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Resumen

En este proyecto se ha realizado el disefio optituizala
posterior implementacién de un robot movil
aplicaciones docentes. El robot mévil ha sido zddio en
una experiencia piloto en la titulacién de Ingeiaiérécnica
en Informatica de Sistemas de
Superior.

1. Introduccion

Cada vez es mas comin el uso de la robética co

herramienta de aprendizaje experimental como altema
los laboratorios virtuales [1]. El uso de un rolmmmo

herramienta docente debe entenderse como un apagndi

orientado a la realizacion de proyectos basadosiren
experiencia real [2] que permiten experimentar eptas

del area de la mecénica, la electronica, la inftoaala

fisica, las matematicas y los sistemas de conashdios en
sensores y transductores [3] [4]. La principal agntle un

robot mévil es que los alumnos pueden alterar peatrés

que modifican de una manera directa su comportamign
sus capacidades de navegacion autbnoma [5], apureldos

estudiantes se convierten en los protagonistaéxitel o del

fracaso del proceso de aprendizaje.

2. Objetivos

Los objetivos del presente proyecto son:

- Disefiar, fabricar y construir un robot mévil panaet
docentes que incluya distintos sensores y transchsct
que faciliten su utilizacion multidisciplinar.
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3. Proporciones a partir del nimero aureo
Un punto caracteristico de este trabajo que serfida en

dimensiones en la estructura externa e internaratabt
('célmplen con la relacién del nUmero aureo, mas ddaoc
como el nimero de oro cuyo valor es:

_1+45

88 ha utilizado éste valor para copiar las propogs con

» 1.61803398849894848205868..

que la evoluciébn ha dimensionado la mayoria de los

.elementos que forman parte de lo que se denomima co
naturaleza (ver fig).
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Fig.1. llustracién que muestra las relaciones d@mero aureo en
una caracola

No obstante este apartado se ha realizado de fdgiea
para no complicar innecesariamente el disefio pb&ierior
fabricacion de las piezas del robot movil. Para, eéllirante
la etapa de disefio, se han realizado maquetastda ckl
robot a escala natural para verificar experimergaba que

Crear un disefio con unas relaciones geométricasalas N0 hubiese interferencias entre piezas y que eteefesual

basadas en el nimero aureo.

Llevar a cabo todas las fases del proyecto pensando

una hipotética fabricacion en serie.

El proyecto debe cumplir con un elevado nimero
requerimientos para asegurar su funcionalidad Ndadi
siendo uno de los méas importantes que el diseib diebe
de poderse fabricar utilizando los recursos qupodis la
Universitat de Lleida. Ademas, el disefio se haizadb
conforme a la normativa aplicable en cada casda éase

del resultado fuese agradable a la vista.

4. Disefio y fabricacion optimizada

Después de haber realizado un trabajo de buisqueda d

dgntecedentes internos y externos tanto para agravec
experiencias previas como para obtener inspira@érha
realizado la fase de disefio que ha consistido earhm
estudio exhaustivo de diversas alternativas a ebefaento
estructural que integra el robot moévil para, de dstma,
elegir la mejor alternativa para cada caso.

cuenta en la fase de disefio, es que la mayoricasie |

de disefio se ha seguido la normativa de seguridael e

disefio de maquinaria: Directiva de maquinas 89382/  Antes de realizar el disefio de una pieza es nécgsamsar
otras; en la fase de redaccion de la documentea#oha cémo se fabricara o qué operaciones requeriraqizemer
seguido la UNE-157001; y en la fase de elaboradeén su apariencia final, ya que en el caso por ejemiﬂoque
planos se ha seguido la normativa UNE-1039:1p6tas. una pieza precise 0 no la operacién de p|iegue wen s



fabricacion las dimensiones iniciales de ésta wd@mia Se ha realizado la fabricacion y montaje de varaimots
Asimismo se ha tenido en cuenta la maquinaria dib® moviles (ver fig.6), dichos robots se han utilizado de forma
para la construccion de las piezas ya que estdalitas piloto en una asignatura de la titulaciéon de Ingdai
tolerancias de las piezas, sus formas, el nUmepiefgues Técnica en Informatica de Sistemas en donde se ha
gue se pueden realizar en una misma pieza sin guevsrificado la funcionalidad del disefio y su validezmo
produzcan interferencias con la maquina, etc. herramienta docente, poniendo a prueba todos fuects
funcionales de los robots moviles en una demosinaci
En la etapa de disefio del robot movil se ha previst pulblica celebrada el 20 de diciembre de 2007. &stte fue
ubicacion de los componentes informéticos y eleatas la culminacién de este trabajo de investigacion.
(ver fig. 2) que forman parte del robot para que no se
produzcan interferencias entre piezas y componentes

Fig.2. Ubicacion de la placa electronica en el aantp del robot

Esta etapa se ha llevado a cabo utilizando losranoas

Autocad y Pro-engineer, este Ultimo permitié ganéwdos

los planos y despieces necesarios para la posterior Fig. 6. Implementacion final del prototipo disefiado

fabricacion y montaje de los robots. En las figiBaé y 5

se muestran distintas estructuras y elementosanpf@garan  Finalmente, se ha elaborado un presupuesto deca&jacu

el conjunto del robot. del proyecto en el cual se ha tenido en cuenta la
optimizacion del material utilizado en la fabridatiasi
como la mano de obra empleada en cada una deajsaset
de disefio y fabricaciébn que se han seguido durknte
elaboracién del proyecto.

5. Conclusiones

En este trabajo se ha realizado el disefio de wst robvil

para aplicaciones docentes mediante el estudiaveesds
Fig.3. Estructura exterior del robot: modelo de CAD altema_tiv_as de imple_mentadén_ p‘%ra cump!ir Eommhbs

(izquierda) y implementacion final (derecha) requerimientos técnicos de disefio. El disefio débtro

mévil ha sido implementado practicamente y su
funcionalidad como herramienta docente ha siddivada
mediante su utilizacién en un bloque de asignatyrée
demostracion realizada en la Escola PolitecnicaSup
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