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El  proyecto es un  prototipo que se hace con la finalidad  de ver las  diferentes formas de 
desplazamiento de los robots convencionales  y en esta ocasión   con el uso de una tarjeta 
FPGA. Se realiza el diseño y construcción de un  prototipo de una serpiente  en donde se 
diseñan piezas en acrílico y se  ensamblan entre ellas junto a éstas cinco servomotores que 
a su vez son los encargados de darle movimiento a este robot tipo serpiente. Se diseña una 
tarjeta electrónica para el control de los servomotores en el momento de  su 
funcionamiento  y junto a esto se diseñan los elementos de comunicación  entre ellos 
como son  cables de conexión y conectores especiales  para reducir inconvenientes tales 
como el ruido interferencias indeseables, entre otros.   
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