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El hexapodo camina

Montaje mecinico de un microbot

Eugenio Martin Cuenca

nees de seguir, recordamos a nues-
tros lectores que de entrada se va a
describir ¢l &1 StampBuy de la
Miltord

(www.milinst. demon.co.uk/). Cuando se abre

empresa  mnglesa Instrumentcs
la caja que contiene ¢l &z, lo primero que
Hama nuestra atencion es una placa de ¢ircui-
to impreso (PCB) de doble cara y serigratiada
i la que se han marcado las diterentes partes
que forman ¢l cuerpo del robor. Acompaiian-
do a esta placa, encontramos tres «servoss de
la casa SuperTEC, un microcontrolador PIC
pregrabado con el intérprete. PBasic y una
EEPROM 93156 que contiene el programa,
ademds de un disquete de respaldo con el
codigo fuente. Ademids hay varias piczas
mecdnicas que se empleardn en ¢l moneaje.

Los lectores no deben desanimarse en
este punto, pues aunque ¢l robot estd basado
en una de las versiones del madulo STAMPI
de Parallux, en ¢see y posteriores articulos se
dardn todas las explicaciones necesarias para
que pueda ser sustituido ¢f STAMPT sin nin-
gun problema por un PICTOFSd o por un
Madulo-01 como mids les pueda interesar.

EI STAMPL en que se basa ¢ StumpBug
no ¢s ¢l tipico Madulo Stampl que se presen-
6 ¢l nuestro primer articulo. (juliv/agosto
1999), aunque si se compone de los
mismos elementos. En esta oca-
sion ¢l STAMPIL se entrega
como un PIC16CS6G con ¢l

rF

intérprete PBasic previamente
grabado en ¢l, una memoria
EEPROM 93L56G para almace-
nar el programa del usuario y un
resonador de 4 Mz,

El software

Debido a que ¢l progranma fuenee
PBasix que acompaiia al hexipo-
do es propiedad del fabricance,
Gste no puede ser incluido en el
articulo. Para sustituirlo, hemos
hecho algo mejor, hemos escrito
nUEstro propio programa de con- -
trol del robor en C. Para ¢llo hemos
cropleado ¢l compilador C2CWes,

que como ya conocen los lectores
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Retomamos de nuevo la
tarea de construir un robot
hexdpodo. Recomendamos
repasar el primer articulo
de robitica bioinspirada
(enero de 2000, pdg. 253),
donde se explicaba con
detalle el funcionamiento
de los servomotores y se
incluia un programa para
el control de los mismos.

asiduos a nuestra seecién estd completamen-
te en castellano vy ademids puceden obtener
una version  choeware o prueba desde
Pt curtis.ogres C2Cep.bim. Dado que este
mes solo se vaa describir el montaje mecini-
co del StampBug. ol organigrama y listado de
este programa se publicardn en ¢l siguiente
arciculo.

En su momento, para comprobar las ase-
veractones que estamos indicando, sélo serd
neeesario grabar un PICTOFS con ¢l progra-
mador MultiPIC (ver «Imagen 2v). A conti-

nuacion, retirar del robor el PIC

pregrabado y la memoria EEPROM, y colocar
en su lugar nuestro PICHOFS- 4. El robot fun-
clonard correctamente,

Para aquellos lectores que se lancen u su
completa construccion, pueden emplear un
MAdulo-O1SM (ver «Imagen 3»), tres «ser
vos» que pueden adquirir en cualquic
comercio de radiomodelismo y ¢l panel de

trabajos manuales.

Ensamblado mecanico

Como puede apreciarse en la «Imagen i,
¢l cuerpo del roboc lo forma la placa de
circuico impreso (PCB) de mayor tamano.
que incluye ademds las piscas para ¢l tun

conamiento del PIC STAMPU y s

EEPROM. Se deben soldar todos los com-
ponentes elecerénicos tal y como se indica
en ¢l manual. Una vez colocados y solda-
dos todos los componentes clectronicos
sobre esta placa, se pasard a4 montar lus
patas del hexdpodo.

El roboc dispone de dos tipos de pat.
diferentes: las centrales que estdan formad.
por una sola picza y que por tanto no ha,
que ensamblar, y las cuatro de los exeremos
que son iguales entre siy se componen de
dos piezas. Deberemos comenzar pegando
estas dos piczas que componen cada una de
las patas delanceras v
CRISCTs, COMO se Ve en
la «Tigura 1.

