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1. Nombre del Centro y responsable de la actividad 
IES Pando de Oviedo. Profesor responsable de la actividad: Luis Alberto Díaz 

Sánchez, profesor de Enseñanza Secundaria,  especialidad de Tecnología y alumnos de 

1º BCH Curso 2011-2012 de la asignatura de Fundamentos de Electrónica. 

2. Antecedentes 
Surge la idea de realizar este proyecto en la materia de Fundamentos de 

Electrónica de 1º de Bachillerato, para asimilar todos los contenidos teóricos 

desarrollados durante el Curso. Entre varias ideas, ascensor de tres plantas, parking 

con control de acceso,  se decide hacer un robot rastreador de líneas. 

3. Objetivos del Proyecto 
Los objetivos de la materia de Fundamentos de Electrónica son los siguientes: 

1. Conocer la evolución de la electrónica, desde sus comienzos a la actualidad. 

2. Interpretar el funcionamiento de circuitos electrónicos de corriente continua y 

de corriente alterna, indicando las leyes físicas en que se basan. 

3. Seleccionar los elementos adecuados y la forma de conexión correcta, para 

formar un circuito que realice una función electrónica determinada. 

4. Interpretar esquemas electrónicos elementales, identificando la función de los 

componentes, o grupo funcional de ellos dentro del conjunto de un esquema 

electrónico. 

5. Calcular las soluciones a problemas con circuitos electrónicos, conociendo sus 

magnitudes. 

6. Saber elegir y conectar el aparato de medida adecuado en cada momento para 

realizar las diferentes medidas, indicando la precisión de estas medidas.  

7. Aplicar programas informáticos al diseño, análisis y simulación de circuitos 

electrónicos sencillos de uso frecuente en el entorno del alumnado. 
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Los objetivos concretos a conseguir con la realización de dicho proyecto son los 

siguientes: 

 

 Desarrollo práctico de los contenidos teóricos, adquiridos durante el curso 

 Manejo de programas informáticos, entre los que se encuentran: 

o Autocad: Diseño asistido por ordenador para la realización de planos 

o Livewire: Diseño de circuitos electrónicos 

o PcbWizard: Diseño de circuitos impresos 

o Programing Picaxe Editor: programación en el lenguaje Basic de 

µcontroladores. 

o Word: Relización de la memoria escrita 

 Búsqueda de información a través de internet, hojas de características (datasheet) 

de los componentes electrónicos. Presupuesto, etc 

 Realización de circuitos impresos: manejo de la insoladora para realizar placas de 

CI positivas, soldadura de componentes y comprobación del funcionamiento 

 Programación de µcontroladores picaxe mediante Basic. 

4. Descripción de la actividad realizada 
El proyecto a realizares un robot rastreador de líneas. La secuenciación de la 

actividad es la siguiente: 

1) Construcción del robot en el Taller de Tecnología: Duración 12 sesiones de 

55 minutos.  Se realizan 2 grupos de 4 alumnos. El profesor les facilita los 

materiales y les resuelve las dudas que van surgiendo. 

a. Diseño y construcción de los circuitos impresos 

b. Diseño y construcción de la parte mecánica (plataforma y motores) 

c. Programación del µcontrolador 

d. Puesta en marcha 

e. Corregir defectos de funcionamiento 

2) Una vez construido y funcionando, se les facilita a los alumno, la siguiente 

guía para realizar una memoria individual. (Se adjunta la memoria de uno 

de los alumnos al final de este documento, en la que se explica claramente 

la construcción y el funcionamiento del robot. 
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5. Resultados obtenidos 
 

Para ver los resultados obtenidos  a continuación se incluyen fotos descriptivas del robot con 

una explicación de cada elemento. 

Tracción mecánica: Se ha realizado mediante 2 motores con reductora incluida, con ello 

conseguimos una velocidad baja del robot, ocupando poco espacio. En la parte trasera se ha 

colocado una rueda loca, para que el robot pueda girar 

 

Detector de luz: Para detectar si el robot se sale de la línea negra, se han adoptado unos 

sensores ópticos BNY70.  Básicamente consta de un emisor de luz que emite un rayo hacia  el  

papel(blanco y negro. En función de que absorba la luz(negro ) o no(blanco) devuelve el rayo 

de luz hacia la base del fototransistor. Éste, en función de que le llegue luz por la base o no 

pasará de corte  a saturación.  Esta característica servirá como entrada de datos hacia el 

µcontrolador para programarlo como una entrada y detectar si el robot se ha salido o no de la 

línea 
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Placa de control:  Se ha diseñado una placa de control con un circuito impreso. 

Las entrada son como hemos dicho las salidas del fototransistor. El control programable se 

hace mediante un µcontrolador Picaxe 08. La programación del mismo se realiza en Basic por 

lo que facilita a los alumnos la introducción a la programación. 

Como salidas tenemos 2 LED que se encenderán cuando se salga de las líneas y 2 motores. 

Para accionar estos motores se ha tenido que amplificar la salida digital del µcontrolador con 

un transistor Par de Darlington. 

 

Circuito:  Se ha diseñado un circuito con Autocad y Coreldraw para que se moviese el robot 

sobre él.  
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Prototipos cosntruidos: 

Los 2 robots que se han desarrollado en grupos 2  se exponen a continuación 
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6. Conclusiones 
 

Una vez superadas todas las dificultades para el funcionamiento del robot, se han grabado y 

montado unos videos que se pueden ver en las siguientes direcciones: 

Se pueden localizar en Youtube “robot líneas ies pando” 

http://www.youtube.com/watch?v=AepdJ2PQfVQ 

http://www.youtube.com/watch?v=vWN4mqmlgPE 
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