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1. ANEXO1 (COMPONENTES COMERCIALES) 

En vista de la gran cantidad de piezas y componentes que requiere este proyecto, 

se ha optado por adquirir ciertos compontes comerciales con el fin de reducir los tiempos 

de diseño. En este anexo se va a incluir una breve descripción de cada componente así 

como su ficha de datos técnicos (datasheet). 

 

Motores de tracción: El modelo de motor seleccionado para encargarse de mover 

el robot es el 25D52L de la marca Pololu en la página web www.pololu.com/pro-

duct/2285. Sus principales características son: 

 Motor con caja reductora con relación de 47:1. 

 Corriente máxima: 2,2 A. 

 Tensión de alimentación entre 3 V y 9 V. 

 Encoder de 2 canales incorporado. 

 Revoluciones: 120 rpm. 

 Precio: 31 €. 

 

Ilustración 1 Motor 25D52L de la marca Pololu (“Pololu - 34,” n.d.) 

 

 

www.pololu.com/product/2285
www.pololu.com/product/2285
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        Motor de aspiración: El motor encargado de realizar la función de aspirador es el 

modelo FF-M10VA-08210 de la marca MABUCHI MOTORS en la página web 

www.dx.com/es/p/ff-m10va-08210-4-5v-dc-micro-motor-silver-275090#.VZEJmPntm 

ko. Sus características principales son: 

 Voltaje de alimentación: Entre 3 V y 5 V. 

 Corriente máxima: 0,53 A. 

 Rango de revoluciones: Entre 17.260 rpm y 21.500 rpm. 

 Torque máximo: 0,8 mN∙m. 

 Precio: 1,81 €. 

 

Ilustración 2 Motor MABUCHI (“FF-M10VA-08210 4.5V DC Micro Motor - Plata,” n.d.) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.dx.com/es/p/ff-m10va-08210-4-5v-dc-micro-motor-silver-275090#.VZEJmPntm ko
http://www.dx.com/es/p/ff-m10va-08210-4-5v-dc-micro-motor-silver-275090#.VZEJmPntm ko
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        Motor del cepillo: El motor encargado de mover el cepillo de rascado de residuos 

sólidos es el modelo 2365 de la marca Pololu en la página web www.pololu.com/pro-

duct/2365. Sus características principales son: 

 Motor con caja reductora con relación de 51.45:1. 

 Voltaje de alimentación: Entre 3 V y 9 V. 

 Corriente máxima: 0,7 A. 

 Revoluciones: 420 rpm. 

 Torque máximo: 0,93 Kg∙cm. 

 Precio: 14,35 €. 

 

 

Ilustración 3 Motor del cepillo de rascado (“Pololu - 50,” n.d.) 

 

 

 

 

 

www.pololu.com/product/2365
www.pololu.com/product/2365


(CLEANERBOT) 

424.13.143 

ANEXO1 (Componentes comerciales) 

- 6 - Autor: Jorge Otal Fernández 

 



(CLEANERBOT) 

424.13.143 

ANEXO1 (Componentes comerciales) 

Autor: Jorge Otal Fernández - 7 - 

        Ruedas motrices: Las 2 ruedas motrices seleccionadas para este proyecto son el 

modelo 70111 SPORTS de la marca Tamiya seleccionadas en la página web www.po-

lolu.com/product/62. Sus características principales son: 

 Eje de 4 mm. 

 Medidas totales: 56 mm de diámetro por 25 mm de ancho. 

 Neumático de goma rallada para garantizar una buena adherencia. 

 Precio de la pareja: 5,766 €. 

 

 

Ilustración 4 Ruedas de la marca Tamiya para eje de 4 mm (“Pololu - Tamiya 70111 
Sports Tire Set (2 tires),” n.d.) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

www.pololu.com/product/62
www.pololu.com/product/62
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         Rueda castor: La rueda castor usada en este proyecto es el mismo modelo usado 

por los robots friegasuelos SCOOBA. El modelo seleccionado es el bloque rueda delan-

tera compatible con SCOOBA de la marca FYBtos en la página web www.bateria-robot-

accesorio.es/bloque-rueda-delantera-irobot-scooba-robot-lavador-automatico.html cu-

yas características principales son: 

 Precio 14,95 €. 

 

Ilustración 5 Rueda castor compatible con SCOOBA 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

www.bateria-robot-accesorio.es/bloque-rueda-delantera-irobot-scooba-robot-lavador-automatico.html
www.bateria-robot-accesorio.es/bloque-rueda-delantera-irobot-scooba-robot-lavador-automatico.html
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Batería: Como fuente de energía se va a emplear una batería LiFePo4 (Litio ferro-

fosfato) por diversas razones. La primera es la seguridad, ya que este tipo de batería 

no explota. La segunda es por su reducido peso y su gran capacidad. Y por último, este 

tipo de batería tiene una vida útil mayor que la gran mayoría de las baterías. 

El modelo seleccionado es el CU-J888 de la marca Powerizer en la página web 

www.batteryspace.com/custom-lifepo4-26650-battery-6-4v-13-2ah-flat-84wh-16a-rat 

e-7-9.aspx cuyas características principales son: 

 Tensión de trabajo: 6,4 V. 

 Corriente suministrada: 13,2 Ah. 

 Protecciones contra cortocircuito, sobre carga y sobre descarga incluidas. 

 Ciclo de vida: 1.000 ciclos de carga/descarga. 

 Medidas: 132 mm x 106 mm x 29 mm. 

 Peso: 709 gramos. 

 Precio: 65,24 €. 

 

Ilustración 6 Batería LiFePo4 26650: 6,4V 13,2Ah (“Custom LiFePO4 26650 Battery,” 
n.d.) 

 

 

 

 

http://www.batteryspace.com/custom-lifepo4-26650-battery-6-4v-13-2ah-flat-84wh-16a-rat%20e-7-9.aspx
http://www.batteryspace.com/custom-lifepo4-26650-battery-6-4v-13-2ah-flat-84wh-16a-rat%20e-7-9.aspx
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Ilustración 7 Tabla de caracteríticas de la batería CU-J888 
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Microcontrolador: Como unidad de control para este proyecto se ha seleccionado 

un microcontrolador de la marca Microchip, modelo PIC18f4550 en la página web 

www.es.rs-online.com/web/p/microcontroladores/6230803/ cuyas características prin-

cipales son las siguientes: 

 Memoria flash de 32 Kb. 

 Memoria SRAM de 256 bytes. 

 Puertos de entrada/salida: 35. 

 Conversor A/D de 13 bits. 

 Tensión de alimentación: 5 V. 

 Velocidad máxima de procesamiento de 48 Mhz. 

 Precio: 5,08 €. 

 

 

Ilustración 8 PIC18f4550 de la marca Microchip (— Andres Cruz, n.d.) 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.es.rs-online.com/web/p/microcontroladores/6230803/
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Placa PCB: La placa virgen usada para fabricar la PCB de control del robot es el 

modelo CN31F19 de fabricante indeterminado, en la página web www.electronicaemba-

jadores.com/Productos/Detalle/-1/CN31F29/placa-virgen-fibra-vidrio-2-caras-200-x-

300mm cuyas características principales son las siguientes: 

 Medidas de 200 x 300 mm. 

 Doble cara. 

 Espesor fibra: 1,6mm. 

 Espesor cobre: 35 µm. 

 Precio: 12,39 €. 

 

Ilustración 9 Placa virgen de doble cara 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.electronicaembajadores.com/Productos/Detalle/-1/CN31F29/placa-virgen-fibra-vidrio-2-caras-200-x-300mm
http://www.electronicaembajadores.com/Productos/Detalle/-1/CN31F29/placa-virgen-fibra-vidrio-2-caras-200-x-300mm
http://www.electronicaembajadores.com/Productos/Detalle/-1/CN31F29/placa-virgen-fibra-vidrio-2-caras-200-x-300mm
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Convertidores Buck: Se han seleccionado dos reductores de tensión comerciales. 

El que mayor potencia suministra será usado para alimentar a los motores (los 2 moto-

res de tracción, el motor de aspiración y el motor del cepillo), los sensores de tempera-

tura, los sensores de obstáculos (microinterruptores) y el microcontrolador. 

El modelo seleccionado es el TPS54627 de la marca Texas Instruments en la pá-

gina web www.mouser.es/ProductDetail/Texas-Instruments/TPS54627DDA/?qs=sGAEp 

iMZZMtitjHzVIkrqaNW%252b5L5alOf3e2Hv4anCUo%3d. Sus características principales 

son: 

 Voltaje de entrada regulable: Entre 4,5 V y 18 V. 

