[ """"'"" e R N B R
| i r "' B e Wb e ) S
B ] W T R e Figen 1 in 1
PR T TS BN PGP N ey G b i o L A | L

A
S| JcEnTraL
TECNICO

INSTITUTO SUPERIOR UNIVERSITARIO

INSTRUCTIVO PARA LA
ELABORACION DE PERFIL DE
PROYECTO DE GRADO

o e v e e


https://v3.camscanner.com/user/download

A
ISU " :chico

INSTITUTO SUPERIOR UNIVERSITARIO

PROPUESTA TECNOLOGICA

Cuits - Ecuador 2023


https://v3.camscanner.com/user/download

P AG 3101 -.‘_"t’ﬂ ﬂ__
A
I s CENTRAL
TECNICO
INSTITUTO SUPERIOR UNIVERSITARIO
PROPUESTA TECNOLOGICA
CARRERA Mecénica Industrial
TEMA: Anilisis de sistema de automatizacion y robatica mediants la

comparativa de componentes para el Area de control industrial del CTMI,

Elaborado por:

Ariana Geoconda Rodriguesr Jaramilla
Estiben Cristofer Calza Quishpi

Tutor

Ing. Luis Fablan Neppas Andrango

Facha: lunes 03 julio, 2023

o e v e e


https://v3.camscanner.com/user/download

Fiiging & sa- 10

Indice de contenidos

p I ] T DA PP e R A
162 Servomolores e p e o rmores e it
o Tl e e T L o e T LY i o b g
e I I B B e i e e o s P e o bbb e
O T g e e e e e e 10

o e v e e


https://v3.camscanner.com/user/download

e T

Indice de tablas

Tabla 1 Recursos humanos g
Tabla 2 Talento humano g
Tabla 3 Matenslas 10

Tabla 4 Econdmico 10



https://v3.camscanner.com/user/download

p————,
.

I ol -+ <"
L S |

1. EL PROBLEMA DE INVESTIGACION

1.1.  Formulacidn y planteamianto del Problema

Es indispensable fomentar nuevos métodos de estudo para postencrmente
levarios a la practica, conforme al avance de la tecnologia, lomando en cuenta
Qque la problematica es la falla de equipos tecnolbgicos como articulacin
mecanca didéactica, no permile que los metodos de ensananza al estudiante
vayan de la mano con el progreso de la \ecnologia en |a industria, con la
implementacion de tacticas de estudio innovadoras el nivel de educacon serd
optimo para el buen desempedio en el Ambido laboral, al fomentar una articulaciin
mecanica pondremos en practica los conocimientos adquindos en: dibujo tacnico,
Mecanismos, electroecnia, mantenimento industrial y control numérico, de esta
manera pondremos en marcha actuales metodologias acorde al desarrolio de
lecnologlas o cual permiticd la innovacion de prachcas en la mstitucdn

1.2.  Objetivos

1.2.1 Objetivo general

Implementar una ariculaciin macAnica didactica, mediante la aplicacidn de
mecanismos, sernvomotores de giro limitado, control inalémbnco joystick v
elementos eleciromatanicos para manipulacion de la arbculacitn, para llevar a
cabo practicas simidares a los procesos gue se manajan en a industna

1.2.2 Objstivos especificos

« Disafiar un planc, mediante al uso del software AutcCAD 3D, para
astablacer la estructura y medidas de la articulacion mecanica didactica

s Hacer uso de perfiles de Aluminio, a través del uso de corte por l4ser, para
as| obtener (a8 partes que componen dicha arbculacidn

= Ensambiar servomotores an la estructura de Aluminio, por medio de pernos
y rodelas, para la sujecion optima de |os servomotores.

« Escoger los programas apropiados, mediante el andliss de los grados de
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libertad y proceso al que va destnada la rmisma, para obtener un Sptima
funcianamianta da la articulacidon mecanica.

1.3, Justificacion

Con esta propuesta tecnolégica se busca mejorar la educacion con la
implemeantacion de nuevos métodos de estudio que vaya acorde al avance de [a
tecnologia en las industrias. Es importante tomar en cuenia que |a ausencia de
tecnologia innovadora tiene como causa una aducacidn limitada debido a que los
temas impartidos solo quedan en tecria y la ausencia de equipos de ninguna
manera permite lievar a cabo |a practica en la cual el estudiante tecnologo se ve
afectado an su farmaciin coma profesional. Con la implementacion de esta
propuesta tecnokbgica estableceremos temas de estudio que podran ser llevados
a la practica de la misma manera que la formacién de los estudiantes ira acorde &
los avances tecnologicos.

