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RESUMEN 

• EN LA ACTUALIDAD EL USO DE PLATAFORMAS 
ROBÓTICAS MÓVILES ES CADA VEZ MAS 
FRECUENTE, SIN EMBARGO ESTAS PRESENTAN 
PROBLEMAS, CUANDO SE TRATA DE 
AUTONOMÍA DEBIDO A LA FALTA DE SISTEMAS 
DE ALIMENTACIÓN EFICIENTES, QUE SEAN 
CAPACES DE PROVEER AL SISTEMA LA 
ENERGÍA SUFICIENTE PARA PODER OPERAR 
POR LAPSOS DE TIEMPO LARGOS 



INTRODUCCIÓN 

• SE PRESENTA UNA PROPUESTA DE UN 
SISTEMA DE CARGA PARA BATERÍAS 
ACOPLADO A UNA PLATAFORMA MÓVIL; 
BASADO EN UN MOTOR DE COMBUSTIÓN 
INTERNA QUE A SU VEZ ES ACOPLADO A UN 
ALTERNADOR, CONTROLADO POR UNA 
TARJETA DE HARDWARE LIBRE (ARDUINO) Y 
UNA COMPUTADORA. 



• UNO DE LOS PROBLEMAS MÁS COMUNES 
DENTRO DE LA ROBÓTICA MÓVIL ES QUE LA 
MAYORÍA DE LAS PLATAFORMAS MÓVILES 
USAN DIFERENTES TIPOS DE BATERÍAS, PERO 
ESTAS POR SU NATURALEZA SE DESCARGAN 
CON EL TIEMPO, GENERALMENTE ANTES DE 
QUE EL MÓVIL FINALICE SU TAREA.  



• POR TAL MOTIVO IMPLEMENTAR UN SISTEMA 
BASADO EN UN MOTOR DE COMBUSTIÓN 
INTERNA QUE FUNJA LA FUNCIÓN DE 
GENERADOR, LE PROPORCIONA MÁS TIEMPO 
DE OPERACIÓN A DICHAS PLATAFORMAS. 



• POR TAL MOTIVO IMPLEMENTAR UN SISTEMA 
BASADO EN UN MOTOR DE COMBUSTIÓN 
INTERNA QUE FUNJA LA FUNCIÓN DE 
GENERADOR, LE PROPORCIONA MÁS TIEMPO 
DE OPERACIÓN A DICHAS PLATAFORMAS. 



DESARROLLO 

• PARA QUE LA PLATAFORMA MÓVIL NO 
DEPENDA SOLAMENTE DE LAS BATERÍAS CON 
LAS QUE CUENTA, SE LE ADAPTARA UN 
MOTOR DE COMBUSTIÓN INTERNA CUYA 
FUNCIÓN SERÁ CARGAR LAS BATERÍAS Y 
MANTENER TODO EL SISTEMA 
FUNCIONANDO, HASTA QUE LAS BATERÍAS 
HAYAN SIDO RECARGADAS.  



• EN LA FIGURA 1 
SE MUESTRA EL 
DIAGRAMA DE 
CONTROL DE 
CARGA PARA LAS 
BATERÍAS DEL 
MÓVIL. 
 

 

• FUENTE ELABORACIÓN 
PROPIA 



• FIGURA 2. ESQUEMA DE LA GENERACIÓN DE 
ENERGÍA ELÉCTRICA PARA RECARGAR LAS 
BATERÍAS. 

 

 

 

 

 
FUENTE ELABORACIÓN PROPIA. 



• ETAPA DE CONTROL:  

• ESTA PARTE SERÁ EL SOFTWARE DE NUESTRO 
SISTEMA, EN DONDE SE CREARÁ EL 
PROGRAMA QUE POSTERIORMENTE SE 
CARGARÁ EN UN MICROCONTROLADOR PARA 
QUE ESTE SE ENCARGUE DEL CONTROL DEL 
SISTEMA DE CARGA DE BATERÍAS, LOGRANDO 
ASÍ QUE EL TIEMPO DE FUNCIONAMIENTO DE 
LA PLATAFORMA MÓVIL SEA MAYOR. 

