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Roboética Presentacion

Andrés Prieto-Moreno Torres

andres@iearobotics.com

andres.prietomoreno@uam.es

Tutorias:
Por mail en cualquier momento
Presenciales:
Miércoles (grupo A): 18:00 — 20:00
Viernes (grupo XX): 16:00 — 18:00

Web asignatura: Guillermo Glez. de Rivera (coordinador
Laboratorio)

http://www.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/robotica.htm
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Roboética Presentacion
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Robotica Normas del laboratorio

* Se aprueba asistiendo a la PO y aprobando la practica final
con nota >5

« Las practicas se entregan segun el calendario de la web
» Las practicas se hacen en grupos de hasta 3 personas:
. Se evalua independientemente a cada alumno

. Pueden tener distinta nota.

* Habra material de la UAM que se dara en prestamo
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Robotica Normas del laboratorio

« La asistencia no es obligatoria pero si recomendable
« Cada grupo hace las practicas en el horario asignado
* No hay cambios de grupo -> Guillermo G. de Rivera
« Las practicas se evaltuan en el laboratorio
« Copia:

« Copiado y copiador suspensos

« Cuidado con dejar la practica en el ordenador

« Cuidado con el codigo de internet

APM-Febrero-2008




Robatica Practicas

« PO: Explicacion y puesta en marcha del entorno

* P1: Disefio y construccion de un robot moévil capaz de:
Realizar un recorrido previamente marcado en un PC (PC-Robot)
Realizar un recorrido marcado en el suelo e informar al PC (Robot-PC)

Material:
4 Sensor Infrarrojos: CNY70
Portapilas plano 4 unidades
Jack de alimentacion macho 2.5
Cables de seccion 0.25mm
2 motores Futaba S3003 o equivalente
Piezas para hacer la estructura

Se valorara la iniciativa de cada grupo.
La UAM posee cierto material para préstamo.
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Robatica GPBOT: Entorno de Trabajo

v

Herramientas | Entrenadora o

Software Estructura Robot

/__,Aﬁs e
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Robdtica

GPBOT: Kit basico de robdtica

Herramientas Software

Windows
Editor Programer’s Notepad :
Compilador SDCC (compilador de C) | ’

Linux

Descarga con Prog08sz (Pemicro)

Editor Anjuta, Vim, emacs
Compilador SDCC (make)
Descarga con GPDOWN (learobotics)

http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/cuadernos/cl0/cl0.html
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GPBOT: Kit basico de robdtica

Programmers Notepad 2 - [ledp.c]

13 Fle Edt View Tools  Window  Help = | B
P ) v v| o -
ledp.c | delay.c | 4 b X
/wwwwwuwwwwwwwuwwwwwuwwwwwwwuuwwwwwuuwwwwwwwuwwwww/ AI
A% ledp.c (c) Juan Gonzalez. Marzo 2004 M = — E
o L 2 i al . wy Options x|
J¥ Ejemplo que hace parpadear un led conectado %/ e
/% al bit 0 del puerto B L General
J% se cambia el estado del led cada 0.5 segs bl - Defaults |CIC++ VJ
L —— i =i - i Eontill g - Wisual Help
/% LICENCIA GPL wp - Confitmations Lame Command Pararms Add =
/wwwwwwwwwwwwwuwwwwwwwwwwwwwwuwwwwwwwwwwwwwwuwwwww/ E'"DiEI|Dl;S sdec ’ . . CilArchivos Fle Pro... -mpIEH :Plﬁfa"'
i i - Style sdec con libreria auxilia,., Sedicrear_ejecuta,..  %en "%d
#include "mce8hci0dgp3z.h i achemes sdcc GPBOT Ci\archivos de Pro...  -mhc08 --stack-...
Fi_Ies

/##WWWWHH#WWWWHH##WWWWHH#WWWWHH##WWWNHH#WWWWHH##W/

J% Inicializacion del temporizador. Se debe =y
S% 1lamar esta funcion antes de hacer cualguier */

J% pausa. w/
J% g8 configura el TIML para active &1 flag de */
S overflow cada 100ms LV

/WWHwHHWWWWwwHHWWWHwHHWWWWHHHHWWWHHHHWWWWHHHHWWWHI

void delay_init(void)

- Mew Files

- File Associations
" Alernate Files

Toals

Mote: The First ikerm in any lis

{
e/
JH- configurar el temporizador %/
e/
T1lsC = 0x06; S Prescaler: piv entre &4
TIMODH = 0x0E; [/ Establecer modulo OxOEF7
TIMODL = OxF7;
)
/##hh##ﬁﬁ##hh#hﬁ##h###ﬁﬁ#whh#hﬁ###h##ﬁﬁ#whh#hﬁ##hh##/
J¥ Rutina de pausa, en unidades de 100ms Ly
) W
Al I
[me g 0

s Process Exit Code: O

< I

CisArchivos de ProgramahSDoChpinssdoc.exe -mhol8 --stack-loc Ox023

edp.

