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ICSC WORLD LABORATORY PROJECT LAND -5

EVALUATION OF THE WORLD LAB SCHOLARS PROJECTS PERIOD 1991-1992

EVALUATION GUIDELINES

In order to make an objective evaluation of the scholar projects aseries
of guidelines where according to certain principles based on efficiency and the rate of
dedication that had been observed.

- 1st. Guideline: fulfillment of the objectives that has been established
in the plan of work.

ond. Guideline: The development of specific software, particularly the
way how the "customization process" had been realized.

3rd. Guideline: Development of several tests using the adopted
software through the extended use of the computer.

4rd. Guideline: Degree of originality of the exposed ideas.

5th. Guideline: Rate of commitmentin relation with the overall activities
developed at the CAO Center.

ArchJ UEL BORTHAGARAY Arch. ARTURO MONTAGU
Co-Director Land - 5 Academic Coordinator
Dean FADU CAQO Center
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ICSC WORLD LABORATORY PHOJECT LAND - 5

Report of stage of:

CAROLINA MARULL
Graduated in Informatics Sciences

FELLOWSHIP AT THE LABORATOIRE Li2a
ECOLE D'ARCHITECTURE DE TOLOUSE, FRANCE

PERIOD: Technical development of a methodological module to teach descriptive geom-
etry.
EVALUATION:

Mrs. Maruil has fulfilled adequately her plan of work, according to the
main objectives established in it.

The technical basis, necessary to develop a didactic module, can be
considered of relevance. It's been done on a given subject, as an example of procedure,
to be use as a model, possible to be extended to other subjects of the curricula.

This project is intended to be use as a teaching tool.

The fellowship will continue her project at the CAO Center to complete
the experience, working with professors and students.

Archl JBENSRAUEL BORTHAGARAY
-Pirector Land - 5 cademic Coordinator
DeanFADU CAQ Center
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ABSTRACT:

GRANTEE: Carolina Marull
PERIOD: February 1992 to July 1992
PROJECT NAME: "GEOMETRICA"

AREA: ARCHITECTURE

OBJECTIVE:

-Study of the communication between man and machine.
-Evaluation of the utilization of multimedia applied to processes of teaching

and learning.
-Technical device of a dydactic module.

DESCRIPTION:

This moduleis related with the construction of the basic structure of the exercises proposed,
through the utilization of tools of graphic representation and the final articulation of these
elements within an appropiate setting allowing for the coordinated presentation of same.

What is looked after is easing the teacher's explanation in front of a large student group.

The module thus presented will consist as much of graphic elements and texts able to be
presented in an articulated fashion thanks the hypertext technique. Applying this technique
will allow later presentations of multimedia.

The objectiveis acquiringthe necessafy basic techniques to later be able to give assistance
in building dydactic modules based upon the pedagogycal strategies of the professors
involued.

The conceptual and programming contents will be illustrated around a concrete example
of descriptive geometry, showing the existing potentialities for further developing similar
types of modules.

The content of this module will be based upon the experience offered by the courses of a
professor of CAQ, FADU, UBA and pertinent bibliography.

The consideration of the necessary techniques for building the module will be stressed, as
against its content, which will be modified by every concerned professor.
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GEOMETRICA

Apdaxty o drobmate, )
(e divira proehione 77k (ot thesls]

Projet Geométrica.

Carolina Maria Marull, |

Boursidre Projet Land-5 World Laboratory.

Stage Laboratoire Li2a, _

Ecole d'Architecture de Toulouse, France.

" Directeur Projet Land-5, Pierre Rossel.

Directeur Scientifique Li2a, Michel Léglise. -
Directeur Projet Geométrica, Cristina Argumedo
Professeur Centre C.A.O, Université Buenos Aires.
France, Juillet 1992. '
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Tema del Proyeclo

“pesarrollo técnico de un mddulo metodoldgico para ia ensefianza de la geometria descripliva™.
Problemalica

“El aprendizaje puede tener lugar en dilerentes niveles: Aprendizaje programado,
aprendizaje por relatos, aprendizaje por medio de ejemplos y aprendizaje por descubrimiento.
En cada escala de! aprendizaje se agrega un procedimiento nuevo a los mecanismas del
mismo. En todos los casos hay una nececidad de estructurar datos cuya informacidn es la que
debe ser asimilada. En esta progresién el trabajo involucra:.crear ejemplos, molivar, remarcar
dilerencias., decidir prioridades, establecer resoluciones y hacer evolucianar un modelo. Este
frabajo es compartido por el estudiante y por el maestro.” (* Extracto de Adtilicial Intelligence,
Patrick H. Winston. Addison-Wesley Publishing Company. 1977.).

Aplicar las nuevas tecnologias al proceso de ensenanza-aprendizaje e insertarlas coma
una parte elicaz del sistema educalive es un trabajo que se debe encomendar a un equipo
especializado. Es el prolesor quien desarrolla la organizacién conceplual y el meétodo
pedagbgico, sin embargo en este contexio es jundamental la lormacién de informaticos can
perliles encuadrados en el arle y la educacién que construyan nuevas interfaces para la
transmision del conocimiento. : :

La tecnologia Multimedia olrece nuevas estrategias y brinda la posibiidad de representar
este conocimiento de dilerentes maneras integrando delinitivamente la tecnologia al sistema

educativo.
Descripcion General del Proyeclo

Este mddulo involucrara la conslruccién de las estrucluras basicas de los ejercicios
utilizando herramientas de representacion grafica y |a posterior insersion de estos elementos a
un entorno apropiado gue permita la presentacion coordinada de los mismas. Se busca
facilitar la explicacion del profesor que debe lrabajar con un gran numero de esiudiantes.

El modulo asi présenlado contendra tante elementos graficos como texlo que podran ser.
mastrados interactivamente gracias a la técnica Hypentexto. La aplicacion de estd técnica
servird como punto de partida para el desarrolla posterior de presentaciones Mullimedia.

E! objetivo es adquirir las bases técnicas necesarias para poder luego asesorar en la
realizacién de médulos didacticos basados en los métodos pedagdgicos de los protesores
inleresados. '

Los aspeclos conceptuales y de programacion seran ilustrados sobre un ejemplo concreto
de geomelria descriptiva mostrando tas posibilidades existentes para el posterior desarrolla de
modulos similares.

£l contenido del mismo eslara basado en los cursos dictados por un prolesor del Centro
CAQ, FADU-Universidad de Bs. As. y en |a bibliogralia pertinente.

Se resaltara el estudio de fas técnicas necesarias para la construccién del modulo y no el
contenido del mismo que podra ser corregido por el profesar concerniente.

Objetivos Parliculares
- Esludio de los aspeclos de la comunicacion hombre-maquina.
- Evaluacidn de la utilizacion de Multimedia aplicada al proceso de ensefanza-prendizaje.

- Concepcién técnica de un modulo didactico.

21
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1.

Geomelrica.

1.1.

1.2.

1.3,

1.4.

Objetivos.

Geomelrica liene como principal objetivo poner & disposicidn
del sistema educalivo herramientas tecnolégicas que facilitaran la
trapsmision de conocimientos especificos.

Se busca también mostrar las posibilidades existentes en la
realizac én’ de mddulos didacticos similares y asesorar en el
desarrolio de los mismos. ' :

Contenido.

El contenido de Geométrica estard basado en los cursos sobre
Geometria Descriptiva dictados por la Arq. Cristina Argumedo,
profesor titular del Centro CAQ, FADU-Universidad de Bs. As. y en la

bibliografia pertinente.

Se resallara el esludio de 1as lécnicas necesarias para la
construccion del médulo y no el conlenido del mismo que podra ser

corregido por el protesor concerniente.

Limites.

Los limites en el desarroilo de Geomélrica son -definidos por su
objetivo. ‘ - _

Una vez obtenida la estructura se programaran efectos
diversos para mostrar las capacidades de HyperCard en interaccion
con Hypertalk y diversos softwares. ‘ :

£l contenido abarcara el desarrollo de la unidad tematica
“Sistema iédrico” con sus correspondientes capitulos "Planos”,
“Polledros”, “Superficies Curvas’, y “gombras en Geometrales”.
Esto permitird mostrar un prololipo de curso: o

Estos limites fueron fijados teniendo en cuenta a 3 factores:

- Contenido.
. Herramientas disponibles.
- Tiempo.

Estruclura.

Geomeétrica consta- de una eslructura organizada en lorma
jerarquica-secuencial. ’ :

Esta estructura esta compuesta por un menu principal. o
indice que contiene las distintas unidades tematicas que pueden
ser consultadas. Este menu deriva a los capitulos que componen
cada unidad tematica y también a una explicacion general sobre

 Geométrica y la geometria descriptiva. £l submenu de capitulos

coniene los temas que eslan desarrollados en contenido incluyendo
algunos ejercicios y figuras color. '
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El help o ayuda puede ser consultado desde todas las cartas y
tiene el mismo tipo de estructura que el resto de la pila. Se
encuentrd también conectado a la ayuda estandard de HyperCard por
medio del botén Click me.

Carta
PAESEHTA

Fonco

PAESENTA

Carta
:.‘l[)ICF_
Forgs
FOMTOCOMUN
]
[ | I |
Carra Carta Caria Carla e
ouE : como INTRO SISDIES TAAT]
Fonda
FQMEOOCOMUN ;
[ T T 1
Carla Cana Carta
C;ginmpn, POLIPAL CURVASPR) SOMBRASPR
- I 1 1
Carra Carta Cana
g PLANGOR PLAHCINTER SOMPRASPRI
PLAHOPUNTOY
: GEOMETRICA
Crganizacion Jerarguica-Secuencial
Carta .
PLANOPLANO NiveleS: yngice
Unidades Temalicas
Capitulos
Jemas desarroliados
Botdn Cana
CLICK ME ICOHOS!
Carta
AYUDA ICONOS2 GECMETRICA
HYPERCAFRD .
Organizacion Jerarquica-Secuencia!

Nivel AYUDA

26



2. Puesta en escena.

2.1,

Requerimientos.