 Voltaje de salida regulable: Entre 0,76 V y 5,5 V. 

 Corriente máxima de salida: 6 A. 

 Eficiencia mínima: En torno al 90,4 %. 

 Dimensiones: 5 mm x 6,2 mm. 

 Precio: 4,10 €. 

 

 

Ilustración 10 Conversor BUCK modelo TPS54627 de la marca Texas Instruments 
(“TPS54627DDA Texas Instruments | Mouser,” n.d.) 

 

 

 

 

 

http://www.mouser.es/ProductDetail/Texas-Instruments/TPS54627DDA/?qs=sGAEp%20iMZZMtitjHzVIkrqaNW%252b5L5alOf3e2Hv4anCUo%3d
http://www.mouser.es/ProductDetail/Texas-Instruments/TPS54627DDA/?qs=sGAEp%20iMZZMtitjHzVIkrqaNW%252b5L5alOf3e2Hv4anCUo%3d
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El segundo conversor, de menor potencia y voltaje, se ha seleccionado para dar 

alimentación a los atomizadores de agua, al sistema de medida inercial (IMU) y a los 

sensores IR con la placa de control. 

El modelo seleccionado es el TPS54332 de la marca Texas Instruments en la pá-

gina web www.mouser.es/ProductDetail/Texas-Instruments/TPS54332DDA/?qs=sGAE 

piMZZMvNge7VWnI0LZQ4Tee8kHM0. Sus características principales son: 

 Voltaje de entrada: Entre 3,5 V y 28 V. 

 Voltaje de salida regulable: entre 0,8 V y 25 V. 

 Corriente máxima de salida: 3,5 A. 

 Eficiencia mínima: En torno al 85,5 %. 

 Dimensiones: 5 mm x 6,2 mm. 

 Precio: 2,27 €. 

 

 

Ilustración 11 Conversor BUCK modelo TPS54332 de la marca Texas Instruments 
(“Texas Instruments TPS54332DDAR,” n.d.) 

 

 

 

 

 

 

http://www.mouser.es/ProductDetail/Texas-Instruments/TPS54332DDA/?qs=sGAE%20piMZZMvNge7VWnI0LZQ4Tee8kHM0
http://www.mouser.es/ProductDetail/Texas-Instruments/TPS54332DDA/?qs=sGAE%20piMZZMvNge7VWnI0LZQ4Tee8kHM0
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Puente en H: Para el control de los motores de tracción se ha seleccionado una 

placa controladora comercial con disposición de puente en H doble para poder controlar 

dos motores desde una misma placa. 

El modelo seleccionado es el TB6612FNG de la marca Pololu en la página web 

www.pololu.com/product/713. Sus características fundamentales son: 

 Voltaje de entrada: Entre 4,5 V y 13,5 V. 

 Corriente máxima de salida: 3 A por canal. 

 Consumo del circuito: 2,2 mA. 

 Dimensiones: 20,32 mm x 15,24 mm. 

 Precio: 4,38 €. 

 

Ilustración 12 Controladora (Puente en H doble) TB6612FNG de la marca Pololu (“Po-
lolu - TB6612FNG Dual Motor Driver Carrier,” n.d.) 

 

 

 

 

 

 

www.pololu.com/product/713
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         IMU: La unidad de medida inercial seleccionada es la MPU-9150 (9 DOF) de la 

marca SparkFun de la web www.sparkfun.com/products/11486. Sus características 

principales son: 

 Giroscopio en los 3 ejes. 

 Acelerómetro en los 3 ejes. 

 Brújula en los 3 ejes. 

 Frecuencia de muestreo de 1 Khz. 

 Algoritmo de calibración incluido. 

 Tensión de alimentación entre 2,4 V y 3,46 V. 

 Dimensiones: 28 mm x 15,71 mm. 

 Precio: 31,43 €. 

 

Ilustración 13 IMU MPU-9150 (9 DOF) de SParkFun (“Triple Axis Accelerometer & 
Gyro Breakout - MPU-6050,” n.d.) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.sparkfun.com/products/11486
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Sensores de temperatura: El sensor usado en este proyecto para controlar los 

parámetros de temperatura, tanto en el microcontrolador por seguridad como en la 

parte de evaporación de agua es el modelo LM35 de la marca Texas Instruments en la 

página web www.es.farnell.com/texas-instruments/lm35dz-nopb/temp-sensor-0-4-

c/dp/1469 236. Sus características principales son: 

 Precisión de ± 1/4 ºC. 

 Tensión de alimentación: Entre 4 V y 30 V. 

 Rango de temperaturas medibles: Entre 2 ºC y 150 ºC. 

 Salida lineal, no requiere circuitos externos. 

 Precio: 1,58 €. 

 

 

Ilustración 14 Sensor de temperatura LM35 de la marca Texas Instruments (“Lm35 
Sensor De Temperatura Lineal Analogo, Pic, Arduino, Avr - $ 29.00,” n.d.) 

 

 

 

 

 

http://www.es.farnell.com/texas-instruments/lm35dz-nopb/temp-sensor-0-4-c/dp/1469%20236
http://www.es.farnell.com/texas-instruments/lm35dz-nopb/temp-sensor-0-4-c/dp/1469%20236
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Transistores de control: El modelo de transistor seleccionado para el control de los 

atomizadores es el 2SD1835S-AA de la marca ON Semiconductor de la página web 

www.es.rs-online.com/web/p/transistores-bipolares/7925151/?searchTerm=2SD1835 

&relevancy-data=636F3D3226696E3D4931384E4B6E6F776E41734D504E266C753D6 

573266D6D3D6D61746368616C6C7061727469616C26706D3D5E5B5C707B4C7D5C7

07B4E647D2D2C2F255C2E5D2B2426706F3D313326736E3D592673743D4D414E5F50

4152545F4E554D4245522677633D424F5448267573743D3253443138333526 cuyas 

características principales son: 

 𝑉𝐶𝐸𝑂 = 50 𝑉. 

 𝐼𝐶 = 2 𝐴. 

 Ganancia de 70. 

 Precio: 0,346 €. 

 Dimensiones: 5 mm x 4 mm x 5 mm. 

 

Ilustración 15 Transistor 28SD1835S-AA de la marca ON Semiconductor 

 

 

 

 

 

http://www.es.rs-online.com/web/p/transistores-bipolares/7925151/?searchTerm=2SD1835%20&relevancy-data=636F3D3226696E3D4931384E4B6E6F776E41734D504E266C753D6%20573266D6D3D6D61746368616C6C7061727469616C26706D3D5E5B5C707B4C7D5C707B4E647D2D2C2F255C2E5D2B2426706F3D313326736E3D592673743D4D414E5F504152545F4E554D4245522677633D424F5448267573743D3253443138333526
http://www.es.rs-online.com/web/p/transistores-bipolares/7925151/?searchTerm=2SD1835%20&relevancy-data=636F3D3226696E3D4931384E4B6E6F776E41734D504E266C753D6%20573266D6D3D6D61746368616C6C7061727469616C26706D3D5E5B5C707B4C7D5C707B4E647D2D2C2F255C2E5D2B2426706F3D313326736E3D592673743D4D414E5F504152545F4E554D4245522677633D424F5448267573743D3253443138333526
http://www.es.rs-online.com/web/p/transistores-bipolares/7925151/?searchTerm=2SD1835%20&relevancy-data=636F3D3226696E3D4931384E4B6E6F776E41734D504E266C753D6%20573266D6D3D6D61746368616C6C7061727469616C26706D3D5E5B5C707B4C7D5C707B4E647D2D2C2F255C2E5D2B2426706F3D313326736E3D592673743D4D414E5F504152545F4E554D4245522677633D424F5448267573743D3253443138333526
http://www.es.rs-online.com/web/p/transistores-bipolares/7925151/?searchTerm=2SD1835%20&relevancy-data=636F3D3226696E3D4931384E4B6E6F776E41734D504E266C753D6%20573266D6D3D6D61746368616C6C7061727469616C26706D3D5E5B5C707B4C7D5C707B4E647D2D2C2F255C2E5D2B2426706F3D313326736E3D592673743D4D414E5F504152545F4E554D4245522677633D424F5448267573743D3253443138333526
http://www.es.rs-online.com/web/p/transistores-bipolares/7925151/?searchTerm=2SD1835%20&relevancy-data=636F3D3226696E3D4931384E4B6E6F776E41734D504E266C753D6%20573266D6D3D6D61746368616C6C7061727469616C26706D3D5E5B5C707B4C7D5C707B4E647D2D2C2F255C2E5D2B2426706F3D313326736E3D592673743D4D414E5F504152545F4E554D4245522677633D424F5448267573743D3253443138333526
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          Placa de control IR: En este proyecto se van a usar 4 sensores de infrarrojos para 

detectar desniveles peligrosos para el robot. Para controlar los 4 sensores se ha decidido 

usar una placa intermedia de control entre los sensores y el microcontrolador con el fin 

de quitarle carga de trabajo al micro. La placa seleccionada se encarga de comprobar si 

la distancia al suelo desde los sensores es elevada y manda la señal correspondiente al 

micro para que este actúe en consecuencia. El modelo seleccionado es 627093 de fa-

bricante Oem en la página web www.es.aliexpress.com/item/Four-4-Channel-Infrared-

Detector-Tracked-Photoelectricity-Sensor-For-Smart-Car-tracing-photoele ctric-senso -

rs/1510039635.html. Sus características principales son: 

 Alimentación: Entre 3 V y 6 V. 

