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Mercado

El presente documento muestra el desarrollo de un Vehiculo
propulsado por medio de pedales con aspecto de montacargas para
nifios de 5 afios en adelante.

El juguete sera adquirido principalmente por los padres, ya que es un
producto de juego y diversion para nifios.

El producto tiene la cualidad de ser manipulado por nifios de 5 a 9 afios.
Al poder propulsar por medio de un mecanismo de pedales, dirigirlo por
medio de un volante y un elevador de carga para transportar objetos de
un lugar a otro.

El juguete puede ser utilizado en el interior de la casa, en parques y en
lugares de recreacion.

Este juguete se puede adquirir en tiendas departamentales, de
autoservicio y supermercados que cuenten con un espacio de
exhibicion para ser promovido al piblico.

El producto pretende ser mejor al ofrecido por la competencia al ser
visualmente atractivo, novedoso y de menor costo.




Produccion

La produccion se realiza en diversos lugares para su posterior
ensamblado y almacenaje.

Los procesos y maquinaria de los que se disponen son:

Cortadora de tubo y lamina, formadora de tubo, soldadora, dobladora
de lamina, Laminados y tubulares, piezas Plasticas

Inyectoras de plastico y moldes.

Piezas comerciales diversas.

Funcionamiento

Este juguete efectua su funcion al ser tripulado por un nifio, el cual,
debera sentarse para iniciar su funcionamiento. Para avanzar o
retroceder cuenta con un mecanismo de traccion que manipulara con
las piernas, para dar direccion al vehiculo dispone con un volante e
incluye un mecanismo elevador, para subir, bajar y transportar objetos.

El uso del juguete se efectua en un espacio amplio para la
maniobrabilidad y movilidad de éste.

El tiempo de uso podra ser frecuente, el vehiculo resistira factores
externos, de igual manera movimientos, esfuerzos y golpes
moderados.




A mis padres. Por su motivacion, por su esfuerzo y por todo el apoyo.
Este resultado lo han logrado ustedes, dejando para mi

la satisfaccion de hacerlos sentirse orgullosos.

Hugo.



Agradecimientos

Ala Universidad Nacional Auténoma de México, que a lo largo de mi vida a sido un segundo hogar.

Al Centro de Investigaciones de Disefio Industrial, por ser la institucion de la que he recibido mi formacion profesional y por los excelentes profesores de
los que tuve la oportunidad de aprender.

Gracias a los profesores involucrados en ésta tesis; a nuestro director el DI. Jorge Vadillo por guiarnos estos 2 afios a través de los diversos retos y
empujandonos a exigimos mas y siempre invitandonos a cuestionarnos para mejorar nuestras soluciones. Al Ing. Ulrich Scharer que sin su asesoria no
hubiésemos podido llegar tan lejos en la parte productiva del proyecto. Gracias a DI. Luis Equihua por siempre hacernos ver més alla de un proyecto
educativo y verlo méas como una oportunidad profesional. A los DI. José Luis Colin y Sergio Torres por sus asesorias, correcciones y miltiples
aportaciones al proyecto.

Alos profesores: D.I. Agustin Moreno y D.I. Ubaldo Dander, por sus clases y por todo el conocimiento que tuve la oportunidad de recibir de su parte, por
su amistad, por su apoyo y todos sus consejos.

Quiero agradecer también a Erick Acosta, por haber llevado juntos este proyecto, por su motivacion, paciencia y apoyo, por ser mi compafiero, mi socio,
mi amigo.

Agradecimientos especiales.

Gracias a mis padres, a mis abuelos, a mi familia, por su apoyo, carifio y buenos deseos. A mis hermanos Rodrigo Nancy y Martha por toda la ayuda que
me han brindado siempre, a mis sobrinos a quienes sin servir de ejemplo quiero mostrar con este trabajo que se puede seguir adelante.

Agradezco también a mis amigos: Cesar Rivera, Christian Schulz, a toda la familia Lucero por su sincera amistad, por su compaiiia. A Aura Lucero por
todo lo que hemos pasado juntos, sobre todo por resistir y superar conmigo los dificiles momentos.

Gracias a todas aquellas personas que directa o indirectamente han estado presentes a lo largo del camino, aportando de una u otra forma para la
obtencién de este logro.



Introduccion
Descripcion

PDP
(Perfil de Disefio del Producto)

Usuario
Antecedentes

Investigacion

Habilidad sensorio-motriz
Antropometria
Analogos
Factores de funcion
Factores ergonoémicos
Simulador virtual
Simulador fisico
Bocetos

1




Disefio final

Funcion

Produccion

Ergonomia

Estética

Conclusiones
Planos

Bibliografia

Chasis

Cabina

Asiento

Sistemas

Sistema de elevacion
Sistema de direccion
Sistema de traccion

Procesos
Materiales

Piezas

Ensamble
Analisis de fuerza
Embalaje

Costos

Posturas
Seguridad
Mantenimiento.
Ensamblaje

Retrospectiva
Configuracion
Color

70

72

73
126
141
154
157

166
170
173
174

176
177
184

187

19¢

25




La edad de cinco y seis afios representa el termino de la etapa
preescolar, es en este momento cuando los nifios y nifias comienzan
a aumentar la complejidad de las habilidades motrices basicas,
desarrollan activi i eil sus habili

de coordinacion.

Es importante que los nifios desarrollen sus habilidades motrices
permitiéndoles ejercitar y descubrir los movimientos que son
capaces de realizar.

Una opcion que facilita el incremento de dichas habilidades son los
juguetes o vehiculos montables, es decir, los que son propulsados por
medio de pedales o movimientos realizados por el usuario. Estos
juguetes le permiten al nifio ejecutar repetidamente acciones y
coordinar movimientos, como: dirigir el vehiculo hacia adelante, de
reversa, dar vuelta hacia la derecha e izquierda, en algunos casos
incluyen accesorios o componentes movibles para ofrecer otras
acciones como los vehiculos teméticos: autos de carreras, tractores,
vehiculos de policia o de bomberos.

En este documento se presenta el disefio de un juguete montable al
cual se le ha dado la apariencia de un vehiculo montacargas con la
finalidad de incrementar las acciones a realizar por el usuario,
ejercitar movimientos de coordinacién, desarrollar la nocién de
espacio y tamafio de su entorno.




Descripcion

¢ Qué es un montacargas?

Un montacargas es un vehiculo de fres o cuatro ruedas, de uso
industrial y comercial empleado para el manejo de tarimas
estandarizadas cargadas con mercancias, su tarea es la de subir,
transportar y organizar dicha carga.

Existen varios tipos de montacargas en forma y tamaio, debido al tipo
de cargamento que manejan, al terreno en el que son utilizados e
incluso al tipo de energia por la cual funcionan. Los hay eléctricos, de
gas y manuales.

¢ Como funcionan?

El funcionamiento de un montacargas es muy similar al de un
automévil, el operador se coloca en su asiento, en algunas ocasiones
de pie, avanza por medio de pedales automaticos, se controla la
direccion por medio de un volante, y son las llantas traseras las que
dirigen la trayectoria, en la parte frontal cuenta con un par de barras o
palas que hacen la funcion de una plataforma que se deslizan de arriba
abajo para manipular tarimas con carga.




Aspectos Generales

El producto trata de un vehiculo propulsado por medio de pedales con
aspecto de montacargas para nifios de 6, 7 y 8 afios.

Aspectos de Mercado

El juguete podra ser adquirido principalmente por los padres, ya que es
un producto de juego y diversion para nifios.

Dicho juguete sera utilizado por nifios, que tengan la capacidad para
efectuar su funcionamiento.

El producto debera tener la cualidad de ser manipulado por nifios de 6
a 8 afios sin ningln problema de poderlo propulsar por medio de un
mecanismo de pedales, dirigirlo por medio de un volante y un elevador
de carga para transportar objetos de un lugar a otro.

El juguete sera utilizado en el interior de la casa, en parques y en
lugares de recreacion.

Este juguete sera adquiido en tiendas departamentales, de
autoservicio y supermercados que cuenten con un espacio de
exhibicion para ser promovido al publico.

El producto pretende ser mejor al ofrecido por la competencia al ser
visualmente atractivo.

Aspectos Productivos

La produccion se realizara en diversos lugares para su posterior
ensamblado y almacenaje.

Los procesos y maquinaria de los que se dispondran seran:

Cortadora de tubo y lamina, formadora de tubo, soldadora, dobladora
de lamina, Laminados y tubulares, piezas Plasticas

Inyectoras de plastico y moldes.

Piezas comerciales diversas.

Aspectos Funcionales

Este juguete debera efectuar su funcion al ser tripulado por un nifio, el
cual, debera sentarse para iniciar su funcionamiento. Para avanzar o
retroceder contara con un mecanismo de traccion que manipulara con
las piernas, para dar direccion al vehiculo contara con un volante e
incluira un mecanismo elevador, para subir, bajar y transportar objetos.
El uso del juguete sera efectuado en un espacio amplio para la
maniobrabilidad y movilidad de éste.

El tiempo de uso podra ser frecuente, el vehiculo debera resistir
factores externos, de igual manera movimientos, esfuerzos y golpes
moderados.



PDP

Usuario

Aspectos Ergonomicos

El montacargas para su uso debera ser desempacado facilmente, un
adulto realizara el ensamblado siguiendo sencillas instrucciones, el
juguete sera facil de manipular, serd seguro en material, tendra
geometrias sin puntas

El montable sera facil de transportar, ensamblar y usar gracias a su
tamario, peso y resistencia.

Aspectos Esteticos

Elmontable proyectara una imagen similar a la de un montacargas real,
tendra un aspecto cuyas formas y colores atraeran la atencion y motiven
al nifio a jugar.

El vehiculo, esta pensado para ser utilizado por nifios, son el usuario
principal, pero por ser nifios requieren supervision y ayuda de adultos
para jugar de manera segura. Por tal motivo se ha clasificado al usuario
dependiendo del tiempo y tipo de interaccion.

Usuarios: Primario, secundario y terciario

Los principales usuarios son nifios de entre seis y ocho afios, este
interact(ia con todas las partes y las acciones del juguete.

Los usuarios secundarios son los padres o personas adultas que
intervengan en el transporte, ensamble y desensamble del juguete.

Y el encargado de la reparacion de componentes mecanicos en el juguete
es el usuario terciario.



En este documento se describe ampliamente el proceso de disefio que
se utilizo para la realizacion del proyecto: “Juguete montacargas” para
nifios de seis afios en adelante. Este proyecto tiene como antecedente
un ejercicio elaborado por un periodo aproximado de 30 dias, durante
el 6°semestre de la carrera de disefio Industrial, cuyo obietivo consistia
en disefiar un vehiculo que contara con una serie de mecanismos para
realizar las acciones de un montacargas. Mas alla de la funcion, se
debian desarrollar los factores ergonomicos y de produccion para la
construccion de las partes que componian el juguete, contando con
procesos de fabricacion basicos y teniendo limitaciones de presupuesto
para la elaboracion y desarrollo del mismo, ademas de disponer con
poco tiempo para el proyecto.

Debido a lo anterior los alcances obtenidos en ese momento fueron
provechosos pero insuficientes, dado que el aspecto estético se vio
descuidado en cierta medida, ya que fue tratado de manera superficial
sin llegar a profundizar en un aspecto mas elaborado y pulido, la
primicia se centré en la produccion.

El proyecto aunque completo para su momento aln tenia potencial. La
oportunidad de mejorar los aspectos inconclusos en ese primer

i sus virtudes y de una manera
diferente, pero sin perder la esencia de ese primer concepto.

Fueron los motivos de retomar el juguete como proyecto de tesis y
llevarlo a un nuevo nivel que implicaba una mayor complejidad en el
desarrollo que va desde su conceptualizacion, funcionamiento y
ergonomia hasta su produccion; es decir, nuevas soluciones, cambio
en los materiales, mecanismos mejor trabajados y una estética mas
acorde con la linea de un juguete montable, es decir, un producto al
cudl podiamos aplicar la mayor parte de los conocimientos adquiridos
en los diversos campos de la licenciatura.