Mame: |
Command: | Ciiarchivos de ProgramalsDCCibinisdee | B
Folder: | %.d | G
Parameters: | -mhic08 --stack-loc 0x023F %uf |
Sharteut: |Ninguno | [ Clear J
Save: |None W |
[] This taal will madify the current file,
Special Symbols:
Text Meaning Example e
f File Marne rnainfrm.cpp I
%N File Mame {no ext) mainfrm =
%l Current Line Mumber 232 =,
%t Ask For parameters k3]
o Current Project File pn.pnproj
% Path of File C\sourcelpritest),
Yol Colurmn 12 ]

‘ Aceptar J [Cancelar J

[11:1]: 68 ANST LF INS | Ready




GPBOT: Kit basico de robdtica

 PROGOBSZ Programmer - Version 2.12

File Device Program  Verify  Upload: Windows Help

SIS TP R

" Pick Window

_* Status Window

Mindows NT detected.

Opening COM2 at 9600 baud ... Failure
[Failure to open COM2Z (ie BadId - Speci
Failed.

Attempting to contact target and pass security...

rClage 1, 2, 3, 4 - Setting

Serial Port: I ]

Baud: ISEEID Baud vl
Specified Baud; I il

The port is clozed,

;I Refrezh Lizt |

~Target MCL Security byte:
i Attempt ALL Known security codes in order {7 Attempt 00-00-00-00-00-00-00-00 {From security.ini}

" Attempt FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF [Blank Device]  Atternpt 00-00-00-00-00-00-00-00 {From security. in}
& Attemnpt FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF-FF {From securityini} {Recent} ¢ Atternpt 00-00-00-00-00-00-00-00 [Elark on alder devices]
i Athernpt 00-00-00-00-00-00-00-00 {From security.ini} € User; IDD-DD-DEI-EID-DD-DD-DD-DD Load from 513

i Athernpt 00-00-00-00-00-00-00-00 {From security.ini} [~ IGHMORE security failure and enter maonitor mode.

Statuz: Unable to open COMZ, Check 'PC 5Serial Port Configuration'.
0. Hardware loopback detected: 4. Device entered monitor mode:

5 Reset was Power-On Reset:

1. Device echoed some security bytes: Help...
2. Device echoed all zecurity butes: B ROM iz accesible [un-secured):
3. Device zighaled monitar mode with a break:
I~ Show this dialog before attempting to contact the target B2HCO0S board
LContact target with these zettings ___ Halt e

L:I

i
|Clasz 1 - Matarala ICS Board with processar installed. Emulation cannection ok, (Power controlled via DTR] - =] Adwvanced ‘l

e __ry




Robotica GPBOT: Kit basico de robdtica

Micro Motorola MC68HC908GP32

* Reloja 9.8 Mhz

« 32Kb de memoria FLASH

* 512 bytes memoria RAM

« Comunicaciones SPI, SERIE

« 2 temporizadores de 16 bits

« 8 conversores AD

 Pines IO

« Adaptado para programar en C
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Robdtica

GPBOT: Kit basico de robdtica

PUERTO A

v

YO© PTA1l PTAZ PTA> PTAT
GND PTAd PTA! PTAd FPTAs

PUERTOD

v

Yoo FTD1 PTD: PTD: FTDY

GND  PTDO PTD! PTDd PTDG /

PUERTOB

v

v PTE1 FTE: PTB: PTBT
GND FTE0 FTE! PTE4d FTBa

PUERTO CyE

v

TR 1 PTED V_BAT VCOCO PTOO PTC! PTC4d PTCo

RST PTE1 V_EAT GND GND FPTC1 PTCE: PTCS
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Robotica GPBOT: Kit basico de robdtica