 Corriente de trabajo: Entre 33 mA y 55 mA. 

 Distancia de medida: Ajustable entre 1 mm y 600 mm. 

 4 Canales de medición. 

 Comparador integrado. 

 Dimensiones placa de control: 46 mm x 42 mm x 10 mm. 

 Dimensiones placa sensor IR: 16 mm x 11,6 mm x 10 mm. 

 Precio: 12 €. 

  

Ilustración 16 Placa de control de los sensores infrarrojos (“Cuatro 4 canales infrarro-
jos Detector de orugas fotoelectricidad Sensor para coche inteligente de rastreo sen-
sores fotoeléctricos en Sensores de Componentes Electrónicos en AliExpress.com | 

Alibaba Group,” n.d.) 

 

 

 

http://www.es.aliexpress.com/item/Four-4-Channel-Infrared-Detector-Tracked-Photoelectricity-Sensor-For-Smart-Car-tracing-photoele%20ctric-senso%20-rs/1510039635.html
http://www.es.aliexpress.com/item/Four-4-Channel-Infrared-Detector-Tracked-Photoelectricity-Sensor-For-Smart-Car-tracing-photoele%20ctric-senso%20-rs/1510039635.html
http://www.es.aliexpress.com/item/Four-4-Channel-Infrared-Detector-Tracked-Photoelectricity-Sensor-For-Smart-Car-tracing-photoele%20ctric-senso%20-rs/1510039635.html
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Microinterruptores: En este proyectos se van a usar 3 microinterruptores para 

realizar la función de sensores de detección de obstáculos por contacto. El modelo se-

leccionado es el pulsador Tact-Switch.vert, de fabricante indeterminado, en la página 

web www.shoptronica.com/pulsadores-smd/513-pulsador-tact-switch-de-6x6mm.html 

cuyas características principales son: 

 Dimensiones: 6 mm x 6 mm x 15 mm. 

 Precio: 0,39 €/Unidad. 

 

Ilustración 17 Microinterruptor Tact-Switch.vert (“Resultados de la Búsqueda de imá-
genes de Google de http,” n.d.-a) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

www.shoptronica.com/pulsadores-smd/513-pulsador-tact-switch-de-6x6mm.html
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        Interruptor de encendido/apagado: El interruptor seleccionado para poner en mar-

cha o desactivar el robot es el modelo Tact-Switch 19,8 mm luminoso, de fabricante 

indeterminado, en la web www.shoptronica.com/2272-interruptor-pulsador-tact-

switch-198mm-luminoso.html, cuyas características principales son: 

 Tensión de funcionamiento del led azul: Entre 3 V y 3,5 V. 

 Corriente de funcionamiento del led azul: 20 mA. 

 Ciclo de trabajo: 60.000 pulsaciones por minuto. 

 Medidas máximas: 19,8 mm x 9,8 mm. 

 Precio: 2,14 €. 

 

Ilustración 18 Pulsador con led (“Resultados de la Búsqueda de imágenes de Google 
de http,” n.d.-b) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

www.shoptronica.com/2272-interruptor-pulsador-tact-switch-198mm-luminoso.html
www.shoptronica.com/2272-interruptor-pulsador-tact-switch-198mm-luminoso.html
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          Hilo de titanio: El hilo de titanio es usado en este proyecto para fabricar las 

resistencias encargadas de evaporar el agua en los atomizadores. El fabricante es Zivipf 

modelo no documentado, de la página web www.vapvip.com/tienda/es/kanthal-hilos-

cables-premades/458-titanio-hilo-espana.html cuyas características principales son: 

 Rollo de 5 m. 

 Diámetro de 0,2 mm. 

 Resistividad: 15 Ω⁄m. 

 Mayor duración que el hilo de kanthal. 

 Precio: 2,95 €. 

 

Ilustración 19 Rollos de hilo de titanio de grado 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

www.vapvip.com/tienda/es/kanthal-hilos-cables-premades/458-titanio-hilo-espana.html
www.vapvip.com/tienda/es/kanthal-hilos-cables-premades/458-titanio-hilo-espana.html
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Mopa intercambiable: El robot cuenta con una mopa intercambiable en su parte 

trasera para secar los restos de agua que puedan quedar en el suelo. Esta mopa es un 

modelo estándar usado para diferentes robots de limpieza de fabricante indeterminado. 

Está disponible en la web http://www.bateria-robot-accesorio.es/mops-tango-310-ro-

bot-aspirador-automatico-pieza-recambio.html y sus características principales son: 

 Mopa de algodón lavable. 

 Intercambiable. 

 Precio de un juego de 2 unidades: 7,93 €. 

 

Ilustración 20 Juego de mopas intercambiables 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.bateria-robot-accesorio.es/mops-tango-310-robot-aspirador-automatico-pieza-recambio.html
http://www.bateria-robot-accesorio.es/mops-tango-310-robot-aspirador-automatico-pieza-recambio.html
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Hilo conductor: El hilo de cobre usado para las conexiones de todo el robot es el 

modelo CI15NG de fabricante indeterminado, en la web www.consumauto.com/consu-

mauto/276217/cable-unipolar-negro-1-5mm2-(precio-metro).html. Sus características 

principales son: 

 Bobina de hilo de cobre unipolar flexible de 1,5 𝑚𝑚2. 

 Diámetro exterior de 3 𝑚𝑚. 

 Tensión nominal de servicio: 300/500V (H05), 450/750V (H07). 

 Norma 20601/3-21031/3. 

 Precio: 0,79 €/m. 

 

 

Ilustración 21 Hilo de cobre de 𝟏, 𝟓 𝒎𝒎𝟐 

 

 

 

 

 

 

 

www.consumauto.com/consumauto/276217/cable-unipolar-negro-1-5mm2-(precio-metro).html
www.consumauto.com/consumauto/276217/cable-unipolar-negro-1-5mm2-(precio-metro).html
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Cinta de velcro adhesiva: Para sujetar la mopa intercambiable al robot se ha op-

tado por usar unas tiras de cinta de velcro adhesiva. El modelo de cinta es el 

8466188606274 del fabricante ZL, en la web http://www.yodetiendas.com/com-

prar/cinta-t-velcro-ahesivo-negro-20-mm?from=googleadwords&gclid=Cj0KEQjwrJ2tB 

RD13N7T5u7k9I8BEiQA5APAAC0iCMien_U4iPothXxhYm3LGIAO5iYSNCnBqxBWgMQaAg

jF8P8HAQ. Sus características principales son: 

 Cinta con una cara adhesiva. 

 Grosor de 20 mm. 

 Precio: 0,98 €. 

 

Ilustración 22 Cinta de velcro adhesiva 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.yodetiendas.com/comprar/cinta-t-velcro-ahesivo-negro-20-mm?from=googleadwords&gclid=Cj0KEQjwrJ2tB%20RD13N7T5u7k9I8BEiQA5APAAC0iCMien_U4iPothXxhYm3LGIAO5iYSNCnBqxBWgMQaAgjF8P8HAQ
http://www.yodetiendas.com/comprar/cinta-t-velcro-ahesivo-negro-20-mm?from=googleadwords&gclid=Cj0KEQjwrJ2tB%20RD13N7T5u7k9I8BEiQA5APAAC0iCMien_U4iPothXxhYm3LGIAO5iYSNCnBqxBWgMQaAgjF8P8HAQ
http://www.yodetiendas.com/comprar/cinta-t-velcro-ahesivo-negro-20-mm?from=googleadwords&gclid=Cj0KEQjwrJ2tB%20RD13N7T5u7k9I8BEiQA5APAAC0iCMien_U4iPothXxhYm3LGIAO5iYSNCnBqxBWgMQaAgjF8P8HAQ
http://www.yodetiendas.com/comprar/cinta-t-velcro-ahesivo-negro-20-mm?from=googleadwords&gclid=Cj0KEQjwrJ2tB%20RD13N7T5u7k9I8BEiQA5APAAC0iCMien_U4iPothXxhYm3LGIAO5iYSNCnBqxBWgMQaAgjF8P8HAQ
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Bobinas de ABS: Para imprimir las piezas fabricadas en ABS con una impresora 

3D se ha optado por usar bobinas del fabricante Oem modelo 79631, de la web 

www.pccomponentes.com/bobina_de_filamento_abs_3mm_azul_1kg.html. Sus carac-

terísticas principales son: 

 Bobinas de plástico ABS de 1 Kg. 