Investigacién




Es importante conocer al usuario al que se dirige el producto, para

El flujo cognitivo auditivo y visual se convertir4, en un elemento

entender sus gustos, i i intereses,
etc. Y asi poder incorporar al objeto opciones para mejorar e incrementar
dichas caracteristicas.

En las paginas siguientes se ofrece una descripcion breve de la formacion
sensorio motriz de los nifios, para poder entender a nuestro usuario.

La capacidad para coordinar un movimiento a una determinada percepcion
sensorial, recibe el nombre de habilidad sensorio motriz.

El crecimiento fisico y el de cada nifio se va bajo
la accion de distintos factores ambientales, desde la alimentacion que
recibe, a la actividad que desarrolla, el medio geografico, hasta la situacion
cultural y social.

Flexibilidad Muscular

Lariqueza de que p los pequef te grupo de edad
no solo se basa en el aumento de la complejidad y dificultad de las
habilidades motrices basicas logradas en la edad anterior (4 a 5 afios), sino
también en el interés por la realizacion de actividades que pudieran estar
més vinculadas a habilidades pre-deportivas relacionadas con el ciclismo,
patinaje, natacion, actividades en la naturaleza como : caminatas largas y
de orientacion, juegos, campamentos, etc.

de la forma de ser y de actuar. A partir de esta etapa
intentara copiar las acciones que, sin la suficiente comprension de su
significado, tiene la ocasion de ver. Es, por tanto, el momento en el que
la conducta infantil puede comenzar a ser modificada por la influencia
de los procesos cognitivos de imitacion de acciones y personajes.




Coordinacion Muscular

Lafaltade i ia en los i todavia alos
cinco y seis afios, se muestran al observar las contracciones
i ias que fian a los i dirigidos. Antes de
cumplir siete afios, los progresos seran evidentes, sobre todo, en los

ejercicios de coordinacion.

A los 6 aiios de edad el nifio es capaz de realizar cualquier actividad
correctamente, comienza a ejercitarse en todo tipo de actividades
manuales, comienzan a distinguir el lado izquierdo y derecho en su
cuerpo y posteriormente, en los objetos. Aun que aun no ejecutaran
ordenes cruzadas que impliquen movimientos simultaneos de brazos y
piernas, es a partir de aqui cuando empieza a desarrollar estas
habilidades.Dominan todos los tipos de acciones motrices, por tal
motivo tratan de realizar cualquier tarea motriz sin considerar sus
posibilidades reales: trepan obstaculos de mayor altura, les gusta
mantener el equilibrio pasando por superficies estrechas, saltan desde
alturas, entre otras actividades.

Comienzan a diferenciar mas tipos de movimientos, a combinar unas
acciones con otras: correr y saltar un obstaculo, correr y golpear
pelotas, conducir objetos por diferentes planos, lanzar y atrapar
objetos, etc.

Demuestran gran interés por los resultados de sus acciones y se
observa un marcado deseo de realizarlas correctamente, aunque no es
objetivo de la ensefianza en esta edad que los resultados se logren de
forma inmediata y mucho menos que siempre alcancen el éxito, pues
los logros se van obteniendo en la medida que el nifio(a) se adapta a las

nuevas situaci motrices y va i la iencia motriz
necesaria para ir regulando sus movimientos.

“




Considerando que el avance en la esfera motriz del desarrollo ocurre
paralelamente con los logros alcanzados en la esfera cognitiva y
afectiva.

Con relacion a la esfera intelectual, el lenguaje del preescolar de 5 a 6
afios es mucho mas fluido y coherente que en el grupo de edad anterior,
les gusta conversar, expresar lo que piensan, conocer por qué sucede
uno u otro fenémeno de la naturaleza o de Ia vida social, por lo que
constantemente preguntan todo lo que observan. Establecen buena
comunicacion tanto con los adultos como con ofros nifios(as) y
comprende que hay cosas que puede y que no puede hacer.

Son capaces de apreciar lo bello de la naturaleza, mostrando
sensibilidad a los animales, flores, insectos, cambios naturales: la lluvia,
el arcoiris, y muestran gran emocion ante estos. Una de las
particularidades del sistema nervioso que se destaca en los nifios y
nifias de estas edades es Ia gran emocionalidad que demuestran ante
cualquier tipo de i que en
ocasiones pueden sorprender a los adultos, pues se rien sin control,
realizan expresiones corporales exageradas, dentro de otras.

Aprecian las variaciones de la forma, el color, el tamafio de los objetos
y establecen nociones de comrasles elementa\es como: alto- bajo,

de-chico, largo- corto, anch , dentro de otros y estas
nociones las aphcan a las acciones mclnces. Ejemplo: Caminan con
pasos largos y cortos, saltan lento y rapido, lanzan lejos y cerca,
caminan delante o detras del amiguito.

Participan activamente en las actividades en grupos, de caracter social
y también en las del seno familiar y les gusta ser elogiado y que
reconozcan sus actuaciones. El nifio(a) de 5 a 6 afios es muy
independiente, capaz de vestirse solo, realizar sencillas encomiendas
laborales como: regar plantas, recoger y ordenar objetos y también
organizan juegos mas complejos, tanto de roles como motrices,
imitando en estos las actividades de los adultos: hacen de chofer, piloto
de avion, enfermera, constructor y estos roles se acompaiian de un
argumento que se mantiene durante un largo tiempo mientras estan
motivados y concentrados en su juego.



Gracias al desarrollo cognoscitivo alcanzado, son capaces de orientarse
a la derecha y a la izquierda, no solo con relacion a su propio cuerpo
sino también con el de otros nifios y con los de objetos a distancia, que
con una simple indicacion del adulto, son capaces de discriminar su
ubicacion. También establecen una mejor relacion espacio-temporal,
pues se desplazan hacia diferentes direcciones y al mismo tiempo
varian el ritmo del desplazamiento realizandolo lento o rapido.

En este grupo de edad se observa una gran explosion en el desarrollo
de las capacidades motrices: el nifio lanza mas lejos, corre mas rapido y
demuestra mayor coordinacion, equilibrio, ritmo y orientacion, en la
ejecucion de los movimientos.

Las capacidades coordinativas se manifiestan al saltar, caminar y correr
combinadamente: lateralmente, hacia atrds, hacia arriba, abajo.
Mantienen muy bien el equilibrio al caminar por vigas y muros de
diferentes formas. También trepan y escalan una mayor distancia y con
buena coordinacién.

Son capaces de combinar acciones mas complejas como lanzar,
rebotar y atrapar la pelota, El atrape de la pelota lo realizan con ambas
manos sin requerir el apoyo del pecho como sucedia en el grupo de
edad anterior.

Son capaces de percibir el espacio al saltar una cuerda o lanzar una
pelota. También regulan sus movimientos al lanzar a un objeto a
distancia y les gusta correr para pasar saltando un obstaculo a pequefia
altura. Realizan saltos de longitud cayendo con semiflexion de las
piemnas y buena estabilidad.

Saltan con un pie y con los dos y ejecutan saltos laterales y hacia atras.
Realizan la reptacion con imi i de
brazos y piernas no sélo por el piso, sino también por arriba de bancos.




Antropometria

Para desarroliar el disefio del juguete realizamos mediciones de nifios

de 6 a 9 afios de edad y complementamos la informacion obtenida con

hbhsmwmmmﬂesdsnMymaseasm,

investigacion de la universidad nacional Counba,humddeaﬂes
de disefioindustrial 2001 para Latinoamé

La informacion obtenida sirvio para dimensionar simuladores,
desarrollar maquetas, diversos modelados virtuales, ademas de
modelos fisicos de funcionamiento.

Con los resultados obtenidos fue posible determinar diversos factores,
como: espesores de materiales, tamafio, distancia y forma de los
elementos y piezas que conforman el objeto, distribucion, etc.

Alcance maximo vertical

Las dimensiones que se registraron de los usuarios se muestran de
Estatura

manera grafica para su inmediata ubicacion y la informacion vertida en
las tablas continuas.
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Antropometria

Con la informacion obtenida de las tablas antropométricas se tomaron
los percentiles 50 de nifios con edad de 6 afios para las dimensiones y
alcances minimos y el percentil 50 en nifios con edad de 9 afios para

los méaximos alcances y espacios. Asiento / Vertex
Se consideraron los percentiles 50 de cada edad para determinar las Asiento / Ojos
graduaciones en el asiento y el percentil 95 de nifios de 9 afios para las Ancho de hombros
dimensiones del asiento. Ancho de cadera
A continuacion, algunas imagenes en las que se muestran con frangas Holgura de muslo

de colores los segmentos dimencionados del usuario.

Piso / Rodilla
Piso / Hombro

Asiento / Hombro
Piso / Popliteo
Nalga / Popliteo
Nalga / Rodilla
Asiento / Codo



Tablas antropomeétricas

Nifios 5 afios Percentil | Percentil | Percentil [J

5 25 50 75 95
Estatura 101.6 104.3 106.5 109.1 112.7 106.8
Piso - hombro 80.0 82.0 85.0 87.4 89.7 84.9
Alcance vertical max. 124.5 127.9 131.0 1353 140.1 1313
Asiento - vertex 53.7 56.5 59.0 60.3 63.1 58.6
Asiento - ojos 44.3 46.0 49.0 53.0 72.5 513
Asiento - hombro 31.3 34.0 35.0 38.5 40.4 35.9
Asiento - codo 11.3 13.3 14.0 15!5 18.0 14.4
Piso - rodilla 29.0 30.0 30.0 30.5 319 30.1
Piso - popliteo 24.0 26.0 27.0 28.0 28.5 26.6
Nalga - rodilla 32.0 3285 34.0 35.0 377, 34.1
Nalga - popliteo 25.2 26.0 27.0 29.0 30.4 27.6
Holgura muslo 6.5 7.0 7.5 8.0 8.4 7.4
Ancho hombros 237 24.8 2515 26.5 27.4 257,
Ancho caderas 19.7 20.3 215 23.8 289 22.9
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Tablas antropomeétricas

Nifios 6 afios Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | promedio
5 25 50 75 95
Estatura 107.6 110.9 114.5 116.6 120.3 114.0
Piso - hombro 86.0 88.0 913 93.2 96.3 90.9
Alcance vertical max. 130.1 134.6 140.8 145.1 149.7 140.2
Asiento - vertex 56.7 60.6 62.2 63.8 65.9 62.0
Asiento - ojos 45.6 48.2 51.2 52.5 55.5 50.4
Asiento - hombro 355 373 38.7 40.8 42.5 38.9
Asiento - codo 13.7 15:3 16.6 17.4 20.8 16.5
Piso - rodilla 30.2 31.0 321 34.2 36.0 32.6
Piso - popliteo 27.1 28.1 29.3 30.9 33.1 29.6
Nalga - rodilla 322 343 35.8 37.0 39:3 3517
Nalga - popliteo 26.8 29.5 30.5 3101, 32.9 30.5
Holgura muslo 718 84 9.1 9.4 10.4 9.0
Ancho hombros 255 26.0 26.6 277 30.3 271
Ancho caderas 21.0 219 224 235 26.2 22.7

<25




Tablas antropomeétricas

Nifios 7 afios Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | promedio
5 25 50 75 95
Estatura 112.3 116.5 119.4 120.8 125.4 118.7
Piso - hombro 88.8 90.7 94.2 96.2 100.6 94.2
Alcance vertical max. 136.5 143.5 146.8 149.9 157.7 146.5
Asiento - vertex 60.3 62.0 63.1 65.1 67.6 63.6
Asiento - ojos 49.1 50.6 52.0 54.1 56.6 52.6
Asiento - hombro 35.8 38.5 40.0 41.5 45.2 40.0
Asiento - codo 14.6 157 1615 18.1 215 17.2
Piso - rodilla 28.8 29.4 30.5 32.0 337 30.9
Piso - popliteo 28.8 29.4 30.5 32.0 335 30.8
Nalga - rodilla 34.8 37.0 38.0 39.0 40.7 37.9
Nalga - popliteo 28.5 30.0 30.8 32.0 33.7 30.9
Holgura muslo 7.7 8.5 9.0 9.6 10.8 9.1
Ancho hombros 26.3 27.7, 29.0 30.0 317 29.0
Ancho caderas 22.0 22.0 225 24.0 27.0 234




