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Visita de nuestro Director General Dr. Carlos Alfonso Garcia Ibarra al Club de Roboética CuerBot RoboCup. En la foto
aparece el M.C. Mario Valdés Garza, Director del ITNL, Alejandro Alejos, Isrrael Almaraz, Azael Fraga, Axel Candanosa y

0sé de Jesus Lopez.
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Nuevamente el Instituto Tecnolégico de Nuevo Ledn ha
clasificado al evento organizado por la RoboCup
Federation, ahora con un robot de rescate urbano
mejorado en cuanto a sus sistemas mecanico, electrénico
y de software. Para este afio el evento tendra verificativo
en la ciudad de Singapur, capital del pais del mismo
nombre del 19 al 25 de junio en The Suntec Singapore
International Convention and Exhibition Centre, con la
participaciéon de las mejores universidades e institutos del
mundo en las grandes categorias: Soccer, @home, Junior,
Demostration y Rescue. Dentro de la categoria de rescate
existen dos sub categorias: Simulaciony la Liga de Robots
de Rescate, laliga en la cual se tendra participacion.
Aunque se tengan ruedas, el disefio mecénico tiene un
desplazamiento de su centro de gravedad en una sola
linea con rango corto, dando la versatilidad que un todo
terreno tiene para su desplazamiento en situaciones de
terreno extremo. Se modific6 también el sistema de
transmisién de movimientos de los grupos de tres ruedas,
logrando una transmision de par-velocidad uniforme.
Adicionalmente se hicieron madificaciones importantes
para el algoritmo de deteccién de victimas de esta versién,
asi como de la plataforma de trabajo para el control de
movimiento, dando versitilidad para el moédulo de control
del socorrista que controla los desplazamientos del robot.
Cabe hacer mencion que también se cambiaron las reglas
de la competencia en donde se agregd un vehiculo en el
cual el robot “trabajara” en la busqueda de victimas y su
auxilio. Adicionalmente se contempla un robot de apoyo
aéreo.

Los muchachos que forman parte de esta nueva odisea:
Ing. Israel Lopez (aspirante del posgrado de Mecatronica),
Isrrael Almaraz, Alejandro Alejos, Azael Fraga (Ing.
Electrénica) del IT de Nuevo Leb6n y de manera
colaborativa Axel Candanosay David Ruiz.
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Elementos de estructura de robot, tarjetas electrénicas
modulares, estructura y sistema de motores.
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