Geomélrica es un modulo que busca facilitar la explicacion del
prelesor que debe trabajar con un gran numero de estudiantes.

El usuario podra o no lener conocimienios previos de
computacion.

El médule, en general, esta dirigido a quien imparte la
ensenanza, pera podrd ser utilizado por el alumno que desea repasar
lo visto en el curso.

Por lo ante dicho. Geométrica deberda contar con ciertas
normas de presentacion y consislencia, a saber:

. La inlerface grafica, es decir la presentacion de, las
pantallas, debe ser coherente con la filosofia Macmtosh y a su vez
debe ser una interface de uso intuitivo.

. La navegacién del mddulo debe poder reahzarse en forma
ordenada ya que se lrata de una presentacidn; pero con la
flexibilidad necesaria para poder acceder a la informacién como sn
de un libro se tratase.

. La lorma de presentar la inlormacién cambiard cuando el
contenido o el nivel de navegacion cambie. -

- Ei usuario debera seguir el recorrido de las cartas contando
con una clara orientacion dentro de la aplicacién y podra retornar al
meny principal 6 indice en lodo momento. La salida se realizara solo
a través de este ullimo.

- Se contarda con un help o ayuda que se podra consultar en todo
momento. Durante este proceso sera anulada la paleta. Terminada la
consulta se volvera a la pantalla desde la cual fue realizada la
misma. Exislira también la posibilidad de acceder a ia ayuda
estandard de HyperCard.

: - Una vez que la salida fue seleccionada en la aplicacion se
tomaran los recaudos necesarios para que todo vuelva a su estado
inicial. Por ejemplo que la barra de menu sea visible, que el color.

- sea el habilual 'y otros.

. La aplicacién podra ser modificada gracias a la utilizacion
de una clave, protegiendola asi de cambios no intencionales.

. Se implementaran animaciones, color y sonido con el lin de

resaltar cisrta informacion o de hacer mas atractiva la presentacion
de la misma.

27



2.2,

2.3.

Presentacion adoptada,

Geométrica cuenta con una palelte para avanzar o retroceder
las pantallas. Esta permite también acceder directamente al indice
desde cualquier parte en la que se encuentre el usuario. Su
utilizacién posterior estard supeditada al tipo de Macintosh con fa
que se cuente. Momentaneamente se utliliza porque facilita la tarea
de programacion

Las pantallas indice y capitulos estan caracterizadas por
iconos gracias a los cuales se logra una coneccidn visual entre menu,
submenu y botdn de navegacidn.

El cambio del cursor en Geométrica indica el tipo de accién que
se puede emprender.

Los efectos visuales que se utiizan cuando se pasa de una

pantalla a otra muetran si son contiguas o si se estd accediendo de
un ment a otro, de un ment al contenido o el caso inverso.

Especificaciones.

La talla de la pantalla utilizada en Geométrica es la
estandard de 512x342. Esta talla permite correr la aplicacién en

todos los formatos existentes lo que aumenta las posibilidades de

portabilidad de la aplicacidn.

El estilo de texto utilizado es palatino cambiando sus
atributos tamano (24 o 18) y sombreado o grosor segtn sea un titulo,
parrafo, etc. Los efectos visuales de Geométrica son:

Iris open-iris close, son los efectos utilizados para
acceder a los diferentes niveles y para el correspondiente retorno.
Dan la impresion de profundidad, como si el usuario estuviera
entrando o saliendo. -

Dissolve, es el efecto utilizado para conectar cartas entre
las cuales no es necesario percibir una transicion porque sus
contenidos estan estrechamente relacionados.

visual effect scrotl left
visual effect scroll right
visual effect iris open
visual effect iris ciose
visual effect dissolve

Estos efectos pueden ser afectados por una velocidad
determinada, en nuestro caso se utilizd slowly y fast.

Scroll left-scroll right, son los efectos utilizados por la

paleta y por los botones gque conectan cartas contiguas. Dan la
impresion de dar vuelta [a pagina. :

28



3. Eleccién y descripcién del ambiente de programad_ién.

3.1,

3.2,

Evaluacién y seleccion.

Evidentemente, un gran numero de softwares permiten asociar
texto, grafico y sonido; por el contrario, no todos admiten adjuntar
programacion y por ultimo solo unos pocos aceptan la “Concepcion
incremental” {en la cual se comienza con un prototipo disefiado
diceclamente sobre la maquina respetando los requerimientos y Sse
incrementa el modelo en la medida que sea necesario).

Se selecciona HyperCard como solucion de compromiso entre el
objetivo que debe cumplir Geometlrica, las disponibilidades del Li2a
que es e! laboratoric donde se desarrolla la maqueta, y los
elementos disponibles en el Centro CAO de la UBA que es donde se

completara el contenido. .

HyperCard no solo admite la concepcion incremental, sinQ que
también es un software de distribucidn gratuita; esto facilita la
portabilidad de Geomeétrica.

Breve descripcion de HyperCard.

Las explicaciones aqui incluidas -se limitan a los métodos
desarroliados con las herramientas disponibles; cabe aclarar que las
posibilidades de HyperCard son mucho mayores si se cuenta con una
biblioteca mayor de rutinas externas y con otros softwares:que ©
bien prestan servicios a HyperCard o bien interactuan con el mismo.

HYPERCARD.

HyperCard es un enloro de programacion que me permite
manipular: .

texto

imagenes

sonido

y animaciones.

El lenguaje asociado a HyperCard se llama Hypertalk. Este no es

un lenouaje independients sino que esla estrechamente vinculado a
:odg desarrollo hecho en HyperCard. Hypertalk es un lenguaje
crientado a objetos (3 fos objetos de HyperCard).

Lcs cbjetos que sen propios de HyperCard son:

button (botdn)
field (campo)
card(carta)
background(fondo)

stack(pila)

. Como manipula HyperCard mis objetos (texto, imagen',
sonido y animacion)?

29



El texto se ubica generalmente sobre un field (esto no implica
que un field no pueda contener también informacion grafica). El texto
_también puede "escribirse directamente sobre la carta o su fondo -
utilizando las herramientas de disefio de texto que brinda HyperCard.
El inconveniente de esta herramienta es que una vez escrito el texto
no se puede modificar su estilo; sin embargo puede ser copiado o
trasladadd gracias & la herramienta seleccidn. o

Las imdgenes como ya dijimos se pueden' ubicar sobre un.
field, pero por lo genaral se encuentran sobre la carta o su fondo. Las’
imagenes que se- utilizaron en geométrica son de 4 tipos: '

a. Imagenes color:

Estas imagenes se realizaron en Exception® y fueron retocadas
utilizande Studio/8*. El -formato de las. mismas es PICT y -son
llamadas por HyperCard gracias a la utilizacion de un comando
externo (XCMD): Picture. Este comando las muestra sobre una ventana
que debe definirse previamente. Sobre este tipo' de imagenes no se
puede definir ni botones ni campos lo que acota considerablemente
las posibilidades de interaccion. Sin embargo, es posible de detectar
el click del mouse y su ubicacidn. R

‘Ver Notas sobre ‘el software.

b. Imagenes Scanner: o

~ Las imagenes de este tipo fueron escaneadas utilizando .
HYPERSCAN y luego con las herramientas de disefio se les did su- -
forma final. e

c. Imagenes dibujadas con las herramientas que brinda °
HyperCard:

Estas imagenes pueden crearse con facilidad y se _'cuenta,'
también con la posibilidad de copiar un dibujo ya existente en.otra
aplicacion HyperCard y reformarlo. : ,

d. lcongs:

Los iconos éxistentes en aplicaciones de HyperCard puéden ser
copiados’ gracias a la "gestion de resources™: y pueden ser creados y
modificados utilizando ResEdit o el editor de fconos de HyperCard.

El sonido se manipula con la paleta de edicién de sonidos de
HyperCard. Es posible realizar grabaciones por micréfono. Estos.
sonidos pueden ser luego ejecutados en mi aplicacion gracias al
comando de Hypertalk: PLAY (este comando permite continuar la
ejecucidn de los procesos dejando la musica en el fondo). ‘Los
sonidos pueden ser copiados gracias a la “gestion de resources" o ai
editor del menu de HyperCard que ofrece la posibilidad de copiar un
sonido, borrarlc o agregarlo.

‘La gestion de resources es una herramienta que se
encuentra en el archivo Ayuda Suplumentaria de HyperCard con el

30



4.3.

nombre de Outils. Las resources que manipula son principalmente:

ICONO

CURSOR

XFCN (funciones externas)
XCMD (comandos externos)
SND (sonidos}

Programacién,

Cada objeto de HyperCard liene asociado un conjunto de.
instrucciones o script que Hamamos mensajes handlers
(receptores}. Existen también los mensajes HyperCard que sOn ios
que envia el sistema a los objetos cada vez que actuamos sobre 1os
mismos. Estos Ultimos viajan obligateriamente a través de Ia
jerarquia hasta que el mensaje handler correspondiente os
intercepta, es en ese momento cuando se ejecuta la accion.

La jerarquia es la siguiente:
Boton o Campo
Carta
Fondo
~Pila
XCMD y XFCN de la pila ------

XCMD y XFCN de la base ------
HyperCard

Como generalidad se recomienda escribir los procedimientos
lo mds bajo posible en la jerarquia (nivel botén-campo), es decir
asociar cada script al objeto al cual nos estamos refiriendo.
Geométrica ha seguido este criterio teniendo en cuenta que en
ciertos casos, como por ejemplo cuando varios objetos realizan una
accion similar, el -script deberd ubicarse en otro nivel
(preferentemente el siguiente en la jerarquia)} evitando asi engrosar
la memoria’ ocupada por la aplicacién. -

En HyperCarc estad generalizado el criterio de escribir los
nombres compuesios Estos nombres describen aquelio que realiza la
instruccidén y las partes que lo componen se diferencian por una letra
mayuscula {ya que no esta permitido utilizar el blanco como
caracter en un nombre). Este criterio es el que se ha sequido en los
nombres de procedimientos y de variables de Geomeévica. En el caso

. de las variables si no tienen un nombre compuesto es porgue se les

di¢ el nombre en inglés o en espanol que mejor describia aquello que
realizan.