Tablas antropomeétricas

Nifios 8 afios Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | promedio
5 25 50 75 95
Estatura 116.9 121.8 125.2 130.1 135.7 125.7
Piso - hombro 90.0 97.3 100.0 104.4 109.7 99.0
Alcance vertical méx. 144.1 150.8 154.8 161.5 168.7 155.7
Asiento - vertex 61.6 64.0 67.2 69.0 72.9 66.8
Asiento - ojos 51.0 54.0 56.4 58.0 61.8 56.0
Asiento - hombro 37.2 40.0 42.0 43.5 47.0 42.0
Asiento - codo 14.5 17.0 18.5 19.5 20.9 18.1
Piso - rodilla 331 35.0 36.5 38.0 40.0 36.6
Piso - popliteo 30.5 32.0 33.0 345 36.9 33.2
Nalga - rodilla 37.0 39.0 40.5 44.0 46.9 41.4
Nalga - popliteo 30.0 32.0 355 37.0 40.4 34.7
Holgura muslo 8.2 9.0 9.5 10.0 12.0 97
Ancho hombros 28.0 29.0 30.0 31.0 349 30.5
Ancho caderas 211 220 23.0 25.0 27.9 23.7
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Tablas antropomeétricas

Nifios 9 afios Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | Percentil | promedio
5 25 50 75 95
Estatura 120.3 1211 126.5 130.0 141.4 127.4
Piso - hombro 95.6 96.3 100.4 103.7 114.9 101.8
Alcance vertical max. 150.0 151.2 157.0 163.8 175.1 158.9
Asiento - vertex 60.5 64.5 67.5 70.0 72.0 67.2
Asiento - ojos 50.3 54.0 56.9 58.6 61.8 56.5
Asiento - hombro 37.5 39.8 42.8 443 47.1 42.4
Asiento - codo 14.6 16.5 17.4 19:3 21.5 17.9
Piso - rodilla 339 35.5 36.0 39.0 40.5 37.0
Piso - popliteo 31.8 32.8 333 353 375 341
Nalga - rodilla 39.0 40.8 42.0 45.0 47.0 42.9
Nalga - popliteo 31:9 333 35.8 37.3 395 354
Holgura muslo 7.9 8.9 9i5 10.0 10.9 9.5
Ancho hombros 28.9 29.9 30.8 313 34.0 30.8
Ancho caderas 21.8 23.0 245 25.1 32.0 25.1




En las siguientes imagenes se muestran algunos ejemplos de juguetes Vehiculo a pedales con gancho delantero y trasero para remolcar y
montables a pedales con apariencias diversas de vehiculos de trabajo, empujar accesorios .

algunos cuentan con I para desarrollar activi como
escavar, cargar, jalar o empujar.

Este tractor incluye una pala de carga maniobrable, ofreciendo a los
nifios més posibilidades de juego.




El siguiente aspecto para el desarrollo del proyecto se debia aplicar de
manera practica por lo cual comenzamos con la fabricacion de
simuladores. El primer simulador se hizo con el fin de poner a prueba los
sistemas de direccion, fraccion y elevacion. La configuracion inicial se
baso en datos antropométricos.

La primer prueba a la traccién consistié en el comportamiento, dado que
solo la llanta derecha poseia la transmision, se buscaba comprobar que
fuera lo suficientemente fuerte para resistir el torque aplicado por el
usuario, sin embargo la fuerza necesaria por las piernas para poder
“arrancarlo” era de casi 5 kg por la proporcion de las estrellas
(pedales-eje) de

En cuanto a velocidad se obtuvo un registro maximo de 6km/h resulta
una velocidad 6ptima y segura para su uso.

La direccion se sometio a dos pruebas individuales y una conjunta que
constaron en la comprobacion de una adecuada area de giro y
estabilidad respectivamente.

En la prueba de ejecucion no hubo problemas ya que las barras que
conectan el volante al eje trasero estaban distribuidas de manera que
el eje trasero siempre mantuviera un desplazamiento de giro de 45°
evitando asi  que el simulador se desbalanceara y colapsara.

Para el area de giro se registro como necesario un espacio de 1.24m
para que el simulador diera un giro de 180, esto fue gracias a que la
direccion constaba de todo el eje trasero y no solamente de las llantas.



Finalmente se realizd a la direccion wuna prueba de
velocidad-vuelta-estabilidad, es decir; se llevo el montacargas a su
maxima velocidad aplicandole un giro de 180° bruscamente para
conocer los riesgos de volcadura o inestabilidad del simulador y los
resultados fueran satisfactorios ya que por las proporciones del
simulador, peso concentrado del usuario y Angulo de giro de la
direccion, el simulador daba los 180° derrapando las llantas traseros
pero sin ningun tipo de percance.

Para corroborar la seguridad en esta situacion se aplico en 3 diferentes
terrenos:  adoquin, asfalto y concreto, pasando las 3 superficies de
manera satisfactoria.

Para el sistema de elevacion se experimento con diferentes tipos de
configuracion ya que este debia tener la fuerza suficiente para resistir la
carga y ser desarmable.

Se inicio con un sistema de tubulares paralelos de manera de rieles,
pero se requeria refuerzos en la parte trasera debido al angulo que este
tenia para poder asi soportar el peso y le restaba aun mas estabilidad
el hecho por ser desarmable.



La segunda prueba para la configuracion del sistema de elevacion se
hizo con una estructura en “H" con perfil tubular cuadrado y con rieles,
pero estos no elpeso y a Otro
desacierto fue que la estructura estuviera practicamente a 90°.

Eltubo que se carga en las agujas representaba un peso aproximado de
6kg el cual provocaba la deformacion de los rieles.



Ya que se tenian resueltos los sistemas de direccion y traccion se
continuo con la configuracion del chasis.

Aunque el primer simulador se fabrico para poner a prueba los sistemas
siempre se tuvo en cuenta la antropometria de los nifios de 6 a 8 afios
para la distribucion de los componentes por lo cual el chasis del segundo
simulador se mantuvo en sus proporciones tnicamente cambiando el
material y disefio.

En este nuevo chasis se trataba de colocar nicamente lo necesario e
indispensable tratando de hacerlo lo mas ligero posible.

Se reforzo la direccion utilizando en los ejes vertical y horizontal el
mismo tubular que para el chasis.



Con el chasis ya disefiado habia que resolver el sistema de elevacion y
los problemas encontrados en el primer simulador.

De las 2 opciones experimentadas en el primer simulador se opto por el
de tubulares paralelos con inclinacion, pero aun habia que resolver la
manera de y hacerlo i se probo
con un soporte trasero y una estructura en “U” superior en la cual
recargarian los ejes del elevador , pero con solo soporte trasero no
habia estabilidad ademas que estéticamente lucia como un agregado y
no como parte del conjunto.

— )

Finalmente se opto por unir lo que seria el techo con el sistema de
elevacion para asi evitar mas elementos . Se agregaron extensiones a la
parte trasera del chasis para que soportara ambos postes ganando
estabilidad para el techo y los rieles del elevador.




Factores de funcion

El disefio final del prototipo respondia a varios factores de funcion y
ergonomicos, los aspectos productivos y estéticos se tuvieron que
mantener al final para determinar la viabilidad del proceso y materiales
que resolvieran mejor las necesidades del disefio.

El prototipo consto de piezas en inyeccion de PVC rojo (carroceria) y PVC negro (bujes,
volante, codos de unién, carcasa mecanismo elevacion y llantas, estas Gtimas en roto

El prototipo funciono perfectamente como el primer simulador, salvo el moldeo). Chasis en tubular de 1" con acabo gris (electropintura), elevador en tubular de 1
mecanismo de elevacion el cual no era muy intuitivo en los nifios y se les 4" con barra de 14" acabado en gris (electropintura), rielesftecho de 1° con acabado
tenia explicar para que supieran la manera de funcionar. blanco (electropintura)



El asiento es deslizable para aumentar o disminuir la distancia al
volante y pedales, para diferentes estaturas. Pero aun con la variacion
de distancia como se puede observar en las imagenes los usuarios
tienden a arquear las espalda debido a la inclinacion del asiento y el
bajo respaldo, lo que provoca que los usuarios no mantengan la posicion
natural (lordosis).

La postura encorvada provoca que las vértebras estén en un Angulo
donde la presion esta en desigualdad y esto puede provocar severos
dafios en la espalda.

En conclusion aunque el asiento brinda comodidad para la accion de
pedalear, su eficiencia en cuanto a la seguridad de la espalda es pobre,
su inclinacion y respaldo son deficientes. Para una mejor postura se
recomendaria reducir los grados de inclinacion del asiento y aumentar
altura del respaldo para que asi el usuario pueda colocar de forma
correcta la espalda y asi reducir la presion en los discos intervertebrales,
lo que reduce la posibilidad de tener dolor y lesiones musculo
esqueléticas.

La traccion es eficaz cuando avanza, ya que tiene buena ganancia
mecanica y les resulta facil a los usuarios llegar a velocidades
razonables, pero en reversa se muestra rigida por la distancia del eje de
traccion a los pedales siendo poco eficiente.



El juguete tiene muy buena estabilidad, se realizaron pruebas con la
velocidad maxima de 5 km/h dando vuelta bruscamente a los 45° y no
hubo problema alguno.

Esto se debe a que el peso principal se encuentra abajo y por la
distribucion de las llantas delanteras con las traseras se logra mantener
el montacargas en vueltas cerradas sin que este se voltee.

Como resultado se llego a la conclusion que la direccion es eficaz en
movimiento ya que resulta facil su manipulacion para todos los usuarios,
pero en estado de reposo es rigida y poco eficiente. Para mejorar la
eficiencia de la direccion se podria optar por un volante de mayor
didmetro para que haya mas palanca y menor esfuerzo para su uso. Y
para mejorar la postura de brazos se debe reducir la altura del eje del
volante.

La estabilidad es muy buena con muy pocas probabilidades de
volcadura, siempre y cuando sea usado correctamente.



El sistema del primer prototipo era complejo y esto resultaba en un
problema porque los nifios al observar 2 palancas no entienden el uso,
por lo tanto se les tiene que explicar el funcionamiento del ascenso y
descenso del elevador ya que el sistema de palancas es muy poco
comunicativo.

A partir de la media vuelta hay un grave problema en la mufieca ya que
tiene una pronacion de 180° para poder terminar de dar la vuelta. Por lo
tanto tiene un grado bajo de eficiencia que a largo plazo puede resultar
en fatiga excesiva.




Sistema de elevacion (seguridad)

En la prueba de campo se observaron usos incorrectos como son;
descuidarse mientras descienden el elevador lo cual podria producir un
golpe con la palanca de elevacion; ponerse de pie estando dentro
teniendo como resultado un golpe en la cabeza.

Se pueden prever algunos usos incorrectos como son que algin nifio o
una carga de mas de 10 kg sea intentada levantar lo cual provocaria un
esfuerzo en exceso en el elevador y podria resbalar la carga y caer dado
que no hay algo que la mantenga fija, por lo tanto habria una accion de
resorte que podria accidentar al usuario dentro del montacargas.




Simulador virtual

Redisefio sistema de elevacion

Para el desarrollo y calculo del mecanismo de elevacion se realizé un
simulador virtual.

La finalidad del simulador virtual es encontrar una apropiada relacion en
cuanto a recorrido de la palanca con respecto a la elevacion de la
plataforma y ganancia mecanica.

El mecanismo consta de un juego de barras paralelas conectadas a una
plataforma manipuladas por medio de un activador (palanca) y un
transmisor que se encarga de dirigir el giro de la palanca a las paralelas.

Palanca

Transmisor

Juego de
paralelas

plataform

Componentes del sistema de elevacifon.
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El funcionamiento del mecanismo se efectia al desplazar la palanca
hacia abajo, esta transmite el movimiento al elemento que conecta la
palanca a las barras paralelas haciendo que estas giren y la plataforma
ascienda.

