MASTER EN h
MECATR®NICA
e U2 o

UniversidaaVigo

TRABAJOS FIN DE MASTER DEFENDIDOS
CURSO 2025/26

10

11

12

13

Titulo del TFM

Modelado, simulacién y robotizacién de una grua
portuaria para contenedores.

Modelado y control de velocidad de un motor
sincrono  de permanentes  en
Matlab/Simulink.

Disefio y desarrollo de una botella submarina para
la adquisicion de datos en inmersion.

imanes

Desefio e aplicacién de normas de seguridade
harmonizadas a unha maquina punzonadora.

Disefio y validacion de un bastidor modular para
pescante basculante de bote de intervencion.
CONFIDENCIAL.

Disefio de un piloto demostrativo modular para
integracién de H, por blending en redes de GN
orientado a evaluacién de componentes.

Montaje y puesta en marcha de una bobinadora
servoaccionada.

Disefio de garra robdtica para la
automatizaciéon del proceso de paletizado de
chapa metilica.

una

Disefio y andlisis por el método de elementos
finitos de una ortesis de rodilla orientada a la
proteccion del ligamento cruzado anterior.

Modelado y optimizaciéon del control de una
suspension de doble horquilla de un cuarto de
Simscape = Multibody  para
todoterrenos de altas prestaciones.

vehiculo en

Estimacion de Estado Modular para Sistemas

Robdticos Auténomos Mediante Fusion

Multisensorial.

Cinematicas y estrategias de control para un
robot paralelo actuado por cables aplicado a la
rehabilitacion de la marcha.

Disefio e implementacion de un simulador de
control de propulsién naval con mando dual.

Tutores

Ignacio Armesto Quiroga/Enrique
Paz Domonte

Jests Doval Gandoy

Miguel Ramén Diaz-Cacho Medina

David Santos Esteran

Pablo Izquierdo Belmonte/Pablo
Yariez Alfonso

Eduardo
Concheiro Castifieira

Suarez  Porto/Miguel

David Santos Esteran

José Angel Lépez Campos

Jorge Cerqueiro Pequeiio

Marcos Lépez Lago

Pablo Falcon Oubifia

Julio Garrido Campos

Enrique Riveiro Fernandez



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

Integracion de manipulador robético y dron
todoterreno para tareas de analisis de terrenos.

Optimizacién de la Dindmica, Control vy
Monitorizacion de un Gemelo Digital de un Sistema
Motopropulsor de  Hidrégeno

Trasatlantico

para  un

Instrumentacion y ensayos en dinamdémetro y
pista para el desarrollo de un modelo multifisico
1D orientado a la optimizacién energética y
térmica de wun vehiculo eléctrico de
prestaciones. CONFIDENCIAL

Definicién y disefio de una instalaciéon hidraulica
para una grua OnShore.

altas

Sistema de Asistencia mediante Inteligencia
Artificial Local para la rapida gestion de
Incidencias en Parques Edlicos.

Automatizacién de la gestion de combustible de un
buque de pesca.

Modelado multicuerpo de un cuarto de vehiculo y
comparaciéon de suspensiéon activa, semiactiva y
pasiva.

Disefio, calculo e integracién de un dispositivo
hibrido de utillaje final de brazo para el manejo de
chapa metalica.

Modelado y simulacién dindmica del brazo espacial
ERA en MujoCo
segmentada de flexibilidad estructural

mediante  aproximacion
Disefio e implementacién de un sistema embebido
[oT para la monitorizacién de emisiones en
impresion 3D

UniversidaaVigo
Enrique Riveiro Fernandez

Sergio Chapela Lépez.

José Angel Lépez Campos/Rubén
Rodriguez Vieitez

Pablo Izquierdo Belmonte
Andrés Suarez Garcia

Josué Roberto Rivera
Andrade/Andrés Romero Martinez

Marcos Lépez Lago
José Angel Lépez Campos
Andrés Suarez Garcia

Andrés Suarez Garcia



MASTER EN h
MECATR®NICA
e U2 o

10

11

12

13

14

CURSO 2024/25

Titulo del TFM

Disefio Mecanico basado en guias circulares para
un prototipo PET-SPECT para ratones.

Disefio de un Pértico Automatico para la
Optimizaciéon de Ensayos Industriales y de
Homologacién.

Disefio de un Pértico Automadtico para la
Optimizaciéon de Ensayos Industriales y de
Homologacién.

Disefio, desarrollo y montaje de un sistema de
generacion de flujo de aire a presién y vacio, para
la realizacién ensayos de fiabilidad, que permita
trabajar en continuo y pulsante.