1.4 Alcance

La ariculacion mecanica didéctica va a contar con tres grados de liberiad
cada uno con su servomaotor de giro limitado respectivo, estructura de Aluminio
para aligerar peso y aprovechar sus componentes ante la corrosion, al igual que
un contral inalémbrico (joystick) el cual seré programado con (Stepperh) para la
manipulacién de la extremidad. Desarroliar una ficha técnica con &l fin de
proporcionar informacién detallada sobre el proyecto en proceso de creacion, con
todas piezas y repuestos Necesarnos para su produccion.

1.5 Mélodos de investigacdn

En el presente proyectos los metodos de investigacion a usar son
investigacion documental puesio que nos parmitiré apoyamos en fuentas de
ecaracter documental investigacion descriptiva debido a que pedremos describir
sus componentes principales aseme|ados a la realidad, investigacion de campo
visto que nos facilita de informacién de tipo cuantitativo directo, disefios
experimentales y encuestas. De esla manera los melodos de investigacion son
claves para nuesiro proyecto para obtener un conocimiento valido sobre nuestra
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1.6.1 Articulacién

Una arbculacion mecanica didactica es un Hpo de extramidad mecanica.
normakmients programable, con funcones parecidas 8 las de un brazo humano
Estructura en 1a cual sa unen o8 eslabones y permiien un MoVIMGNIo relativo
antrs ioa mismos. El sisterna de una amculacion esth compuesio por una
esiructura de aluminio porque akgera Pess y POY Sus exceientos propledades ante
I8 cComosion. transmisiones. actuadores. sansores servomotons de giro imitado v
un controledor inalémbrco (jJoystick) Por lo general sa hace referencia a los
componantes del brazo con los nombves de su pare comespondents an la
axtremicdad de una persona Como por epemplo hombro, codo, braro, mufleca
ol (Romemn af)

1.6.2 Servomotores

Los servomolones de gwo kmilado son e Bpo Mis COMUN 3o servomolor
permilen una rotacdn de 180° grados. por ko cual son INCapaces de completar una
vusita completa El dnguic de gvo en eale caso nos permdes un barndo entre 90
y 90", Io que viene a ser un Enguio de gwo de 180° (SERVOMOTORES. 2020)

1.6.) Grados de libertad

El numero o8 grados oo Iberad con que cuenta ia arculacion mecanica
delerming la sccesbadsd de esls y su CApacidad para oneniar su heframents
tamibsén para designa’ las habddades motnces de la extremidad mecanica La
implementacidn de la artculacidn mecinica serd de tres grados de |bertad eso
quieve decir que tendril moviiidad de arriba, abajo. delants y hacia atras
(Rodriguez. 2023)
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2. ASPECTOS ADMINISTRATIVOS

1.1 Recumos humanos

Tabla t Recursos humanos

N Participantes Carrera

T “Mecanica
Caiza Estban Investigador- Estudiante Industrial

1 ‘Mechnica
Anana Rodriguaz Inveatigador- Estudiants Incustrial
' ! ‘Mecanica
Fabian Neppas Invesligado:- T utor Industrial

1.3 Recurmos Wonicos y materisies
1.2.1 Talento humana

Tahis 2 Talentp humnano

[T » Rol 8 desempenar en
N | Participantes ],: - | Carrera

4 |
Cairs Estben Investigador-Estudiants | [ndustrial
i ' Mecanca
Ariana Rodngues | Investigador-Estudianie | Industrial
| Mecanica

3
 Fatzan Neppas investgador-Tulor industrial

i t
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2.2.2 Materiales

Tadia ) Wator e

—

item Recursos materiales requeridos
1 Motores 37 GB
z | 75 GB
a mtﬁy{ N
4 cmmmnnmmnm;m
5
a

-

| Circuto tranamiscr NRF24L01 y Arduino uno
El't'n.l:i_.h perfies de Mumew

2.2.3 Econdmico

Taidn A oo

_T"'"""""""‘ ol

' 1400
2 Ineamos 08 ariculecetn 00

TOTAL | 17003

1.1 Viabilsdad

s descriten Wn onde e [Crecss Bgales e orrecon | s pusiriden el desnTolo g
culmenacdn del proyecio E1 0ecr @ debe comfeiad que o prosecio mo lendrd nnguna
mitarrupeatin o Bisgueso
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