El robot dispone de:
e Un aspecto adulto, en contraposicién a los productos actuales infantiles
e Interconexién plataforma/movil robot fisico
e Caracteristicas llamativas técnicas del robot:
o Dispone de una pantalla 1” (visualizar resultados actividades y
“‘estados de animo” del robot)
Conexion via wifi
Bateria recargables
Utilizacion del concepto loT (Internet of Thing) para la
comunicacion (servidor)
Modelo 3D FreeCAD (Enlace al archivo en Github)
Archivos STL para laminar (Slicer, Cura, etc)
o Carcasa ( github)
o Rueda izquierda (Enlace al archivo en Github)
o Rueda derecha (Enlace al archivo en Github)
Archivo GCode para Prusa i3 Hephestos (Enlace al archivo en Github)
Guia de Montaje (imagenes del proceso y conexiones)
Placa con componentes electronicos (Github)
Bateria 3,7V

https://github.com/gamesp

De este modo tenemos un proyecto DIY (Do It Yourself) con las instrucciones para elaborarlo por uno
mismo, utilizando recursos de facil adquisicion y una impresora 3D (a través de la pagina de contacto
también se puede solicitar como conseguir un robot ya montado)

El robot se dirige a través de la app, que permite a los usuarios realizar una programacioén sencilla del
mismo mediante un dispositivo fisico, que sera el teléfono maovil o la tablet.

Enlace a la descarga de GAMESP desde > Goog € ay (
Inventario de componentes:

En breve)

- Dos juntas toricas @ 63-68 x 3 mm

- Dos ruedas

- Bola de acero o plastico @ 14 mm

- Dos motores paso a paso 28BYJ-48 5V
- Bateria

- Conector micro USB

- Circuito impreso (premontado).

MONTAJE:
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