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Resumen

Este Trabajo Fin de Grado aborda la seleccién, diseno y construccion
de un robot didactico como herramienta pedagodgica para su utilizaciéon en
las practicas de la asignatura Sistemas Roboticos Industriales del Grado en
Ingenieria Electrénica Industrial de la Universidad de Granada.

El robot estudiado se basa en el EEZYBotArm Mk2, un disenio de c6digo
abierto ampliamente documentado y orientado a fines educativos. Este robot
se imprime en impresoras de tecnologia [modelado por deposicion fundidal
(FDM)| utilizando filamento PLA por su accesibilidad y facilidad de uso. La
electrénica se compone de dispositivos del ecosistema Arduino, empledndose
como microcontrolador una ESP32. La programacion se lleva a cabo en
MicroPython, una versién reducida de Python, ejecutada en la ESP32 a
través del entorno Thonny.

Asimismo, la memoria incluye el desarrollo de los modelos cinematicos
directo e inverso del robot, asi como el trazado de trayectorias de su efector
final. Se complementa con una simulacién en Python mediante la libreria
Robotics Toolbox for Python, una potente herramienta en el ambito de la
robotica. Ademads, se realizan pruebas experimentales con el robot para eva-
luar caracteristicas como la repetibilidad, la exactitud y la capacidad de
carga.

En resumen, en este trabajo se desarrolla un recurso didactico y peda-
gbgico para acompanar el desarrollo de la asignatura de Sistemas Robéticos
Industriales para que, siguiendo la metodologia de aprendizaje basado en
proyectos, el alumnado adquiera los conocimientos y competencias contem-
plados para esta asignatura.
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