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 SEGUIDOR DE LINEA CON DETECCION DE OBJETOS 
 
 

El programa consiste en que un microbot sigue un camino hecho en cinta negra de una forma 
autónoma controlado por un PIC16F877A hasta el punto en que detecta un cruce de cintas, en 
ese momento envía  a el puerto serial de la PC a una velocidad de 9600 Baudios los diferentes 
estados de los sensores que este tiene ubicado en la parte de abajo (CNY70), esperando recibir 
una orden de la red neuronal creada en Matlab para que el microbot siga la trayectoria que se le 
ordena. 
 
El cerebro del microbot esta compuesto por un PIC16F877A de Microchip y una red neuronal 
implementada en Matlab. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
El microbot esta compuesto por 2 servomotores de giro continuo para el desplazamiento de este, 
además consta de un gripper para la  recolección de objetos que se encuentren en el laberinto.El 
gripper  esta dotado de 2 servomotores de 180° para la articulación(mano, muñeca). 
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Nuestro microbot se va a movilizar en una pista de fondo blanco con las trayectorias trazadas por 
una cinta aislante de color negro, esta pista consta con cruces a ángulos de 90° y  líneas rectas 
con objetos ubicados en el camino. 
 
Los ojos del microbot son 4 sensores de reflexión CNY70 ubicados estratégicamente en la parte 
inferior del seguidor. Dos de estos se encargan de hacer que el robot siga línea y los otros son 
para detectar cruces en la pista. 
 
 
 
 
Para la deteccion de objetos se implementaron 3 sensores IS471F los cuales modulan la señal 
que les envía unos diodos emisores infrarrojos en el momento de la deteccion este tipo de 
sensor tiene un papel importante debido a  que no lo afecta señales  ajenas a la sensórica de 
nuestro microbot. 
 
 
 
Este se puede comunicar vía serial gracias a un integrado MAX232  el cual se encarga de 
sincronizar los datos enviados y recibidos entre el PC y el Microcontrolador, respectivamente. 
 
Para la normalizacion de las señales enviadas por los diferentes sensores se empleo un buffer 
schmitch trigger 40106BE para evitar las interpretaciones erróneas en el PIC. Los sensores 
pasan por las entradas del integrado 40106BE  y las salidas se conectan al microcontrolador. 
 
La estructura del microbot fue construida en acrilico para facilitar el montaje de los elementos y 
reducir el peso de este. Esta compuesta de una pinza y un deposito para la recolección  de los 
objetos, dos ruedas de 10 cms de diámetro con un servomotor  acoplado  en cada una, estas 
tienen la funcion de desplazar el microbot por la pista ejerciendo la traccion necesaria. Además 
posee una rueda loca de acero con el fin de evitar el menor rozamiento posible durante el 
movimiento de este. 

  



 
 
 
 
 
 
 
 
El programa para el microcontrolador se configura la comunicación serial, las entradas y salidas, 
sensores y motores respectivamente. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  



 
El programa que se implemento en el microcontrolador es el siguiente: 

 

 

  



 

 

  



 

 

  



 

 

  



 
 
 
IMPLEMENTACIÓN DE LA RED NEURONAL DE MATLAB 
 
 
 
Para controlar el microbot  y para que cumpla las ordenes enviadas desde el  PC según los 
cruces que encuentre en la pista, se  implemento una red neuronal de tipo base radial que tiene 
la función de tomar los datos enviados por el Microcontrolador, datos que indican el estado de 
los sensores según avanza por la pista, y comparar con las funciones de la red neuronal que 
debe realizar el microbot según corresponda de forma automática. 
 
Por medio de Matlab se establece la comunicación serial entre PC y Microcontrolador, allí se 
configuran los parámetros de forma que halla sincronización entre los dispositivos.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
En esta función  se ejecuta un llamado a otra función  que contiene el entrenamiento de una red 
de tipo base radial que rastrea el estado de los sensores y toma la decisión de llevar al microbot 
según el tipo de cruce que encuentre en  la pista. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  



Para ejecutar todas estas funciones se creo una Guide en Matlab, con el fin de ejecutar las 
funciones principales como abrir el puerto para iniciar la comunicación, leer los datos y ejecutar 
la red neuronal y cerrar el puerto adecuadamente para iniciar nuevamente. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  



ANEXOS 
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