Armaremos el robot CRYABOT 1 (categoria
seguidor de linea):

Por ahora solo presentamos
los planos de un proyecto pero
tenemos pensado incluir mas
proyectos en esta seccion.

Los materiales para este proyecto en su mayoria son de primera mano pero
claro, hay otros que tendras que comprar en alguna tienda de electrénica, para
el proyecto que se presenta también tendras que “canivalear” necesitaras dos
motorcitos de los que usan los celulares, te recomendamos comprarlos en
locales donde reparen celulares, seguro los encontraras ahi, y si no, en nuestra
tienda encontraras de este tipo.

En este proyecto gastaras aproximadamente $150 pesos ($11.00 USD)

Material:

*1 Kolaloca (pegamento basado en cianocrilato).

*1 encendedor de desecho

*2 tarjetas telefénicas (sin crédito por supuesto).

*1 pila cuadrada 9v

*2 motores de celular

*1 liga

*2 transistores 2N3904.

*1clip para baterias de 9v (puedes sacarlo de algun carrito que ya no sirva).
*1 resistencia de 100 ohms (café, negro, café).

*1 Emisor infrarrojo con filtro de luz de dia (Lo compras en Steren).
*2 Resistencias de 3.3K Ohms(Naranja, Naranja, Rojo).

*2 Receptores Infrarrojos con filtro de luz (Los compras en Steren).
*1 pedacito de termofijo de 1/4 (Lo compras en Steren).



Herramienta:

Pinzas de corte
Pinzas de punta
Soldadura
Cautin de lapiz
1 alfiler

Tijeras

Una navaja (cutter)
Taladro

Broca 5/32
Regla

Plumoén

L ija

Te recomendamos leer todo este documento antes de comenzar la
construccién del robot para que al seguir los pasos tengas el antecedente y
sepas que los pasos se vinculan mas adelante unos con otros.



Mecanica y Montaje

Desarma el encendedor, utilizaremos el rodillo metalico para la llanta
trasera de nuestro robot.

Paso 1

Remueve el
protector de
metal

Paso 2

Dobla ligeramente
el soporte del
rodillo

Paso 3

Retira el rodillo y el
gatillo

Paso 4

Retira el soporte del
encendedor

Paso 5

Monta el rodillo
nuevamente en
el soporte

Paso 6

Corta el poste del
soporte, coértalo
desde la base

Paso 7

Pega el soporte en
el chasis del robot
(ver seccion de
fabricacion del
chasis)
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Fabricando el Chasis:

PASO 1

Consigue una tarjeta telefénica que ya no
tenga crédito, utilizaremos la tarjeta para
hacer el chasis del robot

PASO 2

Lija la tarjeta hasta que quede el plastico
sin imagen debes saber que el material del
que esta hecha la tarjeta es lamina de
estireno un material ligero y se puede
trabajar muy bien

PASO 3

Luego recorta la tarjeta como se muestra
en la figura (no tires los sobrantes los
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PASO 4

Tu tarjeta telefénica tendra esta forma una
vez cortada




PASO 5 PASO 6

A los 2 motores que previamente
conseguiste de teléfono celular col6cales
termofit como se muestra, si no tienes
termofit utiliza el recubrimiento de un
capacitor que ya no sirva

Tendréas que doblar las cejas de tu chasis
como se muestra en la figura aqui
montaremos los motores mas tarde

PASO 7 PASO 8

Pega los motores con cuidado de no
A continuacion cierra el termofit mediante | derramar exceso de pegamento, pega el
calor, cuida de no calentar mucho, solo lo | termofit contra el chasis que previamente
suficiente para que el termofit cierre construiste y dobla hacia abajo desde la
Si calientas demasiado quemaras las base las cejas tal como se muestra en la
bobinas de los motores figura.




PASO 9

El chasis debe tener el tamarfio exacto para
que quepa una pila de 9v gque sujetaras con
una liga para que no se caiga.




Armando la Electronica:

El Esquema Electronico es el siguiente:
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la bateria



Ensamblaje de la Barra de Sensores

PASO A

Utiliza el pedazo de estireno que sobro
del corte que le hiciste a la tarjeta
telefénica y marcalo a la mitad de lo
largo y a la mitad de lo ancho, lo cual
te dara un punto.

PASO B

A partir del punto que obtuviste en el
paso anterior, marca un centimetro de
cada lado, trazalo con una pluma, es
muy importante que sea exacto en
este punto.

PASO C

Ahora deberéas de perforar la tarjeta
con el taladro, de tal manera que pueda
entrar el emisor infrarrojo y los
receptores infrarrojos, es muy
importante que no vayas a hacer
ninguno de los hoyos chuecos o0 mas
grande de lo debido, de este paso
depende la exactitud del robot.

PASO D

A continuacion introduce los dos
receptores y el emisor como se
muestra en la imagen, poniendo la
pata larga de los receptores hacia
arriba y la pata corta del emisor hacia
arriba también.




PASO E

Esta es otra imagen que muestra como
deben de ir colocados los sensores, una
vez que ya estés seguro de que estan
derecho, fijalos con una gotita de
Kolaloca.

PASO F

Ahora vas a doblar las patitas largas de
los receptores y las vas a unir con la
pata corta del emisor, para unirlas
deberas de poner un punto de
soldadura como se muestra en la
imagen.




