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Resumen

El proyecto esta enfocado en la creacién didéctica de
robots, mediante la utilizaciéon de recursos electroni-
cos que se adapten a las capacidades y habilidades
cognoscentes del estudiante. Este proyecto estd des-
tinado para el area de asociacionismo de la Unidad
Educativa Técnico Salesiano, que tiene como énfa-
sis la electrénica en nifios menores de quince anos;
por consiguiente, cumple el designio de ser un objeto
pedagogico de aprendizaje y estudio. El proyecto es un
complemento de recursos pedagégicos que favorecen
la construccion fisica y desarrollo digital del mismo;
para el que se ha empleado diversas tecnologias como
serigraffa, un instructivo guia, disefios de corte y
codigo del programa, que generan simplicidad en la

elaboracién de robots.
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gramable.

1. Explicacion del tema

El proyecto surge como una herramienta metodolégica
esencial para la ensefanza, tiene como eje fundamental
inducir y abordar en jovenes de entre los 12 y 15 afios,
bases tedricas, conceptos y disciplinas que se enfocan a
la robdtica; por tanto, genera un espacio donde jévenes
y nifios, pueden canalizar sus talentos particulares me-
diante la experimentacion e investigacion.

Es preciso diversificar las pautas y procesos es-
tablecidos que se ejecutaron para la elaboraciéon del
proyecto, se puede citar: La arquitectura y disefio del

robot, requerimiento de materia prima y recursos elec-
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trénicos, grabado y corte ldser, armado y ensamblaje, de software: AutoCAD; cuyas funciones se adjudicaron
programacion y operatividad. para la elaboracién de prototipos, mecanismos de so-

Por otro lado, el programa de ejecucion de trabajo porte y serigrafia; de igual importancia, se utiliz6 el
del robot: Generado en Arduino, tiene su programacién programa “Fritzing” para la automatizacién de disefio
basada en el lenguaje C++: electrénico.

En la tecnologia de disefio se anexa la utilizaciéon

Disefio 3D

Figura 2. Disefio Robot 1. Elaboracién propia Figura 3. Disefio Robot 2. Elaboracién propia
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Diseifio eletrénico

Figura 4. Esquema de funcionamiento. Elaboraciéon propia

1.1. Manual de ensamblaje: en laser, que detalla la ubicacién y el ensamble de cada

. . elemento.
Considerando los componentes obtenidos, en las bases

de los robots se les coloca una pequena guia grabada

Figura 5. Serigrafia. Elaboracién propia

Es importante alegar que el proyecto contribuye instructivo robdtico, en el que se especifica diversas
a ser una herramienta metodoldgica de aprendizaje pautas y procesos descritos, con el fin de promover la
para nifios y jévenes, es por ello que se elaboré un simplicidad en el armado y construccion.



36

Juventud y Ciencia Solidaria

¥ instRUCTIVO ROB6TICO,

Primera colocaremos el Arduino y el Driver en los espacios
sefdlados, y los aseguraremos con forniflos y fuercas, estos
o3 pandremos en los agujeros respectivas.

Luego puedes pagar tu protoboard y las baterias en el hgar
indicado.

En el motor debes colocar una pieza pequeda que te dieran
cunds hiciste el corte o laser

4. Armado del circuito
Una vez tengas todos tus componentes colocadas, con ayuda
dk cables con mucho cuidado, arma €l siguiente circuite:
Precaucion

Las portes sefialades requicren de soldadura, pide oyudaa tu

profesor para que pusdos cantinuar.

Figura 6. Manual de apoyo. Elaboracién propia

2. Como configurar los controles del
robot

Su funcionamiento como fue mencionado es a través
de un control remoto.

Tomaremos como ejemplo un control de television.
Es recomendables usar los botones del control con las
flechas. Asi el robot se movera en direccion de las
flechas del control remoto.

Para configurar los botones nos ayudaremos del
pulsante del circuito y del receptor infrarrojo. La ma-
nera de configurar es sencilla, se lo hace de manera
secuencial, es decir, se configura primero una cosa, y
luego otra.

1. Adelante— 2. Atrds— 3. Izquierda — 4. Derecha

1. Se pulsara el botén del circuito y un led indicador
parpadeard una vez, y posteriormente debemos
pulsar la flecha hacia arriba del control remoto.
Esta movera el robot hacia delante.

2. Se pulsara el boton del circuito y un led indi-

debemos pulsar la flecha hacia abajo del control
remoto. Esta movera el robot hacia atras.

3. Se pulsara el botén del circuito y un led indi-
cador parpadeara tres veces, y posteriormente
debemos pulsar la flecha hacia la izquierda del
control remoto. Esta moverd el robot hacia la
izquierda.

4. Se pulsara el botén del circuito y un led indi-
cador parpadeard cuatro veces, y posteriormente
debemos pulsar la flecha hacia la derecha del
control remoto. Esta movera el robot hacia la
derecha.

Las senales del control remoto seran recibidas por
el receptor y grabadas en el Arduino.

El robot estd programado para guardar esta confi-
guracion, ya que todos los valores recibidos se grabaran
en la memoria EEPROM. Asi que desde ese momento
las flechas seleccionadas seran las que controlen el
robot.

Cabe mencionar que este receptor estara a la vista,

cador parpadeara dos veces, y posteriormente y estard ubicada en la parte superior del robot.

Figura 7. Robots finalizados. Elaboracién propia

Conclusiones

En conclusién, el proyecto cumplié exhaustivamente
con los objetivos planteados, ademés de solventar una
necesidad social; resulté ser una guia pedagodgica que
fomenta diversas disciplinas enfocadas a la robédtica.
Asimismo, abarca un conjunto de pautas descritas que

promueve la simplicidad, adaptandose eficazmente a
los requerimientos establecidos del estudiante.

A futuro se pretende redefinir y sofisticar los pro-
totipos de diseno; con la finalidad de que puedan ser
expuestos a participar en las competencias de robots
a nivel nacional.

Ademés, con la finalidad de diversificar el uso de
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la tecnologia, se pretende dar importancia a la cons-
trucciéon de mecanismos con base a la domética.

Observaciones

Por otro lado, el proyecto presenta algunas dificultades,
las cuales deben ser tomadas en cuenta:

Al ser un circuito que estd armado en un proto-
board y unido mediante cables, estos tienden a deteri-
orarse y afectar el funcionamiento del robot.

A nivel comercial, se dificulta la obtencién del re-
ceptor infrarrojo.

El tiempo de uso del robot se ve limitado por la
vida 1til de la bateria, a menos que sea una bateria
recargable.
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