 Grosor de 3 mm. 

 Longitud: Entre 140 y 145 m. 

 Precio: 17,95 €. 

 

Ilustración 23 Bobina de plástico ABS 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

www.pccomponentes.com/bobina_de_filamento_abs_3mm_azul_1kg.html
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Bobina de Nylon: Para imprimir las piezas fabricadas en Nylon con una impresora 

3D se ha optado por usar una bobina del fabricante Taulman modelo #tau6451, de la 

web www.filament2print.com/producto/nylon-taulman-645-natural-175mm-bobina-

450gr/. Sus características principales son: 

 Bobinas de Nylon de 450 g. 

 Grosor de 1,75 mm. 

 Temperatura de impresión ideal de 242 ºC. 

 Precio: 5,45 €. 

 

Ilustración 24 Bobina de Nylon para impresora 3D (“Taulman Nylon 645,” n.d.) 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.filament2print.com/producto/nylon-taulman-645-natural-175mm-bobina-450gr/
http://www.filament2print.com/producto/nylon-taulman-645-natural-175mm-bobina-450gr/
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1� PLANOS ELECTRÓNICOS 

Esta sección está destinada a los planos de creación de las PCB necesarias para 

este proyecto, así como cualquier otro plano necesario o complementario usado para el 

diseño de la electrónica del prototipo. 
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2
 PLANOS DE CONSTRUCCIÓN 

Esta sección está destinada a los planos constructivos del prototipo divididos en 

diferentes grupos funcionales. 
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Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.103BASE INFERIOR (370x380x23 mm y 0,39 Kg)13
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
31/07/2015

UNE-EN-ISO

1:3 GRUPO CHASIS
BASE INFERIOR

A2
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V11

424.13.143.103
424.13.143
103.Base inferior.idw

CLEANERBOT

1 1 

20

66

10

5

M3x0.5 - 6H

Se han eliminado las líneas de caras no vistas para ofrecer un plano más limpio y fácil de interpretar.
Todos los agujeros con rosca son de métrica ISO M3x0,5 6H con agujero ciego.
Todos los agujeros pasantes son de diámetro 3 mm excepto los 2 agujeros pasantes para la salida de vapor de diámetro 12 mm y la elipse para la succión de suciedad de 40x20 mm.
Todos los agujeros pasantes tiene avellanado por la parte inferior de la base con un ángulo de 90º.

32

22,6

3

105,24
48,3

38,4

35,34

35,03
67,54

76,46

26,52
85,64

10

136,66

2

74

17

11

78,54

76

18

3,41

0,8

14
,5

44
,5

41,22
26

76,7831,94

52,59

43,24

9

330

32
,65

65,97

1,07

Ø7

12
2 2

6

6

3

377,89

10

3

20

11,88 77,97

10
,8113

,5

16
,67

40
,57

48
,76

30

30
,5

91
,31

56

10

24

27
,5

12

120

10

6,42
M3x0.5 - 6H

5

13

5

20

14

Ø6,3

24

1

R2R7

23

18

R4

18

18

33
Ø3,4 10

37
0

R187

R190

380

17,65

348

138,43



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x6 (Balearic fasteners)

424.13.143.104 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X644

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado
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Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
30/07/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO CHASIS
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X6

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.104
424.13.143
104.Tornillo de cabeza allen M3x6.idw

CLEANERBOT

1 1 

7,6
5

5,7

Conexión entre la carcasa y los soportes del botón ON/OFF mediante 4 tornillos de cabeza allen M3x6.

5,5
9



A-A ( 5 : 1 )

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.105SOPORTE BOTÓN ON/OFF (20x6x6 mm y 0,001 kg)25
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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5:1 GRUPO CHASIS
SOPORTE BOTÓN ON/OFF

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.105
424.13.143
105.Soporte botón ON,OFF.idw

CLEANERBOT

1 1 

6

6

1

3,4

20

3 3

3Ø 3Ø
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REF. Tact-Swicht 19,8 mm luminoso424.13.143.106 BOTÓN ON/OFF16
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
30/07/2015

UNE-EN-ISO
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BOTÓN ON/OFF

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.106
424.13.143
106.Botón ON,OFF.idw

CLEANERBOT

1 1 

23
,71

10,76

9,8

9,8



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.107 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1047

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X10

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.107
424.13.143
107.Tornillo de cabeza allen M3x10.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la carcasa y la base inferior mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.

10

5,6
9

5,54



Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca 
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.108 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M348

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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10:1 GRUPO CHASIS
TUERCA HEXAGONAL M3

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.108
424.13.143
108.Tuerca hexagonal M3.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la carcasa y la base inferior mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.

5,5

6,3
5

1,8



Cobre aleado / Pieza obtenida de un 
contactor

424.13.143.109CONTACTO DE CARCASA (12x10x5 mm)69

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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5:1 GRUPO CHASIS
CONTACTO DE CARCASA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.109
424.13.143
109.Contacto de carcasa.idw

CLEANERBOT

1 1 
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Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.110PASADOR (18x5x5 mm y 0,001 Kg)310
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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5:1 GRUPO CHASIS
PASADOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.110
424.13.143
110.Pasador.idw

CLEANERBOT

1 1 

18

15

3

5

3



Acero inoxidable / Chapa plegada424.13.143.111AMORTIGUADOR DEL PARACHOQUES 
(106,36X32,52X1 mm)

111

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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1:1 GRUPO CHASIS
AMORTIGUADOR DEL PARACHOQUES

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.111
424.13.143
111.Amortiguador del parachoques.idw

CLEANERBOT

1 1 
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Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.217TUBERÍA DE ASPIRACIÓN DE RESÍDUOS 
(175x127,69x85,63 mm y 0,04 Kg)

117

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic
fasteners)

424.13.143.216 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3x10616

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.215CARCASA SUPERIOR DEL RODETE (59x44x26,5 
mm y 0,01 Kg)

115

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x8 (Balearic fasteners)

424.13.143.214 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X8414

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.213TUBERÍA DE VAPOR (239x106x94,5 mm y 0,05 Kg)113
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.212TUBERÍA DE IMPULSIÓN (67x62,75x45 mm y 0,02 

Kg)
112

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.211TUBERÍA DE ASPIRACIÓN (67x62,75x45 mm y 
0,02 Kg)

111

Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.210 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M32210

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x12 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.209 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X12129

REF. LM35 (Texas Instruments)424.13.143.208SENSOR DE TEMPERATURA (5 V, 0-150 ºC)18
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.207SOPORTE DE TUBERÍA DE VAPOR (30,5x27,8x22 

mm y 0,001 Kg)
17

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.206RODETE (50x22 mm y 0,01 Kg)16
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.205CARCASA INFERIOR DEL RODETE (59x41x28,5 

mm y 0,01 Kg)
15

Goma sintética424.13.143.204GOMA DE ASPIRACIÓN DE LÍQUIDOS 
(348x28x11 mm)

14

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.203TUBERÍA DE ASPIRACIÓN DE LÍQUIDOS 
(348x86x31 mm y 0,08 kg)

13

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x6 (Balearic fasteners)

424.13.143.202 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X6142

REF. FF-M10VA-08210 (Mabuchi motors)424.13.143.201MOTOR DE ASPIRACIÓN (5 V, 0.53 A, 17.260 rpm)11
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
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Coment:
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Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
01/08/2015
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PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V24

424.13.143.200
424.13.143
200.Grupo de aspiración,impulsión.idw

CLEANERBOT

1 1 

1
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GRUPO CHASIS
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REF. FF-M10VA-08210 (Mabuchi motors)424.13.143.201MOTOR DE ASPIRACIÓN (5 V, 0.53 A, 17.260 rpm)11
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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5:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
MOTOR DE ASPIRACIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V5

424.13.143.201
424.13.143
201.Motor de aspiración.idw

CLEANERBOT

1 1 

10

18
,9

12
,7

M1.4x0.3 - 6H

8



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x6 (Balearic fasteners)

424.13.143.026 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3x6142

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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10:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X6

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.202
424.13.143
202.Tornillo de cabeza allen M3x6.idw

CLEANERBOT

1 1 

5,7

7,6
5

5,5
9

Conexión entre la carcasa superior del rodete y la carcasa mediante 4 tornillo de cabeza allen M3x6.
Conexión entre las tuberías y la carcasa mediante 10 tornillos de cabeza allen M3x6.