 



RESULTADOS 
• LOS COMPONENTES QUE INTEGRAN LA 

PLATAFORMA SON UNA COMPUTADORA LAS 
CUAL SE ALIMENTA CON UN VOLTAJE DE 19.5V 
Y CONSUME 2A, LA PLATAFORMA SE 
DESPLAZA CON LA AYUDA DE CUATRO 
MOTORES LOS CUALES TRABAJAN A 12V Y 
CONSUMEN UNA CORRIENTE DE 1A EN 
CONDICIONES NORMALES, EN CONDICIONES 
DE ESFUERZO SU CONSUMO SE ELEVA A 4ª. 



• EL ROUTER DE LA PLATAFORMA FUNCIONA 
CON 9V Y CONSUME 0.6A, LA PLATAFORMA 
CONTABA CON DIRECCIÓN DIFERENCIAL, PERO 
DEBIDO A QUE NO ERA EFICAZ SE LE AGREGO 
UNA DIRECCIÓN CON VOLANTE LA CUAL ES 
MANIPULADA POR UN PISTÓN ELÉCTRICO DE 
12V Y CONSUME 1A, LA TARJETA ARDUINO Y 
EL KINECT SE ALIMENTAN DIRECTAMENTE 
DESDE LA LAPTOP, PERO SI SE QUISIERA 
TAMBIÉN PODRÍAN ALIMENTARSE 
DIRECTAMENTE DESDE LAS BATERÍAS. 



• SE CUENTA CON UN PAR DE BATERÍAS DE 12V 
QUE PUEDEN DAR UNA CORRIENTE DE 7A, LAS 
CUALES PERMITEN QUE LA PLATAFORMA 
TRABAJE DE ACUERDO A LAS PRUEBAS 
REALIZADAS APROXIMADAMENTE DOS 
HORAS. 



• PARA RESOLVER ESTE PROBLEMA, ES QUE SE 
PLANTEA COLOCARLE UN MOTOR DE 
COMBUSTIÓN INTERNA EN LA PARTE 
SUPERIOR DEL CHASIS, EN PRUEBAS 
REALIZADAS DE OBTUVO QUE CON UN LITRO 
DE GASOLINA EL MOTOR PUEDE OPERAR SIN 
PROBLEMAS UNA HORA, EL TANQUE DE 
GASOLINA CON EL QUE CUENTA LA 
PLATAFORMA ES DE DOS LITROS. 



• Grafica 1 Tiempo de la carga de una bacteria 
usando el alternador y motor de combustión 
interna 

 

 

 

 

 

 

• Fuente: Elaboración propia. 

 



• Grafica 2. Tiempo de carga de una bacteria 
utilizando la red eléctrica 

 

 

 

 

 

 

 

• Fuente: Elaboración propia. 

 



CONCLUSIONES 

• CON LOS RESULTADOS OBTENIDOS SE PUEDE 
CONCLUIR QUE EL USO DE UN MOTOR EN 
CONJUNTO CON UN ALTERNADOR ES MUY 
EFICIENTE PARA CARGAR LAS BATERÍAS, EL 
TIEMPO DE CARGA ES MENOR RESPECTO AL 
TIEMPO DE CARGA UTILIZANDO LA RED 
ELÉCTRICA. 



• ADEMÁS EXISTE LA VENTAJA DE QUE LA 
PLATAFORMA MÓVIL PUEDE TRANSPORTAR EL 
MOTOR Y NO TIENE QUE ESTAR 
FORZOSAMENTE CONECTADA A UNA TOMA 
DE CORRIENTE ELÉCTRICA PARA RECARGAR 
SUS BATERÍAS, LO CUAL LE DA UNA MAYOR 
LIBERTAD DE MOVIMIENTO Y UN MAYOR 
TIEMPO DE FUNCIONAMIENTO QUE ES UNO 
DE LOS OBJETIVOS PRINCIPALES DEL 
PROYECTO. 
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