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El desarollo de Robots en los ultimos tiempos ha sido de gran ayuda para el mejonmiento

a. i". oro..ro.. se busca hacer mis conforable el diatio vivir de las Personas; eflsten

;r;h.,:-;;;;;: RJots que dese.peian innumerables labores que hasta hare Pocos

;;;.;6'; eiecuta&s'por opttitio" y que en ocasiones exigian gran esfuerzo de

pate de ellos.

[-a rob6tica busca el meionmiento de las condiciones de vida de hs personas, es por ello que

el Drcseote DroYecto b,rsc" el bienatar dt aquellos tecnicos recolectoto dt bombas y -"tetid
;I;;;-rffiil.J.q**o ..t* 

' 
oag"'de la vigilancia en lugares de dificil acceso

ELEMENTOS DEL ROBO1

Estructuta del Chasis

Figura 1. Chasis del Robot (Fuente Los Autores)

El tobot cuena con cuatro llantas de tracci6n independiente de 8 cm. de alto pot 4 crn'

de ancho (Figura 1).
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En la parte fisica lq. plataforma esta montada sobre acrilico de 5mm color negro
transparente, las medidas del acrilico son de 30 cm. pot 22 cm., como se pu.d" 

"pr.iiaren la Figura 2.

Figura 2. Chasis del Robot (Fuente [.os Autores)

Toda la circuiterh del robot se encumtra en la parte de adentto del mismo para su
ptotecci6n; en la panesuperior se encuentm una b'ase movible en la cual se encontrari el
br zo del robot; este nene un eje y un motor que esti encargado del movimiento en el
eje X. Figura 3.

Figuta 3. Posici6n dcl Bmzo (Fuente Los Autores)

Los Motores

Para este diseio se han utilizado la marca Hobbico CS - 60, los cuares fueron modificados

P:: :y: r*YTn un giro completq esta gama de motores tiene un Eoqu6 de 42
unzas to que los hace ehclentes para el prop6sito del robot.
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E[ motor encargado del giro en el eie X (Frgura 3) es de la misma marca y serie que los

anteriores. Para"el motor-del brazo (Figura 4), se esti buscando un motor de la misma

marca pero con un troqu6 oo menor de 100 Onzas' ya que los.utilizados en esta Parte

del dis'eno no cumple; a cabalidad con los requerimientos minimos exigidos para el

diseio del mismo.

Posioi6n
del motor

Figura 4. Esquema del Robot (Fuente Los Autores)

El Extensot

El brazo del tobot contari desde su base hasta el manipulador con dnco mototes

."**"ao, de cada uno de los movimientos necesarios p"ra -t"pn""t los diferentes

;-,;;; d;.t entorno y ofrecerle una mayor movilidad al manipulador'

Tres de estos motores son Hobbico CS - 60' uno de ellos es. ei. Hobbico CS - 12' este

;;;";;;;;;;;"q"6 de 35 onzas, ademis c-uenta con las siguientes medidas: 30 mrn'

r 72 mrr.. x 28 mm; este motor es i. mucha impottl"tt P+ su roqu6 y medidas ya

;;t;. * tamaio puede ser adaptado en el obturador del Robot'

Tarieta de Desarrollo

El orovecto esti diseiado sobre la tarjeta de Desarrollo de Spartan 2' Pegasus XC2S50'

;#6K ;r;; .ir, .-b,'go, es de apreciat que eita tarieta seri remplazada

#;;;;;;3.-xc:szoo, d. Io6rc .o-putrtas'-la cual es superior no solo en

I;il;# ti"" tr-uitn que su tamaio es mis pequeio y amigable Para nuestro

manejo (Figura 5).
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CONCLUSIONES

El manejo de FPGA constitul'e una herramienta muy importanre ),a que es una de las
nr.revas t6cnicas.que se esrin utilizando para eldiseio electr6nico; tambi6n el manejo de
algoritmos gen6ticos, pu€sto.que es una emrlaci6n de la gen6tica biol6gica qu. J. .r,
estos momentos uno de los elementos mis utilizados en la electr6nica paia poier dar a
las miquinas un grado de inteligencia artificial.

El desarrollo_ deeste pro)'ecto es de gmn importancia para la Universidad en la cual se
esti desarollando al igual que pata la regi6n, 1. qr. .o-o se ha dicho ..este tipo de
proyectos ra se han construido antes, pero en nuestra rcgi6n no,,, por ende es de resaltar
el aporte no solo tecnol6gicq sino de mejoramiento p-t" .on quienes trabaian en el
sector de la vg'ilancia y recolecci6n de estos artefactos.

Figura 5. Tarieta de Desarrollo (Fuente Los Autores)

E_ n esa tar;era se a.lmacena el arreglo de compueras necesario para el eficaz funcionamiento
del robot, mediante instrucciones de programaci6n y de deicripci6n de Hardwarc.
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