Laimagen muestra los movimientos de transicion del elevador.



Simulador fisico

Pruebas
Después de realizar el simulador virtual y verificar su funcionamiento se La prueba se realizo a 5 nifios para determinar el punto de balance entre
construyo un simulador fisico con el fin de medir la ganancia mecanica peso-recorrido-altura (plataforma).

en las diferentes configuraciones de acomodo de las piezas.

se busco el balance entre carga y desplazamiento ya que a menor
desplazamiento de la palanca (25° de giro), la plataforma subia mas (40
cm) pero se tenia pérdida mecanica. Cuando el desplazamiento de la
palanca era mayor (60° de giro) la ganancia mecanica era mucho mayor
(4:1 aproximadamente) pero la plataforma subia sélo 8 cm.




Distancias

Se construyé un simulador volumétrico para comprobar las proporciones
que se habian usado en el primer prototipo pero ahora aplicadas a una
nueva configuracion formal. Esta medicion proporcionaria la distancia
optima del asiento a los pedales, del asiento al volante y altura para la
colocacion del toldo.

La medicion incluyo a 15 nifios:

-4 nifios de 6 afios
-6 nifios de 7 afios
-3 nifios de 8 afios
-2 nifios de 9 afios




Bocetos

COREO LT

85 i

En la primera etapa de bocetaje los conceptos se:apegaban al protolipo, Se busco incorporar volimenes al vehiculo para darle una imagen
en la que se incorporan cubiertas plasticas buscando la apariencia de robusta.

monlacargas.
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Configuracion trasera,

Cambio de volimenes

Formas geométricas resaltadas, aristas marcadas, proyectar imagen
de maquinaria de uso rudo.
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Funcion

sistema de elevacion.traccion.direccion
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Los vehiculos montables tienen como caracteristica principal la /{ % //-
de ayudar a los nifios a desarrollar sus capacidades motrices y v ~
de coordinacion. .
" 9
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En esta seccion se describe la secuencia que realiza el usuario

para poder jugar con el vehiculo, las funciones con las que
cuenta y se muestra a detalle los mecanismos que hacen posible
el funcionamiento del montable.



La accion completa del montacargas se desarrolla cuando el usuario
coloca el vehiculo frente a la tarima de carga, coloca la plataforma por
debajo de esta, jala la palanca para que la plataforma suba una distancia
de 20 cm y con ella la carga, coloca el seguro y ésta se mantenga
elevada para poder transportarla.

Por medio del sistema de traccion el nifio hace que el vehiculo avance o
retroceda y con el sistema de direccion pueda dirigir su trayectoria para
poder llegar al lugar donde se bajara la plataforma con la carga,
retirando el seguro y dirigiendo la palanca hasta que la tarima toque el
suelo.




El chasis es el elemento central y estructural que conecta todos los
componentes del juguete, dispone de diversas cavidades para albergar
elementos como. El sistema de cadena y engranes, una cavidad con
insertos para soportar la biela de los pedales, el paso para ensamblar el
eje del volante, un hueco para alojar el eje delantero, un espacio para
insertar el volumen trasero de direccion, una cavidad para el marco del
elevador , cavidades para colocar el asiento y pivotes para soportar el
toldo.




Las protuberancias hexagonales cuentan en su parte extema de una
pestafia que hace la funcion de seguro para que una ves ensambladas
las partes dificulte su desarmado.

La cabina esta compuesta por 5 elementos:
2 soportes frontales
2 soportes traseros
1 toldo.

Los soportes traseros se ensamblan al chasis que cuenta con dos

protuberancias hexagonales, ambos soportes en su parte baja disponen

de la contra una cavidad que aloja dichas protuberancias (unién macho Este tipo de union esta presente en el chasis, el marco del elevador, los
/' hembra). soportes frontales, traseros y el toldo.



Los soportes delanteros se unen al marco del elevador en uno de sus El toldo es el elemento situado en la parte superior del montacargas,
extremos por medio de una cavidad y por el otro a los soportes traseros este elemento se ensambla a los soportes delanteros por medio de una
con una doble protuberancia cavidad hexagonal en su parte trasera y una protuberancia trapezoidal
al frente que se inserta al soporte.

Una de estas se aloja dentro de la cavidad del soporte trasero y la otra La disposicion y ensamble de estas piezas se auto soportan y
se conecta con el toldo, ademés los soportes delanteros en su parte estructuran haciendo que la cabina sea un elemento rigido dando a su
central cuentan con una cavidad que da paso a la unién con la parte ves estabilidad al marco frontal del elevador.

frontal del toldo.



Este es el elemento central del montacargas, el punto en el que se sitlia
el usuario para desarrollar todas las acciones del juguete, desde esta
posicion el nifio puede manipular los controles.

Este elemento es con el que el usuario tiene el mayor contacto, cuenta
con la posibilidad de regular su distancia para poder estar mas cerca o
mas alejado del volante y los pedales, dependiendo de la edad y de las
dimensiones del nifio.

El asiento en su parte baja cuenta con un par de protuberancias que se
alojan en una serie de cavidades dispuestas en la parte posterior del
chasis, este puede colocarse en cuatro posiciones o distancias
dependiendo la estatura del ocupante.




El juguete montacargas dispone de tres sistemas o mecanismos para
ejecutar su funcionamiento.

Mecanismo de elevacion: es el encargado de subir y bajar una
plataforma en la que se coloca una tarima o caja cargadas con objetos
diversos, su tarea es la de transportar y organizar dicha carga.

Mecanismo de direccion: con este mecanismo el conductor por accion
del volante cambia la direccion o trayectoria, controlando el sentido de
las ruedas traseras del vehiculo.

Mecanismo de traccion: el mecanismo consta de un juego de pedales
impulsados por el conductor que hacen girar una de las ruedas
delanteras provocando que el vehiculo avance.

A continuacién se describe de manera detallada cada uno de los
sistemas, el funcionamiento, los elementos que los componen y la
manera en la que el usuario interactia con cada uno de ellos.




Para desarrollar el mecanismo de elevacion del juguete se consideraron
las ventajas y desventajas de los simuladores, asi como los materiales
y procesos con los que se contaria para el disefio final, cambiando de
tubulares y perfiles metalicos a elementos producidos en pléstico.

Se busco la manera de conformar el sistema lo mas sencillo posible se
analizaron diversos mecanismos desde rieles, poleas, trinquete, pifion y
cremallera, juego de engranes, etc.

El mecanismo final que ayudo a solucionar la accion de elevacion es la
resultante de una combinacion de mecanismos utiizando el principio de
barras paralelas junto con el mecanismo de palanca.

Para poder visualizar y dimensionar los mecanismos en conjunto se
elaboro un simulador virtual con movimiento que nos permitio conocer
trayectorias, posiciones y distancias.

Con la informacion obtenida se fabrico un simulador para llevar a cabo
pruebas con usuarios y poder determinar esfuerzos, relaciones de
palanca y ganancia mecéanica.




El elevador se sittia en la parte frontal del vehiculo, lo conforma un
marco que soporta todo el mecanismo, este cuenta con pivotes que
permiten el ensamble y giro de las palancas y barras paralelas

superior

central

inferior

Estos pivotes se localizan en la parte superior, en la parte central y en la
parte baja del marco cada uno sirve de eje para una pieza en especifico,

En la imagen se muestra un corte de la vista lateral del mecanismo,
mostrando todos los elementos que intervienen.

Palanca de accionamiento

Seguro

* Pivotes.

Palanca de carga

Plataforma

Paralelas




La palanca de accionamiento es la pieza que manipula el usuario para
activar el mecanismo , esta gira y se ensambla en el eje superior,

dispone de un manubrio para que el operador pueda bajar o subirlo.
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En la parte central de la pieza se ubica un pivote, este elemento conecta
con el transmisor para poder enviar el movimiento a la palanca de carga

Para mantener la plataforma en posicion elevada la palanca de
accionamiento dispone de un seguro , este trata de una barra metélica
que atraviesa por el centro toda la palanca, en el momento que la
plataforma esta en su punto mas elevado este seguro se alinea con una
cavidad en la pieza transmisora  atravesando ambas piezas ,
impidiendo asi que la plataforma descienda.




La Palanca de carga tiene la funcion de jalar la plataforma para su
ascenso, en la parte superior se conecta al ransmisor que la hace girar
y en la parte inferior se conecta a la plataforma, enganchandose a esta
para jalarla en ascenso.

El transmisor tiene como funcién llevar el movimiento de accién a la
palanca de carga, esta pieza conecta de forma excéntrica con respecto
al eje de giro ambas piezas y sirve también como tope para el seguro.




Al eje inferior se ensamblan un par de piezas paralelas que se conectan La plataforma es el elemento que se sitia por debajo de la tarima para
ala plataforma, para mantener la posicion de esta siempre a la misma subirla y bajarla. En esta pieza es donde cae el peso delacarga yala
distancia con respecto al marco mientras ascienda o descienda. cual el mecanismo debe mover.




Para desarrollar el mecanismo de direccion se analizaron mecanismos
ya existentes que permitieron conocer opciones y tomar la mejor
alternativa para incorporarla al juguete, siempre buscando la manera de
conformar el sistema lo mas sencillo posible.

El mecanismo final que ayudo a solucionar la accion de direccion es el
mecanismos de barras cruzadas.

Para aplicar este mecanismo se desarrollaron simuladores virtuales
para poder conocer angulos de giro, distancias y buscar la mejor
relacion de giro de volante con respecto al giro de ruedas.

Con la informacion obtenida se fabrico un simulador para llevar a cabo
pruebas con usuarios y poder prevenir volcaduras, determinar esfuerzos
y posturas.




El sistema de direccion cambia la trayectoria de el vehiculo. El conductor El eje del volante atraviesa el chasis de manera vertical ensamblandose
por accion del volante de direccion, puede controlar el sentido de los por medio de un juego de collarines en la parte superior e inferior
neumaticos traseros dentro de un rango de 90 grados . permitiendo el giro entre ambas piezas .

El volante se encuentra ensamblado a un tubular por medio de un tornillo
que atraviesa y fija ambas piezas.




En la parte inferior el eje del volante dispone de una placa metdlica con
un par de barrenos a los cuales van insertadas dos varillas, estas se
cruzan para unirse al eje trasero, el cual dispone de dos piezas
metalicas para albergar el otro extremo de las varillas.

El volante transmite el giro de las ruedas de manera cruzada de modo
que al girar el volante hacia la izquierda , las ruedas viran a la derecha
y por estar situadas en la parte trasera del vehiculo el giro es dirigido
hacia la izquierda, si el movimiento fuese paralelo el vehiculo tendria la
direccion invertida.

El eje y ruedas traseras se ensamblan a un volumen el cual atraviesa por
completo el chasis, en la parte superior cuenta con una cavidad roscada
en la que se ensambla una tapa para evitar que ambas piezas (chasis y
volumen del eje trasero) se separen.



El carrusel Participa en el mecanismo de direccion, tiene la funcion de Se encuentra colocado entre ambas piezas, se encarga de soportar el
permitir el giro entre el cuerpo del montacargas y el eje trasero. chasis y sirve de rodamiento para que el eje trasero tenga libre
movimiento.




El usuario transmite el movimiento de las piernas sobre unos pedales
conectados a un par de bielas montadas a un plato dentado o estrella,
este impulsa mediante una cadena de transmision a una segunda
estrella y esta a su vez da la motricidad a una de las ruedas delanteras
haciendo que el vehiculo se mueva.




Las llantas cuentan con una cavidad central que las atraviesa por
completo haciendo pasar de esta una barra metélica que sirve de eje
para permitir su giro, para mantenerlas en su posicion, cuentan con un
seguro “E” el cual evita que las ruedas se desprendan, para ocultar la
union: cuentan con un tapon.

El vehiculo cuenta con dos juegos de ruedas el par delanteros con un
diametro de 28cm para efectos de traccion y el juego traseras con 21cm
para facilitar el giro de la direccion.

