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Proyecto Sumo
Fecha: 21 de Octubre de 2013

Asociacion: Club de Robética Mecatronica

Datos Personales del Principal contacto
* Nombre y Apellidos: Victor Uceda Uceda

* NIF:
* Teléfono:
* Facultad: Escuela Politécnica Superior y Facultad de Ciencias

¢ Correo Electrénico: vic.uceda@estudiante.uam.es

La presente Asociacion de Estudiantes de la Universidad Auténoma de Madrid, con sus estatutos acordes a la
normativa vigente, a fecha de hoy desea beneficiarse de la concesién de subvenciones para el desarrollo de
actividades de ambito formativo, educativo, profesional y de interés social. Por ello, presentan esta solicitud
dirigida al Vicerrectorado para los Estudiantes y la Formacién Continua de la UAM.

Denominacidn del proyecto, responsables y equipo de trabajo
El proyecto se denomina como indica el titulo; el responsable es el mencionado anteriormente, y los miembros

del equipo de trabajo son:
e Pablo Moreno Martin, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matemaéticas
* Miguel Gargallo Vazquez, Grado en Ingenieria Informatica
*  Pablo Molins Ruano, Grado en Ingenieria Informética
* Carlos Garcia Saura, Grado en Ingenieria en Tecnologias y Servicios de Telecomunicaciones
*  Guillermo Ruiz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
*  Miguel Rodriguez, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
e Pedro Valero, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

*  Guillermo Diaz, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas



» Javier del Valle, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
* Enrique Cabrerizo, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

e Victor Uceda, Doble Grado en Ingenieria Informética y Matematicas

Descripcidn, objetivos y contenido

Descripcion
Este proyecto persigue la construccion de un robot mévil y auténomo capaz de participar en competiciones de

SumoBot.

Estas competiciones se basan en el enfrentamiento de dos bots en un tatami circular en el cual el robot tiene que

detectar al enemigo e intentar empujar al rival fuera de la superficie de combate.

Desarrollaremos el robot desde cero, basandonos en una estructura disefiada en 3D e imprimible, intentando
bajar costes de la mecéanica y compensandolo con un gran numero de sensores que perciban y reaccionen

correctamente al entorno.

Objetivos
El objetivo principal que perseguimos con este proyecto es alcanzar una formacién multidisciplinar (mecéanica,
electrénica, algoritmica y programacion) completa de los participantes en la construccién del bot.

También tratamos de lograr una innovacién desarrollando nuevas estrategias de cara a abordar el reto que se
plantea en las competiciones buscando un bot con gran complejidad de algoritmos que tenga una inteligencia
notoria intentando basada en un buena observacion del entorno y trazando estrategias diferentes para cada
situacion, no intentamos basarnos en la fuerza bruta debido a que eso incremente notablemente el coste de la

mecanica.

Con este proyecto queremos adquirir experiencia en el campo de la robética de sumo y sus competiciones,
observar y aprender de los rivales con los que nos encontremos y a la vez difundir el nombre de la Asociacién y

el de la universidad.

Contenido

El contenido del proyecto se basa en 4 partes fundamentales:

* Disefio y blisqueda de estrategias: maquetado 3D en el ordenador de las estructuras del robot, estudio del
nimero y la posicién 6ptima de los sensores para capturar el entorno y previsualizacion de las estrategias

a trazar durante el combate y de la capacidad de calculo necesaria.



* Desarrollo y construccién: impresién 3D de las estructuras del bot, ensamblado del mismo y de las
partes mecanicas y estructurales, construccién de los circuitos impresos y montaje de la electrénica,

colocacion y conexioén entre los microcontroladores y los sensores.

*  Programacion de los algoritmos y pruebas: programacién de los microcontroladores para el control de

los sensores y el manejo de los motores. Pruebas sobre el tatami de las estrategias propuestas.

*  Competicion: presentar el resultado a competiciones buscando comparar las estrategias programadas en

un entorno de competicidén real y comparar contra otros equipos nuestro trabajo.

