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Prototipo de un dispositivo a escala limpiador de pisos

Resumen

En el presente articulo se muestra un prototipo a escala de un dispositivo
limpiador de pisos que trabaja de forma autbnoma. El prototipo es capaz de barrer
y aspirar el polvo de pisos, la duracion de su bateria es de 15 minutos, cuenta con
sensores Opticos de proximidad los cuales evitan obstaculos que se encuentren a
lo largo del camino, estos sensores permitiran que el dispositivo no se detenga

entre los muebles del inmueble.

Abstract

This article shows a scale prototype of a floor cleaning device who works
autonomous, in particular the prototype is able to sweep and vacuum the dust from
floors, the battery life is about 15 minutes, has optical proximity sensors which find
and avoid obstacles along the way, these sensors allow the device doesn’t stops

between the furniture in your property.

Palabras clave. Robot limpiador, autbnomo.

Introduccion
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En México existe una poblacion de poco mas de 112 millones de habitantes, de
los cuales el 51.18% son mujeres. De ese total, el 45.4% de las mujeres se
dedican a los quehaceres domésticos y en promedio ocupan 15 horas a la semana
para realizar estas actividades [1]. Un robot de servicio es todo aquel cuya funcion
es la de realizar diversas actividades para ayudar a personas [2].

Uno de los primeros robots méviles que consiguié entrar en el mercado doméstico
como electrodoméstico fue el robot aspirador Roomba ®, que empezd a

comercializar la compafiia iRobot ® en 2002 [3].

La presente investigacion se centra en disefiar y construir un prototipo de un
dispositivo a escala limpiador de pisos, que opere de forma autdnoma, tiene un
cepillo que ayuda a barrer la basura y aspirar el polvo ademas de tener sensores
que detecten y evadan los obstaculos que llegase a encontrar para que las

personas empleen el tiempo en otras actividades.

Materiales

» Placa de acrilico de 8 mm de grosor.

+ 2 sensores fotoeléctricos Omron E3F2

» 2 sensores fotoeléctricos Pepperl Fuchs 87801
* Unmotordecda7.6V

* 2 motores (moto reductores) de 12 V

* Mini aspiradora para teclado USB de 5V

+ Bateriasde litode 9.6y 7.2V
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* Placa de pruebas

* Puente H L293 para controlar motores

* Microcontrolador AVR 168p

* Cepillo trenzado

+ Llantas de 1’ de radio.

* 4 Bases de angulo de aluminio de 1’x1’x1/8’ para sensores.
* 4 Bases de angulo de aluminio de 1'x1'%'x1/8’ para llantas.

« Tornilleria, cinchos, pegamento y cable.

Metodologia

Se construy6 el prototipo mévil para limpiar de manera autébnoma los pisos

procedimiento:
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Solucionar el problema de
limpieza en el hogar

Seleccion de materiales

Ensamble:

- Placa de bases
- Traccién

- Baterias

- Sensores

\_ - Control Y,

Programacién del
microcontrolador.

Pruebas:
- Aspirado
- Objetos
- Autonomia |
{ Ajustes finales. }
{ Producto final. ‘

Figura 1. Diagrama del procedimiento de construccion.
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Pruebas

Las pruebas se realizaron en habitaciones de 4x5 metros de longitud en donde
se observo que el dispositivo puede barrer y aspirar en distintos tipos de pisos asi
como aspira diversos tipos de objetos como los que se muestran en las siguientes

tablas.

Tabla 1 pruebas con distintas superficie.

Tipos de piso Si No
aspira aspira

Cemento X

Loseta X

Alfombras X
Pisos de hule como X
tapetes

Ceramico X
madera X
Rustico(tierra) X

Tabla 2 pruebas con distintos objetos.

Tipo de objetos Si No
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aspira  aspira
Cabellos X
Polvo X

Basura diminuta (1 | X

cm)

Monedas X

Pelusa X

Cabellos de animal | X

Piedras diminutas(1 X
cm)
Papel X

Resultados

Obtuvimos el dispositivo ensamblado y observamos que se puede trasladar de
manera autbnoma que barre y aspira el polvo de los pisos. El microcontrolador
estd programado en C para el control de este mismo, su bateria tiene una

duraciéon de 15 minutos.

Conclusion

Con base en los resultados obtenidos se puede concluir que el dispositivo puede
barrer y aspirar de forma autbnoma en distintos tipos de pisos y diversos objetos
sin embargo el dispositivo no puede aspirar objetos de gran tamano, por lo que
una solucion viable seria tener diversos dispositivos para distintas superficies de

pisos.
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