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INTRODUCCION

Objetivos

Objetivo General

Disefiar e implementar un equipo robdético para el control de un mecanismo
giratorio destinado a la captura de fotografias y videos con efectos especiales, a

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

entretenimiento ante la fotografia convencional para la Corporacion ARTIL S.A.S.




INTRODUCCION
Objetivos

Objetivos Especificos

. Establecer parametros de disefo del sistema

. Disefiar y simular el sistema mecanico.

. Disefiar y dimensionar los sistemas eléctrico y electronico.

. Disefiar e implementar el sistema de control para los actuadores y disefiar y programar la interfaz de usuario para el
control del equipo robdtico.

. Integrar sistemas del equipo robético.

. Realizar pruebas parciales de configuracién y funcionalidad de dispositivos, y ejecutar pruebas totales de
funcionamiento de la maquina.

. Validar la hipétesis.

. Elaborar manuales de operacién y elaborar planos del equipo robdético.




INTRODUCCION

Hipotesis

El disefio e implementacion de un equipo robadtico para el control de un
mecanismo giratorio destinado a la captura de fotografias y videos con efectos
especiales lograra una mejora en la calidad de las imagenes y videos, y reducira

el tiempo necesario para procesar y compartir estas imagenes en comparacion

con los métodos convencionales de fotografia.




DESCRIPCION DEL PROYECTO

Métricas Técnicas
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DESCRIPCION DEL PROYECTO

Fundamentacion Teoérica

Enfoque del modelo para disenar sistemas mecatroénicos
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DESCRIPCION DEL PROYECTO

Generacién de Conceptos
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DISENO Y CONSTRUCCION

Seleccién de motor principal

ZM _ =0 (Antihorario)
T =60.97 [Nm]
Datos de seleccion:
V=12[V]
7 n =060 [rpm]
y T =60.97 [Nm
RzZY 0.425m |RAY [Nm]
< 0.865m N
. 1.065 m ;
. 1.575m N
Motor limpiaparabrisas BOSCH 0986337410
) I JFORMACION TECNICA DEL PRODUCTC
Componente Abreviatura
_ Lado de montaje delante
Slider FS @ Tension [V] 12V
Potencia nominal [W] 73,3 W
Celular M @ Velocidad 60 [RPM]
Perfil 25x25x1.5 FP @ Par Nominal [Nm] 70 Nm

Tipo de proteccién (Cédigo IP) IP23

Sentido de giro Sentido de giro a la izquierda (antihorario)
Sentido de giro Sentido de giro a la derecha (horaric)

Ean: 4047024780309




DISENO Y CONSTRUCCION

Generacion de movimiento

Controlador de Motor
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v
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ESP 32 Wifi-Bluetooth




DISENO Y CONSTRUCCION

FIRMWARE
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DISENO Y CONSTRUCCION

1: Diseino Estructural de Fallas por Fatiga

Teoria de Fallas por Disefio para
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DISENO Y CONSTRUCCION

Diseno de Sistema Mecanico

12/




DISENO Y CONSTRUCCION

1: Diseino Estructural Eje

esfuerzo *

* —*i meix
Disefio para .......... N
esfuerzos fluctuantes 0 .
' +—Lomm
l'i’l
o £
r=2
R
Cargas Aplicadas C 1
k=2

| 085 [m] e i ‘

Disefio geométrico

Fuerza maxima, minima Fuerza media, alternativa
F_=m_.g F,=2158210°[N] F =¥ F, =142245[V]
Foin =M, 8 Fop =686.7[N] =Tl ;F F,=173575[V]

Momentos medio, alternativo y maximo
M,=F,-R M, =312.6938[ N -m]
M,=F,-R M,,=604.5413[N -m|