Prevision de Desarrollo
El cronograma temporal de la realizacién del proyecto se basa en las 4 etapas descritas anteriormente las cuales
seguiremos con un orden secuencial aunque se pueden producir solapamientos para adelantar el comienzo de las

etapas siguientes al final de la anterior. Secuencia temporal:

2013 - Octubre y Noviembre: etapa de disefio y definicion del robot, a la par que se desarrollan las piezas
estructurales en el ordenador iremos imprimiendo prototipos de ellas para probar una primera estructura basica
movil y dotar al equipo de electronica y al de estrategias de un primer prototipo sobre el que ir realizando su

trabajo.
- Diciembre: Finalizacién y puesta a punto final del disefio.
2014 - Enero y Febrero: etapa de ensamblado y fabricaciéon de la electrénica y construccién del robot.

- Febrero y Marzo: programacion sobre Arduino y pruebas propias de primer nivel (funcionamiento

correcto de la electronica y mecanica).
- Marzo-Abril: pruebas finales y refinamientos de las estrategias implementadas.

- Mayo: presentacion, divulgacién del resultado y competiciones.



Presupuesto desglosado

Descripciéon Cantidad = Precio/unidad Importe
Microcontrolador (Arduino Due) 1 35,00 € 35,00 €
Motores Pololu (con Encoders 4 39,95 % 118,80 €
Motor Driver Controller (H bridge) 4 20,00 € 80,00 €
Ruedas y ejes 4 5,00 € 20,00 €
Bobina pléstico PL.C (imprimible) 1 25,00 € 25,00 €
Acero (m2) 1 8,00 € 8,00 €
Bateria 12V (Alta capacidad) 1 40,00 € 40,00 €
Bateria 5V (Electrénica) 1 10,00 € 10,00 €
Sensores Ultrasonidos 5 6,00 € 30,00 €
Sensores IR de linea (Arrays) 4 10,00 € 40,00 €
Componentes electrénicos Variados - - 35,00 €
Sensores IR de distancia (Ya disponible) 5 20,00 € 0,00 €
Acelerémetro y Giroscopio (Ya disponible) 1 15,00 € 0,00 €
Microcontrolador “Arduino Nano” (Ya disponible) 2 20,00 € 0,00 €

Total 442,80 €

Esto es una estimacién a priori, habiendo buscado precios en tiendas online con buena relacién Calidad/Precio.

Solicitud de Presupuesto
De acuerdo con la estimacion que hemos indicado, la descripcién y envergadura del proyecto y los precios
consultados en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un presupuesto de 442.8€ para la realizacién del

mismo durante todo el curso 2013-14.

Plan de difusion del resultado
La difusion del resultado la realizaremos mediante la presentacién a competiciones logrando una difusion a

nivel global y a la par trabajaremos para difundir los conocimientos adquiridos entre todos a nivel mas local de



la escuela realizando charlas abiertas a todos los estudiante en as que expondremos el trabajo realizado, las

dificultades encontradas y las diferentes soluciones desarrolladas.



Construccion de una impresora 3D

Datos Personales del Principal contacto
* Nombre y Apellidos: Pablo Molins Ruano

* NIF:
» Teléfono:
» Facultad: Escuela Politécnica Superior

*  Correo Electrénico: pablo.molins@estudiante.uam.es

Denominacién del proyecto, responsables y equipo de trabajo

El proyecto se denomina Construccién de una impresora 3D.
El responsable es Pablo Molins Ruano y los miembros del equipo de trabajo son:

* Pablo Moreno Martin, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas
*  Miguel Gargallo Vazquez, Grado en Ingenieria Informatica

e Pablo Molins Ruano, Grado en Ingenieria Informatica

* Carlos Garcia Saura, Grado en Ingenieria en Tecnologias y Servicios de Telecomunicaciones
¢ Guillermo Ruiz, Doble Grado en Ingenieria Informética y Matematicas

*  Miguel Rodriguez, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

*  Pedro Valero, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

*  Guillermo Diaz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

» Javier del Valle, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

* Enrique Cabrerizo, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

*  Victor Uceda, Doble Grado en Ingenieria Informadtica y Matematicas

Descripcidn, objetivos

Descripcion

Desde el Club de Roboética Mecatrénica sentimos que mientras muchas Universidades de la Comunidad de
Madrid disponen de una impresora 3D, ni la Escuela Politécnica Superior ni la Universidad Auténoma de
Madrid en su conjunto dispone de una impresora 3D de uso publico.

