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RESUMEN

Se presentan avances en el desarrollo de un sistema autobnomo de transporte de materiales livianos enmarcado en un proyecto de Vinculacion
Inclusiva 2025 UNR. El proyecto fue planteado como una transferencia tecnoldgica a la empresa metalmecanica Giampieri, PyME local dedicada a
la fabricacion de piezas de matriceria y productos metalicos de la zona sur de Rosario. La empresa busca reducir los tiempos improductivos
destinados a tareas de reposicion de materiales sin incurrir en grandes inversiones ni sobrecarga laboral sino incorporando productos con alto
contenido tecnoldgico. El desarrollo de la soluciéon requiere adoptar un enfoque de diseio mecatronico integral, iterativo y concurrente,
previendo la construccidn secuencial en etapas con crecientes niveles de autonomia. Se exponen avances en el desarrollo del robot, desde
actividades de elicitacion de requerimientos hasta la especificacion del sistema.

METODOLOGIA: MODELO “V" DE DISENO MECATRONICO
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ELICITACION DE REQUERIMIENTOS

Necesidades del Usuario: Analisis del Sistema: ‘Especificacién del Sistema:
* Reducir tiempos de reposicion de materiales Requisito:  transporte  auténomo  de Robot movil autonomo modular construible por
* Sequridad de los materiales y operarios. materiales. ‘etapas de crecientes niveles de autonomia.
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P . P Y Alternativas | Sistema Terrestre Estatico ETAPAS DE CONSTRUCCION
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reposicion < + A . . . \ 4 | Manipulacién Auténoma
, - L , simplicidad, el tipo de sistema seleccionado R ” t t
sistema I€MPO reposicion operario es el Sistema Terrestre Movil. Sraba Tinal @ FESATTORar BT =51E Proyeeto
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DISENO Y ARQUITECTURA DEL SISTEMA

Primeras Alternativas Nuevas Alternativas y Analisis

Restriccion de modularidad:
resuelta con 3 subsistemas

SUBSISTEMAS
1 |Base Movil
2 |Mesa Movil
3 |Sistema de Manipulacion

Descripcion de Alternativas:

A) Base Movil empuja una Mesa Movil con
4 ruedas.

B) Trailer con actuador de acople. Mesa
con 2 ruedas.

C) La Base Movil levanta a la Mesa Movil y

SOporta SU pESO pOr COmp|EtO. Maniobrabilidad | Complejidad Costo Modularidad | Multifuncionalidad | Puntaje

: X A) 0,091666667 | 0,01041667| 0,0625 | 0,09166667 | 0,160416667 |0,4167
Desventaja comun: B) 0.022916667 | 0.01041667 | 0.0625 | 0,16041667 | 0.091666667 | 0,3479
no satisfacen restriccion de modularidad C) 0,160416667 | 0,00416667 | 0,025 | 0,02291667 | 0,022916667  |I0u

CONCLUSIONES

Se presentaron avances en el desarrollo de un robot movil para el transporte de materiales en una fabrica siguiendo metodologias de disefio
mecatronico (Modelo V). De las actividades de elicitacion de requerimientos derivo la especificacion del sistema: robot movil autonomo modular
construible por etapas con crecientes niveles de autonomia. Se evaluaron diferentes alternativas solucion de diseno en base a criterios como:
maniobrabilidad, complejidad, costo, modularidad y multifuncionalidad. La alternativa con mejor puntaje consiste de mesas moviles empujadas por
la base movil. Estos avances constituyen la base para la seleccidn de la configuracion fisica del robot y su posterior disefio detallado.
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