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EDITORIAL

NEXTIA, palabra ndhuatl, cuyo significado es “crear”, que propo-
ne las actividades primordiales del ingeniero, como son imagi-
nar, inventar, descubrir, producir, enconfrar y con estas se forma
su perfil tomando como misién  transformar el mundo que nos
rodea con la finalidad de mejorar nuestra vida.

Cada rama de la ingenieria impacta a la sociedad de dife-
rentes maneras, pero cuando trabajan con ofras disciplinas el
impacto es aun mayor. El trabajo multidisciplinario permite una
transformacion global, buscando siempre mejorar la calidad de
vida bajo un impacto tecnolégico cuya manufactura permita el
crecimiento intelectual, econémico y social de las comunidades
que rodean la vida ingenieril.



Nextia es una publicacién que alberga a la Divisién de Inge-
nierias en la Universidad del Valle de Puebla, en la que cada
semestre se entregard a los lectores articulos encaminados a
soluciones innovadoras en la ingenieria aplicada, personajes
importantes en la historia de las ingenierfas, asi como datos
curiosos en este campo.

Nos queda claro que las funciones del ingeniero se han mul-
tiplicado, afiadiendo la divulgacién como parte fundamental
de su formacién, profesionalizacién y cotidianidad laboral,
creando textos que aporten ideas bajo la investigacién, con
punfos de vista académicos y cientfficos, con temdticas que
incluyan a la Ingenieria Industrial, Ingenieria en Sistemas y TI,
Ingenieria Mecatrénica e Ingenieria en Mecdnica y Disefio
Automotriz.

Bienvenidos a nuestros lectores.
MTRA. CONCERCION LANDA ARNAIZ
DIRECTORA DE LA DIVISION DE INGENIERIAS
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¢POR QUE BIKE NEET?

onmuchoslos problemas que existen en el pais y enlosque
debemos de frabajor, poraue no comenzar con la inidicr
fivay apoyar con nuestras idecs, dejar de limitar nuestra
copaddad y fener una mejor apertura sobore estas, asi con
frabajo y esfuerzo pueda formar parte de esos proyedos
que estén cambiondo el mundo

¢PERO QUE ES BIKE NEET?

Es un proyecfo en el que queremos promover que una activi-
dad fisica sea, més recreativa y para algunos divertida popular
hablando del uso de la bicideta.

Se preguntaran ¢Cémo puede ser el uso de la bicicleta
recreativa y popular? En general el producto final de este
proyecto es el que al usar una bicicleta ya sea para fras la-
darse de un lugar a ofro o tal vez siendo aficionado dl ciclis-
mo, confengan dispositivos adheridos a los rines de as rue-
dasy que al Imomento de realizar el efecto de rodamiento

se consiga, medianfe programacién, mecanismo y electré-
nica se generen imagenes que se visualicen dentro de la

circunferencia de la rueda.

OBJETIVO Y JUSTIFICACIONES

Cdbe mencionar que este proyecto ya existe en ofros paises
como Estados Unidos lamado “AURA” el cudl consiste en
inferactuar con estos dispositivos como un medio de diversién
entre los grupos étnicos de la poblacién mostrando imdage-
nes que parecen ser graciosas para el usuario, actualmente
se ha logrado percatar de la llegada de esfos dispositives a
Méxicouna de las mejoras que nosofros proponemos es utiizar
componentes econdmicos para a elaboradén de un dispostivo
similar sin perder la cdidad de - una de las mejoras que nesofros
proponemos es Uliizar componentes econémicos para la
elaboracién de un dispositivo similar sin perder la cali-
dad de los resultados.



Un obiefivo importente es la implementacion de estos produc-
fos; se enviard una propuesta dl sector gobierno del estado de
Puebla para comenzar a emplearlo en uno de sus programas
lomado smartbike, bicidetas que  operan en algunos lugares
centricos de la capital del estado y que se proporcionan ala po-
blacién por una pequefia cantidad de dinero asf promoviendo
de esfo una actividad fisica, nuestra aportacion ol programa es
abarcar publicidad, mensaies de servicdio ala sodedad afravés
de imdgenes que condientizen y fomenten el uso de labicideta

¢ COMO SE REALIZARA ESTO?

