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Introduction

Instalacion anual de robots industriales
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Figura 1 Robots movil industrial Grafico 1 Instalacion anual de robots y

Fuente (worldrobotics, s.f.) Fuente (worldrobotics, s.f.)



Introduction

Figura 2 Vision artificial y robotica

Fuente (Atria, 2022)
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Fuente (worldrobotics, s.f.)



Methodology

Sistema de vision

Construccion del robot movil




Methodology

Construccion del robot movil

Figura 3 Chasis de robot movil Figura 4 Disefo preliminar del robot

Fuente (contribucion del proyecto, no publicada) Fuente (contribucion del proyecto, no publicada)



Construccion del robot movil

Figura 5 Neumatico de 10 pulgadas de didmetro

Fuente (contribucion del proyecto, no publicada)

Methodology

Sistema de traccidon por neumaticos

dientes de engranaje de salida

rel =
dientes de engranaje de entrada

RPM entrada
rel

RPMsp11pa =

torquegq = rel * 0T Gentrada

Figura 6 Motor con transmizion
Fuents (Palias 2020}

Karca Gemeric

MModelo OEML

Violtaje 1%

Velecidad maxima 1km'b

Paso maximo 10 ks

Tipo de provecte Caja de enpranes

Tabla 1 Caracteristicas de motor
Fuenie {corribucidn gel proyects, ko publicada)
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Construccion del robot movil

Figura 6 Motor con transmizion

Fuents (Palias 2020}

Methodology

Velocidad del motor

V=WH*Tr (4)

Numero de prueba Velocidad en km/h
1 0.85
2 0.82
3 0.86
4 0.83
5 0.78

Aarca emeric

AModelo OEMLL

Viltaje 12V

Velocidad maxima 1km'k

Posp maxima 19 ke

Tipo de provecte Caja de enFranes

Tahla 1 Caracteristicas de mator

Fusnte (corribucidn el provects, o publicada)

Tabla 2 Prueba de velocidades del robot
Fuente (contribucion del provecto, no publicada)



Methodology

Construccidon del robot movil Controladores de los motores

Motor Voltaje Corriente Potencia
Motor 12V 2.5A 18W
izquierdo
Motor 12V 2.5A 18W
derecho

Tabla 3 Consumo de voltaje, corriente y potencia de
motores del robot.
Fuente (contribucion del provecto, no publicada)




Methodology

Sistema de vision

transformada de Hough

(x — xcenter)? + (y — ycenter)? =r?  (6)

Figura 10 Deteccion de circunferencias aplicando
c o transformada de Hough.

Fuente (contribucion del proyecto, no publicada)
OpenCV
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PWM




Methodology

Sistema de vision Seguimiento de circunferencias

Valores de Activacion de Movimiento
pixeles motores del robot
20-200 Motor derecho Giro a la

izquierda
281-480 Motor derecho Linea recta
Motor izquierdo
200 - 280 Motor izquierdo Giro a la
derecha

Tabla 4 Valores de pixeles para el seguimiento de objetos
circulares.
Fuente (contribucion del provecto, no publicada)
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Analisis de deteccidon de las circunferencias en
Sistema de visién ambientes no controlados
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Figura 12 Soporte de camara y modulo led
Fuente (contribucion del proyvecto, no publicada)

Figura 13 Iluminacion del robot

Griafico 2 Pruebas de reconocimiento de circunferencias K iy -
com distintas hmiaosidades Fuente (contribucion del proyecto, no publicada)

Fuente (contribucién del provects, no publicada)
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Grafico 3 Pruebas de reconocimiento de circunferencias
con distintas luminosidades en ambientes no controlados.
Fuente (contribucion del proyecto, no publicada)



Results

Parametro Unidades Condiciones Condiciones
ideales reales
Potencia de Watts 65.04 176.4
los resultados de las pruebas de reconocimiento arranque
) ) i . Consumo Watts 44.44 43.44
de circunferencias fueron satisfactorios ya que se constante
tuvo una efectividad del 86 % en ambientes no Potencia de Watts 372 225.12
controlados. arranque
suelo
irregular
Consumo Watts 65 69.84
constante
suelo
irregular

Tabla 5 Resultados de pruebas ideales y reales.
Fuente (contribucién del provecto, no publicafia)






Conclusions

El chasis y el tren motriz por neumaticos probo ser adecuado para ser usado en diversas superficies sin obstaculos grandes, la
traccion tiene una gran adaptabilidad en las superficies dado a que cada neumatico puede ser controlado de forma
independiente mejorando el agarre y las maniobras del robot.

El sistema de control por vision artificial tuvo un resultado satisfactorio, ya que al detectar un contorno circular y al no haber
casi ningun objeto circular a la altura de la camara y dentro del rango de deteccion del robot, se genera un ambiente de
deteccion mas controlado permitiendo asi, una deteccion mas estable y controlada.

En cuanto al control de movimiento del robot, su funcionamiento fue preciso, rapido y en tiempo real de igual manera que la
deteccion.
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