Integraciéon de un Sensor LiDAR en Dron para la
Caracterizacion de la Vegetacion: Analisis en
Tiempo Real y Procesamiento de Nubes de Puntos.

Desarrollo, Implementacién e Integracién de un

Sistema de Transmision de Video mediante
Camara en Dron.

Estudio comparativo de piezas en acero inoxidable
309 y 316 mediante fabricacion hibrida (WAAM +
Mecanizado).

Cabezal de llenado de
(Confidencial).

Disefio de prototipo de sonda multiparamétrica de
bajo costo.

liquidos y ponderal

Disefio e implementacién de automatismos y
accionamientos para el transporte entre procesos
de latas de conserva

Disefio, fabricacién y automatizacion de una
plataforma movil para el aterrizaje de drones en
una linea de produccién automotriz.

Disefio de prototipo de estacion laser para
caracterizacion de materiales mediante LIBS.

Disefio e implementacién de wun sistema
calentamiento laser para procesado de materiales

compuestos.
Disefio mecdanico
mecanismo para la manipulacién asistida de cajas

y automatizacion de un

en sistemas de almacenamiento.

UniversidaaVigo

Tutores

Enrique Casarejos Ruiz

José Angel Lépez Campos

Enrique Paz Domonte / Rubén
Rodriguez Viéitez (CTAG)

Eduardo
Garrido Campos

Suarez Porto/]Julio

Enrique Riveiro/Joaquin Martinez

José Angel Lépez/Joaquin Martinez

Alejandro Pereira Dominguez

Eduardo Suarez Porto
Josué Roberto Rivera Andrade

David Santos Esteran

Angel Fernandez Vilan / Marcos
Lopez Rodriguez

David Santos Esterdn / Camilo
Prieto Rio

David Santos Esteran/Camilo
Prieto Rio

Julio Garrido Campos



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

15

10

11

12

13

Adaptacion de gabarit de montaje manual a garra
de montaje automatico mediante robot.

CURSO 2023/24

Titulo del TFM

Disefio, analisis y reduccion de riesgos de un
montacargas automatizado para AMRs aplicando
normas armonizadas de seguridad.

Adaptacion de cabezal Inkjet a impresora 3D.

Disefio de efector final para soporte de paciente
en sistema de rehabilitacién.

Desarrollo de métodos para el dimensionamiento,
simulacién y validacién de placas refrigeradoras
para baterias de coches de eléctricos.

Migracién de software de plataforma Cypress a
NXP.

Mapeamento 3D termografico para a inspecciéon
de interiores.

Optimizacién y potenciacion de la eficiencia en
desarrollo industrial mediante herramientas de
generacién automatica de codigo en TIA Portal con
programacion C#.

Control de velocidad para motor eléctrico de
induccién.

Aplicacion I-1oT para la industria de agua potable
y saneamiento, Caso: Laboratorio de Flujo de
Agua, AyA, Costa Rica.

Desenrolo dun entorno de simulacion en realidade
virtual.

Reacondicionamiento de garra eléctrica para
robot.

Actualizacién de un prototipo de digitalizaciéon de
registros ECG. Mejora del sistema de acoplamiento,
desarrollo e implementaciéon de una cortadora de
papel automatizada y optimizacion electrdnica.

Conversion de una
fresadora CNC de 3 ejes.

impresora 3D FDM en

UniversidaaVigo

Pablo Izquierdo Belmonte

Tutores

David Santos Esteran

Enrique Paz Domonte

Julio Garrido Campos / Enrique
Riveiro Fdez.

Enrique Paz Domonte / Francisco
Lozano (BorgWarner)

Enrique Paz [/ Nufiez
(BorgWarner)

Jorge
Gustavo Peldez Lourido / Lucia
Diaz Vilarifio

José Ignacio Armesto Quiroga /
lago Romero Gacifio

Jests Doval Gandoy

Miguel Diaz-Cacho Medina

Julio Garrido Campos / Enrique
Riveiro Fernandez

Enrique Paz Domonte

Angel Fernandez Vilan / Ernesto
Arias Vargas

Angel Fernandez Vilan



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

14

15

16

17

18

Disefio de una Camara de TermoVacio Compacta
para el Curado de Materiales Compuestos

Disefio e Implementacién del Sistema de Control
para el Prototipo de un Robot de Inspeccion de
Contenedores Secos de Residuos Nucleares.

Disefio, fabricacién e automatizaciéon dunha prensa
de termoconformado.