£n cuanto al nombre de las cartas se utiliza el sufijo START en
aqueilas que son un submenu-capitulo y el sufijo PRI en aquellas que
encabezan el contenido del mismo.

Los botones se llaman segun lo que realizan o si son botones de
navegacion dicen a donde van.
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ICSE WORLD LABORATORY PROJECT LAND -5

Report of stage of:
Eng. NILDA CLOSI

EVALUATION:

The work done by Eng. Nilda Closi is a significant contribution to the
interpretation of metropolitan problems. From the thematic as well as the instrumental point
of view up to this moment there was no georeferenced map available of the hidrological
system of the Metropolitan Area of Buenos Aires on a digitized network.

The original Data was provided by the Hydric Institute of Science and
Technology. The Data was on a digital network but a format change was handling with the
ARC/INFO program, with which the georeference and development of a series of maps
showing the different elements of AMBA'S hidrological system was possible.

The scholarship allowed Eng. Closi a great handling of the GIS
technology as well as the Data Base.

0 K ' :
AAMUEL BORTHAGARAY Arq. MAR!A A. IGARZABAL de NISTAL
irdctor Land - 5 Academic Coordinator

Dean FADU CAQ Center
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ABSTRACT

GRANTEE: NILDA CLQOSI
PERIOD: 1th July to 31 December 1991

PROJECT NAME: URBAN HIDROLOGY INSIDE THE ENVIRONMENT OF THE
GEOGRAPHICS INFORMATION SYSTEMS (GIS)

AREA: URBAN PLANNING.

OBJECTIVE:

The work presented in brief the basic procedures to be made for the survey and analysis
of the graphic and alphanumerical variables that entire in the management of Hidrologic
Data for the clearence of Rain Water, keeping in mind the organisms that put in action the
theme and the potential users of the information system.

The Hidrological System Data Base, it is complementary with the systems used by the
information Metn_'opolitan Center (CIM), considering three geographic levels:

Metropolitan Region: Federal Capital and Greater Buenos Aires
Pilot Area: The Reconquista River Basin.

Urban Sector: San Isidro Municipality.
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INTRODUCTION:

The Metropolitan Area of Buenos Aires (AMBA), is an urban concentration that has grown
without territorial planning and presents, as is frecuent in these cases, great problems in
. infrastructure. Due the saturation of the services, the lack of coherent development with the
population growth and the scarce maintence of the existing equipment, the service is
inefficient in some cases. ' : :
The objective of this work is the study of the factors and organisms that intervine in the

improvement rain waters drainage with the generation of a Data Base used for
systematized study of hydrological conditions, analysis and proposals.

CONTENTS:
-Data Survey.
-Variables Analysis and Treatment.
-Model Application Diagram.
-Conclusion.

-References.

43



LY




T RELEVAMIENTO DE DATOS

- Determinacién de organismos relacionados con actividades hidroidgicas,

Se determinaron las caracteristicas de los organismos relacionados con actividades
hidrolégicas en cuanto a su metodologia para la obtencién, tratamiento e intercambio de
datos, como asi también en la preparacién y suministro de informes y servicios.

De este primer andlisis surgen los organismos con mayor influencia en relacién al tema
propuestoy se gestiona ante ellos la transferencia de informacién, tomandolos como base
para la determinacién de variables relevantes que estructuraran }a Base de Datos.

- Determinacién de los factores que infiuyen en la hidrologfa.

“La hidrologia es la ciencia que trata sobre el agua de la tierra, su existencia, circulacién
- y distribucién, sus propiedades fisicas y quimicas y su influencia sobre el medio ambiente,
incluyendo su relacién con los seres vivos™. o

Enla consideracién de que cada cuenca hidrogréfica presenta caracteristicas particuiares
y teniendo en cuenta que en el manejo de la informacién disponible se observan
discontinuidades y falta de coordinacion, se aplicaran conceptos basicos para describir la
situacion general y analizar su funcionamiento.

Para determinar los factores que influyen en la hidrologia, se analizé el Ciclo Hidroiogico
con el objeto de delimitar el campo de estudio y las variables a tener en cuenta, yaque las
caracteristicas complejas de los procesos naturales que tienen relacién con los fenémenocs
hidrolégicos hacen dificil un tratamiento riguroso de ia totalidad de los elementos.

Considerando la dindmica del agua se observan las distintas fases que provocan su
movimiento: por evaporacion enlas superficies abiertas, porlluviay nieve como precipitacion,
por infiltracién y cafda directa en la tiefra y cursos de agua, por evapotranspiracién de
vegetales y superficies, la vuelta a lagos 0 mares para reanudar el ciclo.

Del analisis de las variables relevantes se deduce que es imprescindible contar con datos

histéricos confiables y homogéneos para las distintas 4reas en estudio, y que en el
comportamiento hidroldgico de la cuenca influyen las caracteristicas de la misma.
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CICLO HIDROLOGICO
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ANALISIS Y TRATAMIENTO DE VARIABLES

- _Informacién_ grafica,

El procedimiento general para el tratamiento de la informacién indicado en el grafico
siguiente, se basé 2n tres puntos principales:

- Recepcién y analisis de datos

- Tratamiento de la informacién

- Filtrado de la informacién para las salidas gréficas.
Los datos sobre los elementos componentes del sistema hidrolégico del AMBA fueron
digitalizados por personal del INCYTH (Instituto Nacional de Ciencia y Técnica Hidricas)
en escala 1:100.000 y entregados al CIM en el archivo GRANBSAS.DAT con las
coordenadas delos vértices digitalizados (X e Y) y un cédigo definiendo el tipo de elemento

2.

Analizadas las necesidades para la transformacion del archivo de datos para ingresarlos
al sistema del ARC-INFO, se genera en GWBASIC un programa de transferencia
(TRANS.BAS) para derivar los 18240 datos a los distintos archivos que conformaran el
sistema hidrolégico. :

Se generan las coberturas en ARC-INFO mediante el comando GENERATE que crea o
agrega caracteristicas a una cobertura por especificacion de las coordenadas de
digitalizacién. Agrupando las coberturas afines con el comando MAPJOIN quedan
conformadas cuatro coberturas definitivas :

- CIMRFL (CIM Red Fiuvial)

- CIMCRE (CIM Cuencas de Retencién)

- CIMCTR (C!M Cuencas tributarias)

- CIMOHC (CIM Obras hidraulicas complementarias)
Los comandos CLEAN y BUILD son usados para generar y actualizar topologias para
nuevas coberturas y para crear la tabla de atributos de los elementos.

La transformacién de las coordenadas de cada cobertura relacionanado los puntos fijos de
digitalizacién del INCYTH con los tics de Geodesia utilizados por el CIM se efectud
mediante el comando TRANSFORM. '
Para obtener las salidas gréaficas se generaron archivos de ploteo programados en SML
(Simple Macro Language)

- _informacion_alfanumérica

Teniendo en cuenta que la Base de Datos serautilizada por investigadores, planificadores,
profesionales y organismos que necesitan una visién global del tema, su estructura fue
disenada en funcidn de caracteristicas geométricas, topolégicas y funcionales.

La dificultad en la definicién de su estructura radica entonces en delimitar y luego obtener -
informacién considerada indispensable, que ésta sea confiable, accesible rapidamente y
que pueda actualizarse constantemente y con preferencia independiente del software que
se utilice,
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PROCESO DE TRANSFORMACION DE DATOS HIDROLOGICOS

Yo
ARCHIVOS DE
MESA DERIVACION TN TN TN TN
DIGITALIZADORA

FFCC COMANDO COMANDO COMANDOS COMANDD "\
LAGTS GENERATE MAP JOIN CLEAN Y BUILD TRANSFORM
CANALES
RIOS

DIGITALIZACION ISLAS COBERTURAS  COBERTURAS GENERACION DE
CENCA PARCIALES EN ARC-INFO  TOPOLOGIAS  GROREPERENCLACION
RUTAS CPRIDS ' CIRFLAAT Yo TCS

‘ CIRFL e &3
COSTA CIMRIOST CIMRFL.BND
(:(RANBSYAS.BAT — — '_E - s
o [ T R e e S g e

T746LTET MEF74.074 YHLLIM ,

JismaTr AETEATS Semund PARTIDOS CIMBARAD ‘

""" COORD CIMCUENC pusmmy

; CIMCTRPAT
'V\ - ESTACIDN CINCOSTA
RIOSTEMP CIMCANAL CIMOHC.AAT
PROGRAMA CUENCAPR CIMPRESA m - CIMOHC.BND CIMRFL
TRANS.BAS . |
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' BASES DE DATOS GRAFICAS' Y. ALFANUMERICAS

El AMBA integrada convencionalmente por la Capital Federal y 19 Municipios de
la Provincia de Buenos Aires, esta localizada en la pampa humeda y presenta
caracteristicas geomorfolégicas definidas sobre una planicie particularmente apta
para asentamientos urbanos, con pendiente suave hacia el Rio de la Plata,
receptor final de los cauces que la atraviesan.

El aumento de la densidad edilicia en detrimento de los espacios verdes, la
construccién de vias de comunicacién obstruyendo los escurrim_ientos naturales,
la falta de dragados en los cauces receptores, son algunas de las causas de las
variaciones de los parametros en los conductos de desagles principales y sus
afluentes, lo que produce su mal funcionamiento e inundaciones periédicas cada
vez mas frecuentes.

Es necesario conocer previamente la definicién, uso y conservacién de los
recursos hidricos, racionalizando la funcién que cada cauce debera satisfacer,
tendiendo a lograr un aprovechamiento integral y moltiple del recurso.

Para encauzar las aguas de lluvia de una zona urbana se requiere una suficiente
historia meteorolégica, consideraciones sobre las condiciones urbanas actuales y
futuras y un conocimiento profundo sobre la topologia del lugar y el sistema

hidrolégico que la compone.

