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Justificacion e Importancia
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Victimas por
masacres
carcelarias de los
anos 2021-2022,

403

Promedio de
muertes
violentas por
armas de fuego
anuales 400.

Maximo indice
de muertes
violentas
ocurridas en
2021 CON 1007.

113

»
F"‘

1315 Balas de
diferentes calibres
decomisadas
dentro de las
penitenciarias en
el 2022.

v

Datos adquiridos desde el SNAI (Servicio Nacional de

Atencion Integral)
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Investigacion previa

Matriz Fibras

Requerimientos

Diseno

/2
vé A ot
Implementacion 6.6.0 6 000 o(_; 57 ",".%1/‘,,;;;,
00900 000 VY W ¢
Pruebasy
Resultados
Ackerman [1] Material compuesto [2]

Conclusiones

Recomendaciones . “ S ?;?3.:?3?‘;;;
y Trabajos futuros 5i5i0i0i 000

Referencias

@) Lamina unidireccional b) Lamina tipo tejido ¢) Lamina tipo mat

Tipos de laminas [3]




Investigacion previa

IIIII
LLLLL

y
MO
Teleoperacion

S
mo?f’f’

N /’«»‘
- '\\'// \'/‘\\(

w‘\

Redes neuronales[4]

Superresolucion[s]




Requerimientos y consideraciones de la
poblacion objetivo
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Diseno del Chasis

Requerimientos

Diseno

Implementacion

Valores Obtenidos

Pruebasy Altura maxima 2,64 m

Resultados
Fuerza maximo 1190,25 N

soportada

Conclusiones
Torque maximo 2270 Nm
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Simulacion Chasis

won bdises (Mimm™2 (Pal)

164,772
145,297
131,822
115,347
98,572
52,398
65,023
49443
32,973
16,498

0023

Esfuerzo Maximo ’

‘ Factor de Sequridad

FDE

1,028 + 4
9,248 +03
8,221e+03
7,193 +03
6,166e +03
5,138e +03
A11e+03
3,084e +03
2,056e +03
1,028 +03

1,463 +00
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Fibra Resina Relacion N° de Capas Ensayo
Fibra/Resina | probeta
Diseno — S
Vidrio Dutran | Poliester 60/40 5 6 Traccion
D375x1.5-1K- transparente 5 7 Traccion
Implementacion lamina Mat ortoftalica 33000 5 6 Flexion
5 7 Flexion
5 6 Impacto
Pruebasy
Resultados 5 / Impacto

Conclusiones

[ -ddler D3039/D3039M  -Resistencia a la traccion maxima
-Mddulo de elasticidad
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y Trabajos futuros

-Coeficiente de Poisson

-Deformacion maxima a la traccion

D 7264/D 7264M  -Esfuerzo maximo a la flexion
-Resistencia a la flexion

m D6110 -Resistencia al impacto
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Promedio de los resultados de los ensayos

Requerimientos

Variables de interés 6 capas |7 capas| Unidades
Resistencia ultima a traccion promedio 111 112 MPa
Disefio Modulo de elasticidad promedio (Traccion) 6.99 5.16 GPa
Coeficiente de poisson promedio 0.334 | 0.349 -
Implementacién Esfuerzo maximo a flexion promedio 191 158 MPa
Modulo de elasticidad promedio (Flexion) 7.89 3.98 GPa
Resistencia a impactos 1.96 | 2.060 J
Pruebasy
Resultados
Resistencia ‘ Modulo de Coeficiente de ‘ Esfuerzo ‘ Modulo de W
i Ultima a traccion | elasticidad(T) poisson | maximo a flexion | elasticidad(F)
S Trabajos foturos T _ P nora _ 00 Def.tx107° 3PL pehord _ A9

A A€ ~ " Defix106 ° 2bn? A€
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Prueba de normalidad

