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Motivacién y objetivo

Motivacién
o La robodtica despierta gran entusiasmo en los estudiantes. Por lo que
resulta en una herramienta educativa de gran relevancia
e La robdtica involucra diversas disciplinas técnicas

e La robdtica abarca topicos que van desde la electrénica basica hasta el
desarrollo de sistemas auténomos complejos
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Objetivo
Disenar y construir un robot mévil de hardware abierto con fines educativos

Con el propésito de:

o Evaluar las caracteristicas de sensores, actuadores y modulos de
electronica que conforman el robot

o Evaluar costos y beneficios de los materiales utilizados y los procesos de
fabricacion
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Robots y embebidos con fines educativos
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Robot mévil de arquitectura abierta — RoMAA
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Robot movil RoMAA educativo — EAduRoMAA
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Robot madvil ROMAA educativo — EAduRoMAA
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Robot médvil ROMAA educativo — EAduRoMAA
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Robot de traccién diferencial

Incluye sensores de bajo costo comunes en robética
Fabricado con corte laser (MDF de 3mm) e impresién 3D (PLA)

Disenado con software libre. KiCAD para el circuito electrénico y PCB.
FreeCAD para la mecénica
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EduRoMAA — Diseno mecanico

Disenado con FreeCAD

Gonzalo Perez-Paina (CIII-UTN) CASE 2018 6 / 10



EduRoMAA — Diseno mecanico

Disenado con FreeCAD

Gonzalo Perez-Paina (CIII-UTN) CASE 2018 6 / 10



EduRoMAA — Diseno electrénico

Diseniado con KiCAD
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EduRoMAA — Diseno electrénico

Componentes principales:
o Motor Ignis MRO4A: 12V nom., 0.1A
nom., 50rpm
o HC-SR04 ultrasonic distance sensor
module: 2cm to 400cm range (5V)
o IR GP2Y0AO02YKOF: 20-150cm, 2.5-0.5V
(5V)
o IR GP2Y0A21YKOF: 10-80cm, 2.5-0.5V
c— (5V)
Disefiado coﬁ KiCAD e LM2596 DC-DC converter step-down
power supply module

e F(C-123 digital module (w/IR TCRT5000)
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EduRoMAA — Software de evaluacién
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Interfaz grafica de usuario utilizando python
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Alternativas de sistemas embebidos a bordo
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Alternativas de sistemas embebidos a bordo

Periféricos necesarios

o Llave H para el control de motores: 2 salidas PWM para ajustar la
velocidad, 4 salidas digitales para el control de direcciéon
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Periféricos necesarios

o Llave H para el control de motores: 2 salidas PWM para ajustar la
velocidad, 4 salidas digitales para el control de direcciéon

@ Sonar: 2 salidas digitales para el disparo, 2 entradas de médulo capture
para medicién de distancia

Encoders: 2 entradas digitales
Seguidor de linea: 2 entradas digitales
IR de distancia: 6 entradas analdgicas ADC

Comunicacién inaldmbrica: puerto SPI
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Conclusiones y trabajo futuro

Conclusiones

o Resulté 1til para evaluar los componentes utilizados como también los
materiales y procesos de fabricacién

@ Permiti6 probar que las herramientas libres utilizada en el diseno estan lo
suficientemente maduras para el desarrollo de proyectos de similar
complejidad
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» Electrénica: integrar a la placa de acondicionamiento la llave H y el
cargador de bateria
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e Disenar una versiéon con menores prestaciones y por lo tanto mas
econémica para comenzar el con el dictado de cursos utilizando el
EduRoMAA
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