Empezando por fodos los componentes que utilizaremos
para la redlizacion de este mismo, se busca que sea co-
mercial y de muy bajo costo ya que se realizara un pro-
fotipo propio utilizando programaciéon, mecanismo,elec-
trénica, y el uso de micro controladores para grabar el
producto final, de esta manera poder bajar el costo
al adquirirlo y ser mds atractivo para el publico.

El proyecto sincronizard imégenes en movimien-
to, texto o ambas a la vez desde un dispositivo
smartpohne, los principales consumidores de este
producto serdn los jévenes aficionados al ciclismo
o que utilizan este medio de fransporte.

MATERIAL Y METODO

Lo primero a realizar y que esta vez expondremos
es realizar un pequefio prototipo para mostrar
como seria el funcionamiento de este.

El material que utiizamos fue el siguiente:

BUILT-IN SAFETY
TECHNOLOGY

o -~

-Se elaboré una base de madera para poder sostener el
dispositivo ya hecho.

+Con investigacion y evaluacién se eligié un motor especial
para cubrir las necesidades, motor de @ volts.

*Para una mejor fuerza en el ajuste y que no se tuviera pro-
blemas se compré una base para poder rofar con el motor,
como la base que hace girar un lector de discos en el CPU.

*Tornilos en forma de pija (chicos)

+Cable conductor para hacer las conexiones necesarias

Cinta de aislar

*Placa de cobre para impresién de circuitos
-leds

-Resistencias

Opfointerruptor

-Arduino

-Pila alcalina

*Broca para realizar orificios en la placa

Programa para realizar el circuito de la impresién
Programa de arduino para realizar el cédigo

Ya observado estos conceptos comenzaremos con el
procedimiento de manera general pero sin perder los
puntos clave de la elaboracién.



Como se mencioné en el principio de este articulo demostraremos
un profotipo del producto final en el que hemos estado rabajando

por los Ultimos meses.

Lo primero fue inferactuar con el software con el que elabo-
rarfamos la placa de cobre con todos los materiales nece-
sarios como posicién de leds, resistencias, etc.

En esta seccidn se asigné un espacio especio\ para poder in-
troducir los pines de una base preparada para colocar el ar-
duinoy ofrabase elaborada para colocarlapilalacual tendré
latarea de alimentar el arduino que ala vez alimenta alos leds.

la placa se mandé a imprimir por cuestiones de calidad
en cuanfo a las pistas de los circuitos, al ser tan delgadas
deberfan de ser impresas finamente, después de unos dias
al ser ya enfregada no enfocamos en elaborar cada uno de
los orificios dedicados para soldar cada resistencia, led y
un optointeruptor (sensor).

Con madera realizamos una base rigida capaz de sostener
un motor en movimiento en su propio eje, en la parte supe-
rior de esta base.

Después de tener ya lista la placa con el circuito soldado
pasamos a montarla en el mofor que ya previamente fue
preparada en la base de madera. En esta parte la clave
fue ya teniendo todos nuestro componentes equilibrar exac-
famente en el eje del motor para que al momento de reali-
zar su rota mienfo no obtenga movimientos bruscos v legue
hasta romper la punta del mofor.

Con esto ya tenemos todg
bas en cuanfo  a reg
obstfruccién parg
necesaria pag

cando. Alg

D Blink | Arduino 1.0 S e

File Edit Sketch Tools Help

1 Arduine Uno on COM1

cémo se comporta mientras realiza su rotacién , ahora con
la informacién que obtuvimos, se calcula el tiempo en que
demora en dar una vuelta y con la ayuda de férmulas ma-
temdticas y el manejo de arreglos y matrices se obtiene la
funcién caleular &ngulo en la cual nosotros ya tenemos co-
nocimientos sobre posiciones especfficas de los 360 dngulos
que forma al completar su rotacién.

Cabe mencionar que hablamos de tiempo como
milisegundos tal vez hasta micros, de periodos y del
manejo de operadores légicos para sistema binario,
de ahf parten funciones como el manejo de arreglos
y matrices.

