Titulo
Disefio de un robot utilizando motores paso a paso.

Introduccion

La robdtica es una disciplina que esta en auge y en la que han contribuido en gran medida
los avances en la informatica y los dispositivos electronicos.

Sin duda la existencia de microcontroladores econémicos facilita el disefio de circuitos
electrénicos que controlen las partes moviles y los sensores de un robot.

Aungue el concepto de “robot” pueda ser un tanto ambiguo, para el proyecto
consideraremos robot como un dispositivo autbnomo con capacidad de movimiento para realizar
una accién especifica.

El abordar la construccion completa de un robot posiblemente sea una tarea que exceda
de las posibilidades del trabajo a desarrollar en un solo proyecto, de ahi que este proyecto se
centre s6lo en el software y hardware que permita la realizacién de un dispositivo movil
auténomo. Para que el dispositivo pueda desplazarse se utilizaran motores paso a paso.

Para el disefio del robot se partira de una arquitectura distribuida en la que se distinguiran
dos partes bien diferenciadas.

En primer lugar estara el dispositivo mdvil autbnomo, con una electronica basada en
microcontrolador.

El segundo lugar se utilizara un ordenador capaz de controlar la parte movil utilizando un
sistema de comunicacion inalambrico.

El software desarrollado en el microcontrolador se encargara del movimiento de los
motores y de los distintos sensores de que disponga la parte movil. Este software debe ser o mas
sencillo posible realizando solamente las funciones que no puedan ser llevadas a cabo de forma
remota.

En la programacion del PC se desarrollara toda la inteligencia del robot, aprovechando la
informacion ofrecida por el dispositivo mévil y utilizando los comandos que éste ofrezca para su
control. También ofrecera un sistema de monitorizacion y un interfaz para poder dar érdenes al
sistema.

Objetivo
El objetivo del proyecto consistird en desarrollar las siguientes tareas:

1. Diseflar y construir la electronica del dispositivo mavil utilizando un
microcontrolador y motores paso a paso.

Disefiar y construir la mecanica del dispositivo movil.

Desarrollar el software del microcontrolador.

Definir el protocolo de comunicaciones radio. Niveles fisico y de enlace.
Definir el nivel de aplicacion en el protocolo de comunicaciones.
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Disefiar y desarrollar el software en el ordenador de control que abarque las
funciones de monitorizacion, interfaz de usuario, control del robot e inteligencia
del sistema.

Otros objetivos que se podrian afiadir al proyecto para completar el sistema serian:



1. Dotar de sensores al dispositivo movil.
Sensor del nivel de bateria.
3. Programar cierto grado de inteligencia en el sistema
a. Recarga automatica de baterias
b. Evitar choques con obstaculos
c. etc.
4. Definir alguna funcionalidad al dispositivo, como por ejemplo:
a. Elaboracion de un plano del entorno.
b. Localizacion automatica en un habitaculo.
c. Sistema de vigilancia movil
d

Dispositivo de limpieza de una vivienda.

Plataforma de desarrollo
Suponiendo la utilizacion del microcontrolador PIC16F876

Placa de desarrollo EduPic

MPLAB. Software de desarrollo para los microcontroladores de Microchip
Compilador de C cruzado C2C para el PIC16F876

Ordenador personal con SO Windows o Linux

Lenguaje de programaciéon C y entorno de desarrollo para el software en el ordenador
personal.

Conocimientos especificos necesarios
Programacién en microcontroladores. Lenguaje ensamblador.

Programacién en C.
Funcionamiento de los motores paso a paso.

Material en la red
Informacion para construir un pequefio robot:

http://www.audiovisualdevices.com.au/robotics/index.html
Control de motores paso a paso:
http://www.cs.uiowa.edu/~jones/step/index.html

Utilizacion de motores paso a paso

http://www.eio.com/jasstep.htm
Controlador de motores paso a paso

http://www.doc.ic.ac.uk/~ih/doc/stepper/control2/connect.html
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http://www.doc.ic.ac.uk/~ih/doc/stepper/
http://www.hut.fi/Misc/Electronics/circuits/diskstepper.html