CIMRFL : (RED FLUVIAL)

aYd )
(  CIMMA40
CAMPO Descripeién
MA40RFLID Identificador
M4ONOMBR Nombre del cauce
M40TIPOL. Tipologfa(R,RT,A)
MJ40LONGI Longitud del cauce
M400RDEN Nro.de orden
M40CQINC Cédigo INCYTH
M40COCUE Cédigo de cuenca
M40CAUDA Caudal del cauce
v,
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Las caracteristicas topograficas de la zona hacen que se generen
cuencas de retencidn naturales, tales como bafados y lagunas.

CIMCRE (Cuencas de retencion)

™\ p ™~

( [ CcIMM42
CAMPO |Descripcién
M42CREID  [identif.cca.retenc
M42NOMBR [Nombre cca.reten].
M42COCUE  ICéd.cca.tributaria
M42AREAR  [JArea cca.retenc.
M42PERIM  [Perimetro cca.ret.
M42TIPOL Tipologla
M42VOLUM [Volumen cca.ret.

\. J \_ y,

La accioén del hombre en su intento de utilizar los cursos naturales
para el riego, la navegacion y para evitar inundaciones, genera obras

hidraulicas complementarias.

CIMOHC (Obras Hidraulicas Complementarias)

4 N
CIMM43
CAMPO |Descripceion
M430HCID Idemific.O.H.C.
M43NOMBR |[Nombre G.H.C.
M43TIPOL Tipologia (Pr,Cl.)
M43LONGI Longitud O.H.C.
M43CAUDA |Caudal Obra H.C.
M43COINC Cédigo INCYTH
M43CCCUE Co6digo cca.tribut.
M43MATER Material
M43UTILI Uso(Riego.nav.}
\. y, .
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Considerando las curvas de nivel topogréaficas se delimitan las cuencas tributarias

que desaguan naturalmente a los cursos fluviales.
Los niveles cercanos al Rio de la Plata son inferiores a 5m. por lo que las cuencas

definidas son virtuales.

CIMCTR : (Cuencas Tributarias)

'\

( FerEes " ciMM4l )
. CAMPO [Descripcion
s |2 cano f L I
| P
1 ;ﬁr‘-‘“ M41CTRID | Identif.cuenca
o |ement M4INOMDBR | Nombre cauce
14 | ¢ sani M41COCUE | Cdédigo cuenca
13| & sro.powrme Mat AREAC Area cuenca

_ H T M41PERIM Perimetro cca.

EE :@m MA4TQORDEN | Orden cauce
19| & PORTTRL M41LONGI l.ong.cauce ppal

3 | TG MAIDELTA | Desnivel
M4IINTEN Intensidad prec
M41ESCOR Coef. de escorr.
kMMDENSI Dens. drenaje)

Todo andlisis del comportamiento hidrolégico de la cuenca necesita del estudio de
las caracteristicas pluviales. Ladensidad de las estaciones pluviométricas en el Area
Metropolitana de Buenos Aires es aita, pero las mediciones que en ellas pueden
efectuarse presenta discontinuidades y en algunos casos falta de confiabilidad.

CIMPLU : (Estaciones Pluviométricas)

 CcIMMA44 )

CAMPO |Descripcién
JALREGU . .
ONRA @ M44PLUID Identif.estacién]
T. XFFE @ M44ESTAC Nombre estac.
M44REGIN Registro inicial
M44REGFIT Registro final
M440RGAN  [Organismo
\ \. J/
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CUENCA PILOTO : RIO DE LA RECONQUISTA

CARACTERISTICAS
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Uno de los objetivos fundamentales del CIM es disponer, por una parte, una
Base de Datos sobre redes, y por otra parte, una Base de Datos urbanos, que
puedan conectarse directamente en programas de andlisis y concepcidn de redes.

En funcién de la informacién gréafica que brindé el Municipio de San Isidro, se
comenzé el reconocimiento del trazado y de las singularidades de lared en cuanto
a caracteristicas geométricas y topoldgicas y en las consideraciones técnicas se
basaron las caracteristicas funcionales .

4 N
SAN FERNANDO
g
% i a
[
[
i
3
VICENTE ' LOPEZ
. /
SIRDP : (SAN ISIDRO RED DESAGUES PLUVIALES)
N
( CIMMG60
CAMPO Descripcién
M6ORDPID Identificador tramo
MOOLONGI Longitud tramo
M60OFORMA Forma del conducio
M6ODIAME Didmeiro del conducto
M6O0ANCHO Ancho del conducto
MGOALTUR Alwura del conduto
MO6OSECCH Seccitn del conducto
MGOESTAD Fstado de construccién
M6OPENDI Pendiente ded conducio
M6OTIPOL Tipoiogfa (Zja,Cl.etc)
M6eDCNTFR (ota niv. terreno (F)
MGOCTNTO Cota niv. terreno (T)
MGOTAPIEIR ‘Tapada nodo origen (I)
MGOTAPTT Tapada nodo destino(1)
M&OCBRFR Cota Boca de Reg.(F)
M6OCBRTO Cota Boca de Reg.(T)
M60COCUE CdHdigo cuenca
M60COSUB Cdédigo subcuenca
M60CAUDA Caudal del conducto
M6B0CAUAC Caudal acumuiado
M60VELOC Velocidad del fluido
MGOCIRCU Forma de circulacién
\_ M60MATER Material del conducto _/
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, \
DELIMITACION DE
SUBCUENCAS
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([ DEFINICION DE LA

CIRCULACION
\_ SUPERFICIAL NATURALJ

v
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DE CADA TRAMO DE CALLE

N y
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LOCALIZACION DE LOS ARC-INFO
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13

é N
CALCULO DE LOS
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PROCEDIMIENTO

\
UTILIZACION DE LAS CURVAS
DE NIVEL TOPOGRAFICAS

EN FUNCION DE LA
PENDIENTE DEL TERRENO

DBASE - CAUDAL.PRG

V.

( ELECCION DEL COEFICIENTE
\ DE ESCORRENTIA

N

(" ELECCION DE LAS CARAC]‘ER]S-J

TICAS DE PRECIPITACION ZONAL
&({NTENSIDAD Y DURACION)

\'’4

( CALCULO DEL AREA TRIBUTARIA )

/

CAILCULO DEL CAUDAL PARCIAL
DE CADA TRAMO DE CALLE

( CALCULO DEL CAUDAL TOTAL )

r
CALCULO DE LA CANTIDAD

DE SUMIDERGS A LOCALIZAR
\..

- NETWORK II

SUPERFICIAL Y LOS LIMITES
\_ TECNICOS FUADOS

(" EN BASE AL ESCURRIMIENTO J




TRAZADO DE LA RED DE
CONDUCTOS PLUVIALES

ARC-INFO - ARCEDIT

EN FUNCION DE LA LOCALIZACION
DE L0OS SUMIDEROS

4

DIMENSIONAMIENTO DE
LLOS CONDUCTOS

- CONDUCTO.PRG

DBASE

\
DEFINICION DEL SENTIDO DE

CIRCULACION DEL CONDUCTO

\k

CALCULO DE LOS CAUDALES PAR-
CIALES DE CADA TRAMO DE LA RED

__J
/
-
CALCULO DE LOS CAUDALES
ACUMULADOS EN CADA TRAMO
\_ J

/

2
CALCULO DE LLAS SECCIONES DE LOS
CONDUCTOS PLUVIALES

./
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CONCLUSION

En ia comparacién de los resultacios previstos con los logrados se pueden establecer varias
conclusiones:

-A- Se efectué unaporte al CIMern la conformacién de la Base de Datos graficay alfanumérica referida
a la red hidroldgica en los distintos niveles:

* _Bealon Metropotitana ; Gran Buenos Alres

Objetivos cumplidos:
- Generacitn de la Base gréfica del sistema hidrol6gico con definicién de los elementos y delimitacién
de cuencas.
- Generacion de la estructura de la Base de Datos alfanumérica.

Tareas a completar:
- Ampliar la gestién de captacién de datos y su ingreso aia Base de Dalos.
- Profundizar el estudio estadistico de precipitaciones.

* _Area Piloto : Cuenca del Rio Reconauista

Objetivos cumplidos :
- Generacion de la base grafica de las curvas nivel.
- Verificacién de la delimitacién de cuenca.

Tareas a completar :
- Profundizar el estudio de las caracteristicas fisicas @ hidrologicas de la cuenca teniendo en cuenta

la vegetacién, uso del suelo, caudales, eic.
* Sector Urbano ; Municiplo de San lsidro

Objetivos cumplidos :

- Generacién de fa Base grafica del Plano Base de Infrasstructura.
- Generacion de la Base gréfica de la red de desagiies pluviales.
- Generaci6n de la estructura de la Base de Datos alfanumérica.

Tareas a completar :

- Ampliar [a gestién de captacién de datos.

- Completar el ingreso de datos alfanuméricos.

- Calibracidn del modelo para las distintas subcuencas.

-B- Los resultados obtenidos permiten extender la experiencia a olras areas del AMBA, con la consideracion
de las siguientes limitaciones :

- Existen distintas jurisdicciones para la aplicacion de medidas.
- Los distimos organismos que actdan no tienen interrelacion continua. .
- No existe un sistema de informacion que permita |a transferencia de conocimientos con metodologias

claras y facil accesibilidad de los usuarios,
- Se deberan completar otras Bases de Datos del CIM para poder relacionarlas con ta Base de Datos

de hidrologia (por ejemplo : Uso de Suelo a nivel manzana)
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.C- La generacién de canales institucionales que permitan un intercambio flufdo de informacién entre
jos distintos organismos que sobre el tema actian sobre el area, no es factible en esta etapa debido & las
caracteristicas administrativas y operativas de los mismos.

Esto se podria lograr mediante actividades regionales (por ejemplo : Comités de Cuencas) y la
generacién de una red de informacion hidrol6gica en cuanto al acopio de datos, evaluacion, gestion e
integracién de recursos hidricos y estudio y prevision de los cambios de regimenes hidrolégicos debidos
a la actividad humana.