Hl siguiente método fue la impresién para cada uno de
los pines que controlan los leds, asf poder formar texto
o im&genes en moviente creando asf un efecto visual
lamativo para el pblico.

Para la parte de energia se adquirié un dinamo paralarveda
trasera y mediante este dlimenta el ciraito por medio de
una etapa de potencia y filtros, estos con el funcionamiento
de proteger el hardware debido a los picos de energia
que puede generar el usuario al rodar la bici, con todo
esto se consigue proporcionar energia al hadware y los
dispositivos que lo requieran.

Por ofro lado nos apoyamos en la estadistica para poder
tomar decisiones de como hacer renfable este producto, se
navegé por infernet y realizé una pequefia encuesta para
evaluar a empresas de talla mundial y saber que los hizo
sobresalir en el mercado,algunos de estos ejemplos:

-Facebook ingresé més por venta de publicidad.
+En general lasredessociales aumentan sus ingresos por publicidad.



0 ~
CONCLUSIONES

Aqul tenemos sus gréficas y el por que fomamos la

decisién de vender publicidad en nuestro proyecto .
El propésito de nuestro proyecto fue evaluarnos

como personas y universitarios utiizando nuestros
valores, virtudes y defectos de por medio, credn-
donos una concientizacién  de trabajo , apoyo y
valoracién de lo que consta una carrera, prepardn-
donos cada dia de nuestra vida y formar parte de
la sociedad profesionalmente, aplicando los conoci-
mientos adquiridos a lo largo de la carrera, tomando
decisiones de nutro futuro profesional

Share Worldwide,

La satisfaccién mdés importante es lograr nuestras me-
tas propuestas, contribuyendo a los problemas socia-
les que enfrentamos actualmente.

REFERENCIAS \

lImagen de bicicletal, recuperada de: http://wwwmerkabicies/blog/samsung-smart-bike-y-su-concepto-de-las-guias-laser/
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http://eleconomista.com.mx/mercados-estadisticas/ 2013/01/30/publicidad-impulsa-ganancias-facebook
http://wwwredes-sociales.com/2013/08/28/las-redes-sociales-aumentan-sus-ingresos-por-publicidad-estadisticas/
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ESTADLUD DEL. ART E=E

En esta seccién se describirdn brevemente los principales componentes utiizados en este proyecto.

pANCdps |6 | pn| == SCIISUOUar Pi-7T 1

El DHT1T es un sensor de bajo costo y gran beneficio,
Arduino es una plataforma de creacién de prototipos para la medicion de la humedad y temperatura. Gro-
electrénicos de cédigo abierto basado en flexibilidad, cias a este sensor nos basamos para obtener los valores
hardware y software fécil de usar. Estd dirigido a artistas, deseados como es la temperatura en grados Celsius,
disefiadores, aficionados y cualquier persona interesada Fahrenheit, Kelvin, porcentaje de Humedad y Punto de
en la creacién de objetos o enfornos interactivos. Rocio por mencionar algunos.

MAGEN 1 S L MAGEN 2
o if Sensor DHT1I

Tarjeta Arduino

UNOR3

AR S
U tﬂ%}\ b’l'n'o "

a para poder confrolar el

Fuente: Imagen de Edmundo
Gonzélez Garcia (2014)

BASE DE DAT UOUOS

Una base de datos es una herramienta para recopilar y organizar informacion. En las bases de datos, se puede
almacenar informacién sobre personas, productos, pedidos, o cualquier otra cosa.