M, =F, R M, =917.235[N -m|




DISENO Y CONSTRUCCION

Esfuerzo de flexion nominales alternativo , medio y

1: Diseino Estructural Eje
maximo
— M, -c M, -c : :
Calcular las == (d,-d’) 1=29894-10 [ o, =— G, =—= o . M€
Amplitudes o de los 64 ’ I o I " I
Esfuerzos Nominales d 0.05[]
{ . m
c= ?3' ¢ == =0025[n] o, =26.1500[MPd| o, =50.5567[MPa| i = 76.7067 MPa]
p kyz2
F.C.E geométrico kt o
Factores de
Concentracion de Sensibilidad de muesca o les - k. =k
Esfuerzos 71 i ¥ - e = oy
Geométrico .
F.C.E fatiga kfm k, =1+q(kr_1} - 1 k. —12183
LLa / 93 4549[ MPa] << 655 MPa]
Jr

q=0.2183




DISENO Y CONSTRUCCION

1: Diseino Estructural Eje

Esfuerzo local alternativo, medio

o, =k:-o,_ o, =31.8585[MPa|
O =kn O 5, =61.5932[ MPal

Calcular las
Amplitudes de los
Esfuerzo Principal y
Esfuerzo de Von
Mises

Esfuerzo de Von Mises

o.=oi -0l -0 0, +35, o, =31.8585[MPal]

C.=yoi -0, ~0. 0, +3n, o, =61.5932[ MPa|




DISENO Y CONSTRUCCION

1: Diseino Estructural Eje

S, -5,

Determina el Factor e D . . . . . :
N:% = . . . . .
de Seguridad S +0. 5, Limite de Resistencia a la Fatiga Corregido Se = Comga Cramio " Cop " Cranp * Coans =S
5, =7273316[MPa]
_ i
Factor de tamario Comate =1.189d,, % C,,, =1.5899 *j
., S, - S,
Factor de carga Cimea = flexion =1 = > .S 10 .S N=10
a uf in €

Factor superficial $iCop>10 . =1
Factor de confiabilidad C, oy =0.897
Factor de temperatura T<as0°c - C, =1
Limite de resistencia a la fatiga 5.=05-5, §. =510 [MPa]|

sin corregir




DISENO Y CONSTRUCCION

2: Diseno Estructural Perfil Rectangular

esfuerzo
* —+*i Tineix
Disefio para G
esfuerzos fluctuantes 0 v, ,f 1

oﬂ!”!
Cargas Aplicadas

idi:I l

L=357 [raum]

Fuerza maxima, minima

Disefio geométrico i

k=2 30 [rmn]

F

i

=
L]

=2.1582-10°[N] F =ton

win =My, & F,,, =686.7[N] F == F

Momentos medio, alternativo y maximo

M, =F-L M, =262.6628[ N -m]
M, =F, L M, =507.8147[N-m]

M, =F, -L M, =770.4774[N -m]

.....

Fuerza media, alternativa

@ ESPE




DISENO Y CONSTRUCCION

Esfuerzo de flexion nominales alternativo , medio y

2: Diseino Estructural Perfil Rectangular
maximo
o (b-2e)-(h-2e) , M -c M. . , .
Calcular las I=blf—(‘ He]lg” 2 1-61812-10 E[”’ﬂ o, = 2 o, = m € o, = M, -c
Amplitudes o de los ’ I I i I
Esfuerzos Nominales B 0.03[m] 0015(]
c=———=UuUl2m
= 2 o, =63.7407[MPa] “u. =1232321[MPa] G, =186.9728[ MPa|

F.C.E geométrico kt i
k22

Sensibilidad de muesca

K1 |

Factores de

Concentracion de
Esfuerzos
Geomeétrico .
F.C.E fatiga kfm k.=1+ (k _1} 1 N
7 q = — ;
r " -, =1.0943
Jr 204.6043 [ MPa| < 393 [MPa]

g=0.0943




DISENO Y CONSTRUCCION

2: Diseino Estructural Perfil Rectangular

Esfuerzo local alternativo, medio

c, =k, o, o, =69.7514[MPa]
c,=k, o, G, =134.8520[ MPa|
Calcular las
Amplitudes de los .
Esfuerzo Principal y Esfuerzo de Von Mises
Esfuerzo de Von
Mises
o, :Jcrfl__ - cr_,f__ -0, 0, +3 r\ o, =69.7514 [_-‘Lﬂ:’a]

3 3 3
O :\/ 0., = Oy, —0x,0,, +37,,

o, =134.8529[ MPa]




DISENO Y CONSTRUCCION

2: Diseno Estructural Perfil Rectangular

Determina el Factor S, S - . . . . -
N=— ; = . O . : .
de Seguridad S +0. 5, Limite de Resistencia a la Fatiga Corregido Se = Comga Cramio " Cop " Cranp * Coans =S

