El corazon del robot es
una Raspberry Pi 3. La
Raspberry Pi es un mini
ordenador de bajo costo
que se utiliza para des-
arrollar diferentes pro-
yectos, tanto electrénicos
como informaticos.

Este proyecto es una version mas simple del proyecto
EVA, su hermana pequeia. El reconocimiento de voz se
hace a través del movil, lo cual simplifica mucho. El con-
trol esta hecho con una Raspberry Pi. El movimiento

esta basado en dos motores diferenciales.
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Project SarQ@ es un robot capaz de res-
ponder preguntas y realizar movimien-
tos, tanto controlados como de forma
autonoma. Su desarrollo lo hemos di-
vidido en tres partes esencialmente:
programacién, electrénica y mecanica.

La parte de programacion integra tanto el
lenguaje que vamos a utilizar, el programa
en si, como los recursos que se utilizan:
S.0, librerias, programas externos, etc.

En la electronica se incluye la placa en el
que basaremos el proyecto, los sensores
que usaremos y demas componentes.

La parte mecanica trata del chasis y las
partes moviles que tendra nuestro robot.

Electronica.

Para poder entender este proyecto de-
bemos empezar con la parte electronica
de él.

El corazén del robot es una Raspberry
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Figura 1: Control con Raspberry Pi 3.
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Pi 3. La Raspberry Pi es un mini orde-
nador de bajo costo que se utiliza para
desarrollar diferentes proyectos, tanto
electronicos como informaticos. La
principal razon de porque elegimos un
microprocesador a un microcontrola-
dor como Arduino es porque es mas ra-
pido, tiene mucha més potencia de
calculo y porque al poseer un entorno
grafico, en este caso Debian, es mucho
mas sencillo de utilizar.

La comunicacién de nuestra Raspberry
con el Smartphone se realiza mediante
bluetooth, para ello usamos un mé-
dulo externo HC-05 que conectamos a
la Raspberry por el puerto serie. Aun-
que la Raspberry Pi 3 incorpora un mo-
dulo bluetooth interno hemos elegido
usar uno externo porque ¢s mas senci—
llo de configurar y asi tenemos otro
puerto bluetooth para conectar otros
periféricos inalambricos a la Raspberry.

La “cara” de SarQ sera una pantalla de
5” que conectaremos a la Raspberry por
HDMI y nos mostrara una animacion
o informacion para el técnico, asi se
pueden hacer los ajustes necesarios en
el momento.

Para poder escuchar a SarQ hemos rea-
lizado un amplificador basado en el
TDA2009 que nos puede entregar hasta
10W por canal, a él conectaremos 10 al-
tavoces alrededor del cuerpo, de tal
forma que el sonido se distribuya por
todas direcciones alrededor del robot,
asi sera mas facil entenderlo.
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Figura 2: Blurtooth HC-05.

Para que Sar@ se mueva dos motores
Pololu de 6V con reductora capaz de
entregar una fuerza de 106 N/cm y 130
RPM. La etapa de potencia de los mo-
tores esti compuesta por un médulo
MDO03A, que «consta de dos
VINH2SP30, unos drivers de alta poten-
cia capaz de entregar hasta30A de co-
rriente.

También, contard con un médulo
HM5883L. Este médulo es una brijula
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digital, con la que crearemos la ilusion
de que SarQ nos mira. Conectamos este
modulo a la Raspberry Pi mediante los
puertos SDA y SCL.

Para que pueda funcionar todo el sis-
tema usaremos dos baterias de 5v, una
para alimentar la Raspberry Pi y los
médulos, y otra conectada a un moé-
dulo DC-DC que sube la tension a 12V
para alimentar el amplificador de
audio y los motores. Con esto conse-
guimos no sobrecargar una sola bateria

y tener mas autonomia

Mecanica.

La mecanica de Sara es muy sencilla ya
que no tiene partes méviles. Como el
objetivo del proyecto es que sea un
robot ligero y facil de transportar no
podiamos elegir materiales muy pesa-
dos como metales o madera, asi que en
su esencia Sara se forma por un tubo
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Figura 3: Amplificador de sonido.
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