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Intorducción

Un robot delta es un 
robot paralelo de 
pick and place de 
con una zona de 

trabajo pequeña y 
alta precisión y 

velocidad



  

Objetivo

Desarroyar un robot delta que cumpla con las 
suiguientes características:

● Visión artificial
● Interfaz gráfica fácil e intuitiva
● Diferentes modos de funcionamiento
● Implementado en la medida de los posible con 
hardware y software libre

● Multiplataforma
 



  

Solución adoptada

Para el robot se ha 
empleado:

● Robot impreso en 3D
● Arduino para controlar 
los actuadores

 



  

Solución adoptada

Para la visión artificial:

● Pixy CMU5 Camera

 



  

Solución adoptada

Para la aplicación 
empleado:

● C++ programado en Qt 
Creator

 



  

Estructura del hardware



  

Interfaz de la aplicación



  

Flujograma del programa en 
Arduino

Parte inicial del 
proagrama. 
Inclusión de 
bibliotecas, 

declaración de 
variables e 

inicialización de los 
dispositivos



  

Flujograma del programa en 
Arduino

 Lectura del puerto, 
y extracción de los 

datos leídos



  

Flujograma del programa en 
Arduino

Posiciona los servos 
 y enciende o apaga 

el electroimán 
según los datos 

extraídos en el paso 
anterior



  

Flujograma del programa en 
Arduino

Detección de 
imágenes, 

procesamiento de 
las mismas y envío 
de la posición X e Y 
y la asignación del 

objeto



  



  

Flujograma de la demo



  



  

Ejemplos de código

Envio y 
recepción de 
los datos de 
la cámara



  

Demostración

https://www.youtube.com/watch?v=44zOItym8Us



  

Presupuesto

Concepto Precio Unitario (€) Unidades Total (€)

Impresión del robot 40 1 40

Servomotores 
TowerPro MG995 

4.5 3 13.5

Electroimán 3 1 3

Arduino Uno 20 1 20

Pixy CMU5 Camera 60 1 60

Varilla roscada, 
tornillos y tuercas

3 1 3

Total 139.5

Materiales



  

Presupuesto
Mano de obra

Concepto Unidades Coste unitario 
(€)

Cantidad Total (€)

Diseño del 
proyecto

h 15 40 600

Programación h 15 100 1500

Montaje del 
robot

h 15 4 60

Testeo h 15 25 375

Documentación h 15 35 525

Total 3060



  

Presupuesto
Total

Concepto Coste (€)

Coste de los 
materiales

139.5

Coste de la mano de 
obra

3060

Total 3199.5



  

Conclusión
Los objetivos del proyecto han sido alcanzados:
● Se ha incorporado al robot un sistema de visión 

artificial
● Se ha desarrollado una aplicación del robot delta
● Se han programado las interfaces gráficas del 

usuario
● Se ha programado el sistema arduino para el control 

de los servos del robot
● Se han realizado pruebas y evaluado 

satisfactoriamente la aplicación desarrollada
● Todo lo desarrollado en este proyecto podría 

extenderse a otros sistemas y microcontroladores 
con unos cambios mínimos
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