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.203TUBERÍA DE ASPIRACIÓN DE LÍQUIDOS 
(348x86x31 mm y 0,08 kg)

13

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA
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TUBERÍA DE ASPIRACIÓN DE LÍQUIDOS

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.203
424.13.143
203.Tubería de aspiración de líquidos.idw

CLEANERBOT
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Goma sintética424.13.143.204GOMA DE ASPIRACIÓN DE LÍQUIDOS 
(348x28x11 mm)

14
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Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
01/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
GOMA DE ASPIRACIÓN DE LÍQUIDOS

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.204
424.13.143
204.Goma de aspiración de líquidos.idw

CLEANERBOT

1 1 

28 25

348

282518
,85

11

3

1

1

1,51

14

R2

56,
3°

R1

R1



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.205CARCASA INFERIOR DEL RODETE (59x41x28,5 
mm y 0,01 Kg)

15

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
01/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
CARCASA INFERIOR DEL RODETE

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.205
424.13.143
205.Carcasa inferior del rodete.idw

CLEANERBOT

1 1 

41

26
,5

3

6

13,75

19
,5

3

4

1 1

13,7

11,7

R10R12

6,3
8

1

59
53

3

18

3

2

10

3,26

2

1

3,5

1

23
,5

2 20,5 8,5

1

53

3

1,7
5

3,5

1

6

R5

R1,75

2

R0,2
1,5

1,5

1

51

1

27,5



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.206RODETE (50x22 mm y 0,01 Kg)16
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
03/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
RODETE

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.206
424.13.143
206.Rodete.idw

CLEANERBOT

1 1 

2

1Ø

6

22

50

4,85

13,5

1,5

R25,75

R24,25



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.207SOPORTE DE TUBERÍA DE VAPOR (30,5x27,8x22 
mm y 0,001 Kg)

17

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
SOPORTE DE TUBERÍA DE VAPOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V4

424.13.143.207
424.13.143
207.Soporte de tubería de vapor.idw

CLEANERBOT

1 1 

30
,5

3

5

9,2
4

17,8

10
6

4

10

3

3

16

11 R2,04

3,43

16

R11

R8

3,1
8

3

8

8
27

,8

2

3,2



REF. LM35 (Texas Instruments)424.13.143.208SENSOR DE TEMPERATURA (5 V, 0-150 ºC)18
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

8:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
SENSOR DE TEMPERATURA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.208
424.13.143
208.Sensor de temperatura.idw

CLEANERBOT

1 1 

19
,32

4,08



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x12 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.209 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X12129

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X12

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.209
424.13.143
209.Tornillo de cabeza allen M3x12.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la base inferior y la tubería de aspiración de líquidos mediante 12 tornillos 
de cabeza allen M3x12 y 12 tuercas hexagonales M3.

5,54

12

7,6
9



Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.210 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M32210

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TUERCA HEXAGONAL M3

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.210
424.13.143
210.Tuerca hexagonal M3.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la base inferior y la tubería de aspiración de líquidos mediante 12 tornillos de cabeza allen M3x12 y 12 tuercas hexagonales M3.
Conexión entre la base inferior y la tubería de aspiración de residuos mediante 2 tornillos de cabeza allen M3x10 y 2 tuercas hexagonales M3.
Conexión entre la base inferior y el soporte de la tubería de aspiración mediante 4 tornillos de cabeza allen M3x10 y 4 tuercas hexagonales M3.
Conexión entre las tuberías de aspiración e impulsión con las carcasas del rodete mediante 4 tornillos de cabeza allen M3x8 y 4 tuercas hexagonales M3.

5,5

1,8
6,3

5



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.211TUBERÍA DE ASPIRACIÓN (67x62,75x45 mm y 
0,02 Kg)

111

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
03/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TUBERÍA DE ASPIRACIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V4

424.13.143.211
424.13.143
211.Tubería de aspiración.idw

CLEANERBOT

1 1 

62
,75

3
6,38

6

36

49

50
,75

3

3

20

24

67

14,5°

29°

90°

17,39
24,57

45



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.212TUBERÍA DE IMPULSIÓN (67x62,75x45 mm y 0,02 
Kg)

112

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TUBERÍA DE IMPULSIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.212
424.13.143
212.Tubería de impulsión.idw

CLEANERBOT

1 1 

3

20

6,38

6

3

36

62
,75

61
49

50
,75 90°

24

3

4514,5 °

29°

24,57

17,39



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.213TUBERÍA DE VAPOR (239x106x94,5 mm y 0,05 Kg)113
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TUBERÍA DE VAPOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V4

424.13.143.213
424.13.143
213.Tubería de vapor.idw

CLEANERBOT

1 1 

94
,5

3

3

6

3

239

3

16Ø

10
6

150°

79,35

99,8

172,5°

10

3Ø

43,9° 65,8°

8Ø

16
6,3

°

22
,92

142

128

La salida de los conductos de vapor es de 1 mm de diámetro interior en su parte final.

121,32

13
,77

33

55
,16

72

31,14

19

19
,2

6,58

90°

163°

50
13,87

10
,7

30

La endidura central es para un sensor LM35 (ver plano 207 para obtener las medidas)

23,82

R6



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x8 (Balearic fasteners)

424.13.143.214 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3x8414

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X8

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.214
424.13.143
214.Tornillo de cabeza allen M3x8.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre las tunerías de aspiración e impulsión y las carcasas del rodete  mediante 4 tornillos de cabeza allen M3x8 y 4 tuercas hexagonales M3.

5,7

9,6
5

6,6
9



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.215CARCASA SUPERIOR DEL RODETE (59x44x26,5 
mm y 0,01 Kg)

115

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
03/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
CARCASA SUPERIOR DEL RODETE

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.215
424.13.143
215.Carcasa superior del rodete.idw

CLEANERBOT

1 1 

53

2 20,5 8,5

1,7
5

3

1

2

51

16

3
10

3,5

3

3

10
3,5

3,26

59
53

18

R1,75

1,5 2

1,5

R5

6

3

6

3

26
,5

6,3
8

3

3
19

4

R10R12

2

11,7
41

13,75

10

1

27,5

44

23
,5



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.216 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X10616

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X10

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.216
424.13.143
216.Tornillo de cabeza allen M3x10.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la tubería de aspiración de residuos y la base inferior mediante 2 tornillos allen M3x10 con 2 tuercas hexagonales M3.
Conexión entre del soporte de la tubería de vapor y la base inferior mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.

10

5,6
9

5,54



Plástico ABS /Pieza impresa424.13.143.217TUBERÍA DE ASPIRACIÓN DE RESÍDUOS 
(175x127,69x85,63 mm y 0,04 Kg)

117

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
03/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ASPIRACIÓN/IMPULSIÓN
TUBERÍA DE ASPIRACIÓN DE RESÍDUOS

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.217
424.13.143
217.Tubería de aspiración de resíduos.idw

CLEANERBOT

1 1 

40
,31

6

3

3

58

90°

90°

135°

10

3

116,6°

175

12
7,6

9

23

13

28

10

16

85
,63

60

52,7
7

24,5

132

97
,37

11

37
,3

5

135
°

45°

3



REF. 70111 SPORT (Tamiya) / Eje de 4 mm424.13.143.310RUEDA MOTRIZ (56x25 mm)210
Acero inoxidable A4 / REF. Arandela 
grower M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.309 / DIN 127ARANDELA GROWER M349

Acero inoxidable / Muelle de compresión424.13.143.308 / DIN 17224MUELLE DE RUEDA CASTOR (7x11,25x1 mm)18
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.307SOPORTE DE AMORTIGUADOR (50,4x38x10 mm 

y 0,001 Kg)
27

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen
de cabeza redonda M3x8 (Balearic fasteners)

424.13.143.306 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X846

Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.305 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M385

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic
fasteners)

