Construccion

El robot ROMAA esta construido de aluminio
anodizado. Las placas principales se
realizan mediante cortes por guillotina y las
perforaciones mediante punzonado, para un
menor costo de fabricacion.

Componentes

Los componentes del robot ROMAA son de
facil adquisicién en el mercado local:

m Motores de produccién nacional, marca
Remssi (modelo 551202).

m Cajas reductoras a tornillo NMRV 025
(1:7.5) de distribuidores locales.

m Encoders 6pticos incremetales marca
Autonics (modelo E40HB10-1000) de
distribuidores locales.

m Bateria nacionales marca Probattery
(modelo BLSA-12226-CPB).

Adaptabilidad

La experiencia y los conocimientos
adquiridos en el disefio y construccién del
robot ROMAA permite adaptar la plataforma
a diferentes aplicaciones especificas.
Pudiendo también modificar o redisefar la
estructura mecanica para cubrir diferentes
necesidades, haciendo uso del mismo
sistema de control embebido y software
desarrollados. Algunas posibles aplicaciones
son: la recoleccién de desechos, limpieza,
inspeccidn, vigilancia o transporte de carga.
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Objetivos Robot Movil de Arquitectura Abierta

El proyecto RoMAA surge a partir de la
necesidad de disponer de una plataforma El sistema de control embebido consta de una
moévil de arquitectura abierta para realizar placa controladora y sendas placas con drivers en
experimentos en las areas de investigacion _ ot configuracion llave H para accionar los motores de
en robdética movil y visibn  por " o traccioén.
computadoras. : n\5 ! ‘ El corazén del sistema embebido es wun
e microcontrolador de 32bits (con nlcleo ARM7),
gue se encarga de tres diferentes tareas:
DiseﬁO » ] Comuniclalciénl con la PC de control de abon:do:
m Decodificacibn de los encoders 6pticos
Disefiado en base a criterios de incrementales y lazos de control.
modularidad y  arquitectura abierta, m Calculo de la odometria del robot.
caracteristica escenciales para que el
usuario adapte Ila plataforma a sus
requerimientos de manera simple.
El robot es de traccién diferencial, con dos

El sistema energético consta de una bateria de
12V, con capacidad de operar una jornada de

ruedas de tracciéon y una tercer rueda de
apoyo. El tamano del robot es adecuado
para desplazarse con facilidad en ambientes
interiores, y dispone de una zona de carga
util para el montaje de diferentes sensores
(cdmaras, sensores laser, etc.) y actuadores
(pan&tilt, manipulador robdtico, etc.).

Arquitectura Abierta

El disefio y desarrollo del robot ROMAA tuvo
como principal motivacién realizar un robot
de arquitectura abierta, tanto en hardware
como en software. Esto permite al usuario
poder acceder al diseho de cada parte del
robot para ser modificado y adaptado a sus
necesidades. Para su disefio y construccién
se utilizé exclusivamente software libre.

trabajo. El nivel de tension de la bateria es

monitoreado por el sistema embebido, contando
con indicador luminoso de carga baja y bateria
agotada. Esto permite ciclos de carga-descarga
adecuados para prolongar la vida atil de Ia
bateria.
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El desarrollo del software de control de la
PC de abordo, que permita al robot
realizar una tarea especifica, se puede
programar de dos maneras diferentes:

m Utilizando directamente la libreria de
comunicacién desarrollada, que permite
enviar y recibir datos al controlador
embebido mediante comandos de alto
nivel.

m Utilizando el entorno de desarrollo de
roboética libre Player/Stage.




