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RESUMEN

En este se desarrollé un robot movil operado con Android el cual integra diferentes
tecnologias y/o areas de conocimientos, como los son la el disefio CAD, fabricacion
con tecnologia de impresion 3D, programacion de una aplicacién Android, sistema de
desarrollo Arduino, teleoperacion y robotica.

El robot esta compuesto por un brazo robético de 5 grados de libertad fabricado en
plastico ABS montado sobre una plataforma moévil para su desplazamiento, el disefio
se realiz6 en SolidWorks. El sistema de control se implement6 en la Arduino Due. La
aplicacion se desarroll6 en Eclipse SDK y cuenta con tres modos de operacién con el
cual el usuario puede manejar el robot. La comunicacion entre el robot y la aplicacion
se hace mediante Bluetooth.
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