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OBJETIVOS

1. USO DOCENTE

2. IMPRESO EN 3D

3. ESTRUCTURALMENTE SÓLIDO

4. SIN NECESIDAD DE BATERÍAS

5. INCLUYE CUADRICÓPTERO
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ESPECIFICACIONES

1. TAMAÑO MÁXIMO: 
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ESPECIFICACIONES

2. LÍMITE DE ROTACIÓN:
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ESPECIFICACIONES

3. ALIMENTACIÓN:
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SOLUCIONES ALTERNATIVAS

6

2 ANILLOS IMPRESA EN 3D
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SOLUCIONES ALTERNATIVAS

2 ANILLOS IMPRESA EN 3D
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SOLUCIONES ALTERNATIVAS

2 ANILLOS ALUMINIO LIGERO
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SOLUCIÓN ADOPTADA

9

CUADRICÓPTERO
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SOLUCIÓN ADOPTADA

• DEFLEXIÓN MÁXIMA: 𝟐, 𝟒𝒎𝒎

• TENSIÓN MÁXIMA: 𝟓, 𝟏𝟒 × 𝟏𝟎𝟔𝑵/𝒎𝟐
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CUADRICÓPTERO
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SOLUCIÓN ADOPTADA

11

ANILLO
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SOLUCIÓN ADOPTADA

• DEFLEXIÓN MÁXIMA: 𝟎, 𝟐𝟎𝒎𝒎

• TENSIÓN MÁXIMA: 𝟏, 𝟐𝟒 × 𝟏𝟎𝟔𝑵/𝒎𝟐
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ANILLO
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SOLUCIÓN ADOPTADA
SOPORTES
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SOLUCIÓN ADOPTADA
SOPORTES
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SOLUCIÓN ADOPTADA

• DEFLEXIÓN MÁXIMA: 𝟎, 𝟎𝟎𝟐𝟑𝒎𝒎

• TENSIÓN MÁXIMA: 𝟏𝟓𝟓𝟖𝟎𝟗 𝑵/𝒎𝟐
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SOPORTES
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SOLUCIÓN ADOPTADA

16

BASE
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SOLUCIÓN ADOPTADA

17

ENSAMBLAJE COMPLETO
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SOLUCIÓN ADOPTADA

18

ENSAMBLAJE COMPLETO
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CONCLUSIONES

1. PLATAFORMA ROBUSTA

2. ROTACIÓN DE 360º EN LOS 3 EJES

3. ALIMENTACIÓN MEDIANTE FUENTE 

ESTÁTICA

4. POSIBLE CONTINUACIÓN DEL TRABAJO
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