J DISENO Y CONSTRUCCION DE UN ROBOT
y PARA COMPETENCIA

CONCLUSIONES

En el presente trabajo se presento el disefio final de un robot auténomo caminante de
seis patas, partiendo de una configuracion previa de un robot bipedo y cuya objetivo
principal era mejorar las caracteristicas de velocidad y estabilidad del robot bipedo
para de esta forma pueda mejorar su actuacion en la competencia internacional de

robots caminantes de Seattle.

Como se menciono, para el disefio de nuestro robot se tomaron como modelo de
observacion animales principalmente insectos polipodios, finalmente se opto por la
configuracion de hexapodo debido a la relacion que presenta un balance 6ptimo entre
el minimo nimero de extremidades y el equilibrio estatico, dicha relacion se puede
observar en la descripcion de la configuracion en donde mostramos los criterios

utilizados para mantener la estabilidad del robot.

Un detalle importante en el desarrollo del robot es que aun cuando se analizé la
estabilidad del robot y se desarrollo un disefio optimo que cumpliera con las
condiciones necesarias, asi como contar con diferentes modelos previos y la
experiencia obtenida de la observaciéon de disefios presentados en competencias
pasadas, fue muy complicado llegar al disefio final ya que la eleccion del mejor
material para cada parte del cuerpo y las diferentes opciones de locomocion
complicaban el disefio final. Para la seleccion de los materiales el contar con la
enorme limitante que representaba la ligereza, dado que no solo teniamos que
asegurar la estabilidad sino también la rapidez de nuestro modelo, asi como la
blisqueda de materiales comerciales que pudieran contar con las dimensiones de
grosor adecuadas para poder utilizar los elementos con los que contabamos

previamente, complicaron sumamente el progreso del modelo.

Finalmente se puede concluir que este disefio constituye un banco de ensayos para
futuras investigaciones en maquinas caminantes, modos de locomocion, disefio del
sistema de control de mlltiples salidas y fabricacién de prototipos, entre otros

aspectos relacionados con este tipo de robots.
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RESULTADOS OBTENIDOS:

» Un robot caminante con mejor desempefio en cuanto a velocidad y estabilidad

gue la que poseia el robot bipedo “Robin”

¥ Un mejor tiempo de carrera que el realizado por el robot ganador de las
Competencias Internacionales ROBOTHON en su edicidn de 2009, al superar

por 2 segundos el valor obtenido en dicha gesta.

¥ Un robot con multiples opciones de mejora sin la necesidad de sufrir drasticas
medificaciones fisicas o estructurales, con lo que pueda ser utilizado para
futuros eventos o aplicaciones.

» Brindar un antecedente escrito que sirva de apoyo a los futurcs
desarrolladores de de este tipo de robots, con el cual puedan eludir faciimente
los inconvenientes con los que nos enfrentamos en la construccién del robot y

en la medida de o posible adicionar mejoras a nuestro modelo.

Figura R1 Acabado final del robot
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