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Diseñar y construir un prototipo de plataforma robótica zoomórfica tele-operada
de seis extremidades con dieciocho grados de libertad para la exploración o
inspección en terrenos no estructurados.

Elementos de soporte y 
mecanismos

Componentes electrónicos

Control tele-operado
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Configuración de las extremidades

Configuración física

Configuración radialConfiguración bilateral



Tres o más grados de libertad

Un grado de libertad

Dos grados de libertad

Entre más grados de libertad 
mayor complejidad del diseño



Loxosceles Laeta

Arácnidos

Diseño Final









CONFIGURACIÓN INSECTOIDE

• El fémur es el eslabón más robusto.
• La tibia es el eslabón más largo.
• 3 grados de libertad por extremidad.









Vista superior de la extremidad

Vista lateral de la extremidad





Formulación Lagrangiana:
Formulación de Euler-Lagrange para el torque: 

Esquema de la extremidad para el análisis de energías



ANÁLISIS DE ENERGÍA TOTAL
Energía cinética del sistema Energía potencial del sistema



LAGRANGIANO



Modelo del torque para el servomotor de la coxa



Modelo del torque para el servomotor del fémur



Modelo del torque para el servomotor de la tibia





Ponderación de los criterios:

Resultados de prioridad entre alternativas:

IMPRESIÓN EN ABS
Soportes de motores y 

pies.





Ponderación de criterios para la selección:



TORQUE APLICADO: 16.5 Kgf cm
LÍMITE ELÁSTICO: 51 MPa



TORQUE APLICADO: 18 Kgf cm
LÍMITE ELÁSTICO: 51 MPa



TORQUE APLICADO: 16,5 Kgf cm
LÍMITE ELÁSTICO: 51 MPa



TORQUE APLICADO: 16,5 Kgf cm
LÍMITE ELÁSTICO: 73,77 MPa



PESO ESTIMADO: 4 Kg
LÍMITE ELÁSTICO: 51 MPa





Ponderación de criterios:

BATERÍA DE POLÍMERO 
DE LITIO



Ponderación de los criterios:

Resultados de prioridad entre alternativas:

CORTE LÁSER EN 
PMMA

Tibias, base y cubierta



TORQUE APLICADO: 16,5 Kg cm
PESO ESTIMADO: 4 Kg
LÍMITE ELÁSTICO: 73,77 MPa
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Dispositivo concentrador

Tarjeta de control ArbotiX-M

• Control de servomotores Dynamixel
• Entorno de programación arduino IDE
• Regulación de voltaje integrada para

una conexión directa de la batería.

Suministro de energía para 6 
motores Dynamixel AX-MX







Motorizada
Horizontal/vertical

Angulo de visión
75.7 grados

Alimentación
DC5V 2A

Velocidad de Imagen
30 fps

Visión Infrarroja

Peso
280 gramos

Regulador de voltaje 
para 5V a 2A









Módulo XBee
Alcance 

100 metros

Antena traza 
incorporada

Conexión directa a 
tarjeta ArbotiX-M

Velocidad de 
datos 250 kbps

Fácil configuración

Temperatura de 
operación -40°C a 

85°C



Tarjeta GeekDUINO ArbotiX Commander 2.0



















Xbee Explorer USB











Duración de la batería de acuerdo al tipo de caminata

Voltajes y amperajes requeridos

Todos los elementos trabajando al mismo tiempo
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