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Introduccion

Protagonistas

@ Adrien Destugues, alumno ingeniéro en el ENSSAT

@ Estudiando Electrénica e Informatica Industrial - 2% afio
@ Presidente del club de robotica del ENSSAT

@ Participante del proyecto "ENSSAT Robética"
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Introduccion

Protagonistas

@ Jorge Salgado

@ Egresado de la FIEE de la Universidad Nacional Mayor de
San Marcos

@ Desarrollador de proyectos de robética

@ Estudiando Electronica e Informatica Industrial - 2do ano
en el ENSSAT

@ Miembro del club de robética del ENSSAT.
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La copa de Francia y de Europa

Histérico

@ Copa de Francia inici6 en 1994
@ Copa de Europa (Eurobot) inicié en 1998
@ Participantes en el 2009 : 180 en Francia, 380 en Europa

@ Muchos écoles de ingenieros como IUT, lycées, y equipos
independientes

Equipos de Mexico, Taiwan, Rusia, ...

Equipos franceses terminaron primeros cada ano

2011 : ; primera participacién de un equipo Peruano ?
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La copa de Francia y de Europa

Histérico

Annge|Lieu Theme 1ére place 2e place 3e place

1998 |La Ferté-Bemard, Football B} France: 1UT Ville
France d'Avray

1099 |La Feré-Bemard, Chateaux forts B B France: IUT Ville
France d'Avray

2000 |La Ferté-Bemard, Féte foraine B B France: IUT Ville
France d'Avray

2001 |La Ferté-Bemard, L'odyssée de B 0 France: IUT Ville == Pays-Bas: Eindhoven 3 suisse: CPLN
France l'espace d'Avray University

2002 |La Ferlé-Bemard, Billard volant Bl France: IUT Ville B Algérie Blibot I} France: Minitech
France d'Avray

2003 |La Ferté-Bemard, Pile ou face B B France: X-tech B I France: D2R2 team 0 0 France: Supagro
France

2004 |La Ferté-Bemard, Coconut Rugby B 0 France: Supagro EJ Suisse Team ID/ EPFL  |mmm Pays-Bas: Bursting
France Balloons

2005 |Yverdon-les-Bains, Le bowling I I France: Microb s République tchéque: R- Il France: RCVA
Suisse Technology Team

2006 |Catane, Italie Golf B B France: RCVA — Pays-Bas: TeamDare = Serbie: BVP-MB6

2007 |La Ferté-Bemard, Le trides déchets |l Wl France: RCVA B pjlemagne: TURAG 0 B France: ClubElek
France

2008 |Heidelberg, Allemagne [Mission to mars |l ll France: RCVA I 1l Belgique: Helb - inraci B 0l France: ISTIA - IUT

d'Angers <

2000 |La Feré-Bemard, Temples d'Atlantis [l 0 France: Microb B 1 italie: UNICT Team E3 Suisse: Dynamo -

France Technology Rapperswil
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La copa de Francia y de Europa

Reglamentos

Cada afo el reglamento es diferente, pero identico en
Francia y Europa (y otros paises) en el mismo afo,

@ La plataforma es de 3 x 2 metros,

@ 2 robots concursan al mismo tiempo,

@ 90 segundos,

@ Marcar el mayor puntaje posible.

2009 : construir templos con bloques de madera,

2010 : recolectar verduras (bolas y cilindros de plastico) y
ponerlos en un arco.
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Detalles del ENSSAT

@ Ecole de ingenieros francés creado en 1986

@ Cuatro ramas : Ell (electrénica), LSI (informatica), OPT
(optrénica), y IMR (redes y multimedia)

@ 300 estudiantes

@ Cursos : matematica, tratamiento de sefales, circuitos
integrados, tiempo real, algoritmica, ...
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Detalles del ENSSAT

Proyecto Management

@ Proyecto obligatorio en 2% afio

@ Organizar un evento y aprender como se hace

@ Ejemplos : Raid deportivo, "Festival" de musica, ...
@ y proyecto "robdtica" !
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Detalles del ENSSAT

Proyecto y Club robdtica

@ El club fabrica el robot

@ El proyecto se ocupa de inscripciones en la copa de
Francia, construir la plataforma de la competencia, ...

@ Sponsors con empresas de la ciudad para alquilar coches
para movilizarse a la copa, fabricar la mecanica del robot,
... gratuitamente.

