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Abstract: This project is developed with the 

intention of simulating drilling tasks in mining 

areas; Remote communications can prevent 

accidents with the operator. The implementation 

of this project is with components accessible in 

the Lima-Peru market. 

Palabras Claves.- Arduino, Acelerómetro, Puente 

H, Motor Reductor, Bluetooth. 

Introducción 

El desarrollo de maquinarias que facilitan tareas al 

hombre, son implementadas primero en 

simuladores, maquetas, proyectos a escala, etc. Es 

por esto, el interés de ejecutar un brazo articulable 

taladrador movible controlado por bluetooth. Este 

proyecto, permitirá facilitar corregir todos los 

posibles problemas que pudiera implicar en su 

construcción oficial; además, descartar los  

atentados, al integridad física del operario, que 

puede haber en la conducción del brazo robot.  

Este proyecto, de cuatro grados libertad, es 

compuesto por motores reductores DC para la 

articulación de cada eslabón del brazo robot; 

además, tiene cuatro motores que le da la opción 

de desplazamiento de un área a otra y un motor de 

altas revoluciones que simula la tarea de un 

taladro. Todos estos actuadores están controlados 

por tres arduinos; estos trabajan de manera 

independiente; a su vez, tiene como periférico de 

entrada a módulos bluetooth. Todo esto, montado 

en una estructura de aluminio de cuatro 

extenciones.   

Se espera llegar a cumplir con todos los objetivos 

posibles y descartar algunos inconvenientes 

posibles que se puedan suscitar en el desarrollo 

del mismo.  

 

 

Se espera cumplir todas las expectativas posibles 

del observador  y ser competitivo con las otras 

maquinas del mercado. 

Desarrollo 

El desarrollo del proyecto se va a ejecutar en tres 

etapas: parte mecánica, electrónica y 

programación. Fig.1. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 1. Vista principal del robot 

Parte Mecánica: 

Primeramente, se tiene una base con cuatro 

extensiones y en cada extensión está montado un 

motor que, en conjunto con otros, de le da la 

facultad de desplazamiento al robot. Esta base 

tiene la particularidad de tener un eje central con 

un rodamiento radial, a su vez, se instaló un 

actuador; en el cual, se muestra el brazo del robot. 

Fig.2 



Figura 2. Vista del sistema locomotor del robot 

Posteriormente, se tiene tres eslabones de 

aluminio, en cada uno de ellos, se implementó a 

un actuador por cada eslabón; estos proporcionan 

movimientos radiales.  

Por último, en el extremo del robot, se instaló el 

motor de altas revoluciones, acompañado, por un 

acelerómetro; donde este último, tendrá la función 

de dar la posición del taladro; el cual, tiene que 

estar verticalmente. Fig. 3 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 3. Vista del extremo del robot 

 

Parte Electrónica: 

Todos estos actuadores están subordinados con 

tres tarjetas de control denominado 

comercialmente Arduino. 

Primera tarjeta, se tiene al Arduino Nano que 

controla el extremo del robot; este tiene que 

mantener una posición vertical; El controlador 

recibe información, en coordenadas cartesianas (x, 

y, z), del acelerómetro ADXL 345; para luego 

procesarlas y dar orden al actuador del  extremo 

del robot. Fig.4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 4. Vista del acelerómetro ADXL 345 

Segunda tarjeta, se tiene al Arduino Uno que 

controla el desplazamiento del robot de un lugar a 

otro. Además, tiene el mando de  manejo a un 

módulo bluetooth como periférico de entrada de 

datos; este módulo, se conecta a un celular 

inteligente de sistema operativo android. Se 

desarrolló una aplicación (apk.) para este control. 

Fig.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 5. Vista del módulo Bluetooth 



Tercera tarjeta, se tiene al Arduino Uno que 

controla los tres actuadores restantes cada uno de 

manera independiente y el encendido y apagado 

del taladro. Además, tiene el mando de  manejo a 

un módulo bluetooth como periférico de entrada 

de datos; este módulo, se conecta a un celular 

inteligente de sistema operativo android. Se 

desarrolló una aplicación (apk.) para este control. 

Fig.6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 6. Tarjeta Arduino Uno 

Acotando, el sentido de giro de cada actuador 

tiene como mando a un módulo Puente-H de 4 

Amperios. Fig.7; además, todo el sistema está 

impulsado por una fuente de 12 voltios DC a 15 

amperios con alimentación de AC 220. Fig.8 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 7. Puente H de 4 Amperios. 

 

 

 

 

 

Figura 8. Fuente de alimentación DC 

Parte Programación 

Para cada tarjeta Arduino se tiene una 

programación distinta. 

Primera tarjeta: 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 



Segunda tarjeta: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ventana de la aplicación en sistema operativo 

Android, la cual se muestra en la Figura 9. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 9. Ventana de aplicación en Android 

Tercera tarjeta: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



Ventana de la aplicación en sistema operativo 

Android. Fg.10 

Figura 10. Venta de aplicación en Andorid 

Resultados 

Podemos apreciar que los resultados son positivos 

al probar el robot móvil  porque es más fácil el 

traslado vida bluetooth para taladrar en cualquier 

tipo de superficie; ya que cualquier persona sin 

conocimientos en programación o electrónica 

puede usar este robot móvil vía bluetooth desde 

un Smartphone. 

Conclusiones 

1. Permite la eliminación total o parcial de la 

intervención del hombre en el momento de 

taladrar 

2. Reduce los gastos de mano de obra directos, 

con la eliminación de estas el proceso de 

taladrado.  

3. Aumenta la calidad de producción ya que las 

los robot dirigidos a distancia son más fáciles de 

maniobrar 

Observaciones 

Se logró de una forma general entender cómo se 

controlan el robot móviles s a través de arduino.  

Es necesario el uso de las protecciones en todas 

las etapas ya que estas protecciones evitan la 

destrucción total de los equipos, así se evita 

pérdidas materiales que involucra a la economía 

de la empresa.  

El presente proyecto será utilizado como base 

para la tesis para obtener el Título de Ingeniero 

Mecatrónico.  
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