.D-  Se inicié un mecanismo para facilitar los estudios sisteméticos de los problemas hidricos con miras
a la elaboracién de directivas que permitan mejoras ambientales en los asentamientos urbanos.

El logro de su permanencia y aptitud se alcanzaré cuando se establezcan las pautas fijadas en los
puntos anteriores y otros procedimientos para solucionar los problemas hidricos en el marco dela ordenacién
del territorio.
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Nistal, por su confianza y apoyo, y al Sr. Claudio Miyadaira por su colaboracidn y asesoramiento informatico.

REFERENCIAS

- R.Linsley, M.Kohler, J.Paulus : *Hidrologia para Ingenieros”. Editorial Mc.Graw-Hill . México . 1988,
- Metcalf-Eddy : “Tratamiento y depuraci6n de las aguas residuales”. Editorial Mc.Graw-Hill. Espafna. 1977.

- Hardenbergh, Rodie : “Ingenieria Sanitaria®. Editorial Continental . México . 1970

- G, Baud : “Tecnologia de la construccién”. Editorial Blume. Espafa . 1970.

- Secretaria Ciencia y Técnica , Subsecretaria de coordinacio lanificacion : “Relevamiento de recursos

y actividades en Meteorologia y planificacion® . Argentina . 1985.

- “Tercera Conferencia Internacional UNESCO/OMM, sobre hidrologia y los fundamertos cientificos defa
gestion racional de los recursos hidricos™ . CGinebra . 1987.

- “Boletines de OSM"

- “Guia de Usuario pc/ARC-INFO/STARTER KIT”
- “Guia de Usuario pc/ARC-INFO/NETWORK®

- “Guia de Usuario pc/ARC-INFO/ARCPLOT”

- “Gufa de Usuarioc DBASE Il PLUS*

ing. DPUR Nilda Della Closi, Diclembre de 1991.

57



1

b T e AR




I

Report of stage of:

G WORLD LABORATORY PROJECT LAND - 5

Arch. OSCAR LOPEZ RODRIGUEZ

EVALUATION:

. Architect Oscar Lopez Rodriguez, the youngest of the WL scholar-
ship holders has developed his investigation according to the Plan of work.

The objeclive was to obtain a generic Data Base, with the normé of
different urban planning codes and an interesting contribution to the Metropolitan
Information Center (CIM). :

The achieved results constitute a first step for the zoning's spacial
visualization and for consultation, interpretation and updating of urban planning codes.

The scholarship allowed him to deepen his knowledge of GIS and
CAD technology, tools that he applies with sucess at the CIM, where the architect works
as assistant technician as well as at the Antiguo Puerto Madero's Corporation, where he
responsable of the CAD'S Informatic Area Section.

(Ucgerlot.

ANUEL. BORTHAGARAY Arch. MARIA ADELA IGARZABAL DE NISTAL
irector Land - 5 Academic Coordinator
Dean FADU CAO Center

Archi. J
Co-
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- ABSTRACT

GRANTEE: ARQ. OSCAR LOPEZ RODRIGUEZ

PERIOD : 1 st July 1991 - 31 st December 1991

PROYECT NAME: INFORMATIZATION OF URBAN BYLAWS AT THE MUNICIPAL
SCALE IN ORDER TO CONTROL AND ADMINISTER '

AREA: URBAN PLANNING

DESCRIPTION:

The research is to set up a Data Base to structure information related to present zonning
regulations of the Municipalities that belong to the * Area Metropoiitana de Buenos Aires
“, and also to update it periodically.

The structure of de DB will allow to enter information in an easy way in order to be
manipulated by differents users. (Technical Planning staff, Architects, Municipality employ-
ees)

It's also thought to interelate this DB with the general CIM DATA BASE. This it will be
possible to check the relationship between the present urban conditions with the present
urban regulations.

- Theresearchis going to be developed in two stages: the first stage is to structure the entire
DB. This is achieve a case study is going to be developed for the San isidro Municipality.
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INTRODUCCION

El impacto logrado por la informatica en los Gltimos afios, ha traido aparejado una nueva
forma de desarrollar y estructurar los sistemas de informacién que atiendan a los
requerimientos basicos para los procesos de gestion y desarrolio Municipal.-

Es objeto de esta investigacién conformar y disefar una Base de Datos que contenga la
informacién correspondiente a la zonificacion vigente en los Municipios del Area
Metropolitana de Buenos Aires.-

Partiendo de la premisa que “la informacién no es un fin en si mismo” se pretendera que
esta sea dinamica, de facil acceso para muitiples usuarios y que permita su actualizacién
periodica.Esta ultima condicién permitira estar frente a un sistema de informacién dmém|co
que pueda cumplir con las demandas de un amplio aspectro de usuarios.-

Las normas urbanisticas vigentes y el catastro municipal son el ejg central del sistema de
informacién y resultan una herramienta valiosa para los propositos de la organizacion
territorial del Municipio.-
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1. OBJETIVOS DE LA INVESTIGACION
* Tender hacia una informatizacién de la gestién urbanistica Municipal.

*Facilitar las tareas de las oficinas de Planeamiento, de Obras particulares y de Habilitacion
de Actividades.

* Permitir al usuario la consuita a los Cédigos de Planificacién en forma agil y dindmica.

*Verificar en forma gréfica la correspondencia entre la realidad y las normas urbanisticas
en vigencia.

* Incorporar en forma inmediata las actualizaciones de los Cddigos de Planeamiento tanto
en forma alfanumérica como gréfica.

* Conformar un submaddulo en la Base de Datos general del CIM.

2. MARCO CONCEPTUAL

Para disefar un sistema de informatizacién de normas urbanisticas es necesario entender
primero la composicién de un sistema mas amplio, que lo comprende y que constituye su
razdn de ser: el Sistema Administrative Municipal.

El aparato Administrativo Municipal capta recursos que coloca a disposiciénla comunidad.
Este los transforma y entrega bienes y servicios destinados a satisfacer las necesidades
sociales de sus habitantes. : '

Sera entonces lainformacién el fluido que alimenta el procesc administrativo, constituyendo
asi un elemento imprescindible para quienes se preocupan por el estudio y la planificacion
del Municipio. '

Hoy en dia la informacion aimacenada debe conformar Bases de Datos, es decir, archivos
clasificados, permanentemente disponibles, de facil acceso y que permiten cruzar la
informacién guardada.

Para orientar el disefio de un Sistema de Informacion Municipal se debera tener en cuenta
dos tipos de indicadores: ’

INDICADQRES DE_GESTION: son los de soporte directo y sistematico a la funcion

gerencial local. Ayudan a interpretar situaciones de coyuntura o de corto plazo y permiten
el seguimiento de la administracién Municipal. . -

65



INDICADORES DE PLANIFICACION: responden a demandas de informacion para el

ordenamiento espacial y para la planificacion del desarrollo Municipal. Apoyan acciones
en horizontes temporales mas amplios para el disefio, formuiacion y evaluacion de
politicas y planes de medianoy largo piazo(Ejemplos : Informacion cartografica, zonificacion,
datos demograficos, usos de suelo , distribucion del empleo , ect.)

Sera entonces el objetn de esta investigacion la creacién de una Base de Datos que
contenga todas las normas de zonificacion correspondientes a los Municipios del Area
Metropolitana de Buenos Aires constituyéndose estaenun soporte para la“Informatizacion
del Sistema Municipal”. '

3. APLICACION DEL PROYECTO

Laprueba experimental de la BASE DE DATOS se realiz6 sobre el Municipio de San Isidro
como colaboracién a las actividades desarrolladas por el Centro de Informacion

Metropolitana.

Para el desarrollo de las tareas se cont6 con la informacion gréfica en soporte digital del .
plano Base dei Municipio de San Isidro.

Lainformacion alfanumérica corresponde alas normas del Cédigo de Zonificacidnvigente.

4. DESARROLLO DE LAS TAREAS

La BASE DE DATOS grafica del CIM fue generada a nivel de manzana para todo el
Municipio de San Isidro desde planos en escala 1 : 5000.

Los datos ingresados han sido digitalizados de cartas topograficas de la Direccién de
Geodesia Ministerio de Obras Publicas de la Provincia de Buenos Aires, referenciadas al

sistema geografico nacionai.

Tales tareas se realiazaron éplicando el software pc/ARC-INFO y se realizaron los
siguientes pasos:

A Digitalizacién por ADS (ARC-INFO). Luego se realizan dos procedimientos CLEAN &
BUILD <comandos de Arc-Info> para depurar archivos y obtener la topologia de manzana.
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GRAFICO 1

AREA METROPOLITANA DE BUENOS AIRES
GRILLA DE CARTAS TOPOGRAFICAS E: 1:5000

x T <

N

B Se realiza MAP-JOIN <comando de Arc-Info> de las car
tas topograficas correspondientes al Municipio de San Isidro.

C Generacién de un coverage con los limites de San lIsidro y por medio de un CLIP
<Comando del Arc-Info> se genera un mapa base de San Isidro con topologia.
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GRAFICO 2

(IDS) conel codigo

acion de cada ldentificadorinterno demanzana



GRAFICO 5

<fRU>
<iP> PRECINTO INDUSTRIAL

‘(— - . ..
Se diseia la estructura de la Base de Datos alfanumérica y se carga con la informacién del

~ Cédigo de Planeamiento Urbano del partido de San Isidro.
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GRAFICO 6

FILE. CIMM90.DBF NAME: DS DE ZONIFICACION CLAVE: MOOANORI+M9OCPCIA+MSCCPART +M90CZONI
NRO| DES | HAS | CNT | TIP NOMBRE ITEM DESCRIPCIONDELITEM
ot {oo1lo02} 02 | A MSOANORI | ANO DE ORIGEN DEL COD.DE ZONIFICACION
02 loo3jood | 02 | A M90CPCIA | CODIGO DE PROVINCIA
o3 |oosf{oo7 | 03 | A MO0CPART | CODIGO DE PARTIDO
0a |oos| 013 | 06 | A MSOCZON! | CODIGO DE ZONIFICACION
05 (014063 | 50 | A MI0ODESCR | DESCRIFCION
06 (064|068 | 06 | N M90DECRE | DECRETO
o7 |o70j075} 06 | N MSOEXPED | NUMERO DE EXPEDIENTE
o8 |[o76lo077 | 02 | N M9YOANOEX -| ANO DE EXPEDIENTE
09 ([o7ajo78 | 01 | A M9OOFASMI | FLAG ANCHO - SUPERFICIE MINIMA
10 |079j084 | 06 | N M9ICANMIN | ANCHO MINIMO
11 |oss| o093 | 09 | N M9OSUMIN | SUPERFICIE MINIMA
12 {1 094 | 094 | O1 A M90FLFOS | FLAG F.O.8.

