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RESUMEN

El presente proyecto consiste en el disefio y asewtm de un prototipo de robot
limpiador de vidrio autbnomo con mando inalambrieb, mismo que permite,
mediante una fuerza magnética que ejerce los dosllogdde trabajo denominados
modulo maestro (interior del lugar) y modulo esolaexterior del lugar), una
adherencia al vidrio excelente dando asi un agegjaro para su funcionamiento. El
modulo maestro consta de llantas antideslizantesadmiten el movimiento sobre la
superficie del vidrio, imanes permanentes paraejeiuerza de atraccion entre los
modulos a través del vidrio, deteccion de perfilexbjetos de las ventanas mediante
sensores ultrasénicos receptor IR para los mandbsahtrol remoto; y discos
limpiadores con sus respectivos pafios de microphra la limpieza de la superficie
del vidrio. EI modulo esclavo es el dispositivo selgr del maestro y limpiador que
consta ademas de los componentes del médulo madstwo contenedor del liquido
limpia vidrios y una boquilla para la salida dejuido limpiador. La comunicacién
entre los dos modulos es inalambrica mediante médde radio frecuencia, el
transmisor en el médulo maestro y el receptor endelulo esclavo. La adquisicion
de datos y el control de los actuadores de los foéde lo realizan a través de una
tarjeta electronica con base a Arduino Nano. Etgbimo presenta dos modos de
trabajo, un modo manual donde se controla a losutoéda través de botones de
movimiento y direccién con un control remoto y uada automatico para realizar la

secuencia de limpieza ya establecida.
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