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ARANA CUADRUPEDA LINKI

El presente proyecto consiste en el disefio, fabricacidn y control del robot cuadripedo imprimible llamado LINKI. Ha sido
realizado en el departamento de Ingenieria mecatrénica de la Universidad colombiana de carreras industriales (ECCI)
como Trabajo de fin de semestre.

OBJETIVOS

1. Estudioy aplicaciones de los distintos robots ‘n-podos’ (robots andadores de ‘n’ patas) para la eleccion del
modelo fisico dptimo sobre el que se ha basado el desarrollo de todo el proyecto.

Disefio del robot cuadrupedo LINKI.

Impresidn de las piezas disefiadas en plastico gracias a impresoras 3D.

Montaje de la estructura fisica del robot e instalacion de la electrénica necesaria para su control.

Control remoto por medio de un tarjeta nucleo F446ZE conectado al PC.

Implementacion y evaluacidon del disefio Programacién de movimientos basicos
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El LINKI es un proyecto de robot eficiente, porque con pocos recursos técnicos y econdmicos se ha conseguido una base
util y completa de robot andador. Ademas, es un proyecto de robot flexible ya que su disefio esta abierto a muchas
posibilidades de evolucién para trabajos futuros.

FABRICACION Y MONTAIE

En este apartado se dan detalles y pasos de cdmo se han montado todos los elementos que componen el LINKI, tanto las
piezas impresas y servomotores que forman la estructura fisica como las conexiones eléctricas necesarias para el
funcionamiento completo del robot.

Para la ejecucién de este robot cuadripedo tipo arafia hemos dispuesto de diferentes componentes y materiales asi:

e 8 servomotores

e tarjeta nucleo- 446ZE

e estructura en acrilico de 3mm de espesor.
e 40 tornillos m3 x 10

e 16tornillosm3x12

e 56 tuercas m3

e JOYSTICK



Manual de ensamble de robot

[[/media/uploads/Yances64/manual_ensamblaje_cuadrupedo.pdf]]

El cédigo inicia con un serie de telecomandos, primero asignando las entradas de los servomotores

4 wold Mowerlonjunto(ulnti Tt motores,

Z Digitalln entrada (PE_13}):
DigitalCut 53 (FB_0)-
DigitalCut 52 (FE_0)»
AnalogIn analog 1(A0);
DigitalOut led{LEDL):
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Pwmlut Serwvol (BB _11);
Femlut Servol (FB_10);
PumOut Servod (FA_0);

Fwmlut Servod (FE_14);
Fwmlut SsrwvoS(BE_12);
Pvmlut Servoe (BE_10);
Pvmlut Serwvo7 (FD_12);
Pwmidut Servol(FD_13):
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Asignacién para poder mver el motor

wold MoverMotor(uint3_t motor, uintd_t grados)

[}
Cog ]
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Transmi.printf("Se mowera solc un motor. wn™):;
2 if (grados <= 120}
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AnchoPulsc=( (grados*3 .8} +335);

oo

111 switch (motor) |



MOTORXMOTOR

13 case 0x01:{
14 Servol.pulsewidth us{AZnchoPulsec);

15 Transmi.printf("Se mueve =l motor
1§ break;

20 case O0x02:{
21 Fervod.pulsewidth_us{ZnchoPulse);
23 bresk;

241

26 case O0x03:]
27 Fervod.pulsewidth_us (&nchoPulseo);

28 Transmi.printf ("Se mueve el motor 3.0

29 breagk;

0}

0

19 mase 0x07:{
30 Serwvo’d.pulaewidth us (AnchoPulsc):

32 break;

33 1

23 cage 0x08:{

36 Servod.pulaewidth_us (AnchoPulsoc) ;
37 Transmi.printf ("Se mueve el motor
38 break:
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5l defaulc:{
02 Transmi.printf ("Motor no cargado.

B}

22 Transmi.printf ("Se mueve el motor 2.\n");

Y L
W) ;

case Ox04:{

Served.pulsewidth_us (AnchoPulse) ;
Transmi.printf ("Se muewve el motor
break;

H

case 0x05:({

Jervod.pulaewidth_us (AnchoPulso);
Transmi.printf ("Se muewve el motor
break;

'

case 0x06:{

Serveé.pulsewidth_us (AnchoPulao) ;
Transmi.printf ("Se muewve el motor
break:

H

case 0x07:(
Servo’.pulsewidth_us (AnchoPulso) ;
Transmi.printf ("Se mueve el motor



PARA PODER MOVER UN COJUNTO DE MOTORES SE TIENE UNA ASIGNACION

DD

wold MoverConjunto(uintg_t motores,uintd t posi
Transmi.printf ({"Se mowverz un conjunto de= motores

if (po=icion==0xDD) {

switch (motores) {
cage 1:{
Jerwvol.pulsewidth us |
Servol.pulsewidth us(

]
a):

Transmi.printf ("Mover primer conjunto

brealk;
}

cage Z2:

