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INTRODUCCIÓN

Objetivo General

Objetivos

Diseñar e implementar un equipo robótico para el control de un mecanismo 

giratorio destinado a la captura de fotografías y videos con efectos especiales, a 

fin de mejorar la experiencia de usuario y conseguir nuevas formas de 

entretenimiento ante la fotografía convencional para la Corporación ARTIL S.A.S.



INTRODUCCIÓN

Objetivos Específicos

Objetivos

• Establecer parámetros de diseño del sistema 

• Diseñar y simular el sistema mecánico.

• Diseñar y dimensionar los sistemas eléctrico y electrónico.

• Diseñar e implementar el sistema de control para los actuadores y diseñar y programar la interfaz de usuario para el 

control del equipo robótico.

• Integrar sistemas del equipo robótico.

• Realizar pruebas parciales de configuración y funcionalidad de dispositivos, y ejecutar pruebas totales de 

funcionamiento de la máquina.

• Validar la hipótesis.

• Elaborar manuales de operación y elaborar planos del equipo robótico.



INTRODUCCIÓN

Hipótesis

El diseño e implementación de un equipo robótico para el control de un 

mecanismo giratorio destinado a la captura de fotografías y videos con efectos 

especiales logrará una mejora en la calidad de las imágenes y videos, y reducirá 

el tiempo necesario para procesar y compartir estas imágenes en comparación 

con los métodos convencionales de fotografía.



DESCRIPCIÓN DEL PROYECTO

Métricas Técnicas
Diámetro de 
base de 85 

cm con 
capacidad 

máximo 220 
Kg de peso 
combinado. 

Brazo 
giratorio 360º 

grados 
regulable 
ángulo 30 

grados hacia 
afuera

Brazo 
desmontable 
automático 
con altura 
máxima de 
1.00 metro 
desde la 

base. 

Acople para 
teléfono 
mediante 
cabezal

Control 
desde la 

aplicación 
móvil IOS. 

Control de 
Escenas



DESCRIPCIÓN DEL PROYECTO
Fundamentación Teórica

Enfoque del modelo para diseñar sistemas mecatrónicos 



DESCRIPCIÓN DEL PROYECTO
Generación de Conceptos

Caja negra global  

Equipo robótico para el 
control de un mecanismo 
giratorio destinado a la 
captura de fotografías y 

videos con efectos 
especiales

Energía 
(Eléctrica)

Material
(Usuario del 

Equipo)

Señal
(Comandos de 

Ejecución)

Energía 
(Movimiento)

Material
(Interacción de 

usuario)

Señal
(Video resultante)

Diagrama de Subfunciones  

Alimentación
Actuadores y Sensores

Registro de datos

Configuración de datos

Generar Movimiento

Acción Mecánica y 
tiempo

Control de Movimiento

Experiencia 
Interactiva

Video 
Procesado

Energía Eléctrica

Usuario de Equipo

Interfaz de Usuario
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Slider FS

Celular FM
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Datos de selección:

DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN
Selección de motor principal



