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Concurso de
Robotica
Universitario

Les damos la bienvenida al primer Torneo Universitario 2024 de la
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Liga Robdtica, un evento que desafia a estudiantes universitarios a
disenar e implementar brazos robéticos de bajo costo. Este
concurso brinda una oportunidad Unica para que los participantes
demuestren sus habilidades en ingenieria, programacion y

creatividad.
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Objetivo del concurso

El objetivo principal de este concurso de robdtica universitario es fomentar la innovacion y el desarrollo tecnoldgico
entre los estudiantes. Buscamos que los participantes disenen e implementen un brazo robético de bajo costo, pero

con capacidades avanzadas de manipulacién a través de redes inalambricas.

Mas alla de la construccion fisica del brazo, el concurso busca que los estudiantes desarrollen habilidades en areas

clave como:

- Disefio de mecanismosy sistemas robéticos
- Programaciény control remoto de dispositivos
- Integracién de actuadores

- Uso eficiente de recursosy reduccién de costos

Al final, el concurso no solo premiara al brazo robético ganador, sino también reconocera a los equipos que

demuestren un enfoque innovador, un buen diseno y un fuerte trabajo en equipo.
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UNA NUEVA FORMA DE CAPACITARSE

HOBEITIIC ARM
Diseno Estructural Sistema de Agarre Control Inalambrico
El brazo robético debe contar con un diseno El brazo robético debe contar con un El brazo robético debe poder ser controlado
estructural sélido y estable, capaz de sistema de agarre preciso y versatil, capaz a través de una conexién inalambrica,
soportar los movimientos y cargas de tomar, manipular y soltar objetos de permitiendo a los participantes manipularlo
necesarios para completar los desafios del diferentes formasy tamanos con seguridad. de manera remota durante los desafios. El
concurso. Los materiales utilizados deben Los mecanismos de agarre deben ser sistema de control debe ser robusto,

ser resistentes, con una distribucion de peso  disenados cuidadosamente para garantizar confiable y de facil uso, ofreciendo una
equilibrada para asegurar la precision y el la estabilidad y el control de los objetos respuesta rapiday precisa a las acciones del

control del movimiento. durante los desafios. operador.
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Presupuesto maximo del brazo robético

200

USD

El presupuesto maximo establecido para el disefio e implementacion del brazo robético es de S200 USD.

Este monto limite ha sido establecido para fomentar la creatividad y el ingenio de los participantes, quienes
deberan disenar y construir un brazo robotico de alta calidad y funcionalidad sin exceder este presupuesto. El

objetivo es demostrar que es posible crear soluciones robdticas avanzadas a un costo asequible.
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Manipulacion del brazo robdtico por redes
Inalambricas

Uno de los requisitos clave de este concurso de robdtica universitario es que el brazo robético disefnado e
implementado por los participantes debe poder manipularse a través de redes inalambricas. Esto permite a los

equipos controlar el brazo de forma remota, sin necesidad de cables o conexiones fisicas, brindando mayor

flexibilidad y movilidad durante los desafios a realizar.

La manipulacién inalambrica del brazo robético se lograra mediante el uso de tecnologias como WiFi, Bluetooth, 4G
o0 5G, Lora, entre otras, permitiendo a los equipos enviar comandos y recibir retroalimentacién del dispositivo en
tiempo real. De esta manera, los participantes podran ubicar el brazo robdtico en diferentes posiciones del espacio

de trabajo y controlarlo con precisién para completar las tareas requeridas.
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Desafios a realizar con el brazo robotico

oo

Tomay transporte de
objetos

Los participantes deberan
demostrar la capacidad de su brazo
robotico para tomar y transportar
objetos de diversos tamanosy
formas, como vasos, cajasy
cilindros, con precisiony
delicadeza. Esto probara la destreza
y control del sistema de agarre del

brazo.