Para subsanar esta falta pretendemos construir una impresora 3D, usando para ello un kit de montaje profesional
que nos asegure un producto final de calidad, que pueda ser puesta a disposicion de cualquier miembro de la
comunidad educativa de la UAM que asi lo requiera. El Club seria el encargado del mantenimiento de la
impresora, y los usuarios tinicamente tendrian que asumir los gastos de material que su impresién suponga. Asi,
la comunidad universitaria podria beneficiarse del acceso a una impresora 3D, suponiendo un coste minimo
tanto para ellos como para la Universidad. Esto supone una inversién para un gran nimero de proyectos que se
deseen realizar en el futuro; el coste de material que supone una impresién en 3D es infimo, comparado con la



adquisicion de otras piezas que puedan ser necesarias, una vez se posee la impresora.

Las aplicaciones de las impresoras 3D son increiblemente variadas y cada dia mayores. Esto se debe al gran
interés que despierta esta tecnologia, junto con el hecho de que cada dia es una tecnologia mas accesible, lo que
se traduce en una gran comunidad de creadores de contenido y aplicaciones para estas impresoras.

El Club ya hizo uso de estas impresoras, encargando piezas para un robot velocista realizado el afio pasado. Con
este proyecto pretendemos poder utilizar esta impresora y no depender asi de impresoras externas a la UAM para
algunas de las piezas necesarias para el robot de sumo y el resto de proyectos que presentamos este afio. Ademas,
creemos que el resto de la comunidad educativa puede beneficiarse enormemente del proyecto, ya que las
impresoras 3D presentan una gran variedad de aplicaciones: desde la reconstruccion de fosiles y el replicado de
antigiiedades y piezas de especial valor para la arqueologia hasta la impresién de réplicas de partes del cuerpo
humano, empleadas después en ciencia forense y patologia.

Objetivos
Los objetivos que pretendemos satisfacer con este proyecto son los siguientes:
e Abastecer al Club de una impresora 3D ya que es una herramienta muy ttil en la construccion de piezas
para robots.
* Poner a disposicion de todos los miembros de la Universidad un servicio de impresién 3D.
»  Utilizar la impresora y el servicio de impresion para promocionar y dar a conocer esta reciente pero
prometedora tecnologia entre los miembros de la comunidad universitaria.

Prevision de Desarrollo y Contenido
El proyecto esta dividido en 3 partes diferenciadas:

*  Construccién: Una semana.

o Una vez el Club disponga del kit de montaje empezaria el montaje, calibrado y prueba de la
impresora. Se puede montar sin ningin problema entre dos personas en un periodo de una semana
lectiva.

* Servicio de impresion:

o Montada la impresora 3D podria empezar el servicio de impresién 3D. El Club aceptara encargos
por correo electronico o cualquier otra via de comunicacién electrénica que nos permita recibir el
modelo a imprimir.

o Conocedores de que no toda la comunidad universitaria tendra los conocimientos informaticos
suficientes como para la creacién de un modelo 3D por ordenador, el Club intentara en la medida de
lo posible ayudar a toda persona que se acerque con un proyecto a poder realizarlo completamente,
tal y como siempre ha hecho.

*  Promocién de la tecnologia de impresién 3D:

©  Ya el Club esta organizado unas charlas informativas sobre esta tecnologia en la Escuela Politécnica
Superior. El acceso a las charlas es libre y todo el material se esta recopilando para ser publicado en
la pagina web del Club para hacerlo accesible a toda la comunidad universitaria.

o Ademas, se pretende dar a conocer esta tecnologia en el resto de facultades mediante carteles y la
promocién por medios electrénicos que cada facultad tenga habilitados.



Presupuesto desglosado

Descripcion Cantidad Precio/unidad Importe
Kit de montaje - Prusa 1 599,00 € 599,00 €
i3 Black Edition
Gastos de envio - De 1 13,40 € 13,40 €
10a 15 kg
Marketing y 1 10 1
propaganda

Subtotal 613,40 €

Solicitud de Presupuesto

De acuerdo con la estimacion que hemos relatado, la descripcion y envergadura del proyecto y los precios
consultados en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un presupuesto de 613,40€ para la realizacién del
mismo durante todo el curso 2013-14.




