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El proyecto consiste en el diseino de un robot autonomo para la inspeccion de tuberias, capaz de tomar
imagenes del interior de las mismas y localizar algun deterioro, rotura, fisura o bloqueo con posibilidad de
mandarlas en tiempo real a la unidad de control o estacidon remota.
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Como conclusion, se ha elaborado un disefio mecanico en 3D y un disefio electrénico del robot, se han
seleccionado adecuadamente los dispositivos mecanicos y se ha calculado la funciéon de transferencia del
sistema, se han seleccionado de los componentes electronicos que iran colocados en las dos PCB’S disefias
para el correcto funcionamiento del robot asi como el calculo y eleccién de la bateria, por ultimo se ha
realizado un disefio del software en alto nivel mediante diagramas de funcionamiento UML y un interfaz de

\usuario.
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