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OBJETIVOS

. USO DOCENTE

. IMPRESO EN 3D

. ESTRUCTURALMENTE SOLIDO
. SIN NECESIDAD DE BATERIAS

. INCLUYE CUADRICOPTERO
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ESPECIFICACIONES

1. TAMANO MAXIMO:

3/19



ESPECIFICACIONES

2. LIMITE DE ROTACION:
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ESPECIFICACIONES

3. ALIMENTACION:
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SOLUCIONES ALTERNATIVAS
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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SOLUCION ADOPTADA

CUADRICOPTERO
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SOLUCION ADOPTADA

CUADRICOPTERO

« DEFLEXION MAXIMA: 2, 4mm
» TENSION MAXIMA: 5,14 X 10°N/m?
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SOLUCION ADOPTADA

ANILLO
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SOLUCION ADOPTADA

ANILLO

« DEFLEXION MAXIMA: 0,20mm
» TENSION MAXIMA: 1,24 X 10°N /m?
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SOLUCION ADOPTADA

SOPORTES
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SOLUCION ADOPTADA

SOPORTES
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SOLUCION ADOPTADA

« DEFLEXION MAXIMA: 0,0023mm
» TENSION MAXIMA: 155809 N/m

Nombre del modelo:Ensamblaje1
Nombre de estudio:Andlisis estético 1f-Predeterminado.)

Tipo de resutsdo: Desplazamiento esttico Desplazamientos!
Escala de deformaadn: 355654
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Nombre del modelo:Ensambl

Nombre de estudio:Andlisis estético 1f-Predeterminado.)
est3ticn tension nodal Tensiones

Tipo de resuitado: Andlis
Escals de deformacdn: 355654
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SOLUCION ADOPTADA

BASE
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SOLUCION ADOPTADA

ENSAMBLAJE COMPLETO
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SOLUCION ADOPTADA

ENSAMBLAJE COMPLETO
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CONCLUSIONES

. PLATAFORMA ROBUSTA

. ROTACION DE 360° EN LOS 3 EJES

. ALIMENTACION MEDIANTE FUENTE
ESTATICA

. POSIBLE CONTINUACION DEL TRABAJO
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