PROTOTIPO DE SOFT ROBOT PARA INSPECCION DE
ESPACIOS CONFINADOS Y DESASTRES NATURALES
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Los soft robots o robots deformables, son sistemas inspirados en Disefiar, simular y construir un soft robot bio-inspirado en
componentes biologicos, estos se componen en su mayor parte por serpientes y gusanos para la inspeccion de espacios confinados
ambientes o entornos impredecibles. Gracias a estas cualidades, o de la robdtica cldsica y la intervencion humana no es factible

continuacion se observa el desarrollo de un robot bio-inspirado para el
auxilio en desastres naturales cuya morfologia permite la inspeccion
de espacios confinados donde la robdtica cldsica y la intervencion
humana no tienen acceso.

METODOLOGIA

DISENO SIMULACION

Se disend a traveés del software "SolidWorks" un Para determinar el comportamiento del soft rolboot se realizd
actuador deformable con estructura interna de una simulacion con ayuda del software especializado Ansys,

3 canales cuya morfologia permite adaptarse a donde se delimitan las condiciones apropiodas para su
su entorno. funcionamiento experimental (SSKPa)).
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RESULTADOS Y CONCLUSIONES

Se diseno, simulo y contruyd un prototipo del robot deformable con amplio
rango de movilidad, dimensiones apropiadas, de bajo costo y manufactura
simple.

Como trabagjo a futuro se plantea implementar la piel sintética a base de
kKirilgami para desarrollar la traccion del robot; asi como, colocar una camara
de vision en el espacio designado sobre la tapa del robot que permitird realizar
la Inspeccion de manera remota.
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