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Introducción
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 ¿Qué son los Robots Omnidireccionales?



Introducción
 Ventajas frente a vehículos convencionales:

 Desplazamiento independiente de orientación

 Mayor movilidad en ambientes dinámicos y reducidos.

 RoboCup

 Aplicaciones industriales
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Introducción 
Componentes principales
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 Ruedas

 Universal

 Mecanum



Introducción 
Componentes principales

8

 Estructuras



Introducción 
Componentes principales
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 ¿Cómo se logra la omnidireccionalidad?



Introducción
Objetivos

 Investigación de robots omnidireccionales

 Construcción de un robot Omnidireccional 

 Control del robot

 Aplicación para desarrollo y ejecución de aplicaciones 
robóticas
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Descripción de la solución
construcción
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 Mecánica simplificada con Lego Mindstorms NXT 

 Ruedas universales

 3 ruedas

 Modelo en Lego Digital Designer



Descripción de la solución
construcción
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 Dimensiones 

 Altura: 15 cm

 Diámetro:  19 cm



Descripción de la solución
EasyRobots

 Framework para ejecución de aplicaciones robóticas

 Creación de comportamientos en alto nivel

 Modelado gráfico de aplicaciones

 Interacción con aplicaciones externas
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Descripción de la solución
EasyRobots

 Nuestra Solución – Visión externa

15

C
Cámara



Descripción de la solución
EasyRobots

 Componentes internas
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Sensores 
lógicos Robots lógicos

Comportamiento



Descripción de la solución
EasyRobots  - Estrategias 
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Conclusiones
 Investigamos nueva tecnología Omnidireccional

 Software genérico para control de robots

 Ambiente de desarrollo de aplicaciones robóticas

 Utilización en competencias

 Abstracción de la programación
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¿Qué queda por hacer?
 Agregar funcionalidades a EasyRobots

 Generar interfaz amigable para estudiantes

 Equipo de RoboCup omnidireccional
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