Modelado e Simulacién dun Controlador de
Deslizamento para Automocién.

Reautomatizacion do Robot Delta.

UniversidaaVigo
Enrique Casarejos Ruiz

Enrique Casarejos Ruiz

Pablo Izquierdo Belmonte

Pablo Izquierdo Belmonte / Angel
Fernandez Vilan

Julio Garrido Campos / Josué
Rivera Andrade



MASTER EN h
MECATR®NICA
e U2 o

10

11

12

13

14

CURSO 2022/23

Titulo del TFM

Recuperacion y conexionado de un marcador
deportivo.

Panel interfaz de sefiales y seguridades para el
Laboratorio de Robdtica.

Modelo Simulink implementable na plataforma
MicroAutoBox-III para xestionar a actuacién dun
vehiculo auténomo.

Desefio, optimizacion e ensaio do chasis dun dron
para interiores.

Modelado 3D e simulacién de robot médico tipo
Da-Vinci.
Desenvolvemento dun sistema IoT para o control

dun prototipo de
automatica de auga de mar con DGTs.

e seguimento mostraxe

Desefio dun sistema de control para servotimén de
barcos (CONFIDENCIAL).

Desenvolvemento dun prototipo de escaner para a
dixitalizaciéon e almacenamento na nube de
rexistros de electrocardiogramas.

Actuacions tecnoloxicas en Impresora 3D de
camara pechada de alta temperatura.

Automatizacién e sensorizacion dunha prensa
hidraulica de 50 Tn de control manual para
realizar ensaios de deformacion plastica.

Utilizacién de técnicas numéricas de optimizacion
para o desefio dun sistema de amortiguacién
variable tipo Skyhook.

Analise, desefio dun sistema de direccién “Steer by
Wire” para vehiculos auténomos.

Implementacién dos sistemas necesarios para a
toma automatica de mostras de auga marifia con
DGTs mediante o desefio dun prototipo de boia.

Desefio, modelado e simulacién dinamica dunha
plataforma Gough-Stewart para simulador de
conducion de vehiculos terrestres.

UniversidaaVigo

Tutores

Angel Fernandez Vilan / Enrique
Paz Domonte

Enrique Paz Domonte

Enrique Riveiro Fernandez

Angel Fernandez Vilan

Enrique Paz Domonte

Pablo Izquierdo Belmonte / Miguel
Diaz-Cacho Medina

José Ignacio Armesto Quiroga

Angel Fernandez Vilan

Julio Garrido Campos / Enrique
Riveiro Fernandez

Julio Garrido Campos / Gustavo
Pelaez Lourido

Marcos Lépez Lago

Pablo Izquierdo Belmonte

Angel Fernandez Vilan / Pablo
[zquierdo Belmonte

Enrique Paz Domonte



MASTER EN o "Sa

MECATR®NICA
e U2 o

15

16

UniversidaaVigo

Maqueta dun buque con posicionamiento dinamico | Enrique Paz Domonte
e navegacion auténoma.

Manipulador XY para a toma automatica de | Enrique Paz Domonte
mostras.



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o
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11

12

13

14

15

16

CURSO 2021/22

Titulo del TFM

Arquitectura de monitorizaciéon de sistemas de

eixos industriais.
Andlise e implementacién dun sistema de
adquisicidon de datos para unha maqueta docente

de frenos dun vehiculo automovil.

Sistema de conexién para manutencién industrial
de peza colgada basado no robot mébil (AMR).
Desefio mecanico.

Representacion 3D de Xemelo Dixital de un robot
industrial con ferramentas Open Source (Blender)
para fabricacidn aditiva.

Automatizacién de comportas en presa derivadora
e lectura de datos con tecnoloxias IoT.

Sensorizacién y automatizaciéon de un extrusor de
plastico.

Disefio y modelado de una estuchadora.

Desenvolvemento dun sistema de monitorizacion
basado en imaxes do chasis para trens.

Disefio y fabricacién de un exoesqueleto pasivo
para extremidades inferiores.

Disefio y automatizacién de un sistema de mesas
transportadoras.

Puesta en marcha de una camara de vacio térmico.

Automatizacién de maquina embotelladora.

Diseno y montaje de un robot mévil de

sefializacion vial.

Desenvolvemento dunha ferramenta de desefio e
validacion de High Voltage Coolant Heater.
CalcHeatron.

Transporte de materia prima na industria de film
de plastico.

Automatizacion e novas funcionalidades. Sistema
Pick&Place con Robot Delta.