S, =390.0673[ MPa]

Factor de tamafio Comato =1.189d,,°% € =16634
C _ ion=1 _ Se 'Sm‘
Factor de carga ez = SlEXiON = 7S 10 5 N=2.1433
a it mn e
siC,,>10 -~ =1

Factor superficial

Factor de confiabilidad C, oy =0.897

Factor de temperatura T<450°C - €. -1

tomp =

Limite de resistencia a la fatiga 5 =058, S =2345 [_-‘Lﬂ-_’a]
sin corregir




DISENO Y CONSTRUCCION

1: Diseno Estructural




PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

Aplicacién

Escena Inicial Escenas

. 360°
Nota: Aplicacion desarrollada para dispositivos 10S ;

cabina360




PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

Validacion Conexion Bluetooth

O

Bluetooth is not Bluetooth is not Bluetooth is not

connected connected connected




PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

Funcionalidad De Botones

Escena Central

gaogoan

Escena Configuracion

1 LED
Dol oo
Rotation [ s ) - Duration

Escena Configuracion Slider




PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

Modo Manual Modo Automatico




ANALISIS DE RESULTADOS

Mecanismo Giratorio

Configuracion De Sistema
De Coordenadas
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Método tradicional

Plano de referencia
para perspectiva

Parametros De
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ANALISIS DE RESULTADOS

Mecanismo Giratorio Método tradicional
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ANALISIS DE RESULTADOS

Mecanismo Giratorio
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ANALISIS DE RESULTADOS

Datos De Velocidad.

Datos De Posicion

Linearinematics
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CONCLUSIONES

El equipo robético para el control de un mecanismo giratorio destinado a la captura de fotografias y videos introduce novedosas
formas de entretenimiento para los usuarios en comparacion con las practicas tradicionales de fotografia, a través del analisis 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 galeria del dispositivo.

La concepcidn el equipo robotico se guia en la metodologia 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 disefio en arquitectura, componentes, algoritmos de
control y conexion. Permitiendo emplear motores de corriente continua de alimentacion de 12 [V], estableciendo velocidades de 70

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

El disefio mecanico final del equipo robético integra la geometria y operatividad de los diferentes sistemas, estableciendo
dimensiones, formas y componentes. Estos parametros posibilitaron generar los modelos de tridimensionales, que fueron empleados
para verificar su correcto rendimiento. Posterior a esta etapa, se realizé la correcta eleccion del proceso para manufacturacién y

construccion en funcion de las pruebas de disefio, Resultando en la integracion exitosa del equipo roboético giratorio.
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CONCLUSIONES

La interfaz grafica de usuario disefiada para el equipo robético se cre6 mediante a un disefo de facil comprension y
llamativo, En esta interfaz se presenta las diferentes ventanas de escenas que facilitan la navegacién y brindan al usuario la
capacidad de: control de velocidad de motor, desplazamiento manual o automatico de Slider, desplazamiento giratorio manual o
automatico del brazo principal, integracion de camara del dispositivo y control de luces LED RGB, Dando como resultado final la

creacion de multiples efectos especiales y posibilidades recreativas.

La obtencién de una alta calidad de imagen del equipo robético giratorio se alcanza mediante el analisis del proceso de
seguimiento de trayectoria basado en pixeles. Esta aproximacion involucra la velocidad derivada de los fotogramas por segundo

que brinda la capacidad de integracién de la camara del dispositivo movil IOS, brindando resultados destacados en comparacion

fotografia convencional.




RECOMENDACIONES

Para garantizar la experiencia de calidad final se recomienda tener una ubicacion estratégica, donde se coloca
la cdmara en un lugar que ofrezca una vista panoramica completa y que capture la esencia del entorno que deseas
fotografiar en 360 grados.

En un ambiente interno se tiene en cuenta una iluminacién adecuada para asegurar una iluminacion 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
robético se encuentra nivelado por medio de sus niveladores integrados al igual que la camara para evitar que las
imagenes resultantes sean distorsionadas.

Es importante tener en cuenta que la utilizacion del equipo robdtico 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 manipulacién de los grados de libertad del Slider el procedimiento adecuado

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




GRACIAS
POR SU
ATENCION

SR e



	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