Proyecto Coche Wireless

Datos Personales del Principal contacto

Nombre y Apellidos: Javier del Valle Contreras
NIF:

Teléfono:

Facultad: Escuela Politécnica Superior

Correo Electronico: javier.vallec@estudiante.uam.es

Denominacidn del proyecto, responsables y equipo de trabajo

El proyecto se denomina como indica el titulo; el responsable es el mencionado anteriormente, y los miembros
del equipo de trabajo son:

Pablo Moreno Martin, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matemaéticas
Miguel Gargallo Vazquez, Grado en Ingenieria Informatica

Pablo Molins Ruano, Grado en Ingenieria Informatica

Carlos Garcia Saura, Grado en Ingenieria en Tecnologias y Servicios de Telecomunicaciones
Guillermo Ruiz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Miguel Rodriguez, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Pedro Valero, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Guillermo Diaz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Javier del Valle, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Enrique Cabrerizo, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Victor Uceda, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas

Descripcién, objetivos

Descripcion
Este proyecto consiste en el disefio y construcciéon de un coche controlado a distancia empleando la tecnologia

Wi-Fi con una camara de video incorporada.

Para controlar el robot disefiaremos dos opciones:

1. Aplicacion Android para un smartphone que permita manejar el coche.

2. Una aplicacién de escritorio que permita enviar ordenes al coche y recibir datos de éste: imagenes de la

camara y datos de otros sensores.
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Objetivos

El objetivo de este proyecto es la investigacion y formacién en electrénica, mecéanica, programacion y redes de
telecomunicaciones.

El disefio de un robot que establece una conexién por internet con un ordenador abre la puerta a un gran abanico
de posibilidades:

* Instalacién de un gran numero de sensores que recojan datos del entorno.

* En concreto, instalacién de una camara de video que retransmita imagenes.
*  Programacion de rutinas para responder a determinados cambios.

* Ejecucién de caminos pre-programados.

* En general, cualquier dispositivo que pueda ser instalado en el robot podra ser controlado a distancia por
internet.

Prevision de Desarrollo y Contenido

El proyecto esta dividido en 3 partes diferenciadas:

* Etapa 1 - Disefio: Noviembre - Diciembre de 2013.
o Planificacion de estrategias y toma de decisiones respecto al disefio y componentes a utilizar.
©  Maquetado 3D en el ordenador de las estructuras del coche y colocacién de sensores.
¢ Etapa 2 - Desarrollo y construccién: Enero - Febrero de 2014
o Impresion 3D de las estructuras, ensamblado de las demas partes mecanicas (ejes, ruedas, motores,
etc), construccion de los circuitos impresos y montaje de la electrénica.
© Colocacion y conexion entre los microcontroladores y antenas.
o Configuracién de la conexion Wi-Fi.
* FEtapa 3 - Programacion de algoritmos y pruebas: Enero - Febrero - Marzo de 2014

© Programacién del microcontrolador dedicado al control del coche: direccién, velocidad de los
motores y decodificacion de las sefiales recibidas por la antena.

© Programacién de las aplicaciones para ordenador y smartphone.
©  Pruebas y correccién de posibles fallos.

Presupuesto desglosado

Descripcion Cantidad Precio/unidad Importe

Placa Raspberry Pi 1 55,00 € 50,00 €

Motores 4 15,00 € 60,00 €

Antena Wi-Fi 1 19,00 € 15,00 €

Camara 1 35,00 € 35,00 €

Ruedas 4 1,00 € 4,00 €

Ejes 2 1,00 € 2,00 €

Bateria 12V (Alta 1 40,00 € 40,00 €
capacidad)

Bateria 5V (Electrénica) 1 10,00 € 10,00 €
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Descripcion Cantidad Precio/unidad Importe
Placa de potencia 1 20,00 € 20,00 €
para motores
Otros componentes - - 30,00 €
electronicos
Subtotal 275,00 €

Solicitud de Presupuesto

De acuerdo con la estimacion que hemos relatado, la descripcion y envergadura del proyecto y los precios
consultados en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un
presupuesto de 275€ para la realizacién del mismo durante todo el curso 2013-14
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Curso de Introduccion a la Robédtica