En la parte central de la huella de las ruedas disponen de una banda de
neopreno cuya funcion es dar agarre a las ruedas y evitar que estas se
desgasten con el contacto directo al suelo.

La rueda delantera cuenta con un volumen en la cara interior para
acoplarse con un elemento que transmite la traccion ejercida por los
pedales.
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Procesos

Rotomoldeo

El Moldeo Rotacional o €s un proceso de

del plastico empleado para producir piezas huecas, en el que plastico en
polvo se vierte dentro de un molde mientras gira en dos ejes biaxiales.
El molde es calentado en un horno a altas temperaturas y el plastico se
va fundiendo mientras se distribuye y adhiere en toda la superficie
interna. Finalmente el molde se introduce en otra cabina y enfria para
permitir la extraccion de la pieza terminada.

Este proceso ofrece gran libertad de disefio, pues es posible fabricar
objetos con formas complejas con herramentales relativamente sencillos
y de bajo costo que en ciertos casos seria imposible moldear con otro
procedimiento. Es una alternativa con menor costo frente otros procesos
de transformacion en plasticos. Sin mencionar que debido a las bajas
presiones empleadas en el moldeo rotacional se producen piezas con
tensiones internas minimas, presentando un buen comportamiento
mecanico por su solidez en comparacion con las piezas producidas a
través del soplado o la inyeccion.

Los niveles productivos del rotomoldeo pueden variar de algunas
cuantas piezas, a cientos o miles de objetos, también es adecuado para
la produccion en baja escala con vista a la obtencion de prototipos.
Ademas, a causa de la libertad de disefio, este proceso sobresale entre
las técnicas de alta velocidad y productividad.

Carga Calentamiento

Pléstico on polvo

<70~



Moldeo por inyeccion

El moldeo por inyeccion consiste en alimentar los pellets o granos a un
barril calentado en donde se funde, luego estando fundida se fuerza a
pasar por una camara con matriz o dado bipartido, mediante un embolo
hidraulico o con el tornillo rotatorio de un extrusor. Al aumentar la presion
en la entrada del molde, el tornillo rotatorio comienza a moverse hacia
atrds, bajo presion, hasta una distancia predeterminada; este
movimiento controla al volumen del material por inyectar. A continuacion
el tornillo deja de girar y es empujado hidraulicamente hacia adelante,
forzando al pléstico fundido a la cavidad del molde. Las presiones de
moldeo por inyeccion suelen ser de 70 a 200 MP a (10000 a 30000 psi).

Una vez la pieza este fria (termoplasticos) o curada (termo fijos), se
abren los moldes y se expulsa la pieza. A continuacion se cierran los
moldes y el proceso se repite en forma automatica. También, los
elastomeros se moldean por inyeccion mediante estos procesos.

El moldeo por inyeccion requiere temperaturas y presiones mas
elevadas que cualquier otra técnica de transformacion, pero proporciona
piezas y objetos de bastante precision (siempre y cuando la resina
uilizada no tenga una retraccion excesiva), con superficies limpias y
lisas, ademas de i un magnifico i del
material, con un ritmo de produccion elevado. Sin embargo, a veces, las
piezas deben ser refinadas o acabadas posteriormente, para eliminar
rebabas.

/
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LLPDE (polietileno lineal de baja densidad).

Las principales caracteristicas de los polietilenos, entre muchas otras,
son: bajo peso, resistencia a la accion de productos quimicos, buena
resistencia mecanica, resistencia a la torsion y tension, excelentes
propiedades dieléctricas; ademas cumple con las normas FDA y puede
considerarse una pléstico barato.

Caracteristicas en rotomoldeo.

Densidad en el rango de 0.92 - 0.938 gricm?®.
Traslucido.

Contraccion estable 3%.

Flexible.

Resistencia al alabeo.

Atéxico e inerte.

Presenta baja absorcion de agua.

Mejores caracteristicas de elongacion y resistencia a la tension que el
LPDE.

Aislante eléctrico.

Resistencia al impacto

Temperatura de flexion de 60°.

Cumple con los requerimientos de la FDA.

PP homopolimero.

Es un polimero termoplastico que contiene solo monémeros de
propileno a lo largo de su cadena polimérica. Su estructura presenta un
alto grado de cristalinidad, lo que se traduce en el aporte de rigidez y
dureza a la pieza elaborada.

Caracteristcas.

Presenta alta resistencia a la temperatura.

Puede esterilizarse por medio de rayos gamma y 6xido de etileno.

Tiene buena resistencia a los acidos y bases a temperaturas debajo de
80°C.

Tiene pocos solventes organicos lo pueden disolver a temperatura
ambiente.

Posee buenas propiedades dieléctricas.

Su resistencia a la tension es excelente en combinacion con la
elongacion.

Su resistencia al impacto es buena a temperatura ambiente.



Piezas

Insertos metalicos con cuerda
estandar colocados.
directamente en el molde.

Cuerpo central

Cccoo1

LLDPE
2212619.45 mm?
2028.97 grs.
2.5mm

Amarillo cromo
Rotomoldeo

Cavidad para estrellas y cadena con
unngulo de saida de 3




Esquema de desmolde.

Molde de 2 piezas con insertos
retréctiles para insertos roscables
enla pieza. Desmolde vertical.

Parte B
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Cuerpo trasero

CT012

LLDPE
1076436.74 mm*
987.09 grs.
2.5mm

Negro carbén
Rotomoldeo

Detalle de drea de ensamble




Esquema de desmolde.

Parte A

|
Parte B ‘

Molde de 2 piezas. Desmolde vertical con
insertoretractil roscable en el molde A.




Plezas

Plataforma

PL202

LLDPE
803294.87 mm?®
736.62 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo




Esquema de desmolde.

ParteA Parte B

= 0N )

Molde de 2 piezas, con linea de
particion vertical
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TO103

LLDPE
1216545.61 mm?®
1115.57 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo

-0
79

Cavidad con angulo de 1.5
para ensamble a presion.

Poste con colarin en relieve al
final para ensamblar a presidn.




Esquema de desmolde. Inserto 8

e "G
A" “a
€




Plezas

Soporte de plataforma

SP022

LLDPE
2300864.10 mm*
2109.89 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo

| Estructura de carga

Poste con collarin

enrelieve al final

para ensamblar a
presién.

-81

Postes guia conicos con 3°
para ensamble a presion.




Esquema de desmolde.

Parte A Parte B




Plezas

H
i Aplicaciones gréficas en vinil
L.

Asiento

AS026

LLDPE
634202.03 mm?®
581.56 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo

Costills pararefuerzo de respaldo

qar
(o]



Esquema de desmolde.

Molde de 2 piezas. Desmolde
vertical,

lpm

¥



Plezas

Poste con collarin en
relieve al final para
ensamblar a presion.

Soporte de toldo frontal

Cavidad de ensamble
- -

ST036

LLDPE
484796.96 mm?®
444.56 grs.
2mm

Amarillo cromo
Rotomoldeo

i

¥
{ Cavidad de ensamble hexagonal.

| . |

-85-



Esquema de desmolde.

Parte A Parte B
FRSPRLINSISNOISEER TR ORI
i Moldede 2piezes. Desmolde |
H horizontal. i



Plezas

en vinil.

P
Aplcaciones gréficas |
i
H

Cavidad de
ensamble
hexagonal.

Soporte trasero

Relieves estructurales
STR033
LLDPE
752905.40 mm?
690.41 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo

avidad de ensamble
hexagonal.

87-



Esquema de desmolde.

Parte A Parte B

-l -

Molde de 2 piezas
Desmolde horizontal,




Plezas

Llanta trasera

373622.04 mm*
342.61 grs. Relieves para evitarel
2mm roce de la llanta al cuerpo
Negro carbén L
Rotomoldeo




Esquema de desmolde.

=

Parte B

4=

Parte A

i
Molde de 2 piezas i
Desmolde horizontal.
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Llanta frontal

LF089

LLDPE
450182.05 mm?®
412.82 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo




Esquema de desmolde.

<=

Parte A

Molde de 2 piezas.

Desmolde horizontal.

—

Parte B




Plezas

Aplicaciones gréficas en

Volante

V0004

LLDPE
141404.79 mm?®
129.67 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo

Pasopara tomillo de
ensamble a eje.

Cavidad hexagonal para |

fole
J



Esquema de desmolde.

Parte A

Parte B

Molde de 2 piezas. Desmolde vertical
coninserto retractil en el molde B.




Plezas

Brazo plataforma

BP402

LLDPE
82183.45 mm?®
75.36 grs.
2mm

Amarillo cromo
Rotomoldeo

-95-




Esquema de desmolde.

= B =

Parte A Parte B

Molde de 2 piezas.
Desmolde horizontal.



Plezas

Aplicaciones gréficas en

Soporte central

SC204

LLDPE
347483.32 mm?®
318.64 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo




Esquema de desmolde.

Parte A
Molde de 2 piezas.
Desmolde vertical.
Parte B
A A




Plezas

Palanca

PA504
LLDPE
82183.45 mm?®
375.36 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo




Esquema de desmolde.

Molde de 4 piezas con
inserto retractil

(SERR

H
H
ParteA |
L

Parte B

Namz e

Parte D

4




Plezas

Aplicaciones

ameno para seguro

Transmisor

TR084

LLDPE
93512.17 mm?
85.75 grs.
2mm

Amarillo cromo
Rotomoldeo

-101-



Esquema de desmolde.

<A

I ‘ .I
Parte A Parte B

4~

Molde de 2 piezas.
Desmolde horizontal con
inserto movil.




Plezas

Molde de 2 piezas. Desmolde
-al. Desmolde B en rosca.

Tapén cuerpo trasero

ParteB

TC604
LLDPE
74740.88 mm?
68.54 grs.
2mm

Negro carbén
Rotomoldeo




Plezas

{7 Cavidad do ensamble
i ala biela.

P
i Relieves antidemape. |

Tapén cuerpo trasero

PE005

LLDPE
37454.25 mm?®
38.20 grs.
2mm

Negro satinado
Rotomoldeo

-104-



Esquema de desmolde.




Plezas

Accionador de seguro

AS510

PP homopolimero
10314.97 mm?
9.46 grs.
1-1.5mm

Rojo satinado
Inyeccion

-106-

Costillas estructurales.

...........

Mango redondo con
canales para ahomro de:
material.




Esquema de desmolde.

Parte A

Inserto

|
i Molde de 2 piezas con
i inserto retractil

|




Plezas

Transmisor de traccion

TT754

PP homopolimero
14645.93 mm?®
14.94 grs.

2mm

Negro satinado
Inyeccion

-108-



Plezas

i Pestafias de ensamble.

PP homopolimero
9105.74 mm?®

9.29 grs.

1.5 mm

Gris claro
Inyeccion

-109-



Plezas

Tope de seguro

TS410
Nylamid
307.52 mm® P —
143 grs. | Plesmanionte. |
1.5 mm m————
Negro
Maquinado y barrenado




Plezas

Seguro de volante

SV009

PP homopolimero
13018.09 mm?
13.28 grs.

2mm

Negro satinado
Inyeccion

Cavidad hexagonal para

Insertos retractiles.

Molde de 2
piezas con
insertos.
retractiles.




Plezas

Collar

CB010

PP homopolimero
2209.03 mm?

2.25 grs.

1.5 mm

Negro satinado
Inyeccion




Plezas

0n de pedales

TP404

PP homopolimero
344.58 mm?

0.35 grs.

1 mm

Negro satinado

]




Plezas

Carrusel

CA084

ABS
21943.94 mm?
22.38 grs.

Vi ble

Gris
Inyeccion

-114-

Poste para rodamientos
con seguro para evitar



Plezas

Estructuraintema para

Inyeccion en Nylon por su

Rodamiento

CA084

ABS
21943.94 mm?
22.38 grs.

Vi ble

Gris
Inyeccion




Plezas

BU040
Neopreno
7.25 grs.
Negro carbén

116-

Extruido en neopreno
flexible.