13 095|099} 05 | N M90FQS00 | F.OS.

14 [ 100} 100 | 01 | A MSOFLFOT | FLAG F.O.T.

15 [101j105 [ 05 | N M9OFOT00 | F.O.T. .

16 1106|106 | 01 | A MS0FREFR | FLAG RETIRO.DE FRENTE

17 {107 112} 06 | N MOORETFR | RETIRO DE FRENTE
18 [ 113l 113 | o1 | A M90FRELY | FLAG RETIRO LATERAL 1
19 [ 114 119 | 06 | N MZORETL1 RETIRO LATERAL 1 _

20 [ 120120 ) 01 | A M9OFREL2 | FLAG RETIRO LATERAL 2

21 1211126 | 06 | N M9ORETL2 | RETIRO LATERAL 2

22 | 1271127 | o1 | A M90FPROF | FLAG PROFUNDIDAD EDIFICABLE
23 | 128|134 | 07 | N MSOPROFU | PROFUNDIDAD EDIFICABLE

24 | 135|135 | o1 | A MSOEHMAX | FLAG ALTURA MAXIMA

25 | 136|142 | 07 | N MYOHMAX| | ALTURA MAXIMA

26 [ 143|143 | 01 | A MOOFPLIM | FLAG PLANO LIMITE

27 | 144|150 ) 07 | N MOOPLIMI PLANO LIMITE _

28 151|151 101 | A MIOEVIPA | FLAG VIVIENDAS POR PARCELA

29 | 1521154 | 03 | N MIOVIPAR | VIVIENDAS POR PARCELA

30 |t55| 164 | 10 | M MOOLESQU | LOTES ESQUINEROS

At {185 174 10 | M M9OSEPED | SEPARACION DE EDIFICIOS EN MISMO LOTE
az 1781175 | o1 | A MOOFOPLB | FLAG OCUPACION EN PLANTA BAJA
33 (176182 | 07 | N M90COTAC | COTA

34 [ 183|193 | 10 | M MIONIVTE | NIVEL DEL TERRENO

35 1193|2020 10 | M M90OFRCER | FRENTES Y CERCQS

36 | 203} 203 | o1 A MOOFPNEG | FLAG POZ0S NEGROS

37 1204|209 | 06 | N MIOPNEGR | POZOS NEGROS

38 | 210l 217 08 | F MOOFECHO | ULTIMA FECHA DE ACTUALIZACION
39 (218222 | 05 | N MS0CO000 CONTADOR 1

40 | 223|227 | 05 | N M90C0002 | CONTADOR 2

41 | 228|237 | 10 | A M90AUDIT | AUDITORIA
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 EJEMPLO DE SINTESIS DE INFORMACION DEL CODIGO DE PLANEAMIENTO
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EJEMPLO DE SINTESIS DE INFORMACION DEL CODIGO DE PLANEAMIENTO
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5. RESULTADOS OBTENIDOS

El resultado final del trabajo, en base a la aplicacion en el area piloto de San Isidro, no se
traduce en un producto acabado.

Constituye un punto de partida inicial hacia un proceso de informatizacion total de las
gestiones Municipales.

Se espera poder transferir esta experiencia a otros Municipios del Area con el objeto de
ajustar la Base de Datos para permitir su utilizacion en forma genérica.

6. BIBLIOGRAFIA:
* MUNICIPALIDAD DE SAN ISIDRO <Cédigo de Planeamiento Urbano 1990 >
* MUNICIPALIDAD DE VTE. LOPEZ <Cobdigo de Planeamiento Urﬁano>
* MUNICIPALIDAQ DE SAN MARTIN <Cédigo de Planeamiento Urbano>
* MUNICIPALIDAD DE CNEL. BRANDSEN <Cédigo de Planeamiento Urbano>

» SANIN HECTOR: " Los sistemas de informacion en la gestion y el desarrollo
local " CIVILIDAD Documentacion Técnica Nro. 24/89.

» RODRIGUEZ ELBA: “ La oficina permanente de planeamiento Urbano “.

*

GUIA DEL USUARIO PC/ARC-INFO/STARTER KIT

GUIA DEL USUARIO PC/ARC-INFO/ARCPLOT

»

GUIA DEL USUARIO PC/ARC-INFO/OVERLAY

*

GUIA DEL USUARIO DBASE Ill PLUS

GUIA DEL USUARIO AUTOCAD
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EVALUATION:

Architect Andrea Behar has developped a interesting work in refation
to the analysis of the intervening variables within the problematic of educational equipment.
The work is developped trough in"a alphanumerical Data Base that can be linked with &
graphic Data Base.

The carried out analysis shows the need of the knowledge andthe use
of differents informatic technologies for the study of urban equipment.

The problematic of educational equipment not only wantto be entailed
with the served population (possible of being analysed by a GIS). It also requires knowing:
the formal conditions of the establishements, the functional conditions of the services offers,
in which cases other technologies can be applied. :

The results of this work constitutes a contributions from the informatic
point of wiew, to define the level of necessary information for the management of
educational equipment.
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ABSTRACT

GRANTEE: ARQ. ANDREA MARCELA BEHAR

PERIOD: 1st July 1991 - 31st march 1992

PROYECT NAME: COMPUTERIZED TOOL IN URBAN EQUIPMENT ANALYSIS
THEME STUDIED: EDUCATION

AREA: URBAN PLANNING

OBJECTIVE:

The object of this work is to carry out an alphanumerical data base with graphic outputs that
can be comparable to the base at the CIM. This study wili provide information from an
arquitectonic point of view, as well as from the socio-educational aspect,this being relevant
to a great number of professionals related to such matters. :
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I- INTRODUCTION

The object of this work is to achieve a systematization in the analisys process of urban
equipment. Due to the extense of the subject (health, culture, circulation, transportation,
administration, banking, defense, recreation, education, religion, social service, etc.), the
theme to be studied is EDUCATION, in the Municipality of San Isidro, there being an
ageement with the Metropolitan Information Centre (CIM), it being the headquarters of my
scolarship.

My investigation has a practical demostration, only for primary schools of provincial level,
due to the lack of time and to the fact that my work wasnot only centered on the scolarship
but also to the carrying out of specific tasks of the CIM, as follows:

- Digitalizacion of topographic charts of the AMBA (Metropolitan Area of Buenos Aires).

- Digitalizacion of parcelled blocks in the Municipality of San Isidro.
- Block morphological determination and geo cross-reference of the Municipality of San

Isidro.

Due to the above mentioned reasons, the investigation may be extended in equal fashion
for all levels and for the different juridiction areas.

| must express my gratitud for the support given me by the BOARD OF EDUCATION OF

SAN ISIDRO and by the SAN ISIDRO INSPECTION DIRECTION, who have suppied a
great part of the information needed for this investigation to be carried out.

CONTENTS
I- DEFINITION OF REQUIREMENTS

I- CONCEPTUAL DESIGN
[.1- Organisms information grids.

n- DETAIL DESIGN
II.L1- Data base estructure
11.2-  Utilitary system
IV-  DEVELOPMENT, IMPLEMENTATION, POST-IMPLEMENTATION
V- GRAPHICS APLICATION
VI-  CONCLUTION

Vil-  BIBLIOGRAPHY
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| - DEFINICION DE REQUERIMIENTOS:

En esta etapa se desarrollaron los siguientes aspectos:

1 - Usuarios: definicién de usuarios y de los requerimientos de éstos.

2- Orgahismos que realizan el relevamiento de informacién.

Los organismos que realizan el relevamiento de informacién de los establecimientos
educacionales dependientes del nivel provincial en el Municipio de San Isidro (4rea piloto),

son: el Consejo de Educacién y la Direccién de Inspeccién de Escuelas.

En cada uno de estos organismos los criterios para el relevamiento de informacién son los
siguientes:

Consejo de Educacién: el Consejo realiza tres tipos de matriculas:

1 - Matricula Inicial: a) relevamiento de cantidad de alumnos matriculados sagtin sexo,
secciones y turno; b) relevamiento de personal docente clasificado segun sexo, situacion
de revista y condicién de titulo que posee. Este relevamiento se realiza para los niveles
preescolar, primario, medio y adultos. . '

2 . Matricula a mitad de afio: relevamiento de la infraestructura edilicia, clasificacién
segun:estado, superficie y uso del edificio. Se determinan las carencias o necesidades no
cubiertas de acuerdo a los requerimientos del alumnado. :

3 - Matricula final; se realiza para obtener datos que permitan visualizar: a) cambios de
alumnos y personal docente con respecto a la matricula inicial; b) tipo de organizacion -
comunitaria existente y laformadevinculacién conla escuela; c) cargos docentes a asignar
y monto de haberes que corresponde. ' '

Direccién de Inspeccién de Escuelas:

“Realizaci6n de planillas que consignan la siguiente informacién: a) distribucién de alumnos
“por secciones, turnos y aulas; b) asistencia media del alumnado; c¢) evolucién de la

matricula.

A fin de completar la informacién se realizaron escuestas a organismos dependientes del
nivel municipal y de ensefianza privada, para recabar la informacién que no estuviera

contenida en el nivel provincial.
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Il- DISENO CONCEPTUAL

Con la informacién recavada en la fase anterior se confeccioné una grilla que incluye los
datos necesarios para el disefio de los distintos campos de la base. Esto permiti6 llegar a
la siguiente conclucién:” el tema educativo debe ser dividido en dos grandes campos, el de
los establecimientos (los edificios como construccién), y el de las prestaciones (el servicio
que presta cada establecimiento) y dentro de éste uitimo, dos menores, que involucre todo

lo referente al alumnado 'y al personal sea o no docente”.