Datos Personales del Principal contacto
* Nombre y Apellidos: Victor Uceda Uceda

* NIF:
*  Teléfono:
* Facultad: Escuela Politécnica Superior y Facultad de Ciencias

¢ Correo Electrénico: vic.uceda@estudiante.uam.es

La presente Asociacion de Estudiantes de la Universidad Autéonoma de Madrid, con sus estatutos acordes a la
normativa vigente, a fecha de hoy desea beneficiarse de la concesién de subvenciones para el desarrollo de
actividades de dmbito formativo, educativo, profesional y de interés social. Por ello, presentan esta solicitud
dirigida al Vicerrectorado para los Estudiantes y la Formacién Continua de la UAM.

Denominacién del proyecto, responsables y equipo de trabajo
El proyecto se denomina como indica el titulo, el responsable es el mencionado anteriormente y los

organizadores son los miembros de la junta directiva de la asociacion:
*  Miguel Gargallo, Grado en Ingenieria Informatica
* Pablo Molins, Grado en Ingenieria Informatica
* Carlos Garcia Saura, Grado en Ingenieria de Tecnologias y Servicios de Telecomunicaciones

*  Victor Uceda, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas

Descripcidn, objetivos y contenido

Descripcion
Este taller constituira una segunda edicién del realizado hace un afio, en el que debido a razones practicas no

pudimos aceptar a todos los que pidieron inscribirse. Se pretende difundir conocimientos basicos de robdtica

adicionales a los contenidos que se tratan en los grados de informatica y telecomunicaciones. El taller se basa en

la construccién completa de un robot auténomo mévil (HKTR-9000) basado en un controlador Arduino.

14



Objetivos y Requisitos

El taller esta dirigido a un grupo de 20 estudiantes, con el objetivo de dar una introduccion a la robética basica.

No existe ningin requisito de conocimiento previo en robética: se les enseflardn los conceptos basicos
(electronica con Arduino, el CRM-Shield y mecanica simple). El tnico requisito es, previsiblemente,

conocimientos basicos de programacion (para que puedan programar el robot sin problemas).

Contenido

En las primeras dos sesiones del taller se explicara el funcionamiento de los componentes basicos de un robot, y

se presenta el entorno de desarrollo Arduino. Los estudiantes aprenderan como trabajar con sensores y motores a

bajo nivel empleando para ello placas de prototipos (Breadboards). Después programaran las funciones

necesarias para el control de motores.

Las dos sesiones siguientes tratan el ensamblado de los HKTR-9000 y algunos ejemplos de programacion. Los
participantes aprenderan cémo hacer que el robot siguiera una fuente de luz, y algunos algoritmos basicos de
control Proporcional Integral Derivativo (PID) para lograr un resultado eficiente. Para esto se usara una gran

superficie de papel con una banda negra de cinta adhesiva creando un circuito.

La dltima sesiéon se plantea “libre” y se permitira a cada equipo de participantes elegir qué hacer. Se

proporcionard algunas sugerencias, como hacer que el robot evite obstaculos, o que siga una fuente de luz.

Presupuesto desglosado

[Descripcion Cantidad = Precio/unidad Importe
Estructura robots 5 10€ 50 €
Micro Motores Pololu 10 10€ 100 €
Componente para la CRM-Shield 5 15€ 75 €
Bateria 7V 5 8€ 40 €
Componentes electrénicos Variados - - 30€
Sensores IR de linea (Ya disponible) 5 12 € 0,00 €
Microcontrolador “Arduino Due” (Ya disponible) 5 30,00 € 0,00 €

Total 295 €

Solicitud de Presupuesto

De acuerdo con la estimacion que hemos relatado, la descripcion y envergadura del proyecto y los precios
consultados en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un presupuesto de 295€ para la realizacién del mismo
durante todo el curso 2013-14.
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Evaluacion del resultado

Se realizara un sondeo entre los asistentes para que ellos mismo valoren sobre los conocimientos que hayan

obtenido en esa semana.

