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Figura 4: Etapa de potencia de los motores.

de PVC, ya que es un material facil de

trabaj

ar y resistente.

La razon de hacerla cilindrica es que
seria una pieza inica y por lo tanto no
habria errores como los que podemos
encontrar al trabajar con varias piezas.

En contra tenemos que al trabajar con

HMCEsSL T
HMCS5883L

Figura 5: Médulo brajula digital.

superficies curvas es mas complicado
encajar los distintos elementos como
son la pantalla y los altavoces.

Toda la electronica ira distribuida en la
base del robot, como pegada en las pa-
redes del chasis. La base esti hecha de
madera de DM ya que asi le agregamos
mas peso v la estabilidad del robot me-
jora. Se le han hecho, ademas, dos agu-
jeros para que salgan las ruedas, asi
podemos mantenerlas ocultas, lo que

nos da una mejor estética del robot.

La parte superior serd una semiesfera
hueca que imprimiremos mediante im-
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presoras 3D y encajaremos en el
cuerpo. Ademés, imprimiremos tam-
bién la “falda” como un simple ele-
mento estético. Una vez ensamblado y
visto que todo encaja se pintara para
darle una mejor apariencia.

Para el movimiento del robot hemos
elegido unos motores Pololu de 6v de
25mm de diametro. Tienen una fuerza
de 11 kg-cm y una velocidad maxima
de 130RPM, lo que nos permite tener
fuerza suficiente para mover el robot,

incluso de arrastrar alguna carga.

Para los neumaticos hemos elegido las
gomas de unas ruedas de un kit estan-
dar de robética, como la llanta no en-
cajaba en el eje de nuestros motores
hemos disefiado nuestra propias llantas

para adaptarle el eje.

Programacion.

Como sistema operativo en la ras-
pberry se usa el Raspbian Stretch, ya
que gracias a su entorno grafico y sus
programas base, nos podemos lanzar a
programar rapidamente en Python y
hacer las modificaciones necesarias en

el sistema de forma facil.

El lenguaje de programacién escogido
para el proyecto es el Python 3. Las li-
brerias necesarias para el programa de
Sara son las siguientes:

- serial

- itertools

- random

- 0s

- time

- RPi.GPIO

Para lograr que Sara nos hable, instala-
mos en la raspberry un sintetizador
texto-voz. El usado en el proyecto es el
festvox, que ofrece una amplia gama de
idiomas y voces. Aunque nosotros
hemos utilizado la voz Silvia desarro-
llada por un proyecto de Guadalinex,
que requiere una instalacion a parte del
festvox y después retocar la configura-
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Figura 7: Diagrama de blogues del programa.

cion de este para que la use por defecto.
Se utiliza un Gnico programa que abre
el archivo de texto usado como base de
datos, este tiene una estructura determi-
nada, que es interpretada para obtener
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Figura 6: Cuerpo del robot.
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las respuestas escritas con anterioridad
en esta. Para reproducir la respuesta
con el sintetizador se utiliza otro ar-
chivo de texto en el cual el programa
escribe la respuesta y gracias a una fun-
cion del festvox la lee.

Figura 8: App de control.

Para comunicarnos con Sara, desarro-
llamos nuestra propia app, que usa el
reconocimiento de voz de Google, tam-
bién incluye unos controles bisicos,
para mover a Sara a nuestro antojo. La
aplicacion estd desarrollada mediante el
MIT APP INVENTOR.®

(Todo el proyecto se puede seguir en

www.malakabot.com)



