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RESUMEN

La presente investigacion corresponde a la aplicacion de
un robot telecontrolado en la mitigacion de incendios
para la Estacion de Bomberos Voluntarios Victoria N°
08, el cual detecta zonas de alta temperatura utilizando
iméagenes térmicas.
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ABSTRACT

This research corresponds to the application of aremote-
controlled robot in fire mitigation for the La Victoria No.
08 Fire Station, which detects high temperature areas
using thermal imaging.
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1.INTRODUCCION

El Cuerpo General de Bomberos Voluntarios del Perd-CGBVP desarrolla acciones que permiten con-
trolar incendios. Cuenta con 175 compaiifas en todo el pais. En la figura 1, se observa que, durante
2018, ocurrieron 13729 incendios.

ESTADISTICA DE EMERGENCIAS ATENDIDAS A NIVEL NACIONAL
TIPO DE EMERGENCIA - 2018

TIPO DE EMERGENCIA ENE FEB MAR ABR MAY JUN JuL AGO SEP ocT NOV DIC TOTAL

Incendios 1272 1017 1070 946 882 845 1060 1208 1493 1282 1143 1511 13729
Fuga de gas licuado 547 476 543 549 468 479 481 517 501 570 540 584 6255
Emergencias medicas 5004 4681 5446 5150 5534 5264 6121 6004 5527 5438 4577 5527 54273
Rescates 395 351 429 358 326 435 399 392 374 354 321 an 4545
Derrame de producios 3 7 5 a [ 6 12 21 14 8 K 21 120
Corto circuito 248 213 241 241 243 225 244 233 233 209 196 256 2782
Servicios especiales 543 466 556 716 735 6598 210 658 749 780 754 810 8375
Accidentes vehiculares 1267 1189 1347 1312 1308 1307 1377 1525 1435 1343 1280 1517 16220
Falsa alarma 287 282 284 278 255 233 244 280 291 277 238 263 3210
Otros 222 225 241 171 143 325 190 177 167 204 220 194 2489
TOTAL o708 2007 10162 o728 ogos 9817 11038 11025 10784 10470 9277 110804 121008

Estadisticas procesada el 1/1/2019 a las 0:1 al 100%
FUENTE: CUERPO GENERAL DE BOMBERQS VOLUNTARIOS DEL PERU

Fig. 1. Cantidad de emergencias atendidas a nivel nacional
Fuente: http://www.bomberosperu.gob.pelpo_muestra_esta.asp

2. DISENO DEL ROBOT
2.1. Disefio mecdnico
Se utilizé un subsistema motriz tipo oruga con mayor capacidad de contacto con la superficie. Ademds,

permite alcanzar un radio de giro nulo. Se consideré amortiguadores independientes en cada eje
En la figura 2, se muestra la estructura mecénica del robot disenado.

Fig. 2. Estructura mecdnica del robot
Fuente: Elaboracion propia
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2.2 Diserio Eléctrico

MECATRONICA

Se presenta en la tabla 1 los componentes del robot disenado, sin considerar el emisor de sefal y la

camara.

Tasra 1. Componentes del robot disefiado

Voltaje (V) Amperaje (A) Cantidad
Motor y controlador 12 285 2
Moédulo receptor 6 0.4 1
Motor de paso y controlador 12 6 2

Fuente: Elaboracién propia

Se determing el consumo de corriente, lo que se muestra en la tabla 2.

TasLa 2. Consumo de corriente total

Corriente de Arranque (A) | Corriente Nominal (Ah)
Motor y controlador 570 52
Modulo Receptor 0.5 0.5
12
Motor de paso y controlador 12
Total 582.5 64.5
Fuente: Elaboracién propia
En la figura 3, se muestra el esquema eléctrico del robot disefado.
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Figura 3. Esquema eléctrico del robot
Fuente: Elaboracion propia
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2.3 Diserio electronico

La figura 4 muestra la placa PCB disefiada con el software Proteus. que recibe la sefial digital y controla
el robot utilizando la plataforma Arduino.
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Fuente: Elaboracion propia

2.4 Disefio informdtico

Se utilizé tecnologfa de radio control y comunicacién Wifi para la cdmara térmica. Se usé un celular
como receptor que presenta instalada una aplicacién. En la figura 5, se muestra la cdmara térmica.

Fig. 5. Cdmara térmica “Fluke Tis 20”
Fuente: hitps:/ldiendainam.com/en/thermal-imaging-camera/12 1-thermal-imagers-fluke-tis20-9hz
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3.IMPLEMENTACION DEL ROBOT
3.1Implementacién mecdnica

Se implement la estructura mecdnica con tubos cuadrados LAC de 40 mm x 40 mm. En la figura
5, se muestra el sistema de suspensiones y las ruedas de soporte como tensores para la faja de oruga.

Fig. 6. Tensores para la faja de oruga
Fuente: Elaboracion propia.

En la figura 7, se muestra la colocacién de las fajas para la oruga del robot.

Fig. 7. Fajas de oruga del robot
Fuente: Elaboracion propia
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Se instalé un acople trasero para el subsistema de disparo de agua del robot. En la figura 8, se
muestra el sistema funcionalmente operativo en etapa de pruebas.

Fig. 8. Robot concluido y operativo
Fuente: Elaboracién propia

4.PRUEBAS Y RESULTADOS

Prueba 1

Se probé las condiciones mdximas de temperatura que soportaria el robot. Por ellos, fue necesario
someterlo a un incendio provocado. Se demostrd que el robot no presentd dafios luego de ser expuesto
a altas temperaturas, como se muestra en la figura 9.

Fig. 9. Incendio provocado para prueba 1
Fuente: Elaboracion propia
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Prueba 2

La prueba consistié el probar el subsistema de disparo de agua en un incendio provocado con una
distancia menor a uno real. Durante la prueba, no se registré fugas de agua. Por su parte, el disparo
no presentd vibraciones, fue preciso y resistié la presion requerida durante su realizacion, como se
muestra en la figura 10.

Fig. 10. Subsistema de disparo de agua en un incendio provocado
Fuente: Elaboracion propia

Prueba 3

La prueba permitié evaluar altas y bajas temperaturas con la cdmara térmica. En la figura 11, se mues-
tra la imagen de térmica de una hornilla caliente.

Fig. 11. Captura con cdmara térmica
Fuente: Elaboracion propia
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Prueba 4
La prueba final permiti6 probar el sistema de telecontrol. La figura 12, muestra la prueba de telecon-
trol del robot a cargo de un bombero voluntario.

Fig. 12. Prueba de telecontrol del robot.
Fuente: Elaboracion propia

CONCLUSIONES

Se puede afirmar que el robot telecontrolado fue estable durante su operacién con disparos a altas pre-
siones, dado que las pruebas 1 y 2 mostraron un buen rendimiento del sistema de amortiguamiento,
y esto gracias a que no hubo fugas de agua ni vibraciones ni interferencias. Asi mismo, a través de las
pruebas 3 y 4, el robot demostrd eficiencia en la expulsidn de agua y calidad de imagen térmica, y
distinguid puntos de altas temperaturas para la mitigacién del incendio.
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