UniversidaaVigo

Tutores

Julio Garrido Campos

Pablo Izquierdo Belmonte
Juan Saez Lopez

José 1. Armesto Quiroga

José 1. Armesto Quiroga

Julio Garrido Campos

Pablo Izquierdo Belmonte

José Farifia Rodriguez

Angel Fernandez Vilan / Pablo
[zquierdo Belmonte

Julio Garrido Campos

Angel Fernandez Vilan / Pablo
[zquierdo Belmonte

Julio Garrido Campos

Enrique Paz Domonte y Mario
Soilan

Jesus Doval Gandoy

Julio Garrido Campos

Julio Garrido Campos



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

27

Desenvolvemento de interfaces para bus LIN con
ferramentas de c6digo aberto.

Automatizaciéon de maquinas cartesianas para a
execucion de ficheiros Code G.

Aplicacion das tecnoloxias Bin Picking ao sector da
automocion.

Automatizacion e novas funcionalidades. Sistema
Pick&Place con Robot SCARA.

Desefio, construcion e programaciéon dun sistema
de test para ensaios ciclicos pneumaticos.

Desefio e simulaciéon dun pértico de cuberta.

Estudo dun modo de erro por choque térmico en
placas  calefactoras para quentadores de
refrixerante en vehiculo eléctrico e andlise e
implementacién de soluciéns no componente.

Control de Robot CDPR.
Prototipado dun sistema de telemetria para
actividades deportivas de remo.

Desefio e automatizacién de arquitectura de eixos
Cartesians para traballos sobre cinta.

Desefio de soporte multiple de sensores tipo SSD-
FooT para o experimento R3B-FAIR.

UniversidaaVigo
Enrique Paz Domonte
Julio Garrido Campos
Enrique Paz Domonte
Julio Garrido Campos
José Farifia Rodriguez

Joaquin B. Collazo Martinez

Enrique Paz Domonte

Julio Garrido Campos

Jorge Cerqueiro Pequeio
Julio Garrido Campos

Enrique Casarejos Ruiz



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

10

11

12

CURSO0 2020/21

Titulo del TFM

Médulos de seguridade Beckhoff AX5801 e
AX5805 para Servo Drives.

Desefo e fabricacion dun montador de caixas de
carton.

Desenvolvemento dun prototipo de plataforma
hardware de baixo custo para a implementacion
de sistemas de inferencia.

Aplicaciéon grafica para lectura, andlisis y
procesado de datos de un banco de ensayo.
Sistema de conexién para manutenciéon industrial
de pezas colgadas baseado en robot mébil (AMR).
Arquitectura automatica.

Desefio e desenvolvemento dun prototipo de
sensor de radon para tubos.

Sistema automatico de medicion de distancia e
escuadrado de travesas

Desefio e programacién dunha maquina de
colocacién automatica de adhesivos.

Entorno integrado de impresion 3D para
materiales reciclados en la industria maritima.

Desenvolvemento de  prototipo para a
implementacién de xemelgo dixital mediante
MTConnec.

Modelo de simulacion para un xerador de enerxia
mareomotriz xa existente.

Ancora suspendida para multicépteros. Aterrizaje
preciso mediante vision.

UniversidaaVigo

Tutores

Julio Garrido Campos

Enrique Paz Domonte

Jorge Cerqueiro Pequeio
Enrique Paz Domonte

Juan Séez Lopez
Jorge Cerqueiro Pequeiio

Enrique Paz Domonte
Julio Garrido Campos

Julio Garrido Campos

Julio Garrido Campos

Enrique Paz Domonte / Camilo
Carrillo Gonzalez.

Enrique Paz Domonte



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o
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11

12
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14

15

16

CURSO0 2019/20

Titulo del TFM

Redisefio y calculo FEM de una camara de vacio.

Disefio y calculo de una prensa hidraulica de bajo
coste.

Disefio y programaciéon del control de una escala
plegable automatica.

Util de ensamblaje de cadenas cinematicas.

Disefio de un sistema de control y monitorizaciéon
de pardametros ambientales en un invernadero
mediante tecnologias IoT

Diseflo y automatizaciéon de plataforma Stewart
para realizacion de pruebas sobre movimientos
ocednicos simulados.

Aplicacion de norma 1S012100 para el disefio de
resguardos, circuito eléctrico, neumatico y control
de una instalacién robotizada de carga y descarga
de palés.