Variables de interés Valor P

6 capas Normalidad 7 Capas Normalidad
Resistencia ultima a Distribucion Distribucion
traccion promedio 0.259 normal 0.635 normal
Modulo de
elasticidad promedio Distribucion Distribucion
(Traccion) 0.454 normal 0.726 normal
Coeficiente de Distribucion Distribucion
poisson promedio 0.19 normal 0.466 normal
Esfuerzo maximo a Distribucion Distribucion
flexion 0.712 normal 0.643 normal
Modulo de
elasticidad promedio Distribucion Distribucion
(Flexion) 0.43 normal 0.686 normal




Informe de resumen de Resistencia utima a traccion

Prueba de normalidad de Anderson-Darling

A-cuadrado 0.37
Valor p 0.259
Requerimientos

Media 111.44
Desv.Est. 5.20
Disefio Varianza 27.09
Asimetria 0.31928
Curtosis -2.844M
Implementacion N 5
Minimo 105.85
Pruebasy Ter cuartil 106,832
ReSU|tados 105.0 107.5 o 2.5 115.0 7.5 MEdiana 1ﬂ9.65
| | | | ' | ' | 3er cuartil 116.94
o Maximo 17.24

el — Intervalo de confianza de 95% para la media
104.98 117.90

Sl Intervalo de confianza de 95% para la mediana
Intervalos de confianza de 95% 105.85 17.24
_ Intervalo de confianza de 95% para la desviacion estandar
Referencias | . I 312 14.96
I B I

105.0 1075 oo 11z.5 5o n¥s
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T-student

Ho: uo-u1=0
Hi: vozu1
Propiedades mecanicas Valor P Explicacion
Resistencia Ultima a, o0.773 |No existe evidencia estadistica suficiente para
traccion demostrar que el nUmero de capas influye en la
resistencia Ultima a traccion significativamente.
Modulo de elasticidad| o0.052 | No existe evidencia estadistica suficiente para
(Ensayo de traccion) demostrar que el nUmero de capas influye en el
modulo de elasticidad significativamente.
Coeficiente de poisson 0.182 |No existe evidencia estadistica suficiente para
demostrar que el nUmero de capas influye en el
coeficiente de poisson significativamente.
Esfuerzo maximo a flexion 0.047 |Si existe evidencia estadistica suficiente para
demostrar que el nUmero de capas influye en la
resistencia Ultima a traccion significativamente.
Modulo de elasticidad| o0.001 |Si existe evidencia estadistica suficiente para

(Ensayo de flexion)

demostrar que el nUmero de capas influye en el
modulo de elasticidad significativamente.
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Tension Tension Desplazamiento Factor de
N Caras | maxima [Mpa] | minima [Mpa] maximo [mm] seguridad
Superior 94.375 0.297 1.566 1.2
Lateral 14.222 0.019 0.246 7.8
Frontal 5.023 0.001 0.209 22
Trasera 73.693 0.003 0.107 1.5
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Diseno armazon

2500 N J

Tension Tension Desplazamiento Factor de

Caras | maxima [Mpa] | minima [Mpa] maximo [mm] seguridad
Superior 26.927 0.043 1.779 fi 2L
Lateral 36.414 0.019 0.445 3.1
Frontal 5.608 0.001 0.034 20




Diseno Sistema FPV

2.4 GHz

Requerimientos

Diseno

Implementacion ((( ))) Procesamientoy Accionamiento

Envio senales de Senal de

tratamiento de > .. a motores
RF activacion Y

Pruebas y senales RF actuadores
Resultados

Conclusiones Usuario

¢ o
Recomendaciones ’HM < hicte o
y Trabajos futuros \ \ Analisis de

captura/ Redes |«
Neuronal

Recepcion de ) Envio de video y
Video datos del robot

Referencias

2.4/5.8 GHz




Diseno Sistema FPV

Requerimientos
Usuario

(,,,

Diseno HMI
— Energia \ \
N — Tierra
Implementacion — Video
— — Senal transmitida
Pruebasy
Resultados
Camara
Conclusiones Jgs_hua
Bateria —edm]QL (((« )D))
Recomendaciones 12V : A
yTrabajos futuros VTR 15582000 — Antena —-—--- Antenas — Hecepmrj::lual Interfaz
Skydroid