16



Proyecto Brazo Robotico

Datos Personales del Principal contacto

Nombre y Apellidos: Carlos Garcia Saura

NIF:

Teléfono:

Facultad: Escuela Politécnica Superior y Facultad de Ciencias

Correo Electrénico: carlos.garciasaura@estudiante.uam.es

Denominacidn del proyecto, responsables y equipo de trabajo

El proyecto se denomina como indica el titulo, el responsable es el mencionado anteriormente y los
organizadores son:

Pablo Moreno Martin, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matemaéticas
Miguel Gargallo Vazquez, Grado en Ingenieria Informatica

Pablo Molins Ruano, Grado en Ingenieria Informatica

Carlos Garcia Saura, Grado en Ingenieria en Tecnologias y Servicios de Telecomunicaciones
Guillermo Ruiz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Miguel Rodriguez, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Pedro Valero, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas
Guillermo Diaz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Javier del Valle, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Enrique Cabrerizo, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
Victor Uceda, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

Descripcién y objetivos

Descripcion

Este proyecto consiste en el disefio y construccion de un brazo robético articulado de 6 grados de libertad.
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Brazo mecdnico disefiado en OpenScad

Las piezas estaran fabricadas con la impresora 3D, los actuadores principales seran servomotores (de alta
potencia para los primeros tramos del brazo, y de menor peso para las partes proximas al extremo).

Usaremos placas Arduino para controlar los servomotores, asi como leer los potenciémetros (resistencias
variables) encargados de medir los angulos de las articulaciones.

Objetivos

Con este proyecto dispondremos de una plataforma articulada para probar algoritmos de posicionamiento y
manipulacién de objetos fisicos.

Una vez listo podremos organizar talleres y charlas sobre control de robots con articulaciones.

Usando una camara web podremos, ademas, probar algoritmos de visién conjuntamente con la interaccion
proporcionada por el brazo robot.

Prevision de Desarrollo y Contenido

El proyecto esta dividido en 3 partes diferenciadas:
* Etapa 1 - Disefio y compra de piezas: Diciembre - Enero de 2013.
* Ftapa 2 - Desarrollo y construcciéon: Febrero - Marzo de 2014

* Etapa 3 - Programacidn de algoritmos y pruebas: Desde Marzo de 2014

Presupuesto desglosado
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Descripcion Cantidad Precio/unidad Importe

Servo-motores de alta 2 18,75 € 37,50 €
potencia

Servo-motores de 2 12,00 € 24,00 €
potencia media

Micro-servos para la 4 6,00 € 24,00 €
pinza del robot

Webcam HD 1 35,00 € 35,00 €
Filamento de pléstico 1Kg 25,00 € 25,00 €
para imprimir las piezas

Arduino MEGA 1 23,14 € 23.14 €
Componentes 1 20,00 € 20,00 €

electrénicos (sensores,
conectores, cables)

Tornillos y tuercas 1 5,00 € 5,00 €
Base de madera 1 3,00 € 3,00 €
Subtotal 196,64 €

Solicitud de Presupuesto

De acuerdo con la estimacion que hemos relatado, la descripcion y envergadura del proyecto y los precios
consultados en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un presupuesto de 196,64€ para la realizacién del
mismo durante todo el curso 2013-14.



Concurso de robética

Datos Personales del Principal contacto
*  Nombre y Apellidos: Victor Uceda Uceda.

* NIF:
*  Teléfono:
e Facultad: Escuela Politécnica Superior y Facultad de Ciencias.

¢ Correo Electronico: vic.uceda@estudiante.uam.es

La presente Asociacion de Estudiantes de la Universidad Autonoma de Madrid, con sus estatutos acordes a la
normativa vigente, a fecha de hoy desea beneficiarse de la concesién de subvenciones para el desarrollo de
actividades de ambito formativo, educativo, profesional y de interés social. Por ello, presentan esta solicitud

dirigida al Vicerrectorado para los Estudiantes y la Formacion Continua de la UAM.

Denominacidn del proyecto, responsables y equipo de trabajo
El proyecto se denomina como indica el titulo, el responsable es el mencionado anteriormente y los

organizadores son los miembros del CRM.
Participantes

Todos los equipos que se apunten previamente, formados por estudiantes de cualquier universidad nacional.