Debe emplearse
buen pegamento; cn
nuestro caso - hemos
usado  cianocrilato
como SuperGlue o
similar, y ¢l resulca-
do ha sido sacistac-
torio. Obscrvese !
figura de las pac.
ensambladas, donde
aprecian dos orificios,
uno  pequeno para la
insercion del alambre

- que realiza la funcion de

- " -__/ tenddn y otro mayor que
. - i 4

Contenido del kit SatmpBug de la empresa inglesa Milford Distruments.,

permite fijar la para a

placa principal.



Programador MultitIC
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Pata Arandelas M3

Ortficrn pars ef tedin ’

Aplicar pramento

+ A1 Ensimtlado de laspatas

e

PCE pnncipal

- (B) Montaje de lag patas a la placa PCB principal

elmagen 2o Programador MultiPl(,

Enla parce B de T - Figura ooy e Ima-
1 5 se muesera ol ensamblado de las patas
ta placa principal. Para conecear las patas se

adjuncan separadores de 1O mm. para ol tor-
nillo, que permiten rotar a L paras Se colocan
eres arandelas M3 para que el tornillo quede
estacionario, pero s apretar al mdximo v por
tanto permiticndole girar Para fijar las patas
traseras al los «servos» basta con retirar ¢l tor-
ullo y posteriormente fijar la para. Conviene
phear algo de danocrilaco una vez centrada
correctamente la pati.

En este punto se pasa o soldar las antenas,
que estin consticuidas por dos alambres de
acero de ooy 150 mm de largo -« los que se
ha dado La torma adecuada (ver <Imagen 6-)
v dos cubos de cobre de 10 mm. donde se
introduce cadiv antena v se fijan. En la placa
principal s¢ encuentran dos gompern, cada uno

de elos con dos prues, por medio de los cuales

ligura L Esquenmas que mucstran ol ensamblads de Lis patan,

cApragen 3o Aspecto del Modnulo-018M.,

pasa cada una de las antenas, Los piney de estos
Jronpers tienen como funcion detecrar el con-
tacto de las antenas, derivando amasa fos pric
del microcontrolador PB2 v PB 1

Debe asegurar por tanto que e posicion
normal las antenas no contacten con cllos v
que esto solo ocurra cuando e produzea el
choque con una superticie durante fa marcla
del Texdpodo, momento en que ¢f microcon-
trolador interpretard T existencia de un obs-
taculo y dejard de avanzar en ese sentido. Para

soldar Fas antenas al cuerpo deberd usarse un

soldador de unos 35 vatios para que lus super-
ficies se calienten adecuadamente,

En s totogratins puede verse claramence
L fiacion de los wservoss SuperTee SO3 JP
mediante bridas de pliseico de las empleadas
corrientemente porlos  electricistas, El
sservor derecho ¢ izquierdo deben sujetarse
por la parte infenior del PCB. En la «Imagen
Toose presenta el eservos de las patas del lado
derecho, dado que se utiliza para mover la
pata trasera vy delantera de ese lado mediante
un renddn de acero. Los tendones son dos
alamibres deacero de unos 120 mim de largo
terminados endngulo recto con unos 10 mm.

A contmuacion  debemos colocar ¢l
sservos central que es el que se encarga del
movimiento de las patas cenerales. Debe
conecrarse de torma que quede paralelo al
PCB principal. Habrd que colocarlo de el

forma que a rucda del «servor no toque la

Unidn piezas patas

Separador de 10 mm

cdmagen 5 Ensamblado de las patas a la placa priveipal.

<hinagen 7o, Detalle del - orvo s de las patas del fado devecho.
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superbice de L placa de civcuico impre-
sor para ello) st es necesario se puede
introducir un  cartoncito  entre ¢l
«servos y el PCB.

Bl fabricante ha incroducido en el pro-
Lrama i pequena rating para ol cenera-

do de los «servos». Asi, s encendemos ¢l
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SERVOS

Esquema eléctrico

Al ser dsee propiedad del fabricante no
podemos tacilitar o] esquema clécrrico m
el histado del programa. Esco no es dbice
facilitaros un cléctrico

para esquema

GFigura 2») y un pro-

grama que os permita

Martin Cuenca, E.,
| Anguto J.M. y Angulo, I.

