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1. INTRODUCCIO

Tot seguit detallarem les condicions técniques que afecten a la manipulacio i utilitzacié del
robot bipede en general i concretament: a les cames, al sistema d’estabilitzacid, a la placa

de control i al seu software, i al software de control del robot bipede.

1.1. Objecte del plec

L'objectiu principal d’aquest document, el plec de condicions, és el de fixar les condicions
gue s’han de complir per assegurar el correcte funcionament del robot bipede. En el plec es
detallen les instruccions d’Us de cadascuna de les parts que formen el robot. També queden

detallats els seus ambits d’utilitzacio i els seus limits de funcionament.

1.2. Documents contractuals i informatius

En aquest projecte no existeix cap document contractual. Ha estat realitzat dins el
departament d’Electronica, Informatica i Automatica de la Universitat de Girona per contribuir
en el desenvolupament que s’esta duent a terme en el camp dels robots bipedes. Tots els
documents realitzats en aquesta memoria sén de caracter informatiu.

1.3. Compatibilitat entre documents

En cas de detectar-se alguna incompatibilitat entre els documents de memoria i planols, el
document resolutiu serien els planols, ja que en aquests estan detallats tots els components

que composen el robot bipede i el planol de la placa de control.

En cas que la incompatibilitat es trobés entre el document memoria i pressupost, el
document amb més prioritat seria el pressupost, ja que en ell s’hi troba la descripcié i el preu
unitari de cada component per separat i els pressupost parcial de cadascuna de les diferents
parts del projecte. Si la incompatibilitat es trobés entre memoria i estat d’'amidaments el
document resolutiu seria I'estat d'amidaments i si la incompatibilitat fos entre pressupost i

estat d'amidaments, el document resolutiu seria el pressupost.
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2. DISPOSICIONS TECNIQUES

Durant la manipulacié del robot bipede, incloent la construccio de la placa de control i tot el
mecanitzat, cal tenir en compte el reglament general de seguretat i higiene en el treball,
prestant especial atencio de la proteccié adient alhora de manipular els liquids reveladors

utilitzats per crear el circuit impres de la placa de control.

El reglament a tenir en compte alhora de dissenyar i implementar tots els components
electrics i electronics del robot bipede, és el Reglament Electrotécnic de Baixa Tensi6 (Reial
Decret 842/2002 del 2 d’agost de 2002). Dins d’aquest document, les instruccions que

afecten directament a la part constructiva sén les seguents:

ITC BT 19 Instal-lacions interiors i receptores. Prescripcions generals. Aquesta instruccié es

refereix al tipus de cable i connectors a utilitzar i les normes que cal complir.

ITC BT 22 Instal-lacions interiors i receptores. Proteccié contra sobreintensitats. Aquesta
instruccio parla sobre la normativa a seguir en quant a proteccié contra sobreintensitats i

curtcircuits.

ITC BT 36 Instal-lacions a molt baixa tensio. En aquesta instruccid es detallen les condicions

per a instal-lacions especials a molt baixa tensio.

ITC BT 43 Instal-lacions de receptors. Prescripcions generals. Aquesta instrucci6 detalla la

instal-lacié d’aparells receptors.

ITC BT 47 Instal-lacions de receptors. Motors. Agquesta instruccio detalla els requisits técnics
per a la instal-lacié de motors.

Aixi mateix la instal-lacié eléctrica es regira per les normes UNE i DIN vigents. Aquestes es
regeixen pel Plec de Condicions Tecniques de la Direccié General d’Enginyeria actual.

Norma UNE 21-031-83 part | i Il sobre cables i flexibilitat.

Norma UNE 21-125 de vida del cable.
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Norma UNE 21-514-74 part I, IX i XV sobre seguretat d’aparells electronics.
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3. CONDICIONS TECNIQUES

El plec de condicions técniques fa referéncia als materials utilitzats per a la construccio del
sistema d’estabilitzaci6 i al sistema electronic de control, i detalla les condicions que cal

complir per garantir el seu correcte muntatge i funcionament.

3.1. Materials

En general s’acceptaran Unicament els materials especificats en aquest projecte. Abans
d’acceptar qualsevol nou material, caldra fer-li una prova addicional per verificar que
compleix les especificacions técniques desitjades i que no pateix cap mena de defecte, ja

sigui de fabricacio o causat pel transport.

