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1 RESUMEN OBJETIVOS 2

En la Universidad del Valle existe una cantidad limitada de robots

disponibles para cursos, exposiciones e investigacion en robotica. Para

abordar esta problematica, se implementé un robot cuadrupedo de 12 Implementar un robot cuadrupedo de 12 grados de
i ) i 5 ) . libertad con conectividad inalambrica.

grados de libertad. El desarrollo comenzo con el diseno del chasis utilizando

herramientas CAD, siguiendo el método iterativo de diseno de Shigley. Las

Objetivo general

iteraciones priorizaron una distribucion uniforme del peso y un diseno Objetivos Especificos
compacto, adaptado a las dimensiones de los micro servomotores » Disefiar el chasis de un robot cuadrdpedo.
seleccionados. El chasis fue fabricado con Highspeed PLA, debido a su * Fabricarelchasis de un robot cuadripedo.

* |Implementar los circuitos electronicos de

ligereza y facilidad para iteraciones rapidas, y se complementdo con
componentes metalicos prefabricados, como cojinetes y tornillos de
sujecion. El sistema de control incluye un microcontrolador TinyS3 (ESP32-
S3) y un modulo para servomotores alimentado por un banco de baterias
con regulacion de voltaje. Finalmente, el movimiento del robot fue validado
mediante analisis cinematico directo e inverso, integrando mecanica,

electronicay control. RESU LTADOS 4

El resultado principal obtenido fue un robot con ensamble
modular lo que permite un montaje y desmontaje sencillo y un

3 M ETO D OS circuito impreso funcional para el control de los servomotores.

Tercer grado de libertad

potenciay control para el robot cuadrupedo.
* Realizar un analisis cinematico del robot

cuadrupedo.

Para el diseno del chasis, se utilizé el proceso de diseno de Shigley y el método de disefo ingenieril,
donde se definié que el problema principal seria la distribucion de la carga y conseguir un tamanfo
compacto. En base a esto se hizo un analisis de cuales serian las mejores soluciones las cuales se
disefaron y prototiparon en paralelo. La naturaleza iterativa de los métodos utilizados llevo a tres
iteraciones importantes:

Moddulos frontales

”;;_5;,;% | 3 < /ﬁ%r Moédulo de lg pata con con 6 grados de Circuito impreso
- é’? o 2 grados de libertad. libertad. implementado
1ra. Iteracién: 8 2ra. lteracion: 12 3ra. Iteraciéon: 12
grados de libertad grados de libertad un grados de libertad
unicamente. acoplador y un solo utilizando engranes
cojinete. y dos cojinetes.

Para la fabricacidon del sistema de control, se realizé un proceso donde se siguieron los siguientes
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pasos:

Investigacion de componentes para el sistema. PROTOT' PO Fl NAL

0
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Creacidn de diagrama general para pruebas.

Implementacidon de prototipo en placa de pruebas. CO N C LU S I O N E S 5

Elaboracién de esquematico general del sistema.  Se logré implementar un robot cuadrupedo con 12 grados de libertad, capaz de realizar
movimientos sencillos.
* EldisefAo modularimplementado permite realizar iteraciones rapidas y sencillas.
Disend de placa con circuito impreso. e Se implementd un sistema electronico modular, capaz de suministrar energia a los
servomotores.
 Elanalisis cinematico directo e inverso, validaron el control del movimiento.
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Fabricacion del circuito impreso para prototipo final.
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Peasess | s * Integracion de una IMU en el sistema de control. Esto permitiria realizar analisis mas
e [ avanzados de la orientacién y posicion del robot, facilitando movimientos mas complejos y
N o mejorando la estabilidad en tiempo real. Esto seria especialmente util para caminar en
Tiny S3
terrenos inclinados o con perturbaciones externas.
EEEEEEEEEEEEEEEEE « Uso de algoritmos de aprendizaje automatico. Esto podria permitir al robot ajustar sus
Diagrama general de Esquematico de Disefio de circuito movimientos en tiempo real para adaptarse a condiciones cambiantes del entorno,
conexiones conexiones impreso mejorando su eficiencia y funcionalidad.
* |Incorporacidon de camaras para vision por computadora, para el reconocimiento de objetos.
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