
Avan
es de la Universidad Mi
hoa
ana en elárea de Robóti
aLeonardo RomeroUniversidad Mi
hoa
ana, Morelia Mi
h., Mexi
o.lromero�umi
h.mxConsiderando que prá
ti
amente todos los robots en Méxi
o son impor-tados, 
on todos los problemas inherentes: sistemas 
errados, 
aros y 
on unmantenimiento 
ostoso y lento; en la Universidad Mi
hoa
ana se están dandopasos para avanzar en la 
onstru

ión de robots móviles y manipuladores quepudieran ser fabri
ados y 
omer
ializados en la región.1. Avan
es en robots móvilesEn la Universidad Mi
hoa
ana, junto 
on la empresa Cervantes Co. dePara
ho, 
ontinuamos en la mejora de un robot móvil para investiga
ión 
om-petitivo 
on robots importados, el 
ual se tiene la expe
tativa de ser 
omer-
ializado.Se trata de un robot móvil diferen
ial que utiliza motores de CD sin es
obi-llas para la tra

ión, un anillo de 16 sonares Polaroid y 16 sensores infrarrojos,un sistema de giro in
lina
ión 
on motores de pasos de alta pre
isión que puedealbergar un telémetro láser y 
ámaras digitales (ver Fig. 1).El uso de motores de CD sin es
obillas alarga la durabilidad del motor y larobustez del robot, en 
ompara
ión 
on los motores de CD 
on es
obillas quetienen mu
ho menor durabilidad y o
asionan un alto ruido ele
tromagnéti
o.En este sentido se desarrolló una tarjeta 
ontroladora de velo
idad y posi
ión,
on un 
osto muy bajo en 
ompara
ión 
on 
ontroladores 
omer
iales.El anillo de sonares e sensores infrarrojos le añade �exibilidad a la basedel robot, permitiendo así el desarrollo de apli
a
iones sólo 
on la base. Eldesarrollo en estos sensores es la tarjeta multiplexora de los sonares que utilizauna úni
o tarjeta manejadora de un sonar y lo 
one
ta su
esivamente a 
adauno de los 16 transdu
tores.Por otro lado, en
ima de la base se ha diseñado un sistema de giro in-
lina
ión 
on motores de pasos de alto par y 800 pasos/vuelta y un sistemade bandas. El resultado es un sistema 
on una pre
isión muy buena para losmovimientos de giro in
lina
ión, lo 
ual fa
ilita abordar tareas tales 
omo la
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Figura 1. Mobile Robotre
onstru

ión tridimensional 
on telémetros láser y/o 
ámaras estéreo. Enesta parte el desarrollo es la tarjeta 
ontroladora de los motores de pasos,junto 
on un esquema de a
elera
ión de movimientos de los motores de pasos.La idea es tener un robot móvil 
on plataforma abierta que podría serespe
ialmente útil para el mer
ado edu
ativo o de investiga
ión.2. Avan
es en Robots ManipuladoresPor el lado de robots manipuladores, hemos avanzado en la 
onstru

iónde dos prototipos de robots S
ara, pensando en el apoyo a la fabri
a
ión deguitarras de Para
ho.Se han resuelto problemas me
áni
os y a
tualmente tenemos un prototipoa base de motores de CD 
on retroalimenta
ión basada en un en
oder a
opladoal motor y otro prototipo a base de motores de pasos. En el primero se estásintonizando los esquemas de 
ontrol más ade
uados. En el segundo faltadesarrollar la parte de software de 
ontrol.3. Desarrollo de SoftwareEn el software hemos avanzado en la 
alibra
ión de 
ámaras y remo
iónde la distorsión o
asionada por utilizar lentes de amplia apertura, algoritmosde forma
ión de 
olor a partir de los datos de 
ámaras digitales que utilizanel �ltro Bayer, algoritmos de SLAM utilizando el telémetro láser, así 
omo
ompatibilidad de nuestro robot y el software Player/Stage.