PUERTO A PUERTO C
7 & 5 4 3 2 L 0 7 [} 5 4 3 2 L 0
PTAT | PTA¢ PTAS | PTA4 | PTAS | PTAY | PTAL | PTAD PTCT  PTCo PTOS| PTCA4 | PTCE | PTC? PTCL | PTCD
i i i
Y Y '
IR£I| IRJ‘ M4 M3 ‘ IRZ |[IRL M2 | ML
Sensores Motores Sensores Motores
PUERTOB PUERTO D
7 [/ 5 E | 3 2 L 0 7 (17 1]
PTET | FTE: | PTB5 | PTE4 | PTEX | PTE! (FTE1l FTED PTDT | PTDG P'TD.': P'TD.! FTDI PTDN
ADT ADG | ADS | ADd ADS | AD? | AD1 | ADD TXCH1 TlC’T—Il T1CHL | TICHY SPSCE | MOST TlanSU 55
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Robotica GPBOT: Kit basico de robdtica

Antes de enchufar verificar la tension de la fuente

Conector hembra Conector jack macho
l_ GHDO _l
'l|r|' C‘C‘ g 1'r'-CC

Alimentacion entre 5.5 y 9 voltios. Recomendable 6v

APM-Febrero-2008




Robotica Fuente de Alimentacion

A
Indep ............... S1 S2
@ ® ¢ OO
+ - + -
®© 00 5:» O 0O
1. Limit I. Limit
30v/1A . . . 30v/1A .
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Robdtica

GPBOT: Kit basico de robdtica
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Robdtica

Pasos a sequir |

1. Puesta en marcha del entorno (1 semana)

« Conseguir la placa entrenadora GPBOT

* Fabricar el cable de conexion a la Fuente de alimentacion.

» Instalar el software y probar con algun ejemplo basico. (WEB)
2. Construir el robot (2 semanas)

« Adaptar los servos. Se van a necesitar dos motores.

* Montar los sensores CNY70. Se van a necesitar 4 sensores.

» Adaptar la electrdonica a la estructura.

« Para aprender hacer el programa de la linea negra.
3. Comunicar el robot con el PC (2 semanas)

* Construir el cable serie

« Usar programa de ejemplo para probar el cable y el entorno. (WEB)

* Programar en C un pequefo programa cliente-servidor. Por ejemplo mover el
robot con teclas desde un terminal serie.

APM-Febrero-2008




Robotica Pasos a sequir |l

Paso 4: Hacer el programa del micro que lee los encoders. (3 semanas)

Dos funciones principales:

 Llevar la cuenta de pasos con el encoder e informar al PC
Mover rueda un determinado numero de pasos que se le indica desde el PC

Paso 5: Con esas dos funciones podran hacer el resto de la practica. (4 semanas)

« Realizar un recorrido previamente marcado en un PC (PC-Robot)
* Realizar un recorrido marcado en el suelo e informar al PC (Robot-PC)

s .
‘I II IIuI
e e

[ )
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Roboética Enlaces de interés

Trucaje Futaba:

http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.html

Conexion CNY70 y Motor a la GPFAZ

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html

Construccion cable serie

http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html

Ejemplos de Programacion

http://www.iearobotics.com/personal/juan/proyectos/gpbot/gpbot.html
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Robética Practica: Pasos a seguir |

1. Puesta en marcha del entorno (1 semana)

« Conseguir la placa entrenadora GPBOT

* Fabricar el cable de conexion a la Fuente de alimentacion.

» Instalar el software y probar con algun ejemplo basico. (WEB)
2. Construir el robot (2 semanas)

« Adaptar los servos. Se van a necesitar dos motores.

* Montar los sensores CNY70. Se van a necesitar 4 sensores.

» Adaptar la electrdonica a la estructura.

« Para aprender hacer el programa de la linea negra.
3. Comunicar el robot con el PC (2 semanas)

* Construir el cable serie

« Usar programa de ejemplo para probar el cable y el entorno. (WEB)

* Programar en C un pequefo programa cliente-servidor. Por ejemplo mover el
robot con teclas desde un terminal serie.
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Robética Practica: Pasos a seguir |l

Paso 4: Hacer el programa del micro que lee los encoders. (3 semanas)

Dos funciones principales:

 Llevar la cuenta de pasos con el encoder e informar al PC
Mover rueda un determinado numero de pasos que se le indica desde el PC

Paso 5: Con esas dos funciones podran hacer el resto de la practica. (4 semanas)

« Realizar un recorrido previamente marcado en un PC (PC-Robot)
* Realizar un recorrido marcado en el suelo e informar al PC (Robot-PC)
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Roboética Practica: Enlaces de interés