424.13.143.304 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1044

Acero inoxidable / Contiene soldadura424.13.143.303AMORTIGUADOR (49,35x31x28,4 mm)23
REF. 25D52L (Tamiya) / Motor con 
reductora de relación 47:1

424.13.143.302MOTOR DE TRACCIÓN (5 V, 2.2 A, 120 rpm)22

REF. BLOQUE RUEDA DELANTERA 
COMPATIBLE SCOOBA (FYBots)

424.13.143.301RUEDA CASTOR (44x25x21 mm)11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE TRACCIÓN
PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V11

424.13.143.300
424.13.143
300.Grupo de tracción.idw

CLEANERBOT

1 1 

GRUPO CHASIS

GRUPO CHASIS

34

7

2

1

10

5

6

8

9



REF. BLOQUE RUEDA DELANTERA 
COMPATIBLE SCOOBA (FYBots)

424.13.143.301RUEDA CASTOR (44x25x21 mm)11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
29/07/2015
29/07/2015

UNE-EN-ISO

4:1 GRUPO DE TRACCIÓN
RUEDA CASTOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.301
424.13.143
301.Rueda castor.idw

CLEANERBOT

1 1 

25

44

7Ø

20

21



REF. 25D52L (Tamiya) / Motor con 
reductora de relación 47:1

424.13.143.302MOTOR DE TRACCIÓN (5 V, 2.2 A, 120 rpm)22

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE TRACCIÓN
MOTOR DE TRACCIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V4

424.13.143.302
424.13.143
302.Motor de tracción.idw

CLEANERBOT

1 1 

77
,3

10
51

,8

25

4



Acero inoxidable / Contiene soldaduras424.13.143.303AMORTIGUADOR (49,35x31x28,4 mm)23
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE TRACCIÓN
AMORTIGUADOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V11

424.13.143.303
424.13.143
303.Amortiguador.idw

CLEANERBOT

1 1 
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Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.304 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1044

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE TRACCIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X10

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.304
424.13.143
304.Tornillo de cabeza allen M3x10.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la base inferior y los soportes de amortiguador mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.
 

10

5,6
9

5,54



Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca 
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.305 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M385

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
30/07/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE TRACCIÓN
TUERCA HEXAGONAL M3

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.305
424.13.143
305.Tuerca hexagonal M3.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la base inferior y los soportes de amortiguador mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.
Conexión entre llos amortiguadores y los soportes de amortiguador mediante 4 tornillos allen M3x8 con 4 tuercas hexagonales M3.

5,5

6,3
5

1,8



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x8 (Balearic fasteners)

424.13.143.306 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3x846

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE TRACCIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X8

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.306
424.13.143
306.Tornillo de cabeza allen M3x8.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre los amortiguadores y los soportes de amortiguador mediante 4 tornillos de cabeza allen M3x8 y 4 tuercas hexagonales M3.

5,7

9,6
5

6,6
9



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.307SOPORTE DEL AMORTIGUADOR (50,4x38x10 mm 
y 0,001 Kg)

27

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE TRACCIÓN
SOPORTE DEL AMORTIGUADOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.307
424.13.143
307.Soporte del amortiguador.idw

CLEANERBOT

1 1 

38

35

50,4

3 12,7 19

3

5

3

9

38,4

10

32,4

35
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Acero inoxidable / Muelle de compresión424.13.143.308 / DIN 17224MUELLE DE LA RUEDA CASTOR (7x11,25x1 mm)18
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
29/07/2015
29/07/2015

UNE-EN-ISO

6:1 GRUPO DE TRACCIÓN
MUELLE DE LA RUEDA CASTOR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.308
424.13.143
308.Muelle de la rueda castor.idw

CLEANERBOT

1 1 

75

Paso de 2 mm por espira y 5 espiras.
Extremo de inicio plano a 90º.
Extremo final plano a 0º.

11
,25

1



Acero inoxidable A4 / REF. Arandela 
grower M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.309 / DIN 127ARANDELA GROWER M349

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE TRACCIÓN
ARANDELA GROWER M3

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.309
424.13.143
309.Arandela grower.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre los amortiguadores y los soportes de los amortiguadores por medio de 4 tornillos de cabeza allen de M3x8 
con 4 arandelas grower de M3 y 4 tuercas hexagonales de M3.

6,2Ø
0,2

8

3,4

0,7



REF. 70111 SPORT (Tamiya) / Eje de 4 mm424.13.143.310RUEDA MOTRIZ (56x25 mm)210
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE TRACCIÓN
RUEDA MOTRIZ

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.310
424.13.143
310.Rueda motriz.idw

CLEANERBOT

1 1 

56
50
45

25



Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.404 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M344

REF. CU-J888 (Powerizer) / Batería LiFePo4424.13.143.403BATERÍA (6.4 V, 13.2 Ah)13
Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic
fasteners)

424.13.143.402 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1042

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.401CARCASA CUBREBATERÍA (150x118x38,5 mm y 
0,09 Kg)

11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ALIMENTACIÓN
PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V9

424.13.143.400
424.13.143
400.Grupo de alimentación.idw

CLEANERBOT

1 1 

GRUPO CHASIS

GRUPO CHASIS

1

2

3
4



Plástico ABS /Pieza impresa424.13.143.401CARCASA CUBREBATRÍA (150x118x38,5 mm y 
0,09 Kg)

11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ALIMENTACIÓN
CARCASA CUBREBATERÍA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V5

424.13.143.401
424.13.143
401.Carcasa cubrebatería.idw

CLEANERBOT

1 1 

15
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Todos los agujeros con rosca son de métrica ISO M3x0,5 6H con agujero ciego.

10
5,5



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.402 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1042

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
06/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ALIMENTACIÓN
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X10

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.402
424.13.143
402.Tornillo de cabeza allen M3x10.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la base inferior y la carcasa cubrebatería mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.
 

10

5,6
9

5,54



REF. CU-J888 (Powerizer) / Batería LiFePo4424.13.143.403BATERÍA (6.4 V, 13.2 Ah)13
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ALIMENTACIÓN
BATERÍA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.403
424.13.143
403.Batería.idw

CLEANERBOT

1 1 

29
13

2

106



Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca 
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.404 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M344

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
30/07/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ALIMENTACIÓN
TUERCA HEXAGONAL M3

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.404
424.13.143
404.Tuerca hexagonal M3.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre la base inferior y la carcasa cubrebatería mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.

5,5

6,3
5

1,8



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen
de cabeza redonda M3x6 (Balearic fasteners)

424.13.143.507 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X6107

REF. 132-731 (TE Connectivity) +-5%424.13.143.506RESISTENCIA (10 Kohm, 0.5 W)36
Cobre / Ver planos de fabricación de la PCB424.13.143.505PLACA PCB DE CONTROL  (149,86x127x2 mm)15
REF. TB6612FNG (Pololu) / Control de dos 
motores simultaneos

424.13.143.504PUENTE EN H (5 V, 2.2 mA)14

REF: MPU-9150 (Sparkfun) / 9 Grados de 
libertad 

424.13.143.503IMU (3.3 V, 11.65 mA)13

REF. 627093 (Aliexpress) / Placa 
controladora con 4 sensores IR

424.13.143.502SENSORES IR (3.3 V, 55 mA)12

REF. Tact-Switch.vert (Shoptrónica)424.13.143.501MICROSWITCH (15x6x6 mm)31
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
29/07/2015
04/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ELECTRÓNICA
PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V9

424.13.143.500
424.13.143
500.Grupo de electrónica.idw

CLEANERBOT

1 1 

GRUPO CHASIS

GRUPO CHASIS

GRUPO DE ALIMENTACIÓN
GR

UP
O 

DE
 A

LIM
EN

TA
CI

ÓN

1

 2

3
4

56

7



REF. Tact-Switch.vert (Shoptrónica)424.13.143.501MICROSWITCH (15x6x6 mm)31
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
01/08/2015

UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
MICROSWITCH

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.501
424.13.143
501.Microswitch.idw

CLEANERBOT

1 1 

21
,5

15
76



REF. 627093 (Aliexpress) / Placa 
controladora con 4 sensores IR

424.13.143.502SENSORES IR (3.3 V, 55 mA)12

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
01/08/2015

UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
SENSORES IR

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.502
424.13.143
502.Sensores IR.idw

CLEANERBOT

1 1 

Placa de control

51

10
,5

42

27,04

8,0
4

11
,5

Placa de sensor IR



REF: MPU-9150 (Sparkfun) / 9 Grados de 
libertad 

424.13.143.503IMU (3.3 V, 11.65 mA)13

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
IMU

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.503
424.13.143
503.Imu.idw

CLEANERBOT

1 1 

28

15
,7

4,5



REF. TB6612FNG (Pololu) / Control de dos 
motores simultaneos 

424.13.143.504PUENTE EN H (5 V, 2.2 mA)14

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
PUENTE EN H

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.504
424.13.143
504.Puente en H.idw

CLEANERBOT

1 1 

20,32
15

,24
3,2



Cobre / Ver planos de fabricación de la PCB424.13.143.505PLACA PCB DE CONTROL (149,86x127x2 mm)15
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
PLACA PCB DE CONTROL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.505
424.13.143
505.Placa PCB de control.idw

CLEANERBOT

1 1 

12
7

119,38

96
,52

149,86

18
,37

7

3
24

7

17,86

62
16

17,86

3,4

Las medidas a las que deben ser colocados los componentes irán en función de como queden las pistas grabadas en la placa de cobre.
La lista de componentes se detalla en los planos de fabricación de la PCB.

