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Se presenta un prototipo de un 
robot aéreo, que  pueda 
escanear algún objeto en 3D, 
para ayudar en catástrofes 
para salvar vidas humanas, 
controlado por medio de una 
Raspberry-pi,  programado en 
el lenguaje de programación 
Python.

RESUMEN

OBJETIVOS

Diseñar un robot aéreo, controlado con un 
mando a distancia, que puedan escanear  
objetos en 3D.

· Investigar todo lo referente a los temas 
relacionados con scanner 3D, robots aéreos 
tripulados y no tripulados, inteligencia artificial, 
para estudiar y conocer las tecnologías 
relacionadas con estos temas.
 
· Diseñar un robot aéreo, controlado con un 
Rasberry pi, que contenga sensores de 
proximidad, detectores.

· Implementar scanner 3D de bajo costo y de 
tamaño adecuado para que pueda ser utilizado 
en misiones de rescate.

· Realizar un robot aéreo, con el fin de que en 
él se puedan hacer las pruebas de un scanner 
basado en la teoría de la luz estructural.

DESCRIPCION

Para el desarrollo del proyecto, no se pretendió crear una nueva base teórica, si 
no apoyarse en una serie conceptos ya existentes, con los cuales ya se tendrá, 
una base inicial del proyecto, por eso es necesario saber que tecnologías 
encontramos actualmente en este tema, ya que el proyecto se basa en robots a 
control remoto, ya sea para utilizar en el aire, o en agua, también se investigara 
sobre el tema relacionado con la inteligencia artificial, a un que los robots no van 
a tener inteligencia artificial es necesario saber su funcionamiento como en los 
enjambres de robots, y escaneo 3D de lugares, que pueden ser escáner 
pasivos y activos, todo estoy combinado con la idea de ayudar al rescate de 
personas en diferentes situaciones, podrá diseñar una serie de robots que se 
colaboren entre ellos mismo para ayudar a la sociedad, no se puede olvidar 
tampoco los sensores que se utilizaran para las labores de rescate.

Se diseñó e implemento un 
robot, que tiene la capacidad de 
volar, y poder empezar a 
escanear objeto, a un que tiene 
algunas debilidades debido a 
sus motores y que se alimenta 
por un cordón umbilical, tiene la 
capacidad de maniobrarse 
remotamente, por medio de la 
raspberry,pi, y está en la 
capacidad de empezar a 
escáner en 3d.

CONCLUSIONES

TRABAJO A FUTURO

Debido al poco capital, y el gran costo que tiene 
el diseñar e implementación de un robot, se 
tienen  muchas cosas que mejorar, como por 
ejemplo la parte de alimentación, hay que 
conseguir baterías de menor tamaño el cual 
pueda tener el robot, en sí mismo y no necesite 
de un cordón umbilical, también con un mejor 
capital, se puede comprar sensores, tanto de 
proximidad como de movimiento, incluso un 
GPS para conocer la ubicación del robot, y con 
un poco más de tiempo perfeccionar la parte del 
escaneo en 3D, que es un tema muy 
interesante, pero muy complejo para poder 
sacar un escáner perfecto en tampoco tiempo, 
por ultimo debió a que el diseño es para 
rescates, sería muy interesante hacer una 
investigación en nano tecnología para reducir 
en un menor tamaño el robot ya que por su 
tamaño es muy complicado entrar en lugares de 
acceso muy difícil.
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