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Kits: motivación

Los Kits son muy importantes en la robótica educativa y el prototipado

● Estandarizan los componentes mecánicos y electrónicos para simplificar la 
construcción y programación de un robot.

● Utilizados fuertemente para estimular el interés por disciplinas científicas, las 
llamadas STEM: Science, Technology, Engineering and Mathematics.
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Algunos ejemplos históricos

En 1901 Frank Hornby, 
inventa y patenta un nuevo 
juguete llamado "Mechanics 
Made Easy"
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Algunos ejemplos históricos

Magic Clockwork motor M1 
(introducido en 1935) 
implementando con un resorte que 
permite almacenar energía cuando 
se enrolla, y volverla a dar durante la 
expansión.
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Mindstorms: historia

● LEGO clásico: 1949
● Diseño actual: 1958
● Plástico ABS desde 1963
● LEGO Technic: 1982

○ Nuevas piezas, motores, engranajes, luces…
● Mindstorms 

○ RIS: 1998
○ Mindstorms NXT: 2006
○ Mindstorms NXT 2.0: 2009
○ Mindstorms EV3: 2013
○ RIP: 2022
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RIS, NXT & EV3

● Ladrillos y piezas Technic
● Controlador: RCX, NXT y EV3
● Sensores
● Motores
● Comunicación
● Software
● Alimentación
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NXT: Controlador

Microcontrolador ARM7 32-bit, a 48MHz

256KB  FLASH, 64Kb RAM

Microcontrolador auxiliar AVR 8-bit a 8MHz

Control de los motores (modulación PWM)

4KB FLASH, 512B RAM

Bluetooth (SPP) + USB 2.0

3 Salidas

4 Entradas

LCD, botones, parlante

6 pilas AA o Pack NiMH de 7.2V
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NXT: Sensores

Contacto (#2 en NXT 2.0)

● press/release/bump

Luz (solo en NXT 1.0)

● Luz ambiente, reflejada
● monocromático

Sonido (solo en NXT 1.0)

● dB y dBA, en %.

Ultrasonido

● distancias 0-255cm+/- 3cm
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NXT: Sensores

Color (solo en NXT 2.0)

● Modo detección de color
● Modo medición de luz ambiente, reflejada

Existen muchos sensores más no incluidos en 
el kit básico
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NXT: Motores

Servomotores con feedback:

● Reducción integrada
● Control:

○ Rotación contínua
○ Angulo

● 0 a 165 RPM controlados de forma lineal 
@9V (sin carga)

● 0 a 130 RPM controlados de forma lineal 
@7.2(bateria de NiMH) (sin carga)

● Encoder integrado (1° precisión)
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NXT: Motores
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Programación

El Controlador NXT está basado en un microcontrolador, lo que implica capacidades de cómputo 
muy limitadas (64KB RAM!).

● Modelo de programación en PC -> compilar -> Instalar -> correr
● Teleoperación

El controlador EV3 usa un microprocesador (muy pequeño) corriendo Linux:

● ARM9 de 300MHz
● 64MB RAM
● 16MB Flash
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Butiá 2 SAM (2012)

Plataforma que expande capacidad 
sensorial y de actuación de una 
computadora portátil

● Desarrollada en FING
● Licencia GNU/GPLv3
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Sensores

Contacto, Grises, Luz, Distancia
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Motores

Motorreductores, Dynamixel AX-12
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Piezas

Plataforma, chassis, barandas

● Acrílico 6mm, PVC, madera
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Ruedas

Componente sorprendentemente caro 
y/o complicado de fabricar:

● 3 piezas: llanta, tapas, aro de goma
● Diámetro 92mm, pisada 9mm
● → Perimetro = 2*PI*R = 257.5mm

→ Una vuelta recorre 0.26m
→ si motor de 80 RPM,
Velocidad de Butiá = 0.35 m/s
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USB4Butiá

● 6 puertos generales de E/S
● Microcontrolador PIC18
● plug&play de sensores
● Expansión mediante hackpines
● Bus para controlar motores AX12
● Conexión USB

Integrado a IDEs educativas, e.g. Turtlebots.
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Sistema de encastre

Los sensores se montan sobre la ficha de encastre usando tornillos y tuercas
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Sistema de encastre

Luego se monta sobre la plataforma, usando solo un tornillo y una tuerca, y se 
conecta el sensor a la placa USB4Butiá
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Sistema de encastre

Es posible conectar varias fichas entre 
sí, formando estructuras más 
complejas.

Extendido a nuevos form-factors con 
Butiá3 (2015) 



Algunos robots paradigmáticos
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Robotis TurtleBot3 (2017)
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Clearpath Robotics: Jackal UGV

“Jackal is a small, fast, entry-level field robotics research 
platform. It has an onboard computer, GPS and IMU fully 
integrated with ROS for out-of-the-box autonomous 
capability. As with all Clearpath robots, Jackal is 
plug-and-play compatible with a huge list of robot 
accessories to quickly expand your research and 
development.”
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Clearpath Robotics: Jackal UGV
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Boston Dynamics Spot
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Unitree Go2
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Unitree G1
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Clearpath Robotics: Heron USV



¿Preguntas?


