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RESUMEN
La presente investigacion corresponde a la aplicacion de un Robot telecontrolado en la
mitigacion de incendios para la estacion de bomberos La Victoria N° 08, el cual detecta

zonas de alta temperatura utilizando imagenes térmicas.
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ABSTRACT

This research corresponds to the application of a remote-controlled Robot in fire mitigation
for the La Victoria No. 08 fire station, which detects high temperature areas using thermal
imaging.

Key words: Remote control, thermal camera, robot.
1. INTRODUCCION

El Cuerpo General de Bomberos Voluntarios del Peri - CGBVP desarrolla acciones que
permitan controlar incendios, cuenta con 175 compafiias en todo el pais. En la figura 1 se

observa que durante el 2018 ocurrieron 13729 incendios.
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Figura 1. Cantidad de emergencias atendidas a nivel nacional
Fuente: http://www.bomberosperu.gob.pe/po_muestra_esta.asp
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2. DISENO DEL ROBOT

2.1 Disefio mecénico

Se utilizé un sub-sistema motriz tipo oruga, con mayor capacidad de contacto con la
superficie. Ademas, permite alcanzar un radio de giro nulo. Se consider6 amortiguadores

independientes en cada eje.

En la figura 2 se muestra la estructura mecanica del robot disefiado.

Figura 2. Estructura mecénica del robot

Fuente: Elaboracion propia

2.2 Disefo Eléctrico

Se presenta en la tabla 1 los componentes del robot disefiado, sin considerar el emisor de

sefial y la camara.

Tabla 1.1 Componentes del robot disefiado.

Voltaje (V) Amperaje (A) Cantidad
Motor y controlador 12 285 2
Modulo Receptor 6 0.4 1
Motor de paso y controlador 12 6 2

Fuente: Elaboracion propia

Se determind el consumo de corriente, o que se muestra en la tabla 2.



Tabla 22. Consumo de Corriente total.

Corriente de Corriente Nominal
Arranque (A) (Ah)
Motor y controlador 570 52
Modulo Receptor 0.5 0.5
Motor de paso y controlador 12 12
Total 582.5 64.5
Fuente: Elaboracion propia
En la figura 3 se muestra el esquema eléctrico del robot disefiado.
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Figura 3. Esquema eléctrico del robot

Fuente: Elaboracion propia

2.3 Disefo Electrénico

La figura 4 muestra la placa PCB disefiada con el software Proteus. que recibe la sefial digital
y controla el robot utilizando la plataforma Arduino
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Figura 4. Circuito electronico del Robot

Fuente: Elaboracién propia

2.4 Disefno Informatico

Se utilizo tecnologia de Radio Control y comunicacion Wifi para la cAmara térmica, con un
celular como receptor que presenta instalada una aplicacion. En la Figura 5 se muestra la
camara térmica utilizada.

Figura 5. Camara térmica “Fluke Tis 20”

Fuente: https://diendainam.com/en/thermal-imaging-camera/121-thermal-imagers-fluke-tis20-9hz
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3. IMPLEMENTACION DEL ROBOT

3.1 Implementacion Mecénica

Se implement6 la estructura mecanica con tubos cuadrados LAC de 40 mm x 40 mm. En la
Figura 5 se muestra el sistema de suspensiones y las ruedas de soporte como tensores para
la faja de oruga.

Figura 61: Tensores para la faja de oruga
Fuente: Elaboracion propia.

En la figura 7 se muestra la colocacion de las fajas para la oruga del robot.

Figura 7.2 Fajas de oruga del robot
Fuente: Elaboracién propia

Se instal6 un acople trasero para el sub-sistema de disparo de agua del robot. En la figura 8
se muestra el sistema funcionalmente operativo en etapa de pruebas.
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Figura 83. Robot concluido y operativo
Fuente: Elaboracion propia

4. PRUEBAS Y RESULTADOS

Prueba 1
Consintio en probar las condiciones maximas de temperatura que soportaria el robot por lo
que fue sometido a un incendio provocado, donde el robot no presento dafos luego de ser

expuesto a altas temperaturas, lo que se muestra en la figura 9.

Figura 94. Incendio provocado para prueba 1
Fuente: Elaboracion propia

Prueba 2
La prueba consistio el probar el sub-sistema de disparo de agua en un incendio provocado
con una distancia menor a uno real. Durante la prueba no se registra fugas de agua, el disparo
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no presenta vibraciones, es preciso Yy resiste la presion requerida durante su realizacion, lo

que se muestra en la figura 10.

Figura 10. Sub-sistema de disparo de agua en un incendio provocado

Fuente: Elaboracion propia
Prueba 3

La prueba permitio evaluar altas y bajas temperaturas con la cAmara térmica. En la figura 11

se muestra la imagen de térmica de una hornilla caliente.
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Figura 115. Captura con cdmara térmica
Fuente: Elaboracion propia

Prueba 4

La prueba final permitié probar el sistema de telecontrol. La figura 12 muestra la prueba de

telecontrol del robot por un bombero voluntario.



Figura 126. Prueba de telecontrol del robot.
Fuente: Elaboracién propia

5. CONCLUSIONES

Concluida la investigacion se puede afirmar que el robot telecontrolado fue estable durante

su operacion con disparos a altas presiones, dado que las pruebas 1 y 2 mostraron un buen

rendimiento del sistema de amortiguamiento a que no existe fugas de agua ni vibraciones ni

interferencias. Asi mismo, a través de las pruebas 3 y 4, el robot demostré eficiencia en la

expulsion de agua, calidad de imagen térmica y distinguio puntos de altas temperaturas para

la mitigacion del incendio.
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