCCION

MOTORES:

La CT293+ soporta 2 servos de aeromodelismo
Futaba trucados para poder girar mas de 180°.

Los servos giran o
no, pero no se
puede controlar
cuanto. Para ello
serian necesarios
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2. CONSTRUCCION

MOTORES:

Para controlar el
avance del
microbot o para
estimar su
posicion se puede
usar un wheel-
encoder o
contador de
vueltas.




2. CONSTRUCCION
MOTORES:

LOos motores se
conectan al puerto A
del micro (PA3-PAG).

Si se arranca el
programa ct294 con
el robot en modo
strapboot, los
motores se manejan
con las teclas QAOP




3. PROGRAMACION

¢Como programar la placa?




3. PROGRAMACION

¢COmMo gecutar un programa?

PONER J5




3. PROGRAMACION

¢Que quiero que haga el microbot? ;Como debe
hacer|o?
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Anipiamenle, los robuls se preprogramaban pana levar o cabo una
tarea; Sin embarge, este planteamiento no es vilido en entornos
dindmicos, donde no s sabe a prioes qué se puede encontrar el robot.
Actualmente en estos casos se uss alpuna de las esiralegias a
continuecitn o ungcombinacion de eflas.
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EJEMPLOS

4

Recorrido hibrido.




4, EJEMPLOS

Asalto al castillo (Eurobot)
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coupe99archive.rm



CONCLUSIONES

El disefio de microbots esta a alcance de todos

http:.//www.campusvirtual.uma.es/microbot/
http://www.superrobotica.com
http://www.robotcafe.com/



