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11 6 Final de carrera VENSTPOW Component
10 6 Encoder Marca Cloukeu Component
9 6 Tornillo M5 DIN-912 A2304
8 1 Plataforma inferior MEC.TFG.001 Aluminio
7 0 Rotula inferior SQ5-RS Aluminio
6 12 Prisionero M2 DIN-84 A2304
S 3 6 Soporte del motor MEC.TFG.003 Aluminio
4 6 Micromotor con husillo Motor reductor IE1 Component
3 6 Tornillo M8 DIN-912 A2304
285 2 6 Brazo MEC.TFG.004 Aluminum 6061, Welded
1 1 Plataforma superior MEC.TFG.002 Aluminio
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El objeto 7 esta unido al objeto § por una rosca MS

El soporte del motor se sostiene
gracias a un tornillo M5(9), que esta
conectado con la rotula inferior(7)

El objeto 1 se relaciona con el objeto 3 con un
roscado M8 , y el objeto 3 con el objeto 2 con una
relacion H8-h8, la cual le deja rotar sin problemas

Y(1:1)

El objeto 11 estd adherido al objeto 2 con
algun pegamento o resina

4 7 El objeto cutro estd unido al objeto 2 por un roscado M3 ,mientras que el
2yel 10, la parte movil del encoder esté adherida al husillo para un :
10 control de la rotacién del motor. 11 6 Final de carrera VENSTPOW Component
Por ultimo el objeto 2., y el 4 estén unidos gracias a un par de prisioneros ) 6 |TomilloMs DIN-912 AL 304
5 M2 que mantiene el motor ﬁ]o 8 1 Plataforma inferior MEC.TFG.001 Aluminio
7 6 Rotula inferior SQ5-RS Aluminio
6 12 Prisionero M2 DIN-84 A2304
5 6 Soporte del motor MEC.TFG.003 Aluminio
4 6 Micromotor con husillo Motor reductor IE1 Component
3 6 Tornillo M8 DIN-912 A2 304
2 ) Brazo MEC.TFG.004 Aluminum 6061, Welded
1 1 Plataforma superior MEC.TFG.002 Aluminio
10 6 Encoder Marca Cloukeu Component
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1 1 Plataforma Superior MEC.TFG.000 Aluminio
MARCA | CTDAD DENOMINACION Y CARACTERISTICAS N° PLANO / ABRE. NORMA MATERIAL/OBSERVACIONES
Observaciones Generales Observaciones de plano __ Fecha Nombre >
Proyecto: Plataforma de Stewart Planon® 1 de: 1 IC)ll:Ill“idg d gﬁgg%%g Sergo (os -
Palabras clave: Formato: A3 Tioms torms ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA
Fio e prpets: WoPogess o ESCALA Plataforma superior VP:  MELTEGOD
. proyecto: 6 11 Plataforma de Stewart N0 MECTFG

Version: V26 ' Plataforma superior Nom.Ar.: Plataforma superior.idw




HH(1:2)
H /N
o T ( -=0K-1 - A=} -
N
H 715
285 250
J(1:1)
N7/
L = = }(\
=
145?18
JD
%
1 1 Base de fijacion MEC.TFG.000 Aluminio
MARCA | CTDAD DENOMINACION Y CARACTERISTICAS N° PLANO / ABRE. NORMA MATERIAL/OBSERVACIONES
Observaciones Generales Observaciones de plano __ 21%%/%18 Nombre >
Proyecto: Platforma de Stewart Planon® | de: | IC):)I:IIIIII)“:‘dOgadO S TETS Sergio Gros .
Palabras clave: Formato: A3 Tdem.s.normas ESCUELLAa ENIVERSITA_RIA POLITECNICA
Empresa: EUPLA Coment: ESCALA Base Fijacion N°P:  MECTFGO0!
Estado del proyecto: WorkInProgress 19 Plataforma de Stewart N°O:  MECTEG
Version: V28 ' Base de fijacion Nom.Ar.: Base de fijacion.idw




H-H(3:2)