PASO G PASO H
A continuacién dobla la pata corta del
emisor, la que acabas de unir con el
punto de soldadura, como se muestra
en la imagen, recuerda que esta patita
es el negativo, mas adelante la vas a
unir al negativo de tu bateria.

Finalmente tu barra de sensores
debera de quedar como se muestra en
la imagen
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Ensamblaje de los Cerebros del Robot

PASO 1 PASO 2
Ahora deberas de tomar el colector de
cada transistor y lo vas a doblar y a
unir entre si, deberas de unirlos al
cable rojo, el cual es el positivo de la
bateria, como se muestra en la
siguiente imagen.

Primero coloca los cables de tu clip de
bateria y los dos transistores 3904,
como se muestra en la imagen, fijalos
contra tu chasis con una gotita de
Kola-loca.
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Ahora vas a tomar las dos resistencias
de 33K, les vas a recortar las patitas y
las vas a soldar, para que queden
como se muestra a continuacion, cada
extremo lo vas a soldar a la base de
cada transistor.

PASO 4
PASO 3

A continuacioén, deberas de tomar el
emisor de cada transistor, y los vas a
doblar como se muestra en la imagen.
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PASO 5 PASO 6

Ahora deberas de tomar el polo Toma el polo negativo del motor
negativo del motor derecho y el polo | izquierdo y suéldalo con el emisor del
positivo del motor izquierdo y soldarlos transistor 3904 que tienes a la derecha
directamente al cable negro de tu clip del robot, como se muestra en la

de baterias el cual es el negativo, imagen.
deberan de quedar como en la



siguiente imagen:

PASO 7 PASO 8

Ahora toma el polo positivo de tu Ahora vas a unir las dos patitas de los
motor derecho y deberas de soldarlo al receptores infrarrojos, con las bases de
emisor del transistor 3904 que tienes a| cada transistor respectivamente y a

tu izquierda, como se ilustra en la fijar la barra de sensores a tu robot

imagen. como se muestra en la imagen.

PASO 9

PASO 10

A continuacién vas a tomar la pata
corta del emisor que dejaste libre en el
paso H y la vas a soldar con el
negativo de tu bateria, donde estan 2
polos de tus motores, como se muestra
en la siguiente imagen.

Ahora vas a conectar con un alambre
del positivo de tu bateria a la unién de
tus dos resistencias y vas a dejar un
pedacito del alambre hacia la parte de
arriba, como se muestra en la imagen



PASO 11

Finalmente vas a tomar la resistencia
de 100 Ohms y les vas a cortar las
patitas, dejandole un pequefio
pedacito, para soldar un extremo al
positivo de tu emisor y el otro extremo
de la resistencia lo vas a soldar en el
alambre gque dejaste en el paso
anterior 10 de esta seccion, para que
quede como en la imagen.
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PASO 12

Tu robot deberéa de verse ya terminado
como en la siguiente imagen.




Construccion de la Pista
(Consideraciones):

1) La linea negra de la pista deberéa ser de 8mm de ancho, si la haces
mas pequefia o mas grande el robot pierde la linea.

2) Te recomendamos fabricar la pista en un papel ilustracion, o un
pedazo de lamina de PVC espumado.

3) Para hacer la linea negra te recomendamos que sea con una cinta de
aislar negra, ya que es econémica, y facil de cortar.

Ajustes del Robot:

1) Si colocas el robot sobre la pista y este no avanza pero prenden los
motores, deberas de cambiar la altura de la pila y probar con varias
opciones, esto se debe generalmente a que le hace falta peso en la
parte del frente donde se apoyan los motores, pero subiendo la bateria
un poco se arregla esto.

2) Si no sigue correctamente la linea, es muy posible que tu barra de
sensores no tenga los receptores a la misma distancia, revisalo con una
regla, si uno esta a una distancia diferente con respecto al emisor,
deberas de repetir la barra hasta que esta quede exactamente, ya que
de esto depende el sensado de tu robot.

3) Si el robot gira hacia un lado verifica que ambos motores cuando
estan encendidos giren hacia la parte de adentro del robot, para ver la
conexion correcta del robot te recomendamos revisar la parte de
ensamblaje de la electronica del mismo.



Limitaciones del Robot Cryabot 1 :

1) Dado que este robot es muy sencillo, su sistema de sensado e
interfase de potencia son muy simples, por lo que con el mejor ajuste
posible el robotito solo seguira la linea por un tramo no mayor a 60 cm.

2) Otra situacion es que es muy suceptible a la luz, por lo tanto entre
mas oscuro este el lugar donde se encuentra la pista este funcionara
mejor.

3) No puede cargar mas peso del que tiene incluyendo la pila, esto se
debe al bajo torque de los motores.

4) Su tiempo de funcionamiento no debera de exceder mas de 4
minutos, ya que este no cuenta con un regulador de voltaje y por lo
tanto los motores pueden quemarse si se mantiene encendido mas de
este tiempo.

Si tu ya construiste el robot o lo estas construyendo

Nos encantaria saberlo y conocer tu opinion.

Si crees que el robot puede tener alguna mejora y quieres saber
si tu idea funciona no seas timido y empieza a disefar.