Trucaje Futaba:

http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.html

Conexion CNY70 y Motor a la GPFAZ

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html

Construccion cable serie

http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html

Ejemplos de Programacion

http://www.iearobotics.com/personal/juan/proyectos/gpbot/gpbot.html
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Robodtica LED
R 330 Q
] +
N i
;Z ?.' Diodo V(ljiodo=1.2
VOUt Idiodo = 10mA
(pin micro) -
Vout — Vdiodo
= =330 Q
Idiodo
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Robética Puertos GPBOT

PUERTO A PUERTOB
v v
ve© PTAL PTA3 PTAS PTAT vi'c PTE1 PTB3 PTB5 PTB7
GND PTA0 PTA! PTA4 PTAG GND PTE0 PTB! PTB4 PTB6
PUERTOD PUERTOCyE
-
v v
voo  PTDL PTD3 PTDS PTDT TRQ I PTED V_BAT VCC PTCD PTC? PTC4 PTCo
GND  PTDO PTD? PTDd PTDG / RST PTEl V BAT GND GND PTC1l PTC3 PTCS

Software de prueba portb _sal.c
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Robética Motores — Puente en H

Ve Puente en H: Controlador 1 motor

S1 | S3 | S2 | S4
On | Off | Off | On |zq
Off | On | On | Off | Der
On | On | X X | Error

X X On | Off | Error
On | Off | On | Off | Stop

ﬂ Simplificando

51)

|
1

54

53

\ 52
l\
D

A B

on Off |lzq
X2 off |on Der

Off | Off | Stop

L293D ofrece 2 P-H para dos motores
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Motores

http://www.iearobotics.com/proyectos/cuadernos/ct2/ct2.html

| APM-Febrero-2008




Robética Puertos GPlfaz

PUERTO A PUERTO C
7 (V] 5 4 3 2 1 0 7 & 5 4 3 2 L 1]
PTAT | PTAo  PTAS | PTA4 | PTAS | PTAY | PTAL | PTAD PTCT PTC6e PTCS| PTC4| PTCE | PTCY PTCL1 | PTCO
i i i
Y Y '
IR;EI| IR3| M4 M3 | IRZ |IR1 M2 ‘ M1
Sensores Motores Sensores Motores
PUERTOB PUERTOD
7 (4] 5 4 3 2 L 1] 7 [/ 1]
FTBT | FTBs | PTES | PTE4 | PTE3Z | FTE?! | FTE1L FTERO PTDT FPTD6 P'TD.':- P'TD.! F'TDI PTIN
ADT ADd | ADS | ADd AD3 | AD? | AD1 | ADWD 'TAC'T-II 'TlE'T-Tl T1CH1 | T1CHO | SPSCE | MOST T'ulTSD 55

Software de prueba motor _on.c
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Robotica Sensor CNY70 (I)

Ejemplo de lectura de “Pin de entrada” usando un CNY70

Ejemplo mezclando el futaba con el CNY70

Tipos de O e
sensores
optoelectronicos Y A

i
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Robética Sensor CNY70 (I1)

http://arantxa.ii.uam.es/~qgdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html

Sensor CNY70 GP _IFAZ
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Robética Puertos GPlfaz

PUERTO A PUERTO C
7 & 5 4 3 2 L 0 7 [} 5 4 3 2 L 0
PTAT | PTA¢ PTAS | PTA4 | PTAS | PTAY | PTAL | PTAD PTCT  PTCo PTOS| PTCA4 | PTCE | PTC? PTCL | PTCD
i i i
Y Y '
IR£I| IRJ‘ M4 M3 ‘ IRZ |[IRL M2 | ML
Sensores Motores Sensores Motores
PUERTOB PUERTO D
7 [/ 5 E | 3 2 L 0 7 (17 1]
PTET | FTE: | PTB5 | PTE4 | PTEX | PTE! (FTE1l FTED PTDT | PTDG P'TD.': P'TD.! FTDI PTDN
ADT ADG | ADS | ADd ADS | AD? | AD1 | ADD TXCH1 TlC’T—Il T1CHL | TICHY SPSCE | MOST TlanSU 55
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I Puerto Serie

Eco.c

Servador

Hyperterminal
9600,8n1

TR Eaaaty
i -u-.:j.' -.:.I.'..',-=-

http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html

——= GND (al pin 5)
RX (al pin 3)
TX (al pin 2)




Robética Servomecanismos - TIMER

%
54 — -
@k
i t
o E mseg
. Futaba S3003 Analdgico
- mseg -
%
5
Futaba 3003
Velocidad 0.23 seg/60°
Par 3.2 Kg-cm
Tamano 40 x 20 x 36 mm
. i . i
e 23mseg | Peso 374
| 20 mseg a.
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