Referencias




Requerimientos

Diseno del Sistema Electrico

]
. Maotores Brushless [ Médule RicRand 4000 Bateria 27V Regulador DC-DC
Diseno
: XL4015E1
Implementacion
: Maodulo de
Transistor Repulador DC-DC 4
Modulo R12D5 ot R srnisidn de videa 1 Camara

Pruebasy LM2596

Resultados *

— Energia
S S Mini
onclusiones — Tierra Arduino Mega Servomotores
— Informacion Regulador DC-DC
Recomendaciones
y Trabajos futuros LM1117T7-3.3 — | Regulador DC-DC
, ] v
: Regulador DC-DC : 7.4V Mirsi MP1584
. Bateria Servomotor Médulo de Radio Frecuencia —_—
Referencias 74V Mini MP1584
MNRF 24101




Requerimientos

Diseno

Implementacion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones
y Trabajos futuros

Referencias

Diseno HMI

(VY



Conteo de reos

Requerimientos

Base de datos Entrenamiento YOLOvy4-tiny Pesos Google Colab

Diseno

Implementacion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones
y Trabajos futuros

Referencias

2611
imagenes




Superresolucion

Requerimientos

Diseno

Implementacion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones
y Trabajos futuros

Referencias

LapSRN [5]




Requerimientos

Diseno

Implementacion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones
y Trabajos futuros

Referencias

Amplitud

ocidad-RPM

v e

100

80

(S18)

40

40

60

80

-100
¢

‘ -
Modelo ARX

Diseno del Sistema de Control

Amplitud

Comparacion de la respuesta prevista

zvizq (Velocidad-RPM)

|
mizq: 73.83%

64 o6 68

Tiempo(segundos)

100

50

-S50 H
|

-100

0

.

Entrada-Salida de datos

Veloctdnd-RPM
m

gLl

10 20 30 40

Tiempo(segundos)

50 60 70 80

Respuesta del sistema controlado

Amplitud

0.3
0.2
0.1}

£ 0 1 2 3 5

Tiempo(segundos)

_From: PRES-PWM To:Out(l)




Requerimientos

Implementacion

Pruebasy
Resultados

‘ Aluminio

6063-T5

Conclusiones

14

e

.
-
-4-.,‘
=

Recomendaciones
y Trabajos futuros

C

(3

Referencias

Resina ‘ Diéxido de ‘ Talco
poliéster titanio industrial




Requerimientos

Implementacion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones
y Trabajos futuros

Referencias




Implementacion Interfaz de Monitoreo y
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Resultados

Tabla de Resultados Obtenidos de Comunicacion

Prueba Tipo Alcance (m) Senal Video Conf. Motriz
Espacios Con Obstruccion 60 80,40% 100%
Controlados Sin Obstruccion 50 98,60% 100%
Areas Rugosas Sin Obstruccion 200 93,60% 100%
Areas Verdes Con Obstruccion 1200 18,40% 100%
R clios de 4 Sin Obstruccion 100 46,00% 100%

10Cm)

Areas Verdes Con Obstruccion 100 84,60% 80,80%
(O:ii;u:ﬂiéggn © | Sin Obstruccion 100 82,20% 82,20%

Métricas de la identificacion de
reos para su conteo

Métricas Porcentaje

Exactitud 83,33%

Precision 86,54%
Sensibilidad 93,75%

Resultado del en la identificacion de reos

Métricas Porcentaje
Verdaderos Positivos 225
Falsos Negativos 15
Falsos Positivos 35
Verdaderos Negativos 25
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Recomendaciones y Trabajos Futuros

Rediseno de la
carcasa.

Optimizacion de
emision de

video.

Integracion de
pantallas.

Diseno enfocado
de consumo
energetico.

Incorporacion de
un sistema de
amortiguadores.
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