Se adjunta un ejemplo de la grilla a continuacién, para més informacidn remitirse al reporte

final de ésta investigacion.

- U R IDeCCION
{DEF ENDENCIA)

LE L2 0

LTI

nUMMED

NOMBRE

usicacton

cALLE
¥
MMERY

catantnal

| e | e

3

OFCIAL
MUNICIFAL

NOORCIAL _ AUTDRIZADO
INCORPORADO
RECONOCIDO
SIN SUBVENC.
SURBV.FARCIAL

SURY.TOTAL

50 HALLA BN
pSLA

SE HALLA
viLLA [I;‘E
EMEROENCIA

ST HO BSTA €M
VILLA DB
ERGENCIA,
ECIBE M A
TRICULA
COMO T AL,
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Tomando como base la conclusién enunciada anteriormente se trabajé en el esquema de
arquitectura de la base, llegando al siguiente esquema de arquitectura.

MAESTRO DEL LOTE

PARCELA
C.CAT N°PTA.
ESTABLECIMIENTOS PRESTACIONES
LOCALES REFACCIONES PERSONAL ALUMNOS INFRAESTR.
APOYO USADA
MATRICULADOS
POR TURNO

Il- DISENO DETALLADO

El paso posterior al esquema d 2 arquitectura fue disefar la estructura de cada base, es
decir, los distintos campos que la constituyen, el disefio deregistros y las tablas anexas que
se necesitan para una mejor comprension. Tambien se establecieron los prefijos en funcion
de la base del CIM. Por ultimo se decidié cuales serfan las claves de acceso para cada una

de las bases y asi crear las interfases del sistema.

MAESTRO DEL LOTE

PARCELA
C.CAT N'PTA.
M60 ESTABLECIMIENTOS M61 PRESTACIONES
COD. CALLE n'DRL EERVICIO
M601 M602 M63 M62 M611
LOCALES REFACCIONES PERSONAL ALUMNOS INFRAEST
APOYO USADA
CATASTRO CATASTRD COD. CATASTRO COD.DRG‘R.. SER, .
COD .CATRETRO COD.ORQ
M621
MATRICULADOS
POR TURNO

CO0 .0 ERRY.

COD . TCREG
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.1- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS

a) ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS —CIHHGO,_ESTABLBCIHIENTOS—

CAMPO

b
= OoOW 0 ~J, [ I NN

fa—
[ 8]

[T
(S, WV ]

NOMBRE

M6 0CODNC
6 0CODCA
M60NROCA
M6 ONOMCA
M6 0SUELO

M6 0COREG
M60TELEF
M6 0PROPT
M6 0RAZSO
M6 0ANOCO
M6 0SERIN

M60NPRES
M60AUDIT

M60FECHA
M60FULTA

DESCRIPCION DEL TIPO
Cédigo de catédstro
Cédigo de calle

"Nimero calle

Descripcién de la calle
Cédigo uso de suelo
(9310=Educacién).

Cédigo regidn

Teléfono

Regimen y propiedad
Razén social '

Afio construccioén
Servicio de infraestruc-
tura.

Contador de N°de presta-
ciones asociadas.

Cédigo de auditoria
Fecha origen

Fecha dltima actualiza-.
cién. '

b)- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS -CIMM601,

CAMPO

W~ AU LW =

NOMBRE

M601CODNC
M601LOCAL
M601NOLOC
M601METRO
M601ESTAD
M601ADICI
M601AUDIT
M601FECHA

DESCRIPCION DEL ITEM
Cédigo de catastro
Cédigo de locales

N° del local

Metros cuadrados

Estado

Adicionales

Ajditoria

Fecha Gltima actualiza-
ci6n.

88

TIPO

Carécter
Numérico
Numérico
Caracter

Carécter

Numérico
Numérico
Carécter
Carécter
Numérico
Caracter

Caricter

Caréicter
Fecha
Fecha

TOTAL

I.OCALES-

TIPO
Caracter
Caracter
Numérico
Numérico
Caréicter
Caracter
CarAacter
Fecha

TOTAL

ARCHO
26
6
6
30
10

w
oORONON

[y
[y

ANCHO
26

‘10
10
10
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¢)- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS ~-CIMM602, REFACCIONES-

CAMPO NOMBRE DESCRIPCION DEL ITEM TIPO ANCHO
1 M602CODNC Cédigo de catastro Cardcter 26
2 M602TREFA Cédigo tipo de refaccién Numérico 6
3 M602AMREF Afio y mes de la refacidén Caracter 8
4 M602DURAC Perfodo de la refaccién Caracter 8
5 M602UNIDA Unidad . Carécter 4
6 M602CANTI Cantidad Numérico 9
7 M602AUDIT Auditoria Cardcter 10
8 M602FECHA Fecha tltima actualiza- Fecha 8

clén
TOTAL 80

d)- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS ~-CIMM61, PRESTACIONES-

CAMPO NOMBRE DESCRIPCION DEL ITEM TIPO ANCHO
1 M61CODNC Cédigo de catastro Ccardcter 26
2 M6INOSER N° del servicio Numérico 3
3 M61SERVI Nombre del servicio Caracter 30
4 M6 10RGAN Organizacidn Numerico 1
5 M61JURID C6dige de juridiccidn Cardcter 3
6 M61SUBVE % de subvencién Numerico 7
7 M61CATEG Categoria Caréicter 2
8 M61SUELO Cédigo de uso

(9310=educacidn) Cardcter 10
9 M61TURNO Turno Caracter 2

10 M6 1SERBA Servicios basicos Cardcter 10

11 M61SERSU Servicios subsidiarios Caricter 10

12 M61NPRES Contador de prestaciones Numérico 2

13 M61AUDIT Auditoria Caracter 10

14 M61FECHA Fecha de origen Fecha 8

15 M6 1FULTA Fecha de Gltima ‘

actualizacidn Fecha 8

TOTAL 132

e)- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS ~-CIMM611, INFRAESTRUCTURA USADA-

CAMPO NOMBRE DESCRIPCION DEL ITEM TIPO ANCHO
1 M611NOSER N° del servicio Numérico 4
2 M6110RGAN Organizacidn Carécter 1
3 M611TURNO Cédigo turno Caracter 1
4 M611SUPER Superficie (m") Numérico 7

: d=2
5 M611AULAS Cantidad de aulas Numérico 4
6 M611AUDIT Auditoria Caricter 10
7 M611FECHA Fecha iltima actualiza- Fecha 8
cidn.
TOTAL 36
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f)- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS -CIMM62, ALUMNOS-

CAMPO
1
2
3

0~

11
12
13
14
15
16
17
18

NOMBRE

M62NOSER
M6 20RGAN
M6 2SUELO

M6 2ANOLE
M6 2CANTT
M6 2CODNC
M6 2CARNU
M62CARHI
M6 2CARSA

M6 2MIVAR
M6 2MIMUJ
M62INMUJ
M62INVAR
M62MFVAR
M6 2MFMUJ
M6 2AUDIT
M62FECHA
M6 2FULTA

DESCRIPCION DEL ITEM

N° del servicio
Organizacién

c6édigo de uso del suelo
(9310=educacién)

Afio lectivo

Cantidad de turnos
Cédigo de catastro _
Carencias de nutricién
Carencia de higiene
Carencia de atencién sa-

nitaria.

Matricula inicial varon.
Matricula inicial mujer
Ingreso de mujeres
Ingreso de varones
Matricula final varon
Matricula final mujer

Auditoria

Fecha de origen
Fecha dltima actualiza-

cién

88

TIPO

Numérico
Numérico
Caracter

Numérico
Numérico
Caréicter
Numérico
Numérico
Numérico

Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Caréacter
Fecha

Eecha

TOTAL

ANCHO

—
S~ W

DA NN =

[
00 00 O b b b b b B
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g)- ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS -CIMM621, MATRICULADOS POR TURNO-

CAMPO

NOMBRE

M621NOSER
M6210RGAN
M621TURNO
M621M1VAR
M62 IM1MUJ
M621C1SEC
M621M2VAR

M62 1M2MUJ
M621C2SEC
M621M3VAR
M621M3MUJ
M621C3SEC
M62IM4AVAR
M621M4MUT
M621C4SEC
M621M5VAR
M621M5MUJ
M621C5SEC
M621M6VAR
M621M6MUJ
M621C6SEC
M621M7VAR
M62 1M7MUJ
M621C7SEC
M621AUDIT
M621FECHA

DESCRIPCION DEL ITEM
N° del servicio
Organizacién

Cédigo turno
Matriculados varones 1°¢
Matriculados mu;eres 1°¢
Cantidad secciocnes 1°c
AR Matriculados varones 2°c
Matriculados mujeres 2°c
Cantidad secciones 2°c
Matriculados varones 3°c
Matriculados mugeres 3°¢c
Cantidad secciones 3°c
Matriculados varones 4°c
Matriculados mujeres 4°c
cantidad secciones 4°c
Matriculados varones 5°c
Matriculados mujeres 5°c
Ccantidad secciones 5°c
Matriculados varones 6°c
Matriculados mujeres 6°c
Cantidad secciones 6° c,
Matriculados varones 7° .C
Matriculados mujeres 7°c
Cantidad secciones 7°c
Auditoria

Fecha Gltima actualiza-
cién.

h)~ ESTRUCTURA DE LA BASE DE DATOS -CIMM63,

CAMPO

O 00~ N b B

NOMBRE
M6 3INOSER
M63CODNC
M63PERSO
M6 3CPERS
M6 3SEXQO
M63TITUL
M63AUDIT
M63FECHA
Mé63FULTA

TIPO
Numérico
Numérico
CarActer
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
Numérico
CaréActer
Fecha

TOTAL

PERSONAL DE APOYO-

DESCRIPCION DEL ITEM TIPO
N° del servicio Numérico
C6digo de catdstro Caréacter
Cédigo de personal Numérico
Cantidad de personal Caracter
Sexo Caricter
Titulo Caracter
Auditoria Caracter
Fecha de origen Fecha
Fecha tltima actualiza- Fecha
cién.

