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SOSTENIBLE
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CoopBot: un robot para el estudio de comportamiento colectivo

PROBLEMA OBJETIVO GENERAL

El problema abordado es la falta de accesibilidad y practica en la
ensenanza de la robdtica colectiva. La educacion en este campo se
enfoca mayoritariamente en aspectos teodricos, dejando a los
estudiantes sin la experiencia practica necesaria para desarrollar
habilidades técnicas aplicables. Las plataformas actuales para la
ensefanza practica son escasas y costosas, lo que Impide su
adopcion en instituciones educativas, especialmente en regiones con
recursos limitados. Esta situacion no solo afecta la calidad educativa,
sino que también restringe la innovacion y la preparacion de los
estudiantes para enfrentar desafios tecnologicos en el futuro.

Desarrollar un robot accesible, destinado a su uso para el
estudio e implementacion de robodtica colectiva, utilizando
componentes de bajo costo, software de codigo abierto, y
manufactura aditiva para garantizar su viabilidad tanto
economica como tecnica.

PROPUESTA

Propuesta de diseno electréonico y mecanico

Se busca desarrollar un robot accesible y practico que pueda ejecutar tanto tareas
iIndividuales como colectivas gracias a un conjunto rico de sensores y actuadores. Este SENSORES
robot debe cumplir con ciertos requisitos técnicos como o es el costo, modularidad y
estética, permitiendo una amplia gama de estudios e Investigaciones en robotica
colectiva.

Proceso de diseno
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RESULTADOS

El resultado obtenido del proceso de disefio iterativo es CoopBot, un robot que ha sido
disenado con una estructura compacta vy ligera, utilizando componentes accesibles y de
bajo costo los cuales fueron probados en varios experimentos, asegurando su
funcionamiento y entendiendo sus limitaciones.

Sensores
Sensores de proximidad
GP2YOEO3 x6.
Especificaciones técnicas: Sensor de color TCS3200.

Tamano: 12x12x20cm Camara Raspberry version 1.3.
Tiempo de autonomia de bateria: 70 Acelerometro MPU9250.
minutos.
Procesador: Raspberry Pi Zero 2W,

Quad-core 1.0 GHz. Actuadores:

* Motores DC N20 75rpm.
e Domo luminoso con leds APA102

Norte 97?7 También se han implementado varios

algoritmos  colectivos, entre los que
destacan el algoritmo de exploracion vy
comunicacion reactiva, donde un robot
explora de manera autonoma y comunica
informacion a otros robots mediante

sefales luminosas. Otro algoritmo clave es
el de exploracion y movimiento reactivo,
que permite a los robots coordinarse para
acercarse a la fuente de una senfal luminosa
y luego continuar con su exploracion. Estos
algoritmos muestran la capacidad de

CoopBot para ejecutar tanto tareas
individuales como colectivas, evidenciando
su potencial para estudios en robotica

colectiva.
CONCLUSIONES
» Accesibilidad y viabilidad: CoopBot es un robot accesible que » Autonomia: Los algoritmos individuales implementados permiten
cumple con los requisitos economicos y técnicos, utilizando que CoopBot actue de forma independiente en diversas tareas,
componentes de bajo costo y software de cddigo abierto teniendo respondiendo adecuadamente a su entorno.
un costo de aproximadamente 3009. o - Fiabilidad garantizada: Las pruebas confirmaron que todos los
 Diseno compacto y adaptable: La estructura mecanica del robot es sistemas de CoopBot funcionan correctamente, asegurando su
efectiva, mejorando la movilidad y permitiendo facil ensamblaje y fiabilidad en entornos colaborativos.
mantenimiento. - Optimizacién continua: Los ajustes realizados durante el disefio

» Rendimiento eficiente: El sistema electronico de CoopBot ofrece un
balance Optimo entre rendimiento y consumo energeético,
superando las expectativas iniciales.

mejoraron la eficiencia energética y la precision de los sensores,
garantizando la preparacion de CoopBot como herramienta

Y . . o educativa.

» Coordinacion efectiva: Los algoritmos colaborativos implementados
demuestran que CoopBot puede operar de manera coordinada en
tareas grupales. EDUCACION INDUSTRIA,
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o INFRAESTRUCTURA
- Facultad de Ingenieria en
I!\IG E 252 1 m P O L Mecéanica y Ciencias de la Produccién
Codigo Proyecto




	Sección sin título
	Diapositiva 1


