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Resumen

El presente articulo describe la implementacién y
montaje de un robot inspirado en elementos comunes
de nuestro entorno, como una mascota de compania.
Se propone un prototipo que incluye el diseno, el
ensamblaje y las posibles aplicaciones de un gato
robotizado, utilizando cédigo abierto de programacién

en una placa de Arduino Nano, asi como tecnologia de

impresién 3D para la fabricacion de los componentes.
La estructura integral estd compuesta por piezas que
le dan forma al gato, junto con implementos electréni-
cos como servomotores. Todo esto, en conjunto con
una aplicacion movil, permitié a los estudiantes de

mecatronica desarrollar destrezas en STEAM.

12



En el camino de la investigacion

13

Palabras clave: robot educativo, interaccién humano-

robot, impresién 3D, Arduino, servo motor

Explicacion del tema

Este trabajo se centra en el uso de recursos de hard-
ware y software para llevar a cabo experiencias que
sustenten la operacién y control de dispositivos comple-
jos, como servomotores, a través de prototipos [1]. La
implementacion y el disefio de robots permite estimular
las emociones de los estudiantes en el aula mediante
la aplicacién de elementos de logica de programacion,
asi como con el procesamiento de imdgenes [2].

El diseno del gato robdtico, mediante técnicas de
programacién en Arduino y la fabricacién de com-
ponentes utilizando una tecnologia emergente como
la impresion en 3D, permite afianzar los conocimien-
tos STEAM (ciencia, tecnologia, ingenieria, arte y

matematicas) [3] en los estudiantes.

El diseno, ensamblaje e implementacion del pro-
totipo de gato robdtico permite comprender de manera
eficaz la experiencia de la integracién de conocimien-
tos STEAM, desarrollando destrezas de razonamiento
légico, motriz y espacial [4]. La construccién de un
prototipo bioinspirado comienza con el andlisis de un
modelo biolégico para aprender de un sistema viviente
y determinar las caracteristicas y los elementos que
deben formar parte del objeto a recrear, el cual debe
imitar, en este caso, las acciones de un gato. Existen
muchos estudios previos sobre la construccién de pro-
totipos de inspiracion biologica como alternativas de
aprendizaje para desarrollar la innovacién y creativi-

dad en la formacién de los estudiantes [5].

Metodologia y desarrollo

Para el desarrollo del prototipo de robot bioinspirado
se utilizé una metodologia que consta de cinco fases,

las que se describen a continuacién.

Dizeiio de estructura 3D (CAD): esqueleto, base,
extremidades cabesa y cola (Disefio en tinkercad e impresion

| 3D en PLA)

Integracion de componentes electrénicos: placa arduino,
| sensores, servomotores fuente de baterias, pruchas, ajustes

(IDE, simulador thinkercad)

| Programacion de la placa arduino

—

Ensamblaje de los componentes de la estructura v de los

| componentes electrénicos v de control

—

| Pruebas de uso y funciones

Figura 1. Metodologia y desarrollo
Fuente: Autores

Disefio del prototipo de gato robético

Este diseno plantea una estructura articulada, con la
similitud de la anatomia de un gato, la cual comprende

las siguientes partes: Un diseno en 3D para extrusion

en PLA (4cido polildctico) para el ensamblaje y mon-

taje de los componentes electrénicos.

El chasis principal o esqueleto, las extremidades,

cabeza y la cola que se disenan en 3 D, con la apli-
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cacién Tinkercad y se imprimen con la herramienta

Cura, haciendo uso de la extension Gceode.

Figura 2. Base de estructura de Gato robotico en disefio
3D
Fuente: Autores

Figura 3. Disefio de la cabeza del gato
Fuente: Autores

Integracion de componentes electrénicos

Entre los componentes electronicos que usa este gato

robético se incluye una placa Arduino Nano, en la cual

se escribirdn las instrucciones para el control de los
elementos electrénicos, como servomotores.

Los servomotores son los dispositivos que ejecu-
taran el movimiento en las articulaciones de la estruc-
tura que imita el esqueleto del gato. Ademas, se utilizd
una fuente de alimentacion de energia, mediante cable
USB, aunque es posible habilitar una bateria recar-
gable con el propédsito de que el gato tenga autonomia.

Otros de los elementos utilizados en este prototipo
roboético fueron: Médulo de control Bluethooth HC-05,
y el controlador de servos PCA9685 para alimentar y
gestionar los once servomotores. Los sensores de prox-
imidad se plantean de manera opcional para agregar
elementos que faciliten el aprendizaje de componentes
electronicos a los estudiantes que interactuaran con el
gato, debido a que se integran con facilidad a la placa

Arduino.

Programacion de la placa Arduino

Utilizando el software Arduino, se elabora el cédigo
que permite activar los servomotores y efectuar giros
angulares que permiten simular los movimientos del
gato.

Para la simulacion, se utiliz6 la herramienta
Thinkercad Circuits, que permitié efectuar la prueba
del cédigo de programacién de la placa Arduino y el
funcionamiento de los servomotores. En la figura 4, se
observa el diagrama de flujo del cédigo, desarrollado
con la aplicaciéon draw.io, el cual incluye 20 opciones
de movimiento. Para simplificar el codigo se ha dejado

expresado como op n, donde n=20.