Lampara LED Ultravioleta por dentro

LANMCCAMRA LED

LIL T MR_RANVILOL_ =172 )
: . hacer crecer las planfas con poca o ninguna del Prototipo de Invernadero

Las plantas y los humanos usan la luz en diferentes  exposicion al sol. Si bien es verdad que pue-
maneras. Fsta obviedad no es tan simple como pare-  des aultivar plantas usando cualquier fuente de
ce. La verdad mds bésica es que los humanos usamos |z (incandescente, lémparas de haluro metdli-
la luz para ver y las plantas para crecer. Para noso- oo [HD, fluorescente y LED), los LED son mds
tros, el sol es una luz brillante y cdlida que nos permi- - eficientes porque pueden ser disefiados para
te ver, mienfras las plantas usan diferentes espectros  emitir una especifica longitud de onda usando

de los rayos solares para crecer. una fraccién de la energia necesaria para ha-
o | cer fun/oonor !os ofras opciones de |!Um|n0¢|on. Fienteiasriac Ear
Este proceso se llama fotosintesis. Duplicando la lon- Ademds, las lémparas LED duran mas, hacien- Gonzalez Garcia (2014)

gitud de las ondas de luz en el inferior, es posible  do la inversién més rentable.

—a 3



pH
Mide qué tan dcida o bésica es una sustancia. Varia de O a 14
Un pH de 7 es neutro. Si el pH es inferior a 7 es dcido v si es
superior a / es bdasico. Cada valor entero de pH por debajo
de 7 es diez veces mds dcido que el valor siguiente mas alfo. La
ecuacion | es la utiizada para obtener el nivel de pH mediante
los datos obtenidos por el sensor DHTII.

pH=-log[H+ ] (1)
PLAINT EANMIGECITT O PDEL
PrROSsSUL_ENMA
¢De qué manera se puede implementar la ingenieria para

el apoyo a las necesidades de los cultivos agricolas?

AUSTIFICACION
Integracion del sistema. Automatizando parte del proceso
agricola se resuelve la necesidad.

Es’re proyecto se estd desorro||ondo con e| fin de facilitar el
trabajo en el campo y obtener mejores resultados ya que
se automatizaran invernaderos y sectores del campo. Con
esto se pretende llevar la tecnologia aplicada al campo.

Se pretende automatizar el riego del invernadero de
manera general, funciona con una farjeta controladora
Arduino, la farjeta estd conectada a un sensor de Tempe-
ratura y Humedad (DHT11) el cual toma Datos creada en
MySOL enlazada a un sistema

los datos del cultivo y los envia a una Base de desarro-
lado con la plataforma NetBeans y al Arduino quien a su
vez va al sistema de riego, el sistema evalia si la planta
necesita riego o estd estable, ademds qué tiempo debe
regar denfro del invernadero, dependiendo del tipo de
plantacién y el requerimiento de humedad de las mismas,
esto se logra gracias a un sistema inteligente y fotalmente
automatizado de riego para aplicaciones domésticas o
agricolas de México, asi ayuda a tener una mejor calidad
de plantaciones y cosechas.

Debemos estudiar a fondo la planta que cultivaremos en
nuestro invernadero para poder poner las caracterfsticas
especificas y que nuestro sistema funcione correctamente.

La Hydrangea es un arbusto de hasta 1.5m de altura, ya
sea que se cultive en el suelo 6 en un contenedor. Sus
hojas son de hasta 20cm de longitud. En jardineria desta-
can por su inflorescencia, formadas por capitulos con flores
blclngos muy. pequefias rodeqdos de brdcteas b|c1ncos

dQSr'a; le ‘qusg' |qs q.U?th C nﬁb

? ,
: |,|. O -\.\H

wﬁx, ﬁ}mﬁ o\

A R e N A N 15 y 20

Podemos cambiar el pH del suelo agregéndole productos,
por ejemplo si agregamos cal reducimos la acidez pro-
duciendo flores rosas, y si afiadimos sulfato de aluminio
o turba obtendremos flores azules, se debe aclarar que
estos productos se agregan al agua de riego antes de su
periodo de floracion.

Color de la Hydrangea
segun el pH del Suelo




DESCRICCILN DEL PROYECTD

Su clima ideal es con temperaturas suaves y abundante hu-
medad, donde no haya tanto sol. Debe cultivarse a semi-som-
bra. Las principales plagas son los dcaros y los pulgones que
se generan con el aumento de temperatura.