robot activando la ancena izquierda, dicha CONSLIULL VUCSTTO pro- (1999). i
. . - . N -Microcontroladores
rutina se cjecuta centrando la posicion de pio robot. Este mes | pic. La soluclon en un
chip+. ParaninfoITP.
los «servos» de las patas traseras y delante- Proponemos  nuestro
ras Hevindolos a4 una posicion media. El o] esquemia eleCtrico uti- | Los tectores interesados
L. . . en adquirir los diferentes |
«servos central puede calibrarse también . lizando el Médulo-01, | “kas como ef Munieic,
. . P B asi como el compliador
intercambiando  momentineamente  su que ya se empled en el de C en espanol
C . —_ B4 Y . . encontraran informacion
conexion con uno de los «servos» laterales, ) anterior articulo sobre detaliada en
. . . ., o B @ http://curtis.ugr.es o
mientras que la rutina de calibracion lo | g 4, . control de «servos», y pueden soiicitaria
B E directamente al autor
centrari. 8 ale el mes que viene se del articulo
- bl I3
Una vez montado ¢l hexidpodo debe- S om e detallard nuestro pro-
. =] . N ~
ra parccerse alo que se observa en la | A reser |e pio programa i C acompafado de st
. ™ . S
«Imagen 9. Conectando el pack de i S 5 |er organigrama y de las explicaciones sobre ¢.
{ <] : )
pilas alcalinas de 1.5 voltios (6 voltios) E 4 e algoritmo para caminar.
podemos dar por finalizado ¢f montaje | @ & |® Dicho programa puede emplearse para
. © N . .
mecanico del mismo. a2 e controlar tanto este hexdpodo StampBug,
Al [ ] . .
o e como cualquier otro construido por noso-
Finalizamos el StampBu tros. Para cllo basta con grabar el progra-
! N e N
Ll roboc estd cerminado y preparado para PwR | ® ma ¢n C haciendo uso del grabador Mul-

ser lanzado al mundo. Habri que colocar- tiPIC en un PIC 16F81 y posteriorment

<Figura 25 Conexiones entre el Modulo-01SM y los diferentes

lo sobre una superticie plana y activar la
elementos del bexdpodo.

retirar ¢l PIC pregrabado del fabricante
la. EEPROM, y enchufar nuestro PIC

10F81 ya grabado.

alimenracion. En ese momento el Stamp-

Bug comenzard a andar hacia delante hasta St nuestro robot tiene tendencia a irse

qrie una e sus antenas contacte con un obsti- hacia fa rzquicrda o Ta derecha, es Las necesidades de control son las

culo. Cuando suceda esto, en primer lugar ¢ postble corregir este com- ;ir >~ gy Stguientes: control deotres <servos»

robot retrocederid y posteriormente girard en portamiento. modificando - Egia g (el central mediante PBO, el derecho

sentido conerarto al de laantena que ha detee- el programa. El RN con PB7 y el wquierdo con PBY), dos

tado ¢l obsticulo. valor central viene ‘ i ‘ ancenas para deteccion de obsticule
Sioel terreno no es muy liso, un ampor determinado por pulsos de

permite que las pacicas centrales se incli- 1,5 ms. de duracion en un rango

nen en mayor medida, posibilicindole de T a 2 ms. (ver articulo de enero del

canminar por terrenos mads accidentados. 2000). Tambidn pucde ajustarse la longitud

Las pilas deben haberse colocado en posi- det paso, modificando estos valores, aunque
c16n centrada, para evitar que atecte a la debe tenerse en cuenca que pasos de mayor

estabilidad del hexidpodo. Para fijar las longitud hacen que ¢l robot sea menos esta-

pilas al cuerpo pueden emplearse unos tro- ble. (sobre tado si se levanta mucho la paca

208 de «velcron. 1zquierda central). «dmagen Y». Hexdpodo ya montado.

e (derecha con PB2 ¢ izquicrda con PBA),
dos diodos clectroluminiscentes rojos que
simulan los ojos Gizquierdo con PB3 y
derecho con PB1) y ¢l modo de caminar —
sepun of terreno— con PBO.

Mientras que en ol 77 no quedan pirns

libres, en ¢ Madulo-01 nos quedan libs -
todos los prwes del puerto A, que son dire o

Imeas de entrada y salida que se empleardn en

posteriores capitulos para la conexion de dife-

rentes tipos de sensores como los de intrarrojo,

los de ultrasonidos y los PIR.

wbmagen 6o Detalle de las antenas que permi-
ten detectar obstdacnlos.

«lmagen 4. Placa de civeuito impreso principal.
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