- 2
! =
d
|
|
| s
| e | —T 3
|
B3
|
H—p
[
M3
——I—Id—
|
R§
( )
\/ 3 2 Lamina de aluminio Aluminio
2 1 Rotula SI8T-K Aleacion de zinc
1 1 Tuerca M3 DIN 985 Acero
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1 1 Soporte Motor MEC.TFG.000 Aluminio
MARCA | CTDAD DENOMINACION Y CARACTERISTICAS N° PLANO / ABRE. NORMA MATERIAL/OBSERVACIONES
Observaciones Generales Observaciones de plano __ }?ec/lﬁ Nombre >
Proyecto: Plataforma de Stewart Planon® | de: 1 IC):)I:IIIIII)“:‘dOgadO %% /82 /%8%2 Sergio Gros b
Palabras clave: Formato: A3 Tdem.s.normas ESCUELLAa ENIVERSITA_RIA POLITECNICA
Empresa: EUPLA Coment: ESCALA Soporte Motor NP MECTFG.003
Estado del proyecto: WorkInProgress 11 Plataforma de Stewart N°O:  MECTEG
Version: V27 ' Soporte Motor Nom.Ar.: Soporte del motor.idw




1 [ 2 [ 3 [ L [ 5 | 6 | 7 | 8
1 =
470(H 0.4340hm @ R s ol EN
: R T 1 EEENER
i“’ i““ sY? 2E EEEEER
T 4 12V Conn_Ard 25 1 7 > =
10uF  TopF 12 * GNDD - e U9 DO Qudn 2w D2
. _ 12 "D L »—L0_1 po_rxo 263936 —D2_INTO (L2 iRy
= = U6 15 -E 12 (oD x—LBL 1 p1 X0 ; ; 253 D3_INTL D3
UCC24650DBV 1 4 -‘T_ 3 o me %P9 ipigrx1s | GGV vz Dy |—D4
7 1 waKEe +|c1s = GNDD D18 Ipig1x1 @ T D5 D5 rmory
voD B VR —L =45 [mIpNDD [ b 5 = sp|—!
& ENSR 5 5 6 = x D17 1p17 Rx2 © D6 D6 rsRy
Uz % Ne GND 560uF ST [ {22 ConnFCi-2 GNDD %D16 Jpigx2 = 07 27— [wH)
UCC2873D ; M- T Conn_£1-=2 %215 1 p15 Rx3 z o8
ransformer_2P_1S M2B l 17 D1k D14 TX3 Do D9
4 vop B D5 Conn_M1-2 JL Tl 10 D20 |ty b1 D10 -
Conn-AC —_ ; v * N = ZNDD :é‘m % D21 LooiTecr D11 |- DIt
= CBC 1.05V 20A Ay T, B2 T — L % SDA [epn™ o~ D12 |-D12  rvemy
: : GND EDe N . " D \op sl baer D13 [ D13 [y
= S 9 WLR)— = T A = e 022 |-D22 (g
o M4B El _:‘-EA.Z Conn_FC3-4 GNDD A0 110 D23 4-[)23
L Conn_M3-4 Conn_E3-4 % Al A D24 D24 —(E4A]
J4 8 A2 L—
ot T s s = 026 | 026 (m)
M5B 5 - - s 5.1 9 NDD :‘-2 NO5 A4 1Ay o D27 4-927
HEA)— = : T3 A5 | a5 = D2g |-D28  (m)
H6B)—1- | . " e 9 GNbp A6 | e Q 9 p2g [ 029 (&
Conn_M5-6 cNDD < OIVV I A = 3 D30 |-D30  (remm)
| 482 connrcs-6 e AB_ | g S N o <] D31 D31 (e
_ A3 = =
Conn_E5-6 ORI VS g & 53 = 032 232 _(resm
A0 1 a1 @ g D33 [-233
oML |y £ X D34 [ D3k
*x-AL2 1 pagp E D35 D35 5
U1 AL3 > D36
5 T xAL3 1 a3 3 D36 236
OWEersup %C 5 ALY { gy < D37 237
L B ke +5V *x215 1 a15 D38 |-238
InN outs B_CNDD SAREF | oner D39 |-D39 3
+1C13 c17 ‘ D40 |D40 S
T PowerSuply vy g o AL
1joouF |100nF C O ﬂ e C J[ O re S R oREF I D42 24
D43
D43 |43 5
GNDD GNDD - gzg; i = Dul gﬁg
5 = GND = pus R4S
Correccion_senal_Encoders GND®—Gp3 | Sh Q{W, D6 %
ks ks s g D47 D
GND @ D48
z
OV s V3 f 33y S p4o |-D49  (7eE)
= o e SVL 1 5y D50 (250
R ISR 1 SV3 1 5y D51 (251
Eh A [2ZD 23 SVh 1 gy D52 [—252
5% o e 2.2 o o 11V 11V VIN |y L ps53_55 |-DR53
100nF |100nF 100nF |100nF ofe N> W2
45V 22 KA +V uto LTv-827 xfo u13
GNDD  GNDD GNDD  GNDD A U5 LIV-827 u7 0 8 '3 BD621F
+5V +5V - BD6221F s < MiB - 1l outt GND
2}: Kﬂ 12\/; Outl GND 3 &0 RN ] B il N 2 - R P v:m ot .
MAF *
: = onb 2] vpot Out2 (£ [M2E> -RM 3 6 6ND | N 3| P Veer A [ d U N O
~ ~ Jo Mo +5V Vee  VRef oy +5V = 49 Fin Rin
B R B ES 4}: K5 40 Fin_ Rin |2 4 T~ Kls
5 Bh)  [ERD ETA | < e * _] R37 G%ND . ;
. % 4 +
) = e 2%) RER (T GND ;%ﬂ 12V guzv
100nF |100nF 100nF |100nF o 5 W3R g -
+
Us_ LTV-827 U9 45V xfs
GNDD  GNDD GNDD  GNDD M1 8 . W55 A ui2 L1v-827 uis
BD6221F 1 8
+5V +5V } - Kﬂ 1 outsonn 18] % ® ,[BD6221F
- GND = Outt GND
2 7 +12V 2 Vpot Out2 7 2} - Kl@ 1oV 2
R30 3 6 GND N 3 Ve VRef |& 3 & GND E Vpot Out2
] o ]~ o +5V - bl e Rin [B+12Y Ny o] Ve VRef
== B2 S [75R) sl T Rgs "] = K Fin__ Rin
£5.0 E5A 6.1 E6A R31 N B | < °
5.2 = o518 £6.2 3 g e §+12v GND Euzv
= L = oy
100nF | 100nF 100nF | 100nF +12V
GNDD  GNDD GNDD  GNDD m R B
2V us v-g7 "I U8 o S )
My 8 RV U1l LTv-827 U1k
- . o .| BD6221F 1 5o BD6221F
R v } = K Outt GND } K K .
2 2 2 17/ |+12v2 = Outl GND
oL el] D105 6 ohn | AL 3] /Pet Oue2 2 2]~ a2l oot oue2
R2 R12 5V L] Vee  VRef R38 3 6 6ND | N3l yee vRer
7777777 l,} = K5 Fin Rin +5V - 4 Fin Rin
4 - 5
" . [eR—[330]
R R ©2 GND  wfx R39 < hd
0K NoZ 0K NG5 §+12V GND ?sz
R3 R13 L D .
) ) rivers
+5V +5V
& S
NO3 10K NO6
R4 RIL
°* °
Seguridad_Final_Carrera