No es necesario que la humedad ambiental sea muy elevada,
con que tenga un 50% de humedad serd suficiente para su
desarrollo, evitando que se encharque, porque se pudrird o
desarrollara hongos v tampoco deberd resecarse. Con regar

Durante la floracién de abril a junio pueden mantenerse en  P©" la mafiana la plonta serd suficiente para mantener lo

interiores en un lugar iluminado junto a la ventana, porque si
no tienen luz sus hojas se debilitan vy se ponen amarilentas
[clorosis), pasando ésta temporada la podemos llevar al ex-
terior para que vuelva a florecer.

humedad en el dia.

NDISCI 1)

Para el disefio del invernadero se tomé en cuenta la siguiente imagen (Imagen 6), donde se muestran los disefios
de acuerdo a las necesidades de la planta, en este caso se requiere una cantidad de sombra, por lo que utiizamos
una fapa semicircular.

En esta imagen (Imagen /) podemos Se realizé un modelo con ayuda del sof-
observar una aproximacién de cémo tware  Solid Works, para observar clara-
actuard la luz solar en el invernadero. mente los resultados a obtener.
>EN 6 \CEN I \CEN &
Formas de Cubierta Smulacién de Temperaturas en el Inverna-  Disefio del Prototipo en
para Ivernaderos dero por la Luz Solar Solid Works
o
e
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Fuente: Imagen de Edmundo Fuente: (Universidad de los Andes Fuente: Imagen de Edmundo
Gonzélez Garcia (2014) Venezuela, s.f.) Gonzélez Garcia (2014)
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Darlo a conocer en las universidades que cuenten con ca-
rreras enfocadas a  sector Agricola, para su implementa-

cién en el campo.

ACTIVIDADES

Semanufacturoelinvernadero conlasespecificacionesyaes-
tudiadas anteriormente, obteniendo los siguientes resultados.

Ahora la actividad princioal es implementar todo lo antes
mencionado en una planta especifica, para empezar a ver
el correcto funcionamiento del sensor DHT1l con el micro-
controlador durante un largo periodo de tiempo y verificar
que lainformacion esté llegando correcta alabase de datos.

Recursos Materiales

- Cultivo a tecnificar

- Tarjeta Arduino

- Computadora con: Arduino, NetBeans y MySOL
- Sensor DHTTI

- Electrovdélvula para el Rocio

- lémpara de LED Ultravioleta

Recursos Humanos viven de sus cultivos.

Fotografia del Profotipo de
Invernadero en campo Agricola

Fuente: Imagen de Edmundo Gonzalez Garcia

IACENTE!
Malla Verde de Inverna-
~1'dero (tUBrt?-,"etQS:Ze‘
ot s

Fotografia de los Tipos de Disefios
para la Cubierta del Invernadero

Personal con conocimientos en electrénica bdsica, progra-
macién, bases de datos y agricultura. También se requiere
el apoyo econémico para financiar el proyecto y el campo
para la ejecucién del mismo.

MRESLUIILITADNDUS CSrraerrnouos

Obtener la atencién de Instituciones dedicadas al cultivo
Agricola, para implementar el proyecto con éptimos resulta-
dos, disminuyendo el esfuerzo.

COINnCLuUsSIOonNGceEsS

Esta investigacién se eligié por la importancia que tienen los
campos mexicanos, de donde se obtienen los alimentos que
consumimos y que constituyen la princioal fuente alimenticia
de nuestro Pais vy con la finalidad de hacer que los agricul-
tores y horticultores realicen su trabajo con menor esfuerzo
y mayor eficacia; puesto que los mexicanos somos muy afor-
tunados en tener tierras tan fértiles. También somos afortu-
nados en poder adquirir los productos que se obtienen del
campo debido a que su costo es accesible; asimismo contri-
buimos al sustento de las familias que viven de sus cultivos.

