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Que es un Robot?

(Instituto Norteamericano de
Robotica)

« Manipulador  multifuncional vy  reprogramable
disenado para mover materiales, piezas, herramientas
o0 dispositivos especiales, mediante movimientos

programados y variables, que permiten llevar a cabo
diversas tareas.
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Antecedentes

* El termino “robot” aparece por primera vez en 1921,
el la obra teatral R.U.R (Rosum’s Universal Robots)
del novelista y autor dramatico checo Karel Capek, en
cuyo idioma la palabra “robota” significa fuerza de
trabajo o servidumbre.
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Desarrollo Experimental
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Desarrollo Experimental

AT+CWMODE=3
AT+CWLAP

AT+CIFSR
AT+CIPMUX=1

AT+CIPSERVER=1,80
AT+CIPSEND=0,70
AT+ CIPCLOSE=0




Los comandos AT usados para controlar, enviar y recibir datos en el modulo
ESP8266 a la computadora, en comunicacion con el microcontroladora via RS-
232




Comunicacion GPS

El modulo GPS se comunica via RS-232 al microcontrolador, donde los datos
adquiridos deben coincidir con el protocolo NMEA (National Marine electronics
Asociation)

$GPRMC, 120121.00,A,3718.51170,N,00614.55235,W,1.114,,210416,, ,A*61, 0%, BNSGPRMC, 120.GE707,

e 120121.00: Nos indica la hora GMT ()

e A: Nos indica que el dato de posicion es correcto. (Si aparece una V es que
no es correcto)

e 3718.51170: Nos indica la longitud ()

e N: Nos indica al Norte.

e (00614.55235: Nos indica la latitud ()

e W: Nos indica al Oeste

e 1.114: Nos indica la velocidad en nudos.

e 210416: Nos indica la fecha ()
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Para el desarrollo de software se utilizé LabVIEW
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Resultados Experimentales

Comunicacion TPC/IP,
direccion y puerto.
Controles de direccion del
movil.

Adquisicion de datos NMEA.
Decodificacion de datos.
Longitud, latitud, zona
horaria, horay fecha.
Visualizacion de posicion,
direccion URL, zoom, tipo de
mapa y marcador.




Finalmente se procedio a realizar las pruebas de todo el sistema integrado. Es importante
mencionar que tanto el sistema de comunicacion como la estructura del robot
funcionaron de manera satisfactoria,




Conclusiones y Trabajo a
Futuro

Se ha desarrollado un robot mévil manipulado via wifi y monitoreado por GPS.

Se desarrollo un software capaz de leer y escribir datos usando el protocolo
TCP/IP para manipular la direccion del movil. Ademas, se puede observar la
ubicacion del movil generando una direccion URL a traves de Google Maps.

El sistema implementado se utilizara como plataforma para agregar sensores
de gas para utilizar el robot movil en aplicaciones industriales, para

incursionar en ambientes donde se ponga en riesgo la integridad fisica del ser

humano.
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Conclusiones y Trabajo a
Futuro

« Como trabajo futuro se esta trabajando en la inclusion de los sensores de gas
anteriormente sefialados para poder realizar un robot que pueda detectar
fugas.

« Ademas, se planea que el robot pueda ser autonomo para poder realizar la

deteccion de los sitios de fuga y asi trazar las trayectorias de dispersion,

monitoreado por GPS.
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