Descripcidn, objetivos y contenido

Descripcion
La actividad propuesta consiste en una competicion en la E.P.S de la UAM de un concurso de roboética con dos
modalidades, por un lado un concurso de “SumoBot” que consiste en que dos robots disefiados para empujarse

luchen entre ellos en un tatami hasta que uno de los dos caiga fuera del mismo.

Por otro lado habréa también un concurso de velocistas, donde robots disefiados y optimizados para detectar y

recorrer circuitos se enfrentaran entre ellos para ver quien es el mas rapido.
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Objetivos
El objetivo principal de este concurso es el de poner a prueba nuestro propio “SumoBot” que estamos disefiando
y creando en el CRM. Para poder poner a prueba nuestro trabajo y compararlo con otros robots provenientes de

otras universidades e institutos de todas partes del pais.

Esta idea de organizar el concurso en nuestra propia universidad es producto de la reduccion de concursos de
este tipo que ha habido en Madrid este ultimo afio (por ejemplo CosmoBot ha dejado de celebrarse). De este
modo dariamos una sede donde no solo se competira, sino también se producira un gran intercambio de ideas
entre los amantes de la robotica. Y como tenemos mucha gente con ganas de moverse y aprender hemos decidido

que qué mejor que ser nosotros mismos los anfitriones del concurso.

Con esta actividad también se pretende animar a los propios estudiantes de la UAM que se sientan de cierta
forma atraidos por la robética a venir, preguntarnos y ser participes de este concurso, que vendra acompariado de

ciertos cursos y charlas para gente que quiera iniciarse en este mundo.

Por ultimo también vendra bien a la propia universidad ya que toda actividad que implique movimiento siempre
viene bien ademas del marketing utilizado para atraer participantes al concurso que daréa cierta fama a la

universidad.

Contenido
El contenido de esta actividad esta dividido en dos partes principales:

1. El concurso de Sumo, que consistira en la lucha de los robots de dos en dos bajo ciertas normas que ya
especificaremos mas adelante. Se trata simplemente de desplazar al robot rival fuera del tatami que

disefiaremos como escenario para este concurso.

2. Por otro lado el concurso de velocistas donde los robot se pondran a prueba sobre otro escenario distinto
donde tendran que seguir un circuito delimitado por una linea lo mas rapido posible, de forma que el que

lo consiga hacer en menos tiempo sera el ganador.

Ambos concursos cuentan con varias especificaciones y reglas que ponemos en la informacién de los concursos
mas adelante pero que, en principio, seran similares a las de otros concurso de esta indole celebrados en otras

universidades como la de Alcala por ejemplo.

Fecha prevista
En un primer momento hemos pensado que los concursos se celebrarian por lo meses de abril o mayo, por lo
que habria que empezar a mover informacion cuanto antes para reclutar el mayor niimero de participantes

posibles.

Aungque la fecha no esté cerrada aun, no se alejara de esos meses.
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Presupuesto desglosado

Descripciéon Cantidad  Precio/unidad Importe
Primer premio SumoBot 1 120,00 € 120,00 €
Segundo premio SumoBot 1 50,00 € 50.00€
Primer premio Velocistas 1 120.00€ 120,00 €
Segundo premio Velocistas 1 50,00 € 50,00 €
Material para la construccién del escenario de Sumo 1 40.00€ 40.00€
Material para la construccion del circuito de velocistas 1 80.00€ 80.00€
Marketing y propaganda 1 20,00 € 20,00 €

480,00 €

Total

Esta es una estimacion a priori, y sin consultar los precios en las tiendas especificas sino buscando estimaciones

en tiendas online con buena relacién Calidad/Precio.

Solicitud de Presupuesto
De acuerdo con la estimacion que hemos relatado, la descripcion y envergadura de las actividades propuestas y
los precios consultados en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un presupuesto de 500€ para la

realizacién de las mismas.

Plan de difusiéon de las actividades

La difusion para reclutar participantes la realizaremos mediante carteles informativos en universidades,
facultades e institutos ademads de por diversos foros y sitios de informacién de internet.

