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DESCRIPCIÓN: El objetivo del trabajo era desarrollar un robot sembrador de 
maiz, que pudiera avanzar en un determinado terreno 20 cm, posteriormente cavar 
un hueco en el suelo de 4 cm, despues analizar si el terreno era optimo por medio 
de un sensor, si no es asi regar agua, luego sembrar semillas de maiz y por ultimo, 
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avanzar nuevamente para tapar el hueco y volver a realizar nuevamente el 
procedimiento. 
 
METODOLOGÍA: El robot agrobot consta de 7 motores, los cuales estan dividos 
en 4 partes, 2 servomotores para que avance en el terreno, 2 motores uno para 
que baje hasta el terreno y otro para que pueda hacer el hueco en el suelo, un 
servomotor futaba para girar 15 grados cada vez que va hacer alguna operacion, 
luego otro motor para verificar si el terreno esta o no humedo, ya que si no lo esta 
por medio de una electrovalvula regara un  poco de agua, y por ultimo una tolba 
que se encarga de sembrar las semillas de maiz en el hueco de aproximadamente 
4 cm para despues taparlo, y realizar el proceso de siembra del maiz. 
 
CONCLUSIONES:  
 
1.El tiempo de siembra del robot para realizar todo el proceso es de 
aproximadamente de 90 segundos, desde la excavacion hasta la siembra del 
maiz.  
 
2. Se pudo constatar que desde la ingeniería electrónica se puede contribuir en 
diferentes campos y proyectos, como lo es el desarrollo agrícola el cual ayudara 
con el aspecto económico del país y mejorar la calidad de vida de las personas. 
 
3. La tecnologia en el area de la agrícola es de mucha importancia debido a que 
se pueden mejorar aspectos como lo son, la erosión, la temperatura, la humedad 
del terreno, para que no exista perdida de cultivos si no que se generen de mayor 
calidad y con nutrientes superiores a las que se tienen actualmente. 
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