Disefio de equipos mecanicos auxiliares de los
instrumentos cientificos de R3B-FAIR.
Visualizacién integrada de trayectorias de

herramientas servoposicionadas en entornos

graficos 3D.

Maquina posicionadora de tornillos para la
industria del automovil.

Disefio para un sistema de blancos de cinta.

Disefio de sistema de alimentacion y util para
maquina de procesado de lena.

Sistema de control y registro de datos para un
banco de ensayo.

Implantacién de un Sistema MES-MOM en una
fabrica de galletas.

Sistema de adquisiciéon de datos para instalaciéon
de recuperacion de CO2.

Comunicaciones V2X: Implementacién sobre

sistemas abiertos.

UniversidaaVigo

Tutores

José Angel Loépez
Enrique Casarejos Ruiz

Enrique Paz Domonte
Julio Garrido Campos

Juan Saez Lopez

José Farifla Rodriguez

Julio Garrido Campos

David Santos Esteran

Enrique Casarejos Ruiz

David Santos Esteran

David Santos Esteran

Enrique Casarejos Ruiz

José Cerqueiero Pequeno
Enrique Paz Domonte
José I. Armesto Quiroga
José I. Armesto Quiroga

Miguel Diaz-Cacho Medina

Campos



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

17

18

19

20

21

22

Pinza Eléctrica para Robot Colaborativo.
Analisis de una pieza de automocion: simulacidn,
instrumentacién y accionamientos.

Estudio  mediante  simulacion FEM  del
comportamiento mecanico de un robot industrial.

Desarrollo de sistema SCADA y simulacién del
funcionamiento de una bomba de calor.

Control de ciclo de operaciones y nanosensor para
el estudio de aguas con barco auténomo.

Prototipo para cubicaje y fotografiado de libros.

UniversidaaVigo

Enrique Paz Domonte

Joaquin Collazo Rodriguez
Joaquin Collazo Rodriguez
José L. Armesto Quiroga
Enrique Paz Domonte

Enrique Paz Domonte



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

10

11

12

13

CURSO 2018/19

Titulo del TFM

Adaptacion de Impresora 3D Cartesiana a
Arduino.
Sistema de telemetria para actividades deportivas
de remo.

Instalaciéon de robot colaborativo para carga y
descarga de maquinas de ensamblado de
termostatos.

Elaboracion de un complemento de optimizacion
de tiempos para SolidWorks.

Sistema de reutilizacion de  deshechos
termoplasticos y generaciéon de filamento para su
bobinado o alimentacién continua de impresora
3D.

Maqueta de robot paletizador de 4 ejes.

Disefio e integracién de un sistema de visién
artificial con PLC y robot para la inspeccion de
cordones de soldadura.

Puesto de pre-ensamblaje de botoneras para
volantes.

Andlisis FEM de  antiempotramiento y
acondicionamiento de banco de ensayo ante
nueva normativa

Disefio y construccion de una maqueta de
laboratorio para la gestion, clasificacion,
almacenamiento y secuenciacion.

Simulaciéon FEM de "Endcap” del calorimetro R3B
Gamma CALIFA para verificacion mecanica y
optimizacion de la sefial de los APDs.

Disefio y simulacion de un dispositivo de
proteccion trasera.

Integracion de sistema de desplazamiento XY en
mesa para calibracion de dummies existente.

UniversidaaVigo

Tutores

Angel M. Fenandez Vilan

Jorge Cerqueiro Pequeiio

Enrique Paz Domonte

J. Ignacio Armesto Quiroga

Julio Garrido Campos

Enrique Paz Domonte

David Santos Esteran

Enrique Paz Domonte

Pablo Izquierdo Belmonte y Pablo
Yafiez Alfonso

David Santos Esteran

Pablo Izquierdo Belmonte y Pablo
Yaniez Alfonso

José Angel Lépez Campos

Enrique Paz Domonte



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

10

11

12

13

14

15

16

CURSO 2017/18

Titulo del TFM

Andlisis FEM del comportamiento de una
estructura soporte para sistema de laboratorio de
gran volumen.

Integracion IMU/GNSS para la predicciéon de
trayectorias con un Filtro de Kalman.

Simulador CFD de un evaporador compacto de
aletas y tubos.

Reduccion de la tasa de retrabajo en una linea de
produccién de Coolers EGR.

Programacion, disefio eléctrico y puesta en
marcha de una maquina de control de roscas
embarcada en una isla robotizada.

Estudio y disefio de una maquina peletizadora.

Validacién de sistema de adquisiciéon de datos con
LabView.

Estudio y disefio de una plataforma de Stewart
modificada para simulador de conduccidn.