Generación de movimiento

Controlador de Motor

BTS7960

Regulador de Voltaje

LM7805

Fuente de 
Alimentación

12 V DC

Tarjeta de Control

ESP 32 Wifi-Bluetooth

Energía Eléctrica

Motor

Motor Bosch

DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN



Actions
BLE Library

StepMotors

Input  - Output Definition

Botonera Accion

DC Driver

StepMotor

Librerías Externas

StepMotor

BLE

Motors

RGB

FastLED

Serial Com

Set 
Speed Stop

Rainbowl

SliderTo

Comunication

Procces 
Command

Wireless 
Activate

Button Activate

Animation LED

Configuration

FIRMWARE

DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

1: Diseño Estructural de Fallas por Fatiga

Teoría de Fallas por 
Fatiga

Diseño para 
Esfuerzos Fluctuantes Cargas Aplicadas Diseño Geométrico

Calcular las 
Amplitudes σ de los 

Esfuerzos Nominales

Factores de 
Concentración de 

Esfuerzos Geométrico

Calcular las 
Amplitudes de los 

Esfuerzo Principal y  
Esfuerzo de Von 

Mises

Determina el Factor 
de Seguridad



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

Diseño de Sistema Mecánico

2



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

1: Diseño Estructural Eje 

Diseño para 
esfuerzos fluctuantes

Cargas Aplicadas

Diseño geométrico

Momentos medio, alternativo y máximo

Fuerza máxima, mínima Fuerza media, alternativa



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

1: Diseño Estructural Eje 

Factores de 
Concentración de 

Esfuerzos 
Geométrico

Calcular las 
Amplitudes σ de los 

Esfuerzos Nominales

Esfuerzo de flexión nominales alternativo , medio y 
máximo 

Sensibilidad de muesca

F.C.E geométrico kt

F.C.E fatiga kfm



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

1: Diseño Estructural Eje 

Calcular las 
Amplitudes de los 

Esfuerzo Principal y  
Esfuerzo de Von 

Mises

Esfuerzo local alternativo, medio

Esfuerzo de Von Mises



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

1: Diseño Estructural Eje 

Determina el Factor 
de Seguridad Límite de Resistencia a la Fatiga Corregido 

Factor de tamaño

Factor de carga

Factor superficial

Factor de temperatura

Factor de confiabilidad

Límite de resistencia a la fatiga 
sin corregir 



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

2: Diseño Estructural Perfil Rectangular

Diseño para 
esfuerzos fluctuantes

Cargas Aplicadas

Diseño geométrico

Momentos medio, alternativo y máximo

Fuerza máxima, mínima Fuerza media, alternativa



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

Factores de 
Concentración de 

Esfuerzos 
Geométrico

Calcular las 
Amplitudes σ de los 

Esfuerzos Nominales

Esfuerzo de flexión nominales alternativo , medio y 
máximo 

Sensibilidad de muesca

F.C.E geométrico kt

F.C.E fatiga kfm

2: Diseño Estructural Perfil Rectangular
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Calcular las 
Amplitudes de los 

Esfuerzo Principal y  
Esfuerzo de Von 

Mises

Esfuerzo local alternativo, medio

Esfuerzo de Von Mises

2: Diseño Estructural Perfil Rectangular



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

Determina el Factor 
de Seguridad Límite de Resistencia a la Fatiga Corregido 

Factor de tamaño

Factor de carga

Factor superficial

Factor de temperatura

Factor de confiabilidad

Límite de resistencia a la fatiga 
sin corregir 

2: Diseño Estructural Perfil Rectangular



DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN

1: Diseño Estructural 



Aplicación

Nota: Aplicación desarrollada para dispositivos IOS

Escena Inicial Escenas

PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO



Validación Conexión Bluetooth

PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO



Funcionalidad De Botones
Escena Central

Escena Configuración

Escena Configuración Slider

PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO



Modo Manual Modo Automático

PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO



ANÁLISIS DE RESULTADOS

Configuración De Sistema 
De Coordenadas

Parámetros De 
Trayectoria. 

Plano de referencia 
para perspectiva

Mecanismo Giratorio

Método tradicional



ANÁLISIS DE RESULTADOS

Mecanismo Giratorio

Datos De Velocidad. 

Datos De Posición

Método tradicional
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ANÁLISIS DE RESULTADOS

Mecanismo Giratorio

Datos De Velocidad. 

Datos De Posición

Método tradicional



CONCLUSIONES

El equipo robótico para el control de un mecanismo giratorio destinado a la captura de fotografías y videos introduce novedosas 

formas de entretenimiento para los usuarios en comparación con las prácticas tradicionales de fotografía, a través del análisis de 

experimentos se evidencia que el equipo otorga mayor calidad de imagen y un tiempo de procesamiento de video menor debido a la 

facilidad de almacenamiento directo en la galería del dispositivo.