3.1.1.Material eléctric i electronic

La font d'alimentacio del robot haura de ser capag¢ de garantir una alimentacié constant de
12v DC i una intensitat maxima de 20A. Aixi assegurem una alimentacio de qualitat al

conjunt.

Els semiconductors han de complir les mateixes especificacions técniques que els indicats
en aquest projecte. Qualsevol altre tipus de semiconductor haura d’'igualar o millorar les
caracteristiques del citat pel projecte. Els condensadors hauran de ser de la capacitat i
tensid indicats al pressupost i tindran una tolerancia maxima del deu per cent. Les
resisténcies utilitzades de forma general seran de potencia ¥ Watt. La tolerancia sera igual
o inferior al cinc per cent. La FPGA sera I'esmentada en el projecte i només podra ser

substituida per una altre que iguali o millori les seves caracteristiques tecniques.

Aixi doncs, tot el material eléctric i electronic haura de ser revisat escrupolosament abans de

la seva utilitzacié en el projecte.

3.1.2.Material mecanic

Els materials utilitzats durant tot el projecte compleixen amb les condicions técniques
exigides pel seu correcte funcionament. Les dues bases d’alumini, la X i la Y, de 5mm de

gruix proporcionen la rigidesa necessaria perqué tot el conjunt estabilitzador sigui
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perfectament estable i funcioni correctament. Pel que fa a les guies i als patins que
proporcionen el desplacament lineal també sén d’alumini, buscant una bona relacié pes-

rigidesa. Les cremalleres d’acer asseguren bon funcionament i llarga vida util.

Pel que fa a la placa de control, s’han utilitzat els materials més indicats per aquest tipus de

plagues, complint amb totes les condicions técniques actuals.

Tots els cargols i femelles utilitzats durant el projecte s6n de tipus métric, buscant la

dimensi6é més adequada en cada cas.

Per tant, en cas de substituir el material d’algun component, aquests haura de complir les

mateixes condicions técniques que els components actuals.

3.2. Muntatge i execucio

En aquest apartat s'explicara el procés que cal seguir per muntar la part mecanica i la part

eléctrica - electronica del projecte.

3.2.1.Estructura mecanica

Alhora de realitzar el muntatge de I'estructura estabilitzadora cal tenir present les dimensions
i les caracteristiques de cada component, aixi es garanteix el bon funcionament del conjunt.
Es recomanable comencar el muntatge per la part inferior, base X, seguir per tots els

components que van collats a la base X i acabar pel grau de llibertat frontal, la base Y.

Tots el forats es realitzaran amb broca per materials ferrics amb el meétric adequat per cada
cargol. En cas que algun del forats no encaixés perfectament es procedira a la seva
rectificacié amb una llima circular per ferro amb les dimensions adequades a la superficie a

llimar.

3.2.2.Placa electronica

Primerament cal dissenyar el circuit electronic. Les pistes que uniran els components de la
placa s’han de dimensionar en funcid del corrent que hi ha de passar, no cal que siguin ni

molt amples ni molt primes. També és important que la serigrafia dels components sigui
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correcta i no provoqui dubtes alhora de col-locar alguns components, com poden ser un
condensador electrolitic, un transistor, un diode, i altres. S'utilitzara una placa de doble cara

fotosensibilitzada positivament i amb un gruix de coure de 35um.

Per confeccionar la placa de control caldra, primerament, disposar dels fotolits necessaries
per la creacié de la mateixa. Seguidament es realitzara el procés d’insolacio i revelat de la
placa. | finalment es realitza el soldat del components. Un cop s’han soldat correctament tots
els components es comprova la continuitat de tota la placa i es segueix amb la seva
alimentacio, comprovant la correcte alimentacio de tots els components amb un multimetre.
Un cop comprovat el bon funcionament, si es vol, es pot cobrir la cara de les pistes amb una
capa d’esprai contra el rovell.

Cada component té les seves condicions técniques que caldra complir pel bon funcionament
de la placa de control, aquestes condicions les trobem als seus datasheets.

Per acabar amb el muntatge caldra unir les diferents parts, robot bipede, placa de control i

tarja d'adquisicié de dades amb les connexions corresponents.

Pere Amado Codony

Enginyer Técnic Industrial

Girona, 10 de gener de 2006
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