Disefio de una estructura portante y regulable
para sistema de laboratorio de gran volumen

Implementaciéon del control de movimientos y
pantalla tactii de un sistema cartesiano de
fabricacién aditiva.

Andlisis de las capacidades maximas de carga de
un brazo robot submarino mediante andlisis FEM
y validacién y control de los actuadores

hidraulicos necesarios

Adaptacion de algoritmo de evitacién de

obstaculos CVM a robots no-holonémicos.
Servotimon.

Diseflo de sistema de posicionado de un sensor
termografico para la deteccion temprana de
incendios forestales.

Disefio y fabricaciéon de plataforma elevadora de
cartones.

Automatizacién SCADA de una maquina.

UniversidaaVigo

Tutores
José Angel Lépez Campos
Enrique Paz Domonte
Joaquin Collazo Rodriguez
Joaquin Collazo Rodriguez

José Ignacio Armesto Quiroga

José Angel Lépez Campos / José
Ignacio Armesto Quiroga

José Ignacio Armesto Quiroga
Enrique Paz Domonte

José Angel Lépez Campos

David Santos Esteran

Pablo Izquierdo Belmonte / Pablo
Yaniez Alfonso

Joaquin Lépez Fernandez

José Angel Lépez Campos / José
Ignacio Armesto Quiroga

Pablo Izquierdo Belmonte / Pablo
Yariez Alfonso

Enrique Paz Domonte

Julio Garrido Campos



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

17

18

19

20

21

22

23

24

Sistema de corte/estampacion al vuelo mediante
vision artificial.

Desarrollo y fabricacion de un equipo de control de
posicion y gestion de ensayos de valvulas EGR.

Desarrollo e implantacion de sistema de
manutenciéon mediante transportador aéreo para
linea de soldadura en factoria de automoviles.

Desarrollo de una maquina de ensayos para
determinar el comportamiento a fatiga de probetas
con recubrimiento antifriccion.

Disefio y simulacion en DELMIA de una célula
robotizada.

Intervencion hardware y software en robot delta
para incrementar movimientos y funcionalidades.

Tripmeter mejorado para rally.

Disefio mecanico y simulacién de un minibrazo
articulado neumatico.

UniversidaaVigo
Julio Garrido Campos
José Farina

David Santos Esteran
Enrique Paz Domonte

Alejandro Pereira
Julio Garrido Campos

Enrique Paz Domonte

Eduardo Suarez Porto



MASTER EN ﬁ
MECATR®NICA
e U2 o

10
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CURSO 2016/17

Titulo del TFM

Pick & Place robotizado.

Disefio y desarrollo de una nueva estructura
hibrida mas ligera para futuros vehiculos y
simulacién en RobCad del proceso de ensamblado.

Disenio de un UAV de despegue vertical y vuelo
horizontal.

Disefio y optimizacién mediante FEM de pinza
para levantamiento de troncos de madera.

Simulacién FEM de un robot submarino de arado.

Disefio y Fabricacién de un 1til volteador para
mecanizado.

Sistema de adquisicion de datos, HMI e

integracion con ERP en un sistema industrial.

Diseno y validacion de los anemoémetros de bajo
coste para la medida de ventilacion en el
transporte de aves.

Estudio e investigacion del comportamiento de un
modulo termoeléctrico para la automocién.

Disenio del sistema de seguridad de los elevadores
y  aerotransportadores de un
automatizado, aplicando normas armonizadas.

almacén

Automatizacién y documentacion de una prensa
neumatica.

Diseno del sistema de seguridad de un almacén
automatizado aplicando normas armonizadas.

Banco de pruebas para motores de combustion
interna con dinamoémetro hidraulico.

Aplicacién de marcado Laser.

Disefio de un robot paralelo 3PUU.

Fusién sensorial de un buque robotizado.

Automatizacién de un almacén automadtico trans-
elevador.
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Disefio, dimensionado y modelado de un trans-
elevador.

Disefio y desarrollo de un electromecanismo para
la rotacién bidireccional de un asiento de
automocion.

Disefo de un sistema de amortiguacién regulable,
optimizado mediante simulacién FEM.

Reautomatizacién y disefio e implementacion de
la seguridad de un sistema de manutencién
industrial mecatroénico de altas prestaciones.

Disefio y programacién de un TRIPMETER en
Arduino para un vehiculo de rally.

Deteccién de objetos mediante vision artificial
utilizando la BeagleBone Black.

Control de un péndulo invertido utilizando
sistemas embebidos.