2

43,1
1

45°



REF. 132-731 (TE Connectivity) +-5%424.13.143.506RESISTENCIA (10 Kohm, 0.5 W)36
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
RESISTENCIA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.506
424.13.143
506.Resistencia.idw

CLEANERBOT

1 1 

30
2,5



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza redonda M3x6 (Balearic fasteners)

424.13.143.507 / ISO 7038TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X6107

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ELECTRÓNICA
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X6

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.507
424.13.143
507.Tornillo de cabeza allen M3x6.idw

CLEANERBOT

1 1 

7,6
5

5,7

Conexión entre el cubrebateria y la placa PCB de control mediante 4 tornillos de cabeza allen M3x6.
Conexión entre la base inferior y la placa de control de los sensores IR mediante 2 tornillos de cabeza allen M3x6.
Conexión entre el cubrebateria y el puente en H mediante 2 tornillos de cabeza allen M3x6.
Conexión entre la base inferior y el IMU mediante 2 tornillos de cabeza allen M3x6.
 

5,5
9



REF. Filtro de grifo 20 mm (Thisa)424.13.143.603FILTRO13
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.602TAPÓN (36x13 mm y 0,01 Kg)12
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.601DEPÓSITO DE RESIDUOS (168,39x108x108 mm y 

0,23 Kg)
11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE DEPÓSITO DE RESIDUOS
PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.600
424.13.143
600.Grupo de depósito de residuos.idw

CLEANERBOT

1 1 

GUPO CHASIS

GUPO CHASIS

1

2

3



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.601DEPÓSITO DE RESIDUOS (168,39x108x108 mm y 
0,23 Kg)

11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE DEPÓSITO DE RESIDUOS
DEPÓSITO DE RESIDUOS

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.601
424.13.143
601.Depósito de residuos.idw

CLEANERBOT

1 1 

R190

168,39

23

46

10
810
2

45
,65

8

3

R32,28

22
,65

53,89

3,5

10
8

18

15
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403854

12 15

40

3

1

6

30

3

5

3

Todo el espesor de la pieza es de 3 mm.
El repujado de las letras es de 0,01 mm de profundidad.

40,35

11
,6

M30x3.5 - 6g

24

18 1217



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.602TAPÓN (36x13 mm y 0,01 Kg)12
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE RESIDUOS
TAPÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.602
424.13.143
602.Tapón.idw

CLEANERBOT

1 1 

13

36

30

M30x3.5 - 6H



REF. Filtro de grifo 20 mm (Thisa)424.13.143.603FILTRO13
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

4:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE RESIDUOS
FILTRO

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.603
424.13.143
603.Filtro.idw

CLEANERBOT

1 1 

12

20



Cobre aleado / Pieza obtenida de un 
contactor

424.13.143.707CONTACTO DE DEPÓSITO (10x10x5 mm)67

REF. Hilo de titanio 0,2 mm (Zivipf) / 
Titanio de clase 2

424.13.143.706RESISTENCIA EVAPORADORA (3 Ohm)26

REF. 2SD1835S-AA (ON Semiconductor) / 
Ganancia de 70

424.13.143.705TRANSISTOR DE CONTROL (50 V, 2 A, 150 ºC)25

REF. Malla mesh de acero 400 (Zivipf) / 
Excelente capilaridad

424.13.143.704MALLA DE SUCCIÓN (150x50 mm)44

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.703DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA (168,39x105x102 
mm y 0,18 Kg)

13

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.702TAPÓN (36x13 mm y 0,01 Kg)12
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.701CARCASA DEL DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA 

(168,39x108x63 mm y 0,07 Kg)
11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V8

424.13.143.700
424.13.143
700.Grupo de depósito de agua limpia.idw

CLEANERBOT

1 1 

GUPO CHASIS

GUPO CHASIS

1

2

76

3

4

5



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.701CARCASA DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA 
(168,39x108x63 mm y 0,07 Kg)

11

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
01/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
CARCASA DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.701
424.13.143
701.Carcasa de depósito de agua limpia.idw

CLEANERBOT

1 1 

5

42,82 46,58

21 17 15

168,39

20

10
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2

45
,65

46

R32,28

40

10
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30

8

34,7
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4

R2,04

4,1
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26,3

3

6

4

67,38

El repujado es de 0,01 mm de profundidad.

1

3,43

3

8
22

1

10

63

6



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.702TAPÓN (36x13 mm y 0,01 Kg)12
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
TAPÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.702
424.13.143
702.Tapón.idw

CLEANERBOT

1 1 

13

36

30

M30x3.5 - 6H



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.703DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA (168,39x105x102 
mm y 0,18 Kg)

13

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal
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UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.703
424.13.143
703.Depósito de agua limpia.idw

CLEANERBOT

1 1 

1

1
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M30x3.5 - 6g
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REF. Malla mesh de acero 400 (Zivipf) / 
Excelente capilaridad

424.13.143.704MALLA DE SUCCIÓN (150x50 mm)44

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
Empresa:
Estado del proyecto:
Versión:

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
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Plano nº:        de: Jorge Otal

Mónica Remacha
30/07/2015
07/08/2015

UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
MALLA DE SUCCIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V5

424.13.143.704
424.13.143
704.Malla de succión.idw

CLEANERBOT

1 1 

2

1,8

91

La malla viene de fábrica en rectangulos de 150x50 mm.
Se ha de enrrollar en forma de canuto y cortar la malla a la largura de 91 mm determinada en este plano.
El fabricante recomienda recortar el extremo inferior en ángulo de 45º para facilitar la capilaridad.

89

45°



REF. 2SD1835S-AA (ON Semiconductor) / 
Ganancia de 70

424.13.143.705TRANSISTOR DE CONTROL (50 V, 2 A, 150 ºC)25

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
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La Almunia de Dª Godina -ZARAGOZA-
Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
Plano nº:        de: Jorge Otal
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30/07/2015
01/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
TRANSISTOR DE CONTROL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.705
424.13.143
705.Transistor de control.idw

CLEANERBOT

1 1 

24,324,08

15
,14



REF. Hilo de titanio 0,20 mm (Zivipf) / 
Titanio de clase 2

424.13.143.706RESISTENCIA DE EVAPORACIÓN (3 Ohm)26

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
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UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
RESISTENCIA DE EVAPORACIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.706
424.13.143
706.Resistencia de evaporación.idw

CLEANERBOT

1 1 

40

2,3
9

2,48

2,08

20

10
,95

Las medidas de este plano son solo una referencia simbólica, la resistencia real puede variar de dimensión y de número de espiras.
Resistencia fabricada con 200 mm de hilo de titanio de clase 2 de 15 Ohm/m.
Se enrrolla el hilo en una malla de succión y después en la contigua procurando hacer las mismas espiras en cada malla.