Sheet: /
File: lectranica.sch

Title: Plano electrénico

Size: A3 [ Date:10/06,/2018 Rev:

KiCad E.D.A. kicad 4.0.7 ld: 1/1

i I 2 I 3 I L I 5 I 6 [ 7 [ B




Conn_AC

C8 <9
—0 £
=2
< o o ® 5
3 3
- a i £ ’ Q
~—§- o
b g2 Transtller 2P_1S Motor 5 — 6 Encoder 5 —
2 vz o o 5 5 GND FC6 GND
Fok oV 11A
5 o 0 o
|
N o] o nF \C1
S = nf C F — Con
Poweﬁ{plyﬁv l:? 1I( R1 K :}3
Q000 o B O] O0|0j000O0O0
m
( e
~
g = L]
Pl 5 *
2 330
. 131
y, 5
LTV
" N1 w =
S \ y u3|
F ol 3
P El = = - x|
= L “ e win
a0 00 oo dgoo o/
B K CENY A L Sl

Encoder 2 £ 1

6ND FCZ GND FC1 Q

Motor 2 1
Sheet:
File: lectronica.kicad_pcb
Title: Footprint
Size: Ak [ Date:15/06/2018 Rev:
KiCad E.D.A. kicad 4.0.7 Id: 1/1
[ 2 [ 3 [ 4 I