Disefio de un sistema de toma de muestras para
vehiculo auténomo submarino.

Diseno y estudio de un palier de competicion.

Disefio e implementacién de la mecanica y control
de una maqueta con PLC industrial.

Instalaciéon y programacion de un sistema de
control electrénico para optimizar un motor de
combustién interna en competicion.

Celda flexible aplicada a la limpieza localizada de
impurezas superficiales de carbonatos en losas de
pizarra elaborada.
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CURSO 2015/16

Titulo del TFM

Desarrollo de nuevas funcionalidades para una
cinta transportadora industrial.

Adaptacion de las instalaciones de TOLSA para
cumplir la normativa vigente de produccién de
energia.

Simulaciéon FEM elementos mecanicos plataforma
para test de conduccidon auténoma.

Estudio de la fabricacién de un transelevador y
seleccién de sus componentes comerciales.

Protocolo de medicién de piezas mecanizadas en
el equipo Renishaw Equator 300.

Desefio, montaxe e validaciéon de tarxetas de
circuito impreso para a xestidn e control de
alimentacion para un sistema maritimo GMDSS.

Modelado dindmico MBS de robot Fanuc 420 IA.

Ensayos FEM de las piezas estructurales de un
brazo manipulador marino de titanio.

Disefio de maquina de corte laser 2D.

Sistema Multiplataforma de control de Ila

produccién.
Automatizaciéon dunha lifia de fabricacién de

ganchos.

Disefo, programacién y pruebas de un intérprete
de c6digo G para posicionamiento puntual de ejes
cartesianos basado en un controlador PLC-Open.

Disefio y montaje de una maquina para ensayos de
resistencia de respaldos y reposacabezas .

Programacién y puesta en marcha de una planta
de aguas para un tren de laminacion.

Controlador para robética educativa.

Desarrollo de un sistema de captura y registro de
eventos y mediciones para entornos industriales
basado en arquitectura cliente-servidor.
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Programacion offline de robots basado en CAD
para celda flexible de soldadura.

Puesta en marcha de un sistema XTS de Beckhoff.

Control de inyeccién cero en una instalacion
fotovoltaica con apoyo de red mediante la
regulaciéon de una bomba de calor.

Simulacién en ARENA de modificaciones en una
isla de soldadura robotizada.

Estudio pre-disefio de una plataforma oceanica
compensada electréonicamente.

Realizacién de un sistema de corte al vuelo con
tecnologia Scheneider.

Disefio y simulacién de un robot hexapodo con
patas flexibles.
Disefio e implementacién de un HMI para Arduino

con MEAN.

Desenvolvemento do sistema de control dunha
maquina expendedora
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CURSO 2014/15

Titulo del TFM

Construccion de prototipo de vehiculo de guiado
automatico (AGV).

Proyecto de Automatizaciéon de Vehiculo con
Arduino mediante BlueTooth.

Proyecto de Programacion de Software para
Cilindro Eléctrico Nanotec.

Linea de Mezclado de Frutos Secos

Automatismos para la Instalacién de dos Pédiums
de altura variable

Disefio de Interfaz para Maquina de Disipacién de
Energia segin Reglamentos 17 y 25 de la
CEPe/ONU.

Control en Tiempo Real de Servomotores
Industriales Lineales y rotativos en base a las
posiciones angulares de una tableta.

Implementacién y simulacién en PL-Open del
control de ejes de un alimentador de chapas para
prensa de alta cadencia.

Programacién y puesta en marcha de una
maquina para ensayos de materiales.

Andlisis de necesidades y estructura de control de
una plataforma flotantes para el aprovechamiento
de energia maretomotriz.

Validacion experimental de los modelos analiticos
y numéricos utilizados para el disefio de uniones
con adhesivos tanto flexibles como rigidos.

Seleccion de propulsor para embarcacién marina.
Control y optimizacién de motores brushless.

Deteccién cognitiva de defectos y clasificacion de
alta velocidad mediante imagenes MWIR de un
proceso de soldadura laser.

Automatizacién de una maquina de inspeccién
final de cigiiefiales.

Joystick 3GdL basado en sensores inerciales.

Robotizacion del proceso de aplicacion de pasta
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para soldadura.

Disefio y modelado del mobiliario de hosteleria de

una pizzerfa.

Planta térmica para practicas de laboratorio.

Utilizacion de diferentes tipos de software para
simular una misma torreta de prospeccion edlica.

Andlisis, Modelizado y Simulacion de un Call
Center Técnico.

