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Instalación anual de robots industriales

Robots industriales en miles de unidades

Gráfico 1 Instalación anual de robots y

Fuente (worldrobotics, s.f.)

Figura 1 Robots móvil industrial

Fuente (worldrobotics, s.f.)
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Gráfico 1 Instalación anual de robots y

Fuente (worldrobotics, s.f.)
Figura 2 Visión artificial y robótica

Fuente (Atria, 2022)
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Methodology

Construcción del robot móvil

Figura 3 Chasis de robot móvil

Fuente (contribución del proyecto, no publicada)

Figura 4 Diseño preliminar del robot

Fuente (contribución del proyecto, no publicada)
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Construcción del robot móvil Sistema de tracción por neumáticos

Figura 5 Neumático de 10 pulgadas de diámetro

Fuente (contribución del proyecto, no publicada)
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Construcción del robot móvil Velocidad del motor
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Construcción del robot móvil Controladores de los motores
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Sistema de visión Detección de circunferencias

transformada de Hough
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Sistema de visión Control de dirección

PWM
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Sistema de visión Seguimiento de circunferencias
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Sistema de visión
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Results

los resultados de las pruebas de reconocimiento

de circunferencias fueron satisfactorios ya que se

tuvo una efectividad del 86 % en ambientes no

controlados.



Results



Conclusions 

El chasis y el tren motriz por neumáticos probo ser adecuado para ser usado en diversas superficies sin obstáculos grandes, la

tracción tiene una gran adaptabilidad en las superficies dado a que cada neumático puede ser controlado de forma

independiente mejorando el agarre y las maniobras del robot.

El sistema de control por visión artificial tuvo un resultado satisfactorio, ya que al detectar un contorno circular y al no haber

casi ningún objeto circular a la altura de la cámara y dentro del rango de detección del robot, se genera un ambiente de

detección más controlado permitiendo así, una detección más estable y controlada.

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

detección.
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