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RESUMEN

El proyecto consiste en el disefio de un robot ma-
nipulador de tipo Scara capaz de interactuar en
un tablero de “Juego del Gato” con una persona
como proyecto final de la materia de robdtica.

Para poder tirar en el tablero de manera auténo-
ma, se utiliza una cémara, por medio de software
de reconocimiento de imdégenes asi como toma

de decisiones, realizg |g tirada en la posicién

mds conveniente.
INTRODUCCION

Con el avance tecnolégico que existe hoy en dia,
el desarrollo de robots de servicio ganaterreno lo

grando la construccién de mdquinas auténomas co-
paces de convivir con las personas. Es claro que la
tendencia va dirigida a lograr Robots que puedan
desarrollar actividades cotidianas, es por eso que
se decidié construir un brazo robot que pueda ju-
gar ‘gato” de la manera mdés natural posible, des-
tacando que cada movimiento debe ser calculado
mediante reconocimiento de imdgenes y el modelo
cinemdtico inverso.

Aplicando la teoria aprendida en la materia de Ro-
bética |y I, asi como el procesamiento de imagenes,

dentro de la Universidad del Valle de Puebla.




OBJETIVOS

El objetivo general consta en la aplicacién de los cono-
cimienfos aprendidos en la materia de Robética | y Il de
la Licenciatura en Ingenieria Mecatrénica.

En el desarrollo de este proyecto se aplica el mode-
lo cinemdtico directo e inverso por el método de
Denavit-Hartenberg. Por otra parte se aplica el proce-
samiento de imagenes con el software Matlab.

FIGURA1.BrazoRobot Scaraconlos parédmetros Denavit-Hartenberg.

Partiendo de lo anterior se plantea el objetivo especifi-
co el cual consiste en disefiar y construir un robot mani-
pulador de tipo Scara con el material del Kit educativo
Tetrix de PITSCO  capaz de jugar “gato” de manera
auténoma contra una persona.

MATERIALES Y METODOS

Los materiales y métodos se han dividido en partes, de
ésta forma podemos definir cada una de ellas para fi-
nalmente unificarlas logrando la sinergia y robustez del
sistfema propuesto.

CONSTRUCCION DEL BRAZO EN CON GURACION SCARA
Y SOPORTE DE CAMARA DIGITAL

El brazo fue construido con ayuda del Kit de Robética
Tetrix el cual consta de perfiles de  diversos tamafios,
motores, tuercas, fornilos asi como un controlador que
juega el papel de cerebro de todo el Kit. La integracién
de todos los elementos permite la construccién de es-
tructuras diversas asi como mecanismos simp|es o com-
plejos dependiendo de los objetivos buscados.

En este caso se disefi¢ y construyd un brazo en configuracién
SCARA utilizando dos servo- motores, y un actuador lineal en
el extremo

Ademads del brazo robético, se construyé un soporte
para la cémara digital con perfiles del mismo Kit, logran-
do una estructura tipo arco.

El tablero es de formaica ya que el contrincante podrd
marcar con un plumén para pizarrén blanco y podrd

borrar el fablero en la siguiente partida.

RECONOCIMIENTO, PROCESAMIENTO DE IMAGENES Y
TOMA DE DECISIONES.

Esta parte del proyecto, se logra con la utilizacion del
Software "Matlab™ para procesamiento de imagenes,
asi como de una Cadmara web la cual dota al Robot de
visién artificial.

Al inicio con la cdmara toma una imagen vy por medio
de Matlab muestra las coordenadas de los puntos
rojos que hay en el tablero. Como se muestra en la
siguiente figura
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FIGURA 4. Procesamiento con algoritmo en Matlab con la cémara
digital. Se muestra las coordenadas de cada punto rojo del tablero.

Al obtener éstas coordenadas podemos de manera
matemdtica obtener los rangos para saber en qué casilla
estd la X color rojo.

FIGURA 5. Imagen procesada para detectar marcas
color rojo con Matlab.

FIGURA 2. Modelo del robot Scara construido con Kit de Robética Tetrix
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REFERENCIAS

Se mencionan a continuacién las reglas de jue-
go de “gato” y la forma de implementacion en
el brazo.

1. Con una cémara empotrada en la parte superior
referenciada a la base del brazo robético en con-
figuracion SCARA, la cémara obtendrd las image-
nes necesarias para su procesamiento.

2. Andlizaré el tablero de juego por primera vez
obteniendo una imagen, que después procesard
obteniendo las casilas vacias  existentes en el
tablero de juego.

3. Al haber obtenido las casillas vacias el robot
planteard una jugada  con ayuda de algoritmos
de toma de decisiones.

4. Con los algoritmos de toma de decisiones y la
visién, el robot sabrd que casilas estdn vacias vy
también cual es la mejor para la elaboracion de la
jugada que lo pueda llevar a ganar o en el peor
de los casos empatar con el confrincante.

CONTROL DE MOVIMIENTO

Se obtuvo el modelo cinemdtico inverso del
Robot por medio del método de Denavit-Har-
tenberg, ésta serie de pasos fueron seguidos
hasta obtener las ecuaciones que permiten sa-
ber la magnitud de los grados al que hay que
rotar cada eslabén del brazo para levarlo ala
posicién espaciallx, y, z) deseada.

(lmagen de circuito], recuperado de: http://platinium.Iv/
[Imagenderobots],Recuperadode:http://wwwiechnochatnews com/wp/ 2013/04/28 /ya-abrio-la-inscripcion-par a-la-proxima-olimpiada-nacional-de-robotica/
1l http://wwwietrixrobotics.com/
[2] http://wwwmathworks.com/

(31 A. Barrientos, LF. Pefiin, C. Balaguer, RAracil, “Fundamentos de robética”, McGraw Hill, 1997

O— ~

Donde:
- Angulo del primer eslabén.
: Angulo del segundo eslabén.

Estas ecuaciones se introducen en el software
Matlab para que al introducir las coordenadas
deseadas, obtengamos los dngulos que nece-
sifan moverse los servomotores del robot. Es
necesario tener una conexién Arduino Matlab
para logras lo antes mencionado.

RESULTADOS

Se logré el control adecuado del Brazo Scara
siendo capaz de posicionarse en el lugar de-
seado, asi como la correcta deteccion de las
casilas en el tablero de "gato”, la identificacion
de los patrones "X" u "O" que rigen el juego y
el célculo de la decisién después de evaluar
las tiradas posibles.

CONCLUSIONES

El robot es capaz de jugar gato con otra per-
sona de manera inteligente gracias al algorit-
mo de légica programada.

Lo antes mencionado nos da la pauta para el
desarrollo de proyectos adn mds complejos uti-
lizando la teoria aprendida en el aula materic-
lizandola en prototipos funcionales.

El objetivo a futuro, hacer que el brazo pueda
dibujar la figura como tal, ya que por el mo-
mento utiliza un sello para marcar la forma X
u 'O" en cada tirada.
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