Cobre aleado / Pieza obtenida de un 
contactor

424.13.143.707CONTACTO DE DEPÓSITO (10x10x5 mm)67

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
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Estado del proyecto:
Versión:
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Mónica Remacha
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01/08/2015

UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE DEPÓSITO DE AGUA LIMPIA
CONTACTO DE DEPÓSITO

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.707
424.13.143
707.Contacto de depósito.idw

CLEANERBOT

1 1 

10

3

45°

5

10

9

2,5

3

R1

R1

2



Nylon / Pieza impresa424.13.143.813CERDAS DE CEPILLO (10x1 mm y 0,001 Kg)413
Nylon / Pieza impresa424.13.143.812ENGRANAJE CONDUCIDO (z=26, m=0,7 y 0,001 

Kg)
112

Nylon / Pieza impresa424.13.143.811ENGRANAJE CONDUCTOR (z=26, m=0,7 y 0,001 
Kg)

111

REF. 8466188606274 (ZL) / Tiras con 
adhesivo por una cara

424.13.143.810TIRAS DE VELCRO (20 mm de ancho)110

REF. Mopa de algodón intercambiable 
estandar (FYBots)/ Lavable

424.13.143.809MOPA INTERCAMBIABLE (300,54x99,24x3 mm)19

Nylon / Pieza impresa424.13.143.808CASQUILLO SIMPLE (18x8 mm y 0,001 Kg)18
Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.807RODILLO DE CEPILLO (130x10 mm y 0,01 Kg)17
Acero inoxidable A4 / REF. Espárrago allen 
de punta hueca M3x8 (Balearic fasteners)

424.13.143.806 / DIN 916ESPÁRRAGO DE SUJECIÓN M3X826

Goma sintética424.13.143.805GOMA DE CANALIZACIÓN (138x23,5x4 mm)25
REF. 2365 (Pololu) / Motor con reductora de 
relación 50:1

424.13.143.804MOTOR DE CEPILLO (5 V, 0.7 A, 420 rpm)14

Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.803SOPORTE PARA MOTOR DE CEPILLO 
(38,65x15x13 mm y 0,001 Kg)

13

Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.802 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1042

Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca 
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.801 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M3 41

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
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Estado del proyecto:
Versión:
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Nº P.: Nº O.: Nom.Ar.:

Formato:
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Mónica Remacha
30/07/2015
08/08/2015

UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ACCESORIOS 
PLANO GENERAL

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado 
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático 
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V13

424.13.143.800
424.13.143
800.Grupo de accesorios.idw

CLEANERBOT

1 1 

1 2
3

4

5

9

10

11

12

6
8

13

7

GRUPO CHASIS

GRUPO CHASIS



Acero inoxidable A4 / REF. Tuerca 
hexagonal baja M3 (Balearic fasteners)

424.13.143.801 / ISO 4036TUERCA HEXAGONAL M341

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
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30/07/2015
08/08/2015

UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ACCESORIOS
TUERCA HEXAGONAL M3

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.801
424.13.143
801.Tuerca hexagonal M3.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre el soporte de motor de cepillo y la base inferior mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.

5,5

6,3
5

1,8



Acero inoxidable A4 / REF. Tornillo allen 
de cabeza avellanada M3x10 (Balearic 
fasteners)

424.13.143.802 / DIN 7991TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X1042

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:
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Proyecto:
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UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ACCESORIOS
TORNILLO DE CABEZA ALLEN M3X10

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.802
424.13.143
802.Tornillo de cabeza allen M3x10.idw

CLEANERBOT

1 1 

Conexión entre el soporte de motor de cepillo y la base inferior mediante 4 tornillos allen M3x10 con 4 tuercas hexagonales M3.

10

5,6
9

5,54



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.803SOPORTE PARA MOTOR DE CEPILLO 
(38,65x15x13 mm y 0,001 Kg)

13

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
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UNE-EN-ISO

4:1 GRUPO DE ACCESORIOS
SOPORTE PARA MOTOR DE CEPILLO

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.803
424.13.143
803.Soporte para motor de cepillo.idw

CLEANERBOT

1 1 

38,65

3

6

15

3

6

3

3

6,65

13

3
6

9

2

5

R6

10,33

45°

22,65

R8

26,65



REF. 2365 (Pololu) / Motor con reductora de 
relación 50:1

424.13.143.804MOTOR DE CEPILLO (5 V, 0.7 A, 420 rpm)14

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
Palabras clave:
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UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ACCESORIOS
MOTOR DE CEPILLO

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.804
424.13.143
804.Motor de cepillo.idw

CLEANERBOT

1 1 

35,27

12

10

2,5



Goma sintética424.13.143.805GOMA DE CANALIZACIÓN (138x23,5x4 mm)25
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
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UNE-EN-ISO

2:1 GRUPO DE ACCESORIOS
GOMA DE CANALIZACIÓN

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V1

424.13.143.805
424.13.143
805.Goma de canalización.idw

CLEANERBOT

1 1 

23
,5

138

7,34

2

3

5,7
4

4

1,5

1

1,04

17
0,5

°
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Acero inoxidable A4 / REF. Espárrago allen 
de punta hueca M3x8 (Balearic fasteners)

424.13.143.806 / DIN 916ESPÁRRAGO DE SUJECIÓN M3X826

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA
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UNE-EN-ISO

10:1 GRUPO DE ACCESORIOS
ESPÁRRAGO DE SUJECIÓN M3X8

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.806
424.13.143
806.Espárrago de sujeción.idw

CLEANERBOT

1 1 

3

8

Este espárrago es usado para sujetar en sus carriles a las dos gomas de canalización en la parte inferior del robot.



Plástico ABS / Pieza impresa424.13.143.807RODILLO DE CEPILLO (130x10 mm y 0,01 Kg)17
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA
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Coment:
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UNE-EN-ISO

1:1 GRUPO DE ACCESORIOS
RODILLO DE CEPILLO

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.807
424.13.143
807.Rodillo de cepillo.idw

CLEANERBOT

1 1 

13
0

5
5

1

4

5

1

10

1 R0,5

8Ø

Hay 416 agujeros de 1 mm de diámetro dispuestos a lo largo de todo el rodillo para poder insertar las cerdas.
Se ha usado un patrón circular para poder realizar 104 agujeros en 4 partes del rodillo con desfases de 90º entre cada una.
La profundidad de los 416 agujeros en el rodillo es de 2 mm.

1



Nylon / Pieza impresa424.13.143.808CASQUILLO SIMPLE (18x8 mm y 0,001 Kg)18
MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:
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UNE-EN-ISO

5:1 GRUPO DE ACCESORIOS
CASQUILLO SIMPLE

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V3

424.13.143.808
424.13.143
808.Casquillo simple.idw

CLEANERBOT

1 1 

18
14
8

8

5

R0,5

1

5,5
9



REF. Mopa de algodón intercambiable 
estandar (FYBots)/ Lavable

424.13.143.809MOPA INTERCAMBIABLE (300,54x99,24x3 mm)19

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre
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UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ACCESORIOS
MOPA INTERCAMBIABLE

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
por abrebiarlo. El título original es:
Diseño de un prototípo de robot friegasuelos automático
(CLEANERBOT)

Proyecto de fin de grado
 

 
En curso

V2

424.13.143.809
424.13.143
809.Mopa intercambiable.idw

CLEANERBOT

1 1 

3

R187,24

99
,24

23
,7

300,54



REF. 8466188606274 (ZL) / Tiras con 
adhesivo por una cara

424.13.143.810TIRAS DE VELCRO (20 mm de ancho)110

MATERIAL/OBSERVACIONESNº PLANO / ABRE. NORMADENOMINACIÓN Y CARACTERISTICASCTDADMARCA

Dibujado

Idem.s.normas
Comprobado

Fecha Nombre

ESCALA

Observaciones de plano

Coment:

Observaciones Generales
Proyecto:
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UNE-EN-ISO

1:2 GRUPO DE ACCESORIOS
TIRAS DE VELCRO

A3
El título del proyecto es demasiado extenso y se a optado
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424.13.143.810
424.13.143
810.Tiras de velcro.idw

CLEANERBOT

1 1 

20

20

20

286

230

106
1

12

12

Las medidas de este plano solo son una referencia. Estas medidas pueden variar siempre y cuando el ancho de las tiras sea de 20 mm.
Las tres tiras de velcro irán pegadas a la base inferior por su cara adhesiva, dejando la cara con velcro hacia el suelo para poder enganchar la mopa intercambiable.
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424.13.143
811.Engranaje conductor.idw
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2,5

3

0,591,49

0,5

Número de dientes Z=26.
Diámetro exterior De=19,6 mm.
Diámetro interior Di=16,45 mm.
Diámetro primitivo Dp=18,2 mm.
Módulo m=0,7.

18,2

R8,22

R9,8

1,58
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18,2

Número de dientes Z=26.
Diámetro exterior De=19,6 mm.
Diámetro interior Di=16,45 mm.
Diámetro primitivo Dp=18,2 mm.
Módulo m=0,7.
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424.13.143.813
424.13.143
813.Cerdas de cepillo.idw

CLEANERBOT

1 1 

10

113

1

Para realizar el cepillo se requieren 416 cerdas de 10 mm de alto por 1 mm de diámetro dispuestas en 4 filas de 104 cerdas por fila.
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