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BRAZO ROBOTICO INTEGRADO CON BLOCKCHAIN PARA LA
GENERACION Y VENTA AUTONOMA DE PRODUCTOS

VISUALES

PROBLEMA OBJETIVO GENERAL
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PROPUESTA

« Se propone el desarrollo de una interfaz de
usuario gue controle el servicio de acceso a la
elaboracion de retratos personalizados.
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« Se emplea el algoritmo de Canny con OpenCv

movimiento real del robot a traves de
cinematica inversa y planeacion de trayectorias
por medio de interpolacion cubica.
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e Se desarrolla un controlador PID en ROS 2

para reducir el efecto de las vibraciones y por | | _~
ende darle mayor calidad a los productos Fig. 1. Diagrama de bloques se disefio conceptual

elaborador por el robot.

Interaccion Validacion Control Ejecucion

« Se establece una billetera inteligente aplicable
al robot de servicio para el desarrollo de
transacciones por medio de tecnologia
blockchain.

« El sistema debe ser modular, aplicable a otros
robots 0 maquinas de manufactura, tiene que
permitir la trazabilidad del producto/servicio y
debe proveer de un identificador unico (token)
por cada transaccion.

RESULTADOS

Crea tu retrato

Elige una de la opciones predeterminadas antes de empezar

Fig. 3. Vista previa interfaz de usuario Fig. 5. a) Robot en funcionamiento; b) Resultado
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Respuesta al escalon - joint3

Historial de retratos
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Fig. 4. Ejecucion de transacciones | | o te
Fig. 6. Sintonizacion de actuadores usando el

metodo de Ziegler-Nichols
CONCLUSIONES

/ La integracion entre robdtica y blockchain es viable, ya que permite que el robot no solo ejecute tareas fisicas, sino q@
también gestione de manera autbnoma operaciones econdmicas mediante contratos inteligentes.

« El uso de blockchain aporta seguridad y trazabilidad, permitiendo registrar los ingresos, gastos, adquisicion de materiales
y generacion de productos del robot de forma transparente y verificable.

« El proyecto demuestra el potencial de una robotica mas autonoma, donde el robot puede participar en un ciclo completo:
producir un bien, gestionar los recursos necesarios y registrar o certificar digitalmente el producto mediante tecnologias
como los NFT
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