@ Organisacién de la copa del Trégor : una copa con 6-8
equipos de otras escuelas, 2 meses antes de la copa de
Francia




Rol a en Fra

Detalles del ENSSAT




a en Francia

Detalles del ENSSAT




Robética en Francia

Detalles del ENSSAT




Robética en Francia

Detalles del ENSS,




Robética en Francia

Detalles del ENSSAT

Participacion del ENSSAT

@ Primera participacion en 1997 (reto : jugar Basket)

@ 2008 : equipo oficial termind 68 / 200, equipo "StartUp"
termind 5 con un robot de Meccano y participd en la copa
de Europa.

@ 2009 : equipo oficial termin6 5/ 180, equipo "B.Bot" no se
qualificé
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Presentacién de los robots 2009 y 2010

@ Reglamentos diferentes, pero robots cuasi identicos.
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Estrategia

@ Colectar mais con pinzas

@ Colectar tomates con elevadores

@ No colectar naranjas. . .

@ Moverse rapidamente e inteligentemente
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Mecanica

Desplazamiento

@ 2 ruedas de movimiento con motores

@ 2 ruedas de posicion con encoders

@ Patina con el material Téflon y con eso se deslisa
@ Algoritmo de desplazamiento para las curvas
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Mecanica

Pinzas

@ Servomotores para abrir y cerrar las pinzas
@ Resortes para que la pinza no fuerce el servomotor
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Mecanica

Aluminio y madera

@ Robot 2009 : Aluminio, fabricado en la empresa STMP
@ Robot 2010 : STMP no tiene bastante tiempo, asi que
fabricamos un robot de madera

Es posible ganar la copa con un robot de madera
Demostracion : robots en Solidworks
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Software en PC

Bootloader

Programacion frequente de los PICs
Ordenador conectado al PIC por el UART (debug)
=> Utilizar el UART para programar

El bootloader es un pequefo programa cargado en el pic
(con pickit) y puede programar Flash
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Software en PC

RBL - Robot BootLoader

@ Software dedicado del bootloader

@ Realisado por el equipo StartUp y el club de roboética de
ENSSAT

@ Debug, terminal, y programacion de ficheros "hex"

@ Optimisacién para ganar mucho tiempo en la
programacion
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Software en PC

Demostracién
desplazamiento y programacion del robot con RBL
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Electronica

Comunicacion

CAN

El robot se compone de multiple tarjetas electronicas
conectadas entre ellas.
CAN para comunicar entre los dsPICs

@ Red en bus

@ Mensajes broadcast

@ no "acknowledge", no "request”

@ mensages de tamanio y significacion multiples
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Electronica

Comunicacion

UART

Debug, entre los pic y el ordenador
@ point-to-point : solo un pic conectado al ordenador
@ comunicacion de texto en ASCII (8 bit)
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Electronica

Comunicacion

12C

Comunicacién con perifericos
@ Utilizado para conectar una ROM y un pic

@ Almacena en memoria todos los mensages paseando por
el bus CAN

@ Analizar cuando hay problemas.
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Electronica

Arquitectura

Solo un tipo de microcontrolador : DSPic 30F4011
Tarjetas con un "core" identico, y diferentes I/O
@ Tarjetas que se pueden reutilizar cada afio

@ Componentes SMD (montaje superficial) para construir
placas pequenas

@ Single-side PCB (mas facil de fabricar)
@ Conectores identicos en todas las cartas

Demostracion : presentacion de las tarjetas electronicas
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Electronica

Arquitectura

Programacién de la estratégia

@ 2008 : inteligencia artificial
@ 2009 : maquina de estados
@ 2010 : protothreads

Inteligencia artificial es complicada y no funciona como
queremos.

Magquina de estados es simple y deterministica

Protothreads es funcionalmente idéntico, pero el codigo es mas
legible
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PID

PID (... completar)
@ Angulo:D-1=00D =1
@ Distancia:D+1=00D=-1
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PID Software

Como se calculan la integral y la derivada con un dsPIC ?

e Integral : 3> _o M,
@ Derivada : My — M;_4
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PID completo

Como unir el PID de la distancia y el PID del angulo ?
eD=IlyD=-
@ Unicasolucion: D=1=0
@ "punto y angulo” : ir al punto, y girar despues
@ metodo ENSSAT : ir al punto y girar al mismo tiempo
@ Mas rapido, pero trayecto inpredictible
@ Areglamento muy preciso para estabilizarlo
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Desplazamiento Polar

Demostracion

cuadrado, "8", escenario
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