Disefio de una maquina para ensayos de proétesis
de tibias de conejo.

UniversidaaVigo

Enrique Paz Domonte

Enrique Paz Domonte

Joaquin Collazo Rodriguez
Juan José Areal Alonso

Abraham Segade Robleda

Enrique Casarejos Ruiz



MASTER EN h
MECATR®NICA
e U2 o

10

11

12

13

14

15

16

17

CURSO 2013/14

Titulo del TFM

Actualizacién del transportador Power&Free.
Sistema portatil de deteccion de obstaculos.

Estudio de una propulsiéon hibrida para un buque
sismico.

Scada para transportador
dispositivo Android.

industrial con

Entorno de ejecucion de programas ISO 6983 con
bloques PLCOpen MOTION CONTROL.

Robot
elevadora.

siguelineas simulando una carretilla

Proyecto de automatizaciéon de un triturador de
cono para piedra.

Desarrollo de un sistema distribuido con esclavos
conectados mediante modbus tcp/ip utilizando
Raspberry Pi.

Automatizacién del control de calidad de uniones
soldadas por arco plasma.

Estudo e desefio dun sistema baseado en visién
artificial orientado ao control de calidade e conteo
de pizarras paletizadas.

Estudio de viabilidad de implantacion de un
sistema robotizado para mecanizado de rebabas
de pies de barandillas urbanas.

Control de potencia activa en un parque edlico.

Plataforma robotizada teledirigida con WiFi y
Arduino, asistida por vision artificial.

Disefio de un banco de pruebas para

servomotores industriales.

Andlisis y desarrollo de un estabilizador para
adquisicién de imagenes en aplicaciones marinas.
Mejoras en linea de produccién aplicando el

proceso de ingenieria de sistemas.

Estudio de alarmas 2013 de aerogeneradores
Bonus-1300 y desarrollo de base de datos SQL
Server y Reporting Services.
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Disefio de prototipo de vehiculo de guiado
automatico (AGV).

Disefio mecanico de una maquina de pulido de
tubos de acero inoxidable.

Estudio y propuesta de mejoras de un robot
manipulador paralelo “DELTA”.

Disefio de un molde de inyeccién para la base y
emblema “HYBRID”.

Reforma de sistema de paletizado de planta de
coccién de langostinos.

Automatizacién y programacion de celda
robotizada de soldadura.

Construccion de prototipo de vehiculo de guiado
automatico (AGV).
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CURSO 2012/13

Titulo del TFM
Proyecto de Disefio de Maqueta de Automatizacion
Industrial para Docencia.

Diseno e integracién de interfaces de E/S Modbus
TCP/IP usando plataforma Arduino.

Ensayo CFD de un prototipo para refrigeracion de
CALIFA.

Coche RC controlado por voz y gestos.

Estudio de mejora del sistema de gestién de

mantenimiento auténomo en instalaciones

criticas.

Estudio mecdanico, eléctrico y reingenieria de
software de un transelevador.

Implementaciéon de médulos software Plug&Play
para mantenimiento preventivo.

Estudio e integraciéon de herramientas para la
simulacién de procesos en el disefo.

Estudio CFD de calorimero CALIFA.

Disefio experimental de un sistema de visidon
artificial para Picking robotizado.

Disefio mecatrénico del videojuego Pong.

Disefio y construccién de un robot cuadrupedo.

Disefio y célculo estructural de una pontona auto-
elevable.

Disefio de un almacén automatico rotatorio.
Automatizacion de una linea de impresion digital.

Disefio y desarrollo de una herramienta de
regulacion de energia reactiva.

Celda automatizada de soldadura para la

fabricacion del eje trasero de un automavil.

Desefio e programaciéon dun robot-carro con
pinza controlado por Arduino.

Automatizacién de una cinta transportadora de
doble sentido con dos niveles.

UniversidaaVigo

Tutores

Enrique Paz Domonte
J. Ignacio Armesto Quiroga

Joaquin Lépez
Diego Pérez Losada

Pablo Izquierdo
Abraham Segade

Enrique Paz Domonte

J. Ignacio Armesto Quiroga

Julio Garrido

Julio Garrido

J. Ignacio Armesto Quiroga

Joaquin Collazo

J. Ignacio Armesto Quiroga
Enrique Paz Domonte

Julio Garrido

Enrique Paz

Abraham Segade

Julio Garrido
Julio Garrido

J. Ignacio Armesto Quiroga

Enrique Paz Domonte

Enrique Paz Domonte

Julio Garrido