TOTAL 72
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IIl.2- SISTEMA UTILITARIO

a) PROCESAMIENTO DE LOS DATQS

Posteriormente se cargé la estructura de la base en DBASE lii PLUS, como asi tambien la
informacion de los 32 colegios primarios a nivel Provincial de laMunicipalidad de San Isidro,
los que ser&n tomados como ejemplo de funcionamiento de la base. Se ha elegido éste
software para que la investigacién sea compatible con el sistema utilizado por el CIM.

_ Al esquema de arquitectura del sistema utilitario, basado enlos
objetivos planteados por éste trabajo, se accede mediante un menu de entrada con 7
opciones.El esquema es el siguiente:

- MENU PRINCIPAL

- PROGRAMA: BECA.PRG '
- ESTE PROGRAMA, |.LAMA A LOS DEMAS, QUE SE DETELLAN A CONTINUACION

-1- GRADO DE DESERCION Y DESGRANAMIENTO

PROGRAMA: BUS1.PRG BASE DE DATOS: CIMM62.DBF

- CODIGO DE CATASTRO

- NUMERO DE SERVICIO

- MATRICULA INICIAL VARONES

- MATRICULA FINAL VARONES

- DIFERENCIA DE MATRICULADOS VARONES
- MATRICULA INICIAL MUJERES

- MATRICULA FINAL MUJERES

- DIFERENCIA DE MATRICULADAS MUJERES
- PORCENTAJE DE DESERCION VARONES

- PORCENTAJE DE DESERCION MUJERES

Al pie de cada hoja, reporta:

- TOTAL MATRICULADOS VARONES INICIO
- TOTAL MATRICULADAS MUJERES INICIO
- TOTAL MATRICULADOS VARONES FINAL

|
I
|
I
I
|
|
I
I
I
|
|
|
|
I
I
|
I
I
I
I
|
|
I
I
I
| - TOTAL MATRICULADAS MUJERES FINAL
| :

I
|
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|-2- CARENCIAS OBSERVADAS EN LA POBLACION ESTUDIANTIL
I

PROGRAMA: BUS2.PRG BASE DE DATOS: CIMM62.DBF

- CODIGO DE CATASTRO
- NUMERO DE SERVICIO
| - CARENCIA NUTRICIONAL
| - CARENCIA HIGIENICA

- CARENCIA SANITARIA

- PROMEDIO DE LAS 3 CARENCIAS ANTERIORES

-3- EDAD Y ESTADO DE LOS EDIFICIOS

PROGRAMA: BUS3.PRG BASE DE DATOS:CIMM60.DBF

- CODIGO DE CATASTRO
- ANO DE CONSTRUCCION
- EDAD DE CADA EDIFICIO
- CODIGO DE AUDITORIA

- - CALLE

I
|
I
|
|
- NUMERO

4- ESTIMACION DE LA INVEERSION PARA REFACCIONES

PROGRAMA: REFAC.PRG BASE DE DATOS:CIMM602.DBF

!
I
|
:
I
|
I
I
|
I
I
I
I
I
I
I
I
|
I
I
|
| - CODIGO DE CATASTRO
| - CODIGO DE REFACCION

| - CANTIDAD

| - UNIDAD DE MEDIDA

| - COSTO MTS. LINEALES

| - COSTO MTS. CUADRADOS
| - COSTO MTS. CUBICOS

| - ANO/MES REFACCION

| - DURACION

| - AUDITORIA REFACCION

| - FECHA AUDITORIA

I

I

|

5- LISTADO DE SERV. Y RAZON SOCIAL CORRESPONDIENTE.
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PROGRMA: BUS4.PhG BASE DE DATOS: CIMM61.DBF

- NUMERO DEL SERVICIO
- RAZON SOCIAL DEL TITULAR

6- LISTADO DE SERVICIOS, ORDENADOS SEGUN JORNADA
COMPLETA, T.M,,T.T.

PROGRAMA: BUS5.PRG  BASE DE DATOS: CIMM60.DBF

- NUMERO DPEL SERVICIO

I
I
I
I
I
I
I
I
|-
I
I
I
|
| - TURNOS DISPONIBLES PARA ENSENANZA

|-7- LISTADO DE RELACION DOCENTE/ALUMNO,POR SERVICIO

I )
PROGRAMA: BUS7.PRG  BASES DE DATOS: CIMM62.DBF Y CIMM63.DBF

- NUMERO DEL SERVICIO
- RELACION DOCENTE/ALUMNO

8- FINAUIZAR

— . — — — — —— —

. SALE DEL SISTEMA.‘ REINDEXANDO TODOS LOS ARCHIVOS
INDICE. | ‘

b) METODOS Y TECNICAS DE PROCESAMIENTO DE DATOS APLICADOS

Para todas las busquedas se hanimplementado técnicas de programacion estructuradas,
propias del DBASE Il PLUS, como ciclos iterativos. Estas busquedas se efectian sobre los
archivos indexados por claves determinadas. :
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V- DESARROLLO, IMPLEMENTACION, Y POSTIMPLEMENTACION

Debido a que la FASE DE DESARROLLO ylade IMPLEMENTACION comprenden, entre
otros puntos, la conformacion del equipo de documentacion, la determinacién de
responsabilidad, el control de gastos, la planificacién del trabajo como la de inplementacion
y a que la fase de postimplementacion consiste en revisar la practica en el ambiente del
usuario, el anélisis de nuevos requerimientos, efc; éstas fases no han sido desarrolladas
debido a que para poder ejecutarlas es necesario la puesta en marcha del sistema,
Situacién que no se encuentra comprendida en ésta invstigacion.

V- APLICACION GRAFICA

Para la aplicacién grafica se utilizé el software AUTOCAD 10.Sobre el plano del Municipio
de San lIsidro, digitalizado previamente con el software ARC-INFO, se ubicaron los 32
colegios primarios a nivel provincial en funcién del dato catastral, asf se obtuvo el primero
de los planos que se adjuntan a ésta sintesis de la investigacién, “LOCALIZACION
ESPACIAL DE LOS ESTABLECIMIENTOS CON SU CORRESPONDIENTE
GEORREFERENCIACION’.

Para el segundo de los planos obtenidos, “RELACION ENTRE LOCALIZACIONESPACIAL
DE LOS ESTABLECIMIENTOS Y DENSIDAD DE POBLACION", fue necesario sacar una
estadistica de la matricula promedio de los 32 coleglos y en funcion de éste dato se
agruparon en cuatro niveles:densidad muy alta, densidad alta, densidad media, densidad
baja.

VI- CONCLUSION

Con éste trabajo do desea aportar una metodologia de investigacién para ser utilizada
como herramienta informatica en el anélisis del equipamiento urbanoy se pretende que lo
desarrollado sea de utilidad para aunar criterios dentro del area educativa y asi poder
comparar los distintos niveles y juridicciones bajo una misma normativa.

Debo agradecer el apoyo aportado por el CONSEJO DE EDUCACION DE SANISIDROYy
a la DIRECCION DE INSPECCION DE SAN ISIDRO,quienes han aportado gran parte de
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. METROPOLITANA, con su directora la ARQ. MARIA ADELA IGARZABAL de NISTAL,y a
la FACULTAD DE ARQUITECTURA,DISENO Y URBANISMO y su decano el ARQ. JUAN
MANUEL BORTHAGARAY.

Arq. ANDREA MARCELA BEHAR, Av. Maip( 1551 13°"A", Vicerite Lépez, (1638) Pcia. de
Buenos Aires, Argentina; TE: () 797-0088. '
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ABSTRACT:

GRANTEE: Eng. Alejandro E. Ferrari
PERIOD: 1st july 1991 - 31st december 1991
PROJECT NAME: ROBOTIC ARM

This research work was carried out in the Open L'aboratory of the Electronic Department,
Facultad de Ingenieria, University of Buenos Aires. Director Eng. Marcelo Lehman. -

1

AREA: INDUSTRIAL DESIGN

OBJETIVE:

Design of a remote commander arm - robotic arm - that can act as an interface of help for
motor handicapped people. : |

DESCRIPTION:

To carry out the necessary studies, research work and practice, in order to define and build
up the first moduies of a project. This project would lead up to the development of robotic
devices prototypes which can act as aninterface between the handicapped person and the
environment. : '

INTRODUCTION: - - o S
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INTRODUCTION:

~ This piece of work is included in the frame of the investigations that aims at solving the
important problem of the difficulties of the handicapped people to interact with the
environment.

In the course of our research work we have reached the necesary preliminar studies for the
design of arobotic arm that would act as an interface between the handicapped persenand
his environment. : '

CONTENTS:
1. Ergonomic study.
2. Study of the communication between the handicapped person and
the system.
- USER - COMPUTER interface.
- COMPUTER - ACTUATORS/SENSORS interface.
- COMPUTER functions. '

3. Study of the different manipulatdrs configurations and their
workspace.

4. Kinematic study.

5. Conclusions.






INTRODUCCION:

Este informe contiene las conclusionesy resultados obtenidas a lo largo de los seis meses
de la beca. A continuacién detallaremos la evolucién de nuestro trabajo:

Los primeros meses fueron dedicados a generar un plan de: trabajo para definir las
necesidades de una persona discapacitada en un ambiente de trabajo y disefar un
manipulador robdtico que cubra dichas necesidades (dicho plan fue entregado junto al
primer informe mensual). Trabajamos sobre el caso concreto de un discapacitado
cuadriplégico. Como primera conclusion se establece la necesidad de realizar algunos
estudios previos al disefodel manipulador propiamente dichoquecitaremos a continuacion:

1 - Estudio ergonomico que permita definir el ambiente en el que interactuara la persona
discapacitada.

5. