
Robótica

APM-Febrero-2008

Universidad Autónoma de Madrid
Escuela Politécnica Superior

Robótica

APM-Febrero-2008

Laboratorio de Robótica

Curso 2007-2008

(2º semestre)



Robótica

APM-Febrero-2008

Índice

1. Presentación
2. Normas del laboratorio
3. Prácticas
4. GPBOT: Kit Básico de Robótica

5. Programación básica (puertos)
6. Programación avanzada (serie y timer)



Robótica

APM-Febrero-2008

Presentación

Andrés Prieto-Moreno Torres
andres@iearobotics.com

andres.prietomoreno@uam.es

Tutorías: 
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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Electrónica

Software Mecánica

ROBÓTICA

Presentación
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Normas del laboratorio

• Se aprueba asistiendo a la P0 y aprobando la práctica final 
con nota >5

• Las prácticas se entregan según el calendario de la web

• Las prácticas se hacen en grupos de hasta 3 personas:

• Se evalúa independientemente a cada alumno

• Pueden tener distinta nota.

• Habrá material de la UAM que se dará en préstamo
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Normas del laboratorio

• La asistencia no es obligatoria pero si recomendable

• Cada grupo hace las prácticas en el horario asignado

• No hay cambios de grupo -> Guillermo G. de Rivera

• Las prácticas se evalúan en el laboratorio

• Copia:

• Copiado y copiador suspensos

• Cuidado con dejar la práctica en el ordenador

• Cuidado con el código de internet
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Prácticas

• P0: Explicación y puesta en marcha del entorno

• P1: Diseño y construcción de un robot móvil 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 alimentación macho 2.5
Cables de sección 0.25mm
2 motores Futaba S3003 o equivalente
Piezas para hacer la estructura

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

Herramientas 
Software

Entrenadora
Estructura Robot

RS232
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GPBOT: Kit básico de robótica

Herramientas Software

Windows

Editor Programer’s Notepad

Compilador SDCC (compilador de C)

Descarga con Prog08sz (Pemicro)

Linux

Editor Anjuta, Vim, emacs

Compilador SDCC (make)

Descarga con GPDOWN (Iearobotics)
http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/cuadernos/cl0/cl0.html
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GPBOT: Kit básico de robótica
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GPBOT: Kit básico de robótica
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GPBOT: Kit básico de robótica

Micro Motorola MC68HC908GP32

• Reloj a 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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GPBOT: Kit básico de robótica
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GPBOT: Kit básico de robótica
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GPBOT: Kit básico de robótica

Alimentación entre 5.5 y 9 voltios. Recomendable 6v

Antes de enchufar verificar la tensión de la fuente
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Fuente de Alimentación

6.00 0.20V A

V A

S1   S2 S1   S2Indep ……………

S1

+ -

I. Limit

30v / 1 A

S1

+ -

I. Limit

30v / 1 A

5 v / 2 A
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GPBOT: Kit básico de robótica
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Pasos a seguir I

1. Puesta en marcha del entorno (1 semana)

• Conseguir la placa entrenadora GPBOT

• Fabricar el cable de conexión a la Fuente de alimentación.

• Instalar el software y probar con algún ejemplo básico. (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 electrónica a la estructura.

• Para aprender hacer el programa de la línea 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 pequeño programa cliente-servidor. Por ejemplo mover el 
robot con teclas desde un terminal serie.
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Pasos a seguir II

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 número de pasos que se le indica desde el PC

Paso 5: Con esas dos funciones podrán hacer el resto de la práctica. (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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Enlaces de interés

Trucaje Futaba:

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

Conexión CNY70 y Motor a la GPFAZ

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

Construcción cable serie

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

Ejemplos de Programación

http://www.iearobotics.com/personal/juan/proyectos/gpbot/gpbot.html
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Práctica: Pasos a seguir I

1. Puesta en marcha del entorno (1 semana)

• Conseguir la placa entrenadora GPBOT

• Fabricar el cable de conexión a la Fuente de alimentación.

• Instalar el software y probar con algún ejemplo básico. (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 electrónica a la estructura.

• Para aprender hacer el programa de la línea 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 pequeño programa cliente-servidor. Por ejemplo mover el 
robot con teclas desde un terminal serie.



Robótica

APM-Febrero-2008

Práctica: Pasos a seguir II

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 número de pasos que se le indica desde el PC

Paso 5: Con esas dos funciones podrán hacer el resto de la práctica. (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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Práctica: Enlaces de interés

Trucaje Futaba:

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

Conexión CNY70 y Motor a la GPFAZ

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

Construcción cable serie

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

Ejemplos de Programación

http://www.iearobotics.com/personal/juan/proyectos/gpbot/gpbot.html
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LED

R  330 Ω

Diodo
Vout

(pin micro)

+

-+

-

Vdiodo = 1.2

Idiodo = 10mA

Vout – Vdiodo

Idiodo
R = = 330  Ω
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Puertos GPBOT

Software de prueba portb_sal.c
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StopOffOnOffOn

ErrorOffOnXX

X
Off
On
S4

ErrorXOnOn
DerOnOnOff
IzqOffOffOn

S2S3S1

Puente en H: Controlador 1 motor

L293D ofrece 2 P-H para dos motores

StopOffOff

Deronoff

IzqOffon

BA

A B

Simplificando

x2

Motores – Puente en H
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Motores

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

Software de prueba motor_on.c
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Sensor CNY70 (I)

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

Ejemplo mezclando el futaba con el CNY70

A

K

C

E
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Sensor CNY70 (II)

http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/curso0607/p1/p1-doc.html
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Puertos GPIfaz
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Puerto Serie

Hyperterminal

9600,8n1

Eco.c

http://arantxa.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/curso0506/p2/p2-doc.html
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Futaba S3003 Analógico

37 gPeso

Tamaño
Par

Velocidad

40 x 20 x 36 mm

3.2 Kg-cm

0.23 seg/60º

Futaba 3003

Servomecanismos - TIMER