Serwold.pulsewidth_us (330);
Jervod.pulsewidth_us (330);
Transmi.printf ("Mover segundo conjunto

cage 2:{
Jervos.pulsewidth _us(330);
Servob.pulsewidth us(330);
Transmi.printf |("Mover tercer conjuntao,
brealk;
}

cage 41

SerwvoT.pulsewidth _us(330);
Serwvol.pulsewidth _us(330);
Transmi.printf ("Mover cuarto conjunta,

brealk;
}
default: |
Transmi.printf("Motores no definidos.
}
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) ;
else]
if (po=icion==0

switch (motores) |
cage 1:{
Servol.pulsewidth _us (2100) ;
Servol.pulsewidth u=s(330);
Transmi.printf ("Mow ri
brealk;

}

cage Z2:
Servod.pulsewidth_us (£2100);
Servod.pulsewidth us(337);
Transmi.printf("
brealk;
}

cage 3:]
ServoS.pulsewidth _us (2100);
Servoo.pulsewidth _us(330);

cage 4:

SerwoT.pulsewidth us (2100])
SerwoB.pulsewidth_us (330);

Transmi.printf ("Mover cua
break:
}

default: {
Transmi.printf ("Motores no
}
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else|

if

iposicicon==0x1D) {

awitch (motores) |

cage 1:{
Serwvol.pulsewidth us(330);
Jerwvol.pulsewidth us (2100) ;

-t

Tranami.printf ("Mover primer conjuntso, un

cage Z2:{
Serwvo3.pulsewidth us(330);
Servod.pulsewidth us (2100) ;
Tranami.printf ("Mover segundo
brealk;

Jervos.pulsewidth _us(330);
Servob.pulsewidth us (2100);

brealk;
}

cage 41
SerwvoT.pulsewidth _us(330);
Servol.pulsewidth _us (2100) ;

conjunts, uno cerrado,

r conjuntao,

Transmi.printf ("Mover cuarto conjunta,

brealk;
}

default: |
Transmi.printf("Motores no
}

else]

definidos.

cerrado,
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if (posicicn==0x1R){

switch({motores) {
cage 1:
Servol.pulsewidth us (2100);
Servol.pulsewidth us=s(21030);
Transmi.printf {"Mover primer conjunto, ambos akbiertos. wn"):
brealk:;
}

caae Z:
Servod.pulsewidth_us (2100);
Servod.pulsewidth us (2100);
Transmi.printf ("Mover segundc conjunto, ambes sbkiertos. Wn");
break;
}

cage 3I:]
ServoS.pulsewidth_us (2100);
Servob.pulsewidth_us (2100);

cags 41
ServoT.pulsewidth _us (2100} ;
Servof.pulsewidth _us (2100}
Transmi.printf ("Mover tercer conjunto, ambos abkiertos. wn'):
brealk:;
}

default: {
Transmi.printf ("Moctores no definideos. wn");
1

elsa|
Transmi.printf("Movimiento no definido. wn"}):



VARIABLES PINCIPALES PARA LA DETECCION DEL COLOR

vold ERutColor(){

verde=Detectar():

if {({rojo>2)e{rojo<2s

Transmi.printf("r

Servol.pulsewidth us (1045
wait (0.5);

& (azul>3S)&(ezul<sd) & (verde>33)e(verde<73i}){

W'y o;

MOVIMIENTOS ASIGNADOS POR CADA COLOR

- if ((rojo»2)s&(rojo<is)
e

Transmi.printi{
Servol.pulsewidth us (1025);
wait (0.5):
Servol.pulsewidth us (1315);
wait (0.5):
Servol.pulsewidth _us (1412);
wait (0.3):

& (2zul>»3Z)al(azul<Sd) & (verde>3i)&(verde<T:

. ")

wait (0.3):
Servol.pulsewidth us (1305);
wait (0.5):
Servoi.pulsewidth us (1417);
wait (0.5):
Servol.pulsewidth us (13

wait (0.3):
Servod.pulsewidth _us (1221);
wait (0.3):
Servod.pulsewidth us(1613);
wait (0.5):




else]
if ((rojoxl30)s{rojo<lsZ)
Transmi.printf |

&
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wait (0.3):
Servod.pulsewidth _us(1711);
wait (0.3):

Servol.pulsewidth us (141
wait (0.3):

e

wait (0.3):
Servof.pulsewidth us
wait (0.3):
ServoT.pulsewidth us(l
wait (0.3):

Wait

{0.5):

Servold.pulsewidth us(l
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if {(rojoxll)aircjo<id) &
Tranami.printf|
Servol.pulsewidch us(700)

ER!

wait (1);
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Servod.pulsewidch us(700)

walt (1);
ServoS.pulsewidch us(700)
walt (1);
ServoT.pulsewidth_us(700)
walt (1):
Servold.pulsewidth _us(700)
walt (1)
Servol.pulsewidth us (13501

walt (1):

Servod.pulsewidch usz (1501

wait (1);

ServoS.pulsewidch usz (1501

ER!

walt (1);
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{(verde>Sl) & (verde<l114))




El ingreso para la programacion del LINKI inicia con unos Comandos establecidos estos

“comandos” deben estar en cédigo ascii el cual nos ayudara a configurar los movimientos que
deseamos

FF= INICIO DE COMANDO
01/02/03/04= TIPO DE COMANDO
1D/DD/DA/1A= NUMERO DE MOTOR
ASCIl= NUMERO DE GRADOS

FD= FIN DE COMANDO

# Send String (Untitled_0) ¥

Send String

() ASCII (®) Hex Send

FF 01 07 00 F

ARANA LINKI FINAL







