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Abstract. Este documento tiene como objetivo mostrar lo desarrollado durante el semestre en la material de Robótica Inteligente. Mostrar los diseños mecánico y de software de los robots que se desarrollaron durante el semestre.
Introducción

Los robots que se diseñaron y programaron durante el semestre estuvieron en función de dos concursos de robótica móvil  a los cuales se asistió
1. Concurso universitario de robótica 2002

2. 7° Concurso de mini robótica móvil 

Participando en el primero en la categoría de robot móvil sobre laberinto con el robot “Pokemon” y en el segundo en la categoría en robot de carreras con el robot “El gallego”.
Ambos robots fueron desarrollados bajo la plataforma LEGO Mind Storm la cual cuenta principalmente con :
· Brick 2.0

· 3 Sensores de Luz

· 2 Sensores de choque

· 2 Servomotores

· Una serie de piezas para armar la arquitectura
Diseño Mecánico
En ambos robots se utilizo un arreglo de llantas de tipo diferencial de tres ruedas, donde dos de ellas que iban al frente del robot teníaan la tracción y la dirección del robot y la otra en la parte de atrás (rueda caster) la cual nos permitía la estabilidad del robot y en el robot “Pokemon” nos permitía ir recto.
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Diseño mecánico (Diferencial y Rueda Caster)

La rueda caster tenía la función de mantener al robot en estabilidad y permitirle ir recto sin que se desviara, por lo cual no se utilizo una rueda giratoria.
Se utilizo un sistema de engranes para disminuir la potencia de los motores y poder tener un mejor control sobre  el robot. Este sistema estaba formado por un engrane pequeño que se encontraba conectado al motor y este a su vez a un engrane grande que se encontraba conectado a  la rueda de tracción y dirección. 
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Sensores

Se utilizaron tres sensores de luz para ambos robots con una configuración de triangulo.
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Para el robot “Pokemon” este arreglo funcionaba de la siguiente manera:

· Los sensores traseros nos permitían determinar cuando había una bifurcación, también nos servía para ver hacia donde había desviado el robot
· El sensor delantero nos permitía detectar la meta, y seguir la línea
Para el robot “El Gallego” este arreglo funcionaba de la siguiente manera:

· El sensor delantero nos permitía ver cuando estábamos sobre la línea y podíamos ir de frente

· Los sensores traseros nos permitían corregir cuando el robot se había desviado y hacia donde se había desviado
Algoritmos de Control


[image: image4]
Los algoritmos de control utilizados fueron:

· El control on – off. Se basa en que el controlador tiene sólo dos estados (ON/OFF, abierto/cerrado, izq./der.) Si comparamos el valor actual  con el valor de referencia , se toma una de las dos posibles acciones dependiendo del signo del error. En este caso se tenía si se esta sobre la línea o no, para lo cual se corregía ya sea la izquierda o a la derecha dependiendo de las lecturas de los sensores
· El control proporcional. Este control la corrección esta en función del error esto es si se encuentra muy desviado la corrección es demasiada.

· El control proporcional derivativo. Este control lo que trata de hacer es quitarle los movimientos bruscos la control proporcional y tratar de hacer mas suave el movimiento.
Arquitectura de Software

La arquitectura utilizada en ambos robots fue la reactiva ya que no se tenía conocimiento alguno de las pistas en las que los robot competirían. Esta arquitectura esta basada en obtener un sensado del ambiente y dependiendo de eso realiza una acción. 
En el robot “Pokemon”  el software estaba basado en casos estos casos eran:

· Cruce a la derecha

· Cruce a la izquierda

· Doble cruce

· Camino sin salida

· Meta

En el robot “Pokemon”  el software tenía una especie de jerarquia, en donde la lectura del sensor del centro era la mas importante ya que esta nos indicaba en donde se encontraba el robot, cuando este sensor estaba sobre la línea continuaba derecho en forma proporcional ya que se le daba un rango en donde se encontraba desviado pero podía seguir derecho pero con menos fuerza, si el sensor estaba fuera del rango se veía  hacia donde se había desviado y se corregía en forma proporcional derivativa. En esta fase se tenían don formas de corregir un a forma en donde no se había desviado demasiado donde la corrección tenía una proporción menor a lo derivativo y cuando se desviaba mucho se corregía con una proporción mayor a la derivativa.

Resultados y Análisis

Los resultados obtenidos fueron buenos ya que a través de la competencia se aprendió mucho y se realizaron mejoras a los prototipos realizados. En cuanto a los resultados obtenidos durante los concursos el robot “Pokemon” obtuvo el segundo lugar y el robot “El Gallego” obtuvo el lugar número 15.
Para futuras implementaciones recomendamos que se realice un buen análisis para obtener la arquitectura mecánica de los robots, y de la plataforma en la que se va a desarrollar ya que la plataforma LEGO tiene muchas restricciones como son el número de sensores que nos permite, ya que con un mayor número de sensores e puede tener mayor redundancia y confiabilidad. Y esta plataforma no tiene un buen manejo de la potencia de los motores.
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Anexo A  
Ver archivo velocidadqueretaro3.nqc
Ver archivo velocidadpd.nqc
Ver archivo velocidadpd2.nqc
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