22



Construccion de una fresadora de circuitos

Denominacidn del proyecto, responsables y equipo de trabajo

El proyecto se denomina Construccién de una fresadora de circuitos.
El responsable es Carlos Garcia Saura y los miembros del equipo de trabajo son:

* Pablo Moreno Martin, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas
*  Miguel Gargallo Vazquez, Grado en Ingenieria Informatica

e Pablo Molins Ruano, Grado en Ingenieria Informética

e Carlos Garcia Saura, Grado en Ingenieria en Tecnologias y Servicios de Telecomunicaciones
*  Guillermo Ruiz, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

*  Miguel Rodriguez, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

e Pedro Valero, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

e Guillermo Diaz, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas

» Javier del Valle, Doble Grado en Ingenieria Informéatica y Matematicas

* Enrique Cabrerizo, Doble Grado en Ingenieria Informatica y Matematicas

*  Victor Uceda, Doble Grado en Ingenieria Informética y Matematicas

Descripcidn, objetivos

roa by
LS i

s
’

ud

Cyclone PCB Factory (disefio y funcionamiento)

Descripcion

Para fabricar robots es indispensable disponer de un método rdpido para crear los circuitos impresos. Como
pudimos comprobar durante la preparacion de nuestros talleres, emplear métodos quimicos para la fabricacién de
PCBs resulta ser un método tedioso y con resultados poco consistentes. Ademas se generan residuos quimicos
nocivos que deben ser tratados correctamente.
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La tecnologia de fresado resulta mucho mas adecuada para el prototipado y fabricacion de placas a pequefa
escala como hacemos en el Club de Rob6ética, ademas de ser mucho mas conveniente debido a su capacidad de
hacer los taladros de forma automatica.

Gracias a la aparicion de proyectos open-hardware relacionados con las maquinas de fresado, con el poco
presupuesto solicitado el club podria construirse su propia maquina para fabricar circuitos impresos.
Concretamente, el modelo elegido es Cyclone PCB Factory (http://reprap.org/wiki/Cyclone PCB Factory) un
disefio desarrollado por un estudiante de la EPS-UAM.

Objetivos
Los objetivos que pretendemos satisfacer con este proyecto son los siguientes:
e Abastecer al Club de una fresadora 3D ya que es una herramienta muy util en la fabricacién de circuitos
impresos para los robots.
e Conseguir escalabilidad en nuestros talleres: Gracias a la fresadora de circuitos y a la impresora 3D
podremos hacer talleres con un mayor niimero de robots (y por tanto mayor aforo de estudiantes) con
muy bajo coste.

Prevision de Desarrollo y Contenido
El proyecto esta dividido en 3 partes diferenciadas:

* Adquisicion de los materiales: Un mes.

© Los materiales se obtienen de varios proveedores, estimamos que se tardara un mes en conseguir
todo lo necesario.

* Construccion: Tres semanas.

©  Conforme vayamos recibiendo las piezas podremos ir construyendo y poniendo a punto las diversas
partes de la maquina.

* Prueba y calibrado: Dos semanas.

©  Una vez lista la maquina comenzara la parte de pruebas, se fabricaran diversas placas para
comprobar la consistencia y medir la resolucién y los parametros 6ptimos para el funcionamiento.
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Presupuesto desglosado

Descripcion Cantidad Precio/unidad Importe
Filamento de plastico 1 Kg 25,00 € 25,00 €
para las piezas
impresas
Motores Nemal?7 3 12,50 € 37,50 €
Taladros y fresas varios 40 2,50 € 100,00 €
diametros
Placas de cobre 20 1,99 € 39,8 €
(sustrato FR4)

Varillas roscadas y lisas 9 1,99 € 17,91 €
Tornillos, tuercas y 100 0,1€ 10,00 €
arandelas
Rodamientos 15 1,20 € 18,00 €
Motor y electrénica 1 79,00 € 79,00 €
para el taladro
Fuente de alimentaciéon 1 60,00 € 60,00 €
Electrénica de control 1 49,00 € 49,00 €
Cables y conectores 50 0,25 € 125 €
Tablas de madera para 1 4€ 4€
la base
Gastos de envio 1 30,00 € 30,00 €
acumulados

Subtotal 482,71 €

Solicitud de Presupuesto

De acuerdo con la estimacién que hemos relatado, la descripcion y envergadura del proyecto y los precios consultados
en diferentes tiendas pedimos se nos conceda un presupuesto de 482,71€ para la realizacion del mismo durante todo

el curso 2013-14.
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