La concepción el equipo robótico se guía en la metodología en V, implicando las necesidades o requerimientos del cliente, a 

partir de esta fase, se introducen las métricas técnicas dando paso a las etapas de diseño en arquitectura, componentes, algoritmos de 

control y conexión. Permitiendo emplear motores de corriente continua de alimentación de 12 [V], estableciendo velocidades de 70

[RPM] en el motor principal y 200 [RPM] en el motor de desplazamiento de Slider.

El diseño mecánico final del equipo robótico integra la geometría y operatividad de los diferentes sistemas, estableciendo 

dimensiones, formas y componentes. Estos parámetros posibilitaron generar los modelos de tridimensionales, que fueron empleados 

para verificar su correcto rendimiento. Posterior a esta etapa, se realizó la correcta elección del proceso para manufacturación y 

construcción en función de las pruebas de diseño, Resultando en la integración exitosa del equipo robótico giratorio. 



La interfaz gráfica de usuario diseñada para el equipo robótico se creó mediante a un diseño de fácil comprensión y 

llamativo, En esta interfaz se presenta las diferentes ventanas de escenas que facilitan la navegación y brindan al usuario la 

capacidad de: control de velocidad de motor, desplazamiento manual o automático de Slider, desplazamiento giratorio manual o 

automático del brazo principal, integración de cámara del dispositivo y control de luces LED RGB, Dando como resultado final la 

creación de múltiples efectos especiales y posibilidades recreativas.

La obtención de una alta calidad de imagen del equipo robótico giratorio se alcanza mediante el análisis del proceso de 

seguimiento de trayectoria basado en pixeles. Esta aproximación involucra la velocidad derivada de los fotogramas por segundo

que brinda la capacidad de integración de la cámara del dispositivo móvil IOS, brindando resultados destacados en comparación

fotografía convencional.

CONCLUSIONES



RECOMENDACIONES

Para garantizar la experiencia de calidad final se recomienda tener una ubicación estratégica, donde se coloca 

la cámara en un lugar que ofrezca una vista panorámica completa y que capture la esencia del entorno que deseas 

fotografiar en 360 grados.

En un ambiente interno se tiene en cuenta una iluminación adecuada para asegurar una iluminación uniforme y 

de buena calidad en todas las direcciones evitando fuentes de luz intensas o sombras pronunciadas que puedan 

distorsionar la imagen.

En lugares externos se presenta un relieve pronunciado del suelo, entonces se debe asegurar que el equipo 

robótico se encuentra nivelado por medio de sus niveladores integrados al igual que la cámara para evitar que las 

imágenes resultantes sean distorsionadas. 

Es importante tener en cuenta que la utilización del equipo robótico debe ser supervisada o manipulada por el 

encargado final a manera de evitar el uso inadecuado de usuarios sin experiencia. 

Es esencial considerar durante la manipulación de los grados de libertad del Slider el procedimiento adecuado 

de desmontaje del sistema, con el objetivo de prevenir un funcionamiento inapropiado del equipo.




	Número de diapositiva 1
	Número de diapositiva 2
	Número de diapositiva 3
	Número de diapositiva 4
	Número de diapositiva 5
	Número de diapositiva 6
	Número de diapositiva 7
	Número de diapositiva 8
	Número de diapositiva 9
	Número de diapositiva 10
	Número de diapositiva 11
	Número de diapositiva 12
	Número de diapositiva 13
	Número de diapositiva 14
	Número de diapositiva 15
	Número de diapositiva 16
	Número de diapositiva 17
	Número de diapositiva 18
	Número de diapositiva 19
	Número de diapositiva 20
	Número de diapositiva 21
	Número de diapositiva 22
	Número de diapositiva 23
	Número de diapositiva 24
	Número de diapositiva 25
	Número de diapositiva 26
	Número de diapositiva 27
	Número de diapositiva 28
	Número de diapositiva 29
	Número de diapositiva 30
	Número de diapositiva 31
	Número de diapositiva 32
	Número de diapositiva 33
	Número de diapositiva 34
	Número de diapositiva 35

