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RESUMEN

La disciplina Sumo Robot consiste en la lucha de dos robots auténomos que
buscan sacar del dohyo al oponente. En este estudio se logré mejorar un
Robot Sumo de 3kg por dos vias. Desde la construccién se aprovecharon
tecnologias de control numérico computarizado (CNC) para mejorar los
disefios y los materiales empleados, se fabricaron ocho piezas estructurales
de aluminio y nylon en un centro de mecanizado LEADWELL V40iT® de 5
ejes, programado con el software SprutCAM®, y se usé la impresora 3D
MakerBot Replicator 2X® para la impresion de tres piezas en PDA; estas
piezas reemplazaron las de MDF disefiadas y fabricadas anteriormente con
cortadora ldser, aumentando la resistencia sin comprometer el peso. Desde
la programacion y el control se usdé un sistema embebido Teensy 3.2°
basado en procesadores ARM de 32 bits y se conté con sensores de
distancia por tiempo de vuelo con comunicacién i2C, y con sensores
analogos infrarrojos marca SHARP®, las mejora fueron porque los sensores
ultrasdnicos anteriores tenian rebote de sefiales y conos de deteccidn
estrechos, y la implementacién de un puente H con cinco amperios por
canal mediante PWM para cada uno de los actuadores y para el control de
giro, que conllevd un torque considerable en los motores de 12V utilizados.

ABSTRACT

Sumo Robot discipline consists in two autonomous robots fight that seek to
dohyo opponent remove. This study achieved to improve a 3kg Sumo Robot
in two ways. Since construction, computerized numerical control (CNC)
technologies were used to designs and materials used improve, eight
aluminum and nylon structural pieces were manufactured in a 5-axis
machining center LEADWELL V40iT®, programmed with SprutCAM®
software, and MakerBot Replicator 2X® 3D printer was used for printing
three PDA pieces; these pieces replaced those of MDF designed and
manufactured previously with laser cutter, increasing resistance without
compromising weight. From the programming and control, an embedded
Teensy 3.2% system based on 32-bit ARM processors was used, and there
were flight time sensors with i2C communication, and infrared analog




SHARP® sensors, improvements were because the previous ultrasonic
sensors had rebound of signals and narrow cones of detection, and
implementation of a H bridge with five amps per channel by PWM for each
actuators and for turn control, which entailed considerable torque in the
12V motors used.
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