Plezas

Soporte para pedales

SP041
Lamina negra
20.00 grs.
Calibre 18

Cromo Doblez con { Bamenos para f
|
Punzonado y troquelado m"a";.ﬂe {__ensamble . |

-117-



Plezas

Cruceta de direccion

CD231

Barra de acero
94.21 grs.

1/4”

Cromo

-118-

(Canal maquinado para

ensamble de seguro e".

Borde con chaflan para
evitar cortes.




Plezas

Eje de direccion

ED031

Barra y lamina negra
554.55 grs.

Barra 1/2”- Lamina Cal. 16
Cromo

-119-

Canal maguinado para
ensamble de seguro
¢". Borde con chaflan

para evitar cores.

1 Solera unida por
{ sodaduraalabara.




Plezas

Eje de traccion

ET104

Acero

T74.77 grs.

Barra 1/2”- Lamina Cal. 16
Placa 1/8”

Cromo

Canal maquinado para

ensamble de sequro °e"

Borde con chaflén para
evitarcortes

-120-




Plezas

Eje de volante

EV110

tubo y solera de acero
340.35 grs.

Tubo Cal.18 - Lamina Cal.
16

Cromo

-121-

Solera troquelada unida por
soldadura al tubular.




Plezas

Eje de pedales

EP109

Barra y estrella de acero
579.25 grs.

Barra 1/2”

Cromo

-122-

Canal maquinado para
i

og!
Borde con chafan para
evitar cortes.

Estrella comercial unida
por soldadura a la barra.




Plezas

Eje de seguro

ES165

Barra de acero
64.65 grs.
Barra 1/4”
Cromo



Plezas

Tarima

PAL125
MDF
540 grs.
9 mm
Sellado

-124-
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Piezas

7
9 -
)
o
S
Q
£
Q Tomilo socket cilindrico hexagono
Opresor de hexagono interior interior %". Cuerda fina. Con
g punta copa 1/8". Cuerda fina tuerca, 2 piezas.
N 1pieza.
2
a
P S —
Tovalko sookat da exgone ntercy 1 Resorte de compresion de 6 espiras. |
cabezaplana de %" Cuerda fina. H ;
6 piezas. H 55mm, maxima compresion 20mm.




Las crucetas de direccion se montan en los barrenos de las soleras.

Se coloca un seguro ‘e en los extremos para evitar que las llantas se salgan.

Final mente se colocan los tapones a presion para evitar que se vea el eje y los
Ensamble de las llantas al eje trasero. Seguros.



Se monta el camusel en el poste del cuerpo donde es depositado por gravedad.

Elcuemolr ta sobre el eje, 4 sia presion por los.
extremos.




El cuerpo principal se monta sobre el poste del cuerpy haciend

los rodamientos del carmusel para disminuir la friccion del giro. El eje del volante se introduce por la parte inferior del cuerpo principal y se le coloca el
collar para disminuir el movimiento vertical.

Se coloca el tapon para evitar que se desmonten ambas piezas. El poste tiene 3 mm
més te altura para evitar que el cuerpo principal y el tapon teng: yéste dltimo
se desenrosque cuando gire.




-y

Enla parte central se le coloca un collar y buje para mantener la estrella siempre
central y asi evitar que la cadena se salga.

A
-

Para evitar que el eje se vaya hacia abajo se coloca el collarin ensamblado mediante
tornillo y tuerca de 114",

El volante se ensambla de la misma manera que el collarin  eje por medio de tomillo y
tuercade "




El transmisor plastico de traccion viene fijado al eje por medio de remaches

m '
L L

La llanta derecha cuenta con un distanciador, una rondana plastica de nylon de Smm
Lallanta izquierda se coloca en el transmisor e la fraccion. de espesor para evitar el contacto entre la llanta y el cuerpo.




Aligual g je delantero, en el eje de los pedal locan collares y bujes
para mantener siempre lineal las estrellas y evitar problemas con la cadena.

En los extremos del eje se colocan sequros “e” para evitar que se salgan los pedales y
un tapon para ocular el seguro.

Eje ensamblado, los soportes de pedales se atornillan  los insertos metélicos del
cuerpo fijando su posicion.



El ensamble del asiento permite regular la posicion del mismo en tres puntos para
elegir la distancia alos pedales dependiendo de la estatura del usuario.

El asiento se ensambla al cuerpo por medio de un par de guias que se ensamblan a
cavidades dispuestas en el cuerpo central.




Detalle de ensamble de ambas piezas a presion

| J

El soporte de elevacion se ensambla al frente del cuerpo central gracias a las
cavidades que lo alojan.




\
\
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El soporte superior entra en el poste del soporte de elevacion, el cual en principio tiene
una forma cilindrica circular de menor diametro para continuar con una forma
hexagonal cilindrica donde es posicionado.

Los puntos de ensamble tienen forma hexagonal para evitar que gire y siempre se




El toldo se ensambla a los soportes laterales por 4 puntos. 2 traseros y 2 enla parte
inicial del toldo entrando a presion.

Detalle d e, en su prte medizlos sopore leera idad
para sujetar el toldo.




Ensamble del soporte trasero.

La union entre el y el soporte tr damediante el poste
hexagonal que se inserta a presion, la forma hexagonal evita que estas piezas tengan
punto de giro.




El ensamble del brazo al soporte es mediante ‘cic’ para mantener el punto de giro sin De la misma manera el brazo se ensambla al poste de la plataforma, manteniendo el
salirse del poste. brazo en su posicion y permitiendo el giro entre ambas piezas.
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El ensamble del brazo al soporte es mediante ‘clic” para mantener el punto de giro sin
salirse del poste.

Dela misma manera el brazo se ensambla al poste de la plataforma, manteniendo el
brazo en su posicion y permitiendo el giro entre ambas piezas.

Detalle de ensamble en corte.



Ala palanca se introduce la barra del seguro, a ésta se le coloca el resorte de
contraccion, posteriormente para aprisionarlo se monta un buje que se fija a la barra
mediante un prisionero.

La palanca se ensambla a presion en los postes laterales del soporte de elevacion Ensamble entre la barra y la jaladera . La barra tiene un estriado para un mayor agarre
ionand de toldo evitand lgan. entre las piezas.
P q l



Unavez montadala palanca se ensambla también a éste el transisor de elevacion. Se bajala palanca y el sequro eniraré en los barrenos para fjarlo y mantener la

plataforma arriba.

.

Finalmente se suelta el seguro y éste chocara con el transmisor para mantenerlo
Inmovil.



Analisis de fuerza

En el siguiente apartado se encuentra un estudio realizado a las
partes que componen el sistema de elevacion del juguete. Dada su
funcion que radica en la constante carga de peso, se debe tener la
certeza del punto méximo de carga por entereza y seguridad del
usuario.

La pruebas se ejecutaron con simulacion virtual, en el cudl, se
aplicaron diversas tensiones hasta encontrar el punto méximo de
resistencia (ruptura) de la pieza, para poder determinar el balance
entre espesores, estructura de |a pieza y material elegido.

Propiedades de material

Referencia de modelo Propiedades Componentes
Nombre: PE Densidad Sélido 1(Material-cuerpo423

baja/media 3-1)(plataforma)

Tipo de modelo: Isotropico elastico
lineal

Criterio de error  Desconocido

predeterminado:

Limite de traccion: 1.327e+007 N/m"2

o>
SOLIDWORKS  Ansiizado con SolidWorks Simulation



Analisis de fuerza

Solidos
Nombre de documento y o q Ruta al documento/Fecha
Teferencia Tratado como Propiedades volumétricas de modificacion
Material-cuerpo423 3-1
Masa:1.62397 Ib
Volumen:49.0201 in"3 H:\11102012\piezas\plata
Sélido Densidad:0.0331287 Ib/in"3 forma.sldprt
Peso:1.62287 Ibf Oct 12 12:24:34 2012
Propiedades de material
Referencia de modelo Propiedades Componentes
Nombre: PE Densidad Solido 1(Material-cuerpo423
baja/media 3-1)(plataforma)
Tipo de modelo: Isotropico elastico
lineal

Criterio de error
predeterminado:
Limite de traccién:

Desconocido

1.327e+007 N/m"2

o>
SOLIDWORKS ~ Anslizy

-142-




Cargas y sujeciones

Non]brfa' e Imagen de sujecion Detalles de sujecién
sujecion
Entidades: 3 cara(s)
Tipo: Geometria fija
Fijo-1
Hombretde Cargar imagen Detalles de carga
carga
Entidades: 2 cara(s)
Tipo: Aplicar fuerza normal
Valor: 18 Ibf
Fuerza-1

o5
SOLIDWORKS




Resultados del estudio

Nombre | Tipo | Min. | Max.
Stress VON: Tension de von Mises 0.000662271 psit 2568.9 psi
Nodo: 97917 Nodo: 52429

Nombre [ Tipo | Min. [ Max.
Displacement. URES: Desplazamiento resultante 0mm 145.126 mm
Nodo: 1 Nodo: 93680




Analisis de fuerza

Pes0:0.166033 Ibf

Sélidos
Nombre de documento y : : Ruta al documento/Fecha
e arenaid Tratado como Propiedades volumétricas de modificacién
Masa:0.166145 Ib
s g Volumen:5.01514 in"*3 H:\11102012\piezas\braz
Soljdo:Mover/Coplar1 Slido Densidad:0.0331287 Ib/in"3

o_elevador_l.sldprt
Nov 13 17:33:22 2012

Propiedades de material

Tipo de modelo:

Criterio de error
predeterminado:
Limite de traccion:

Isotropico elastico
lineal
Desconocido

1.327e+007 N/m"2

Referencia de modelo Propiedades Componentes
Nombre: PE Densidad Sélido 1(Sélido-
baja/media Mover/Copiar1)(brazo_elevad

or_l)

o>
SOLIDWORKS  Anslizado con Solidorks




Analisis de fuerza

Cargas y sujeciones

Nombre de i P
sujecion Imagen de sujecion Detalles de sujecion
Entidades: 1 cara(s)
Tipo: Geometria fija
Fijo-3
Nombre de .
carga Cargar imagen Detalles de carga
Entidades: 1 cara(s), 1 plano(s)
Referenci; Planta
Tipo: Aplicar fuerza
Valores: ---, ---, -18 lbf
Fuerza-3

o>
SOLIDWORKS o




nalisis de fuerza

Resultados del estudio

Nombre | Tipo | Min. | Max.
Stress VON: Tension de von Mises 1.27988 psi 2077.56 psi
Nodo: 22962 Nodo: 12058

brazo_elevador_I-SimulationXpress Study-Tensiones-Stress

Nomb [Tipo [ Min. TMax.
Displacement URES: Desplazamiento resultante 0 mm 10,4902 mm
Nodo: 89 Nodo: 25733

o5
SOLIDWORKS  Ansiizado con SolidWorks Simulation
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Analisis de fuerza

Masa:0.702486 |b
Volumen:21.2047 in"3
Densidad:0.0331287 Ib/in*3
Pes0:0.702009 Ibf

Sélido

Sélidos
Nombre de documento y . o Ruta al documento/Fecha
Teterencha Tratado como Propiedades volumétricas e e ATEREIon
Vaciado1

H:\11102012\piezas\sopo
rte_dentral_elevador.sldp

rt
Oct 12 12:24:36 2012

Propiedades de material

Referencia de modelo Propiedades Componentes
Nombre: PE Densidad Sélido

baja/media 1(Vaciado1)(soporte_dentral

Tipo de modelo: Isotropico elastico _elevador)
lineal

Criterio de error  Desconocido

predeterminado:

Limite de traccién: 1924.65 psi

o>
SOLIDWORKS  Anslizado con Solidorks
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Analisis de

Cargas y sujeciones

uerza

Norr_lbrg' de Imagen de sujecion Detalles de sujecion
sujecion
Entidades: 10 cara(s)
Tipo: Geometriafija
Fijo-1
Nombre de o
carga Cargar imagen Detalles de carga
Entidades: 1 cara(s), 1 plano(s)
Referencia: Planta
Tip Aplicar fuerza
Valores: ---, ---, -18 Ibf
Fuerza-1
~

o5
SOLIDWORKS ~ #n




Resultados del estudio

Nombre [Tipo [ Min. [ Max.
Stress VON: Tension de von Mises 0.00448541 psi 298.009 psi
Nodo: 2114 Nodo: 49623

soporte_dentral_ Study-

[Nombre [Tipo | Min. [ Max.
Displacement URES: Desplazamiento resultante Omm 1.6155 mm
Nodo: 103 Nodo: 53959