N
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Alcancey precision

Los desafios incluiran mover
objetos a posiciones especificas con
exactitud, como colocar un objeto
en un punto. Esto evaluara la
capacidad del brazo robdtico para
realizar movimientos precisosy
coordinados.

Los objetos y posiciones donde se
deben dejar estaran a menos de 50

cm de la base del robot.
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Velocidad y agilidad

Ademas de la precision, también se
evaluara la velocidad y agilidad con
la que el brazo robédtico puede
completar los distintos retos. Los
participantes deberan demostrar
que su diseno puede responder
rapidamente a los cambios en el

entornoy en las tareas solicitadas.
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Calculo de puntaje

El robot debera ser controlado de forma remota
mediante cualquier medio de transmisién. En el
caso de WiFi, debera generar su propiared de
comunicacion. El objetivo del desafio sera
transportar 3 objetos de diferente tamanoy
depositarlos en una ubicacién determinada para
cada objeto. Los objetos son de diferentes
dimensiones. Ademas, se incorpora una prueba
adicional con una de las piezas transportadas que se
detallara mas adelante. Los objetos estaran a menos
de 50 cm de la base del brazo y deben ser

transportados a una distancia menor de 50 cm.
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Criterio Puntaje Total Medio Puntaje Puntaje (Objetos
(Objetosenlazona | (Objetosentrela fueradelazona
demarcada) zonademarcada) demarcada)
Objeto1- Tamano 10 puntos 5 puntos 2 puntos
Pequeno
Objeto2 - Tamano |10 puntos 5 puntos 2 puntos
Mediano
Prueba Adicional 10 puntos - -
(soloobjeto 2)
Objeto 3 - Tamano |15 puntos 10 puntos 2 puntos

Precisidonenla
ubicacion (todoslos
objetos)

Puntaje adicional de
5 puntos si todos los
objetos estan
correctamente
posicionados

El tiempo maximo de la prueba es de 4 minutos. Cada 5 seqgundos después de los 4 minutos restaran 1 punto.
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Objeto n°1 esfera pequeinade 40 mmde

didmetroy 2.7 g de peso.

10 puntos si se deposita completamente en
la zona demarcada.
5 puntos si esta entre la zona demarcada.

2 puntos si esta fuera de la zona.

Winacap

Objeto n°2 Cubo articuladode 63 mmy82g

de peso + Prueba Adicional.

10 puntos para la correcta ubicacidén en la
zona demarcada.

5 puntos si esta entre la zona demarcada.

2 puntos si esta fuera de la zona.

La prueba adicional se presentara el diade la

competencia.
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Objeto n°3 Cilindro de vidriode 20 cmde altoy

250 g de peso.

15 puntos si se deposita completamente en la
zona demarcada.

10 puntos si esta entre la zona demarcada.

2 puntos si esta fuera de la zona.

El cilindro contara con una manilla plastica para

poder tomarlo con el robot.

Puntaje adicional: Si todos los objetos estan correctamente posicionados, se suman 5 puntos adicionales.

Puntaje maximo total: 50 puntos
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Fecha de presentacidn
del brazo robotico

La presentacidn del brazo robético disenado y construido por los
participantes del concurso de robdtica universitario se llevara a
cabo el 23 de octubre. En esta fecha, los equipos deberan llevar
sus creaciones a la competencia y demostrar su funcionamiento
frente alos jueces y el publico. Durante la presentacion, los

equipos tendran la oportunidad de poner a prueba las capacidades

a prueba su precision, flexibilidad y habilidad para manipular

de su brazo robdtico realizando una serie de desafios que pondran Wil B
. ‘ " i - M ‘o~ 4
I - L o
objetos. i . 0ot
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Premios

El concurso de robética universitario tiene como objetivo principal reconocer y premiar a los equipos mas
destacados que logren disenar e implementar un brazo robdtico innovador, eficiente y de bajo costo. Los

principales premios y reconocimientos que se otorgaran son:

1. Primerlugar: Impresora 3D

2. Segundo lugar: Kit Robética.
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