Captura de la Primera Prueba del Software Disefiado
en NetBeans especial para este Profotipo de

]

|
|
| = =

Fotografia de la colocacién de la electrovalvula
con Regadera dentro del Prototipo

| LSS

Fotografia de la Estructura
de Invernadero
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oras son una parte esencial en nuestras vidas, simple-
botén y esperando unos cuantos segundos ya tenemos
entretenimiento, frabajo y hasta vida social. Sin embargo
s en la naturaleza de la herramienta que estamos utili-
e circuitos que a partir de operaciones (O's y 1's) puede
d inmensa de operaciones matemdticas y légicas en unos
s solo con el fin de que en nuestra pantfalla se desplie-
ds recientes de nuestras redes sociales.

este espacio lo dedico a uno de los visionarios de la
oderna: el matemdtico Charles Babbage, un cientifico
el cual hizo grandes aportes a la ciencia a lo largo de
Influenciado principalmente por los trabajos de Newton,
ange y Euler.



Centréndonos en su aporte en las Ciencias de la Compu-
tacién, Babbage creo la base de una computadora antes
de que existieran los avances tecnolégicos que permitieran
siquiera imaginar un artefacto de esa naturaleza. Creé un
par de artefactos més de 100 afios antes del nacimiento
de la primera computadora: La méquina diferencial vy la
md&quina analitica.

En 1822 disefi¢ la maquina diferencial, basada en el mé-
tfodo de Newton o de derivadas divididas, la cual podia
calcular de manera automdtica funciones polinomiales
(algo totalmente sin precedentes). El primer disefio se estima
requerfa 25000 piezas con un peso de 4 toneladas, sin
embargo por problemas econémicos y mano de obra no
se pudo concretar representando perdidas millonarias para
el principal inversionista, el gobierno briténico. Al final sélo
se pudo construir un séptimo de ese disefio, esta maquina
incompleta hoy en dia se considera un icono, una pieza pre-
cisa y exitosa de la ingenieria y el precursor de cualquier
computadora.

Después de haber disefiado esa pieza de ingenieria casi
perfecta, planed una maquina ain mds ambiciosa, un dis-
positivo que realiza célculos con propésito general y ade-
mds que fuera programable. Se conoce como mdéquina
analitica, que es el vinculo entre las maquinas de cdlculos

aritméticos mecanizados con cdlculos de propdsito general.
Al trabajar en colaboracién con Ada Lovelace, lograron
especificar una serie de pasos que la méquina tendria que
seguir con el fin de resolver un problema, dando asi la pau-
fa para lo que hoy conocemos como programa.

El disefio de la maquina andlitica pretendia resolver las
operaciones aritméticas bdsicas, operaciones de compa-
racién y raices cuadradas de ndmeros decimales de has-
fa 40 digitos de longitud, alimentados mediante farjetas
perforadas e incluso con posibiidad de ser almacenados;
el resultado de las operaciones se obtenia mediante un
dispositivo tipo impresora. En la actualidad este dispositivo
estd catalogado como uno de los mds grandes éxitos inte-
lectuales del siglo.

Una vez que finalizé el desarrollo de la maquina analitica,
Babbage utilizé los conocimientos adquiridos para mejorar
su méquina diferencial haciendo un disefio que necesitaba
una tercer parte de las piezas necesitadas en la primera
mdquina.

Babbage nunca la construyo pero recientemente se crea-
ron dos maquinas fieles a ese disefio, en 2002 en el Museo
de Ciencia de Londres y en marzo 2008 para la exhibicién
del Museo de la Historia de Computacién en Mountain
View, California.
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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 imdgenes asi como foma

de decisiones, redlizg |g frada en la posicién
mds conveniente.
INTRODUCCION

Con el avance tecnolégico que existe hoy en dia,
el desarrollo de robots de servicio gana terreno 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 Il, asi como el procesamiento de im&genes,

dentro de la Universidad del Valle de Puebla.
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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 tablero 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

X:150 Y:99 [ X:259 Y:100H X:366 Y:99 [F X:476 Y:97

Y

X:156 Y:1888 X:261 Y1828 X:367 Y:18@3 X:472 Y1182

X:161 Y: 260 X:263 Y:268 X:366 Y:268 X:469 Y:264

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 cdmara 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 elaboracién de la
jugada que lo pueda llevar a ganar o en el peor
de los casos empatar con el contrincante.

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.lv/
[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
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Donde:
- Angulo del primer eslabén.
: Angulo del segundo eslabén.

Estas ecuaciones se infroducen 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 materia-
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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