Analisis de fuerza

&

Sélido

Masa:0.658751 Ib
Volumen:19.8846 in"3
Densidad:0.0331287 Ib/in"3
Pes0:0.658304 Ibf

Solidos
Nombre de documento y A Ruta al documento/Fecha
Tty Tratado como Propiedades volumétricas da modificacion
Vaciado1

H:\11102012\piezas\palan
ca.sldprt
Oct 12 12:24:34 2012

Propiedades de material

Referencia de modelo Propiedades Componentes
Nombre: PE Densidad Solido 1(Vaciado1)(palanca)

baja/media

Tipo de modelo: Isotrépico elastico
lineal

Criterio de error Desconocido

predeterminado:

Limite de traccion: 1924.65 psi

o>
SOLIDWORKS  Ansiizado con SolidWorks Simulation
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Analisis de fuerza

Cargas y sujeciones

Nombre de o s
sujecion Imagen de sujecion Detalles de sujecion
Entidades: 2 cara(s)
Tipo: Geometria fija
Fijo-1
Nombre de ¢
carga Cargar imagen Detalles de carga
Entidades: 1 cara(s)
Tipo:  Aplicar fuerza normal
Valor: 23 lbf
Fuerza-1

o>
SOLIDWORKS  Ansiizado con SolidWorks Simulation
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Analisis de fuerza

Resultados del estudio

Nombre [Tipo [ Min. | Max.
Stress VON: Tension de von Mizes 0.248376 pai 11806.5 pst
Nodo: 36571 Nodo: 15230

pal ess Study-Te s

| Nombre | Tipo | Min. | Max.

| Displacement | URES: Desplazamiento resultante 0mm 289.28 mm
Nodo: 880 Nodo: 473

o5
SOLIDWORKS  Ansiizado con SolidWorks Simulation



La informacion del juguete

La informacion sobre el juguete puede recibirse a través de la etiqueta
que lo acompafia de forma visible, las instrucciones de uso y la
informacion que pueda facilitarse en el punto de venta.

Por etiqueta hemos de entender todas aquellas menciones,
indicaciones, marcas de fabrica, comerciales o legales, dibujos 0 signos
relacionados con el juguete que figuren en su envoltorio, envase,
documento, rétulo, collarin o en el propio juguete y que se refieran al
mismo.

La informacion que consta en la etiqueta es a veces la Unica via de
informacion sobre el juguete facilitada por el fabricante o importador.
Esta circunstancia la convierte en elemento fundamental, tanto en el
momento de tomar la decision sobre su compra como en el momento
de proceder a su utilizacion, atendiendo a las instrucciones o
advertencias que acompafan al juguete.

Contenidos minimos
El nombre, la razon social y/o la marca del juguete

Ladireccion del fabricante o de su representante autorizado , o bien del
importador. Estas indicaciones pueden abreviarse, siempre y cuando la
abreviatura permita identificar al fabricante, a su representante o al
importador

Las advertencias acerca de los riesgos derivados del uso de los
juguetes y la manera de evitarlos.

Requisitos

La informacion contenida en la etiqueta ha de ser cierta, eficaz, veraz y
objetiva. En ninglin caso puede inducir a error a quienes lo adquieren
oaquienes lo utilizan.

Forma y ubicacién

El contenido de la etiqueta debe ir colocado de forma visible, legible e
indeleble sobre el juguete o sobre su envase. En los juguetes de
tamafio reducido y en aquellos compuestos por elementos de tamafio
reducido, las indicaciones obligatorias de la efiqueta pueden ir
colocadas sobre el envase, en una etiqueta o en un folleto. En el caso
de que las indicaciones no vayan colocadas sobre el juguete, debe
llamarse la atencion del sobre la utilidad de 3




El juguete viene casi en su totalidad desarmado para reducir espacio de
guardado. Las parte que vienen ya ensambladas de fabrica son; el
seguro de elevador en la palanca, las llantas traseras al cuerpo trasero,
el volante y pedales al cuerpo principal y los rodamientos al carrusel,
para facilitar su armado por parte del usuario secundario (padre) y no
requiera de herramienta alguna.




Embalaje

Las ventajas de ser totalmente desarmable es lo compacto que llega a
ser, logrando ser embalado en una caja de 1200x500x800mm con un
peso total de 15 kg.

Las dimensiones de la caja permite colocar dos sobre una tarima de
1200x1000mm y estibar dos mas haciendo un total de 4 cajas por
tarima.
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Costos

Desarrollo e investigacion

Concepto Horas Costo unitario

e —— -“

L ]

Disefio. Incluye investigacion, conceptualizacion y mano de obra.
Consumibles tales como; papeleria e impresiones.

Modelado 3D. Incluye mano de obra. consumibles como
impresiones. Uso de licencia de software y uso de equipo de computo.
Prototipado virtual. Incluye mano de obra. Uso de licencia de
software y uso de equipo de computo.

Prototipos. Incluye mano de obra. Uso de herramental, materiales y
papeleria.
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Costos

Rotomoldeo

-m
R T T
mm—mm
mm—m

NN
I N —)

Costo por kg de LLPDE $1.6USD. Lugar de origen: Guangdong, China.
Conversion a moneda nacional actual : $1USD- $12.04 MXN.
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Costos

Inyeccién

-—-za
--um

BU040, | Neopreno (2900 $043 | Dadode extrusion (erfil.

Costo por kg de PP $1.75USD. Lugar de origen: Guangdong, China.
Conversion a moneda nacional actual : $1USD- $12.04 MXN.
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Costos

Maquinado

Procesos en metales
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Costos

Tarima
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Costos

Piezas comerciales
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Herramental Materia prima

Prevision de venta: 10,000 unidades.

$2,168,822.00 (herramental) / 10,000 (unidades) = $216.88 plu.
$216.88 + $480.56 (materia prima p/u) = $697.44

Costo de produccién Almacén, transportaciény Utilidad neta Costo deventa
gastosindirectos. (P/U)

*Costo de venta a distribuidoras y tiendas minoristas.
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Ergonomia

angulos de confort.seguridad.dimensiones

Py
m—¥ -

Los aspecios de manera i en el
desarrollo y configuraadn de un objeto ya que determina las interacciones
entre los seres humanosyy los elementos de un sistema.

\

\\\\’\é’\z\\\

\

—_—

\
A confinuaddn se describen los aspecios ergonomicos y como se 3 L} @
adaptaron los resultados de invesfigacion al producto en generd basado en

las asi como a las de los usuarios.
Buscando al mismo fiempo salvaguardar la seguridad, la salud y el
bienestar optimizando la eficiencia, el comportamiento y la interaccion
hombre -objeto.




El usuario para el uso del montacargas se accede de manera lateral, dependiendo de la estatura del usuario el asiento puede ajustarse en

debe dependiendo de su estatura encorvarse un poco, y pasar una tres posiciones , para realizar esta accion el vehiculo no debe estar
pierna por encima del chasis para poder tomar asiento, montarse en el tripulado, ya que el asiento debe sacarse por completo y colocarse en
juguete, una ves sentado coloca los pies sobre los pedales y las manos la posicion deseada.

sobre el volante dispuestos frente de el.

/
/
4
A
/
/
’

Al'ser un juguete al que se accede, un espacio parcialmente cerrado, es
posible salir o bajar rapidamente ya que los laterales estan
completamente libre de obstaculos.



Posturas

Angulos de confort.

Enbase a tablas antropométricas y datos ergonomicos aplicados a los
simuladores generados, los resultados que arrojaron ayudo a definir las
posturas de trabajo consideradas como aceptables, las posturas
Optimas, que significan el menor riesgo para el trabajo del sistema
musculo-esquelético, lo que significa que el sujeto sera sometido a una
minima tension estética.

De esta manera se configuro el montable de acuerdo a los alcances
antropométricos y de postura, se determino la posicion del usuario
dentro del juguete, las distancias en las que se dispusieron el asiento,
el volante, los pedales, la palanca de elevacion y la altura del juguete.
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Esfuerzo.

Después de pruebas de simulacion virtual y fisicas se encontré el mejor
balance entre carga y desplazamiento de elevacion ya que a menor
desplazamiento de la palanca (25° de giro), la plataforma subia mas
(40 cm) pero se tenia pérdida mecanica. Cuando el desplazamiento de
la palanca era mayor (60° de giro) la ganancia mecanica era mucho
mayor (4:1 aproximadamente) pero la plataforma subia solo 8 cm.

La prueba fisica se realizo a 10 nifios para determinar el punto de
balance entre peso-recorrido-altura (plataforma). Por lo que se
determiné un punto neutro de 45°de giro con una ganancia mecanica
de 2:1y una elevacion de 15cm.

1
/
¢
/
/




Ajuste de asiento.

El asiento es ajustable, se adapta dependiendo de las dimensiones del
usuario teniendo tres posiciones de distanciamiento con relacion al eje
de los pedales, cada posicion se dispone a 4cmn de distancia.




Seguridad

Traccion (pedales).

El mecanismo de traccion se encuentra albergado debajo del chasis,
Para el accionamiento del mecanismo de traccion el usuario coloca esto evita que el nifio tenga acceso al mismo y de este modo evitar
ambos pies sobre los pedales, para dar el movimiento de los mismos se accidentes.
necesita una fuerza de arranque de 5kg.
El juego de estrellas tiene una relacion de 1:1, con el fin que la
velocidad no sea mayor a 8 Km por hora, para prevenir volcaduras y
evitar accidentes cuando el montacargas avance con la carga elevada.

Lleva incorporado un sistema de freno a contra pedal que se mantiene
en relacion con la energia cinética desarrollada por el mismo usuario .



Direccion (Volante) Las piezas mecanicas y fiaciones del juguete estan disefiadas y
construidas de manera que el contacto con ellos no presente riesgos.

La direccion del vehiculo dispone para manipularla de un volante con
un cuyo diametro es de 23cm que corresponde al diametro adecuado
para ejercer palanca y poder dirigir la trayectoria de las ruedas con una
fuerza promedio de 3kg.

La empuriadura del volante tiene un diametro de 3cm, el mecanismo
que ejecuta el giro se encuentran ocultos debajo del juguete .

El giro total del volante que se transmite a las ruedas es de 45°.



Elevacion

Las partes del juguete estén disefiadas y fabricadas de forma que se
reduzcan al minimo los riesgos que puedan ser provocados por el
movimiento de sus partes.

El accionamiento del elevador se encuentra de frente al nifio, por lo que
es de facil acceso, dispone de un seguro de activacion automatica, de
modo que al subir el usuario la plataforma esta es asegurada evitando
el riesgo de rebote, para bajar la carga es necesario retirar el seguro de
forma manual con lo que el nifio debe estar en contacto con la palanca
todo el tiempo evitando asi que la suelte y la carga caiga

La plataforma tiene una elevacion maxima de 15cm, esto con la
finalidad de permitir al nifio tener visibilidad de conduccion, ademas de
evitar colisiones y caidas de una altura pronunciada.




La composicion general del juguete son piezas plasticas, el
mantenimiento que requiere es minimo, se limita a la limpieza del
mismo, las partes mecanicas del juguete son similares a las de un
triciclo 0 una bicicleta por lo cual para dar mantenimiento al sistema de
traccion de cadena y estrellas el técnico en reparacion y mantenimiento
de bicicletas podra realizar las acciones pertinentes.

Para el caso el acceso a las partes mecanicas es inmediato por la parte
inferior del chasis y todos los elementos son desarmables.




El montacargas para su comercializacion y venta se entrega empacado
y parcialmente ensamblado, para su completo armado requiere la
participacion de un adulto quien es el usuario secundario encargado de
supervisar el correcto uso del juguete, es este usuario el que tiene la
labor de desempacar, armar y comprobar la funcionalidad del juguete.
El montacargas se empaca con todos los elementos mecanicos ya
ensamblados de tal modo que son las piezas plésticas las Unicas que
necesitan armarse para lo cual no se requiere de ninguna herramienta
ya que todas las uniones son a presion.




Estética
retrospectiva.configuracién.colores.codigos visuales /’/7;p§‘
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El aspecto formal es una mezcla de diferentes factores que se fueron
dando gradualmente. La forma general partid inicialmente del primer
montacargas realizado en tubular con piezas plasticas. La idea era
mantener la esencia del disefio en cuanto a proporciones y forma
general.

Conforme avanzé el proyecto y se comenzaron a frabajar los
mecanismos, éstos dictaron un rumbo un poco diferente. El mecanismo
de elevacion fue el principal cambio ya que al alterarse la manera de
operar para mejorar el primer sistema, la composicion frontal se vio
alterada y a partir de aqui la forma comenzé a ser guiada por la funcion
que era nuestra prioridad.

El montacargas previo al final incluia los mecanismos de direccion y

elevacion diferentes, el chasis tubular se conservaba por lo que se
continud con la carroceria la cuél era tnicamente estética ya que no
aportaba funcionalidad alguna salvo esconder y forrar el chasis.
Compuesta en un 80% de piezas de inyeccion y el 20% restante en
rotomoldeo hacia que éste tuviera un elevado costo en produccion.
Razén por la cual se descarto y comenzo un re-disefio.

Para el nuevo disefio se mantuvo el cambio en el mecanismo del
sistema de elevacion pero se regreso a los primeros sistemas de
traccion y direccion. El sistema de elevacion volvio a cambiar pero
(nicamente en su forma de operar ya que el mecanismo continuaba
siendo el mismo por lo que la parte frontal volvio a alterarse.




Configuracion

Composicion sistema de elevacion.

La nueva oomposldbn en el sistema ds elevacion genero un
hasis lo que lle totalmente en ésta
nueva propuesta. Se optd por un chasis plastico (rotomoldeo) para
colocar el soporte de elevacion ya que se permitia una mayor
integracion entre los elementos y una mejor libertad formal a menor
costo.

Con la distribucion en los sistemas ya generada, la forma general se
comenzd a trabajar retomando la forma del chasis del primer
montacargas pero trayéndola a un nuevo nivel: rotomoldeo.

orma del chasis

El nuevo chasis (ahora cuerpo central) de rotomoldeo ahora debia
albergar todos los componentes por lo que debia dar la misma
resistencia que el chasis tubular razon por la cual se reforzé con un
arista perimetral a mitad del cuerpo, cavidades (funcionales) para las
demas piezas y bajo relieves (estéticos y estructurales).



Otro aspecto fundamental para la composicion formal del chasis y el
juguete completo en si fueron los montacargas reales.

El primer era realmente una on del mismo por lo
que de no ser por las agujas la imagen que proyectaba era la de un
carrito cualquiera. Ahora con las libertades formales en rotomoldeo la
idea era llevarlo lo mas cercano a uno real pero tomando en cuenta las
restricciones dimensionales.

Para lograr generar una imagen de montacargas era necesario
mantener ciertos componentes que identifican a uno real como lo son:

-Cuerpo

-Toldo

-Soporte de plataforma
-Plataforma




La curvatura de los soportes del El asiento esta regido formalmente
toldo se da para el acceso del por la ergonomia requerida con bajo

nifio asemejandose a los de un relieves estructurales inspirados en
montacargas real. Las esquinas \ el contexto formal.
con chaflan y bajo relieves / £

estructuran la pieza.

El cuerpo principal tiene la forma
escalonada para poder dejar
espacio para la direccion trasera.
Tiene una arista perimetral y bajo
relieves estructurales. El soporte
para eje del volante da estructura
evitando que la pieza se flexione

Laforma en la plataforma ademas
de buscar una apariencia similar a
la de los vehiculos reales busca
estructurar en su totalidad la
pieza.



El toldo es curvo con bajo
__——— relieves estructurales, este
elemento crea la idea de
cabina como un espacion
que da sensacion al usuario
de entrar al vehiculo.

Las proporciones del soporte de
elevacion genera los puntos de
apoyo y estructura para todo el
sistema.

El soporte central tiene forma en
“L" para trasmitir el movimiento de
la palanca a la plataforma.

La forma del soporte trasero se
da basada en la funcion que
desemperia.

Sus relieves (nervios) aunque
estructurales a la pieza, se

Los brazos tienen la distancia busca la imagen de maquina

con una forma arqueada para
el recorrido necesario por la
plataforma, con bajo relieves
estructurales.
El volante contiene formas
usadas en el juguete en
general para integrarse al
conjunto.



La proporcion en la palanca se da
para generar una ganancia mecanica
y requerir poca fuerza para su
accionar, su ubicacion permite su
rapido acceso y su forma es similar a
las partes de un montacargas real

El transmisor de fuerza dirije el
movimiento de la palanca hacia la
plataforma para levantar la carga.

El cuerpo trasero situado justo bajo
el asiento tiene las proporciones
para poder girar por debajo del
cuerpo central. La parte posterior
cuenta con detalles que ademas de
estructurar la pieza se busca la

Las llantas frontal y posterior apariencia de maquina.

mantienen la proporcion 2:1.5
similar al de los montacargas
reales. A su vez las llantas
traseras reducidas mantienen
una altura optima para su giro.



Otro aspecto importante tomado en cuenta para su disefio fue la
simetria. Una de las razones fue para reducir costes en moldes.
Evitando generar piezas izquierdas y derechas produciendo
Unicamente una pieza unitaria pasando de lo que pudieron ser 12
moldes a 6. También parte del concepto era tener la misma apariencia
visto desde un angulo izquierdo o derecho.




La combinacion de colores amarillo y negro son cominmente usados
en la seguridad del trabajo. EI amarillo resalta mas al ojo humano sin
deslumbrar en casos de alumbramiento solar o artificial, y sobre zonas
de trabajo con menor iluminacion es mas facil detectar la presencia de
maquinas en lugares donde existe riesgo de accidente o colision.

(En la seguridad e higiene industrial el amarillo es sefial universal de
precaucion y sirve para llamar la atencion con un mayor énfasis.

El color amarillo combinado con negro se aplica en franjas alternadas
del mismo ancho, con una inclinacion de 45°, Se emplea para indicar
prevencion contra posibles golpes, caidas o traspié, originadas por
obstaculos, desniveles, salientes, etc.

Se utiliza en barreras, barandas, primera y ultima alzada de cada tramo
de escalera, desniveles bruscos, bordes de fosos, postes, paragolpes,
etc.

Como conclusion en el area de la construccion y manejo de maquinaria
pesada los colores tienen un uso, es funcional y no un manejo estético.
Colores dictaminados por reglas y leyes por cuestiones de seguridad
por lo que en cuanto los vemos los asociamos.

Por esa asociacion de esos colores con maquinas es la razén de su
aplicacion al juguete. Los colores amarillo y negro vienen a reforzar lo
trabajado formalmente para aumentar esa imagen y sensacion al
usuario primario de que esta realmente en una maquina.



Aunque los colores aplicados tienen un manejo estético en el juguete, €1 soporte del toldo es amarillo para

si se queria mantener ciertos aspectos de sgguriqad manejados en las que el usuario aprecie siempre la

méquinas reales como el amarillo se aplicé a p{ezas que se buscan altura méxima y aunque se encuentre

resaltar ya sea por su funcion o para prevenir algin percance en zonas poco iluminadas pueda
distinguirla y no se golpee.

La plataforma es de color negro ya
que éste se asocia a objetos pesados,
estables, pero tiene aplicaciones en
amarillo en la zona de las agujas para
mantenerlas siempre visibles tanto
para quien transita por enfrente como
para el usuario y pueda operar con
seguridad el juguete.

El cuerpo principal en amarillo
permite observar siempre las
proporciones y espacio intemno
del juguete.




Las aplicaciones en vinil amarillo en los
soportes traseros contrastan con la pieza
haciendo visible su ubicacion delimitando
la parte trasera.

En un ambiente con poca iluminacion
las partes amarillas resaltan.

El cuerpo trasero en negro brinda
sensacion de estabilidad



Conclusiones

Ha pasado ya algun tiempo desde que inicio el pnmerooncep(o Aquel
cuya principal istica era una "y un
buen funcionamiento. Un desarrollo corto y de bajo presupuesto al que
se le queria exigir mas. Un analisis posterior que aroj6 resultados con
deficiencias en sus partes mecanicas y de seguridad fue el punto de
partida para la siguiente revision.

El desarrollo comenz6 buscando solucion con mayor énfasis en los
aspectos ergonémicos, ya no a base de prueba y eror, en esta
ocasion una investigacion basada en tablas antropométricas, grados
6ptimos de confort y pruebas en simulador, lo que nos brindd
resultados més especificos, logrando reducir el esfuerzo en el manejo
del sistema de elevacion y mejorando su desempefio. Un asiento con
una mayor facilidad de colocacion para las diferentes dimensiones del
usuario. Soluciones formales que brindan una cobertura a los
componentes y mayor seguridad al usuario.

El reto productivo del primer concepto era grande; mantener esa
simplicidad y bajo costo pero transportandolo al mundo plastico. El
rotomoldeo fue la mejor solucion por sus caracteristicas de bajo costo
y libertad formal, lo que no limitd la estética. Y se obtuvo el apego de
bajo costo en el manejo estético. Una simetria longitudinal e
integracion de
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Conclusiones

componentes asi como estandarizacion de piezas logro reducir en un
60% la cantidad de moldes requeridos tanto en rotomoldeo como
inyeccion. Como resultado se logré mantener en el rango
presupuestario que se establecid inicialmente.

Como anteriormente se menciona el aspecto estético se encontrd
ligado a la parte productiva, pero sin perder esa libertad creativa de
proporcionarle el aspecto de maquina pesada que se le quiso brindar.
Su aspecto formal y por sus proporciones impone, haciéndolo algo
novedoso y fresco en el mercado dandole al usuario, mas que nunca,
esa sensacion de realismo que de juguete, por lo que atrae mas su
atencion.

Gran parte de los mecanismo se mantuvieron por su eficiencia en la
practica. El sistema de direccion se actualizé mejorando su
rendimiento, reduciendo sustancialmente el esfuerzo que se requiere
para aplicar un giro en el volante gracias al carrusel interno que evita
la friccion entre el cuerpo principal y el trasero. Los componentes de la
traccion se respetaron como en el primer concepto por su éptimo
desempeo. El sistema de elevacion sufrié un cambi6 drastico en pro
de un mejor desempefio y menor esfuerzo. Es més intuitivo su manejo
y cuenta con mayor seguridad reduciendo posibles accidentes.
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Conclusiones

Los resultados obtenidos se deben principalmente a una correcta
gestion del proyecto trabajando y analizando todos sus puntos
~funcién, produccion, ergonomia y estética por igual, dandole la
misma importancia a cada uno de ellos para obtener un mejor
producto, entrelazando y sirviendo de apoyo el uno al otro.

Se siguieron ciertas metodologias para partes del desarrolio,
aprendidas durante la carrera y otras mas de la vida laboral. EI
desarrollo ya no solamente de prototipos fisicos sino también virtuales
nos proporcionaba informacion concisa en tiempo real, acortando los
tiempos de fabricacion de simuladores y prototipos.

La configuracion final fue una serie de decisiones a base de datos y
resultados arrojados por los prototipos (virtuales y fisicos) y siempre
consultando fuentes de informacién extra para generar una propuesta
con una viabilidad mayor.

El progreso desde ese primer concepto y su evolucion es notorio,
mejorando exponencialmente sus puntos débiles y resaltando los
puntos fuertes. Ha sido un proyecto de 2 afios donde se ha trabajado
para obtener un producto factible, confiable , de bajo costo y que §
resulte atractivo a la vista pero como todo objeto producto siempre
habra un ligero margen para la mejora constante.
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