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Resumen — El robot tiene como objetivo ser de ayuda al equipo
médico en el momento de realizar pruebas moleculares sin
contacto directo con el paciente. Este proyecto fue realizado como
un disefio a nivel teérico dado el estado de emergencia presentado
en marzo 2020 debido a la pandemia de Covid-19. Se presentara
el dimensionado de los elementos del robot junto a ello también
se listardn componentes apropiados en caso se decida
implementar en un futuro esta idea, junto con sugerencias para
un 6ptimo resultado.
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I. INTRODUCCION

La exposicion del equipo médico al momento de realizar la

prueba molecular y el escaso nimero de pruebas realizadas en
la actualidad no permite un adecuado control de la cantidad de
infectados. Junto a ello la falta de personal al momento de
realizar pruebas moleculares debido a la probabilidad de
riesgo al realizarla obliga a que se realicen mas pruebas
rapidas donde se presenta una mayor inexactitud.

Dadas las circunstancias mencionadas anteriormente
decidimos disefiar un robot que se encargue de cumplir esa
accion de tomar la prueba y realizar contacto con el individuo
a evaluar, siendo tal que la probabilidad de contagio es
altamente reducida ya que se corta el contacto presencial entre
el paciente y el médico.

La muestra tomada luego de ser contenida pasard a ser
transportada a una faja que se encontrard en el area cercana,
conectando con el ambiente donde se procederd a realizar el
descarte.

Este proceso se de forma automatizada para aumentar la
eficiencia al momento de realizar la toma por la presencia de
sensores de proximidad para evitar dafiar de alguna forma al
individuo regulando asi la fuerza ejercida por el robot y su
efector final, en este caso, la garra.

Il. DISENO MECANICO

A. Caracteristicas

El brazo robot VANDAL-VO01 esté constituido como brazo
vertical articulado, de seis grados de libertad y una pinza como
efector final desmontable. Las articulaciones son todas de
revolucion excepto la pinza cuyo movimiento es prismatico
(apertura y cierre).

Las articulaciones estan accionadas mediante motores, los
cuales estan acoplados directamente; esto significa que el
motor esta montado dentro de las articulaciones.
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B. Movimientos de cada articulacion
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En el presente cuadro se puede observar la divisién de los

eslabones presentes en el brazo, al igual que la subdivision de
la mufieca que consta de 3 ejes.

C. Motores.

El disefio propuesto por nuestro grupo incluye
diversos Motor DC Reductor 12V 170 RPM con Encoder
EMG30 S330100.

e Tensioén nominal: 12V

e Fuerza: 1,5 Kg/cm

e Velocidad nominal: 170rpm
e Corriente de parada: 2.5 A
e Diametro motor: 30mm

e Longitud Total: 86,6mm

D. Alimentacion

Se utilizara un transformador de 12V y 25 A Ia
alimentacion de los motores se realizara en serie. La potencia
final que consumira el brazo se definiria cuando este sea
ensamblado en caso de que se reemplace alguna de las piezas.

E. Sensor de proximidad

El efector final presentara 2 sensores de proximidad para
detectar el momento cuando proceda a entrar a la fosa nasal o
en la garganta para el hisopado.

Sensor de proximidad (LJC30A3-H-Z/BX)

I1l. SIMULACION

A. Dimensionado

Se detallan los dimensionados del robot Vandal-V01 los
cuales se encuentran en milimetros.

Imagen Dimensionado 1



Imagen Dimensionado 2

El dimensionado del robot Vandal-V01 se puede tomar como
referencia para una posterior implementacion en el caso se
requiera para apoyar al cuerpo médico.

B. Simulacion en Solid Works

El mecanismo del robot Vandal-V01 fue realizado en el
software SolidWorks, se busco obtener un modelo que cumpla
con los objetivos y metas del proyecto de modo que sea viable
usarlo para la toma de pruebas moleculares de manera
efectiva.

Robot realizado en Solid Works
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Simulacion en SolidWorks

Por fines practicos, se realizé la simulacién con la herramienta
de estudio de movimiento presente en el software ya antes
mencionado y en esta se muestra la trayectoria que realizara
nuestro robot, descrita en 3 segmentos; el recojo del hisopo, la
toma de la muestra y finalmente se procede a dejar la muestra.

IV. CONCLUSIONES

e  Se consiguio realizar el modelado del robot Vandal-
V01 en SolidWorks de forma efectiva, demostrando
la viabilidad del brazo robético.

e En la simulacién se observé que el brazo robético
cumple su objetivo, de modo que puede tomar
pruebas moleculares de forma eficiente.

e Para el caso de la implementacion se necesitara tomar
en consideracidbn que las dimensiones usadas
cumplan las condiciones necesarias tanto para el
momento de interaccion del paciente como el
deposito de la muestra.
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