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Objetivo

El objetivo de simular una banda de producciéon es disefiar un sistema que permita entender y aplicar
conceptos clave de automatizacion, control y deteccion an 411 entorno simulado de produccidn.

Introduccion \ \

proyecto fusiona dos perspectivas: la necesidad de automatizar eI conteo de objetos y paquetes en diversos entornos y

timizacion del mamejo de cargas mediante una grua versatil y eficiente. Para abordar la primera problematlca se
[16 un sistem lementa sensores de movimiento para detectar la presencia de objetos en un area especifica.
como Arduino Nano, un sensor ultrasénico y un display OLED, Un sensor ultrasénico es un
ras de alta frecuencia (por encima del rango de audicién humana, generalmente en el
ir distancias o detectar la presencia de objetos.
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Rango de Operacién del Brazo Mecanico

- El brazo mecanico tiene un rango de movimiento de 180 grados en modo
horizontal y 90 grados en modo vertical, permitiendo tomar y depositar
objetos en el area de deteccion.

Tipos de Objetos a Detectar y Depositar
- Monedas de cualquier denominacion
- Cajas pequenas con objetos

- Abatelenguas simulando troncos
Método de Deteccién

- Se uid un sensor ultrasénico para detectar objetos depositados. Emite
pu ido y calcula la distancia al objeto por el tiempo de rebote de
I as.
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Interfaz de Usuario para Visualizar el Conteo de Objetos

- La deteccidn de objetos se muestra en un display OLED de 1.3 pulgadas,
registrando cada entrada detectada por el sensor ultrasénico.

Disefio del Brazo Mecanico

- El brazo mecanico esta disefiado para soportar el peso de una moneda
y permite los movimientos necesarios para realizar las operaciones de
recoger y depositar objetos.

Integracidon de Sensores de Deteccion

- El disefio del brazo mecanico asegura la correcta interaccidon con el sensor
ultrasdnico para la deteccidn precisa de objetos depositados.

Seleccion del Sensor Ultrasénico

- Ventajas del sensor ultrasonico:
1. Precisidn en la deteccion.
2. Flexibilidad de aplicacion en entornos industriales.
3. No requiere contacto fisico con los objetos.

4. Facil integracién con sistemas de control como Arduino.
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Resultados

En este proyecto obtuvimos una gran combinacion de dos partes, que trabajando juntas se hace una linea de
produccién en pequeiio, que podria representar lo que se vive en las empresas que ocupan de este tipo de r.i#quinas,
obtuvimos bastante conocimiento acerca de todo este mundo, los resultados fueron satisfactorios.

Conclusiones

Este proyecto presenta soluciones innovadoras para mejorar la eficiencia y la flexibilidad en entorno."if dua.-iales. La
combinacion de gruas automatizadas y manuales junto con sensores avanzados ofrece una solucion integ*al para
optimizar procesos de produccion. La automatizacion del conteo de objetos y el manejo de cargas, utilizando
tecnologias como Arduino Nano y servomotores, proporciona precision y versatilidad. Ademas, la capacidad de operar
tanto de forma automatica como manual permite adaptarse a diversas situaciones operativas. En conjunto, estas
soluciones representan un avance significativo hacia la mejora de la eficiencia y la adaptabilidad en entornos

i iales diversos.
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https://www.youtube.com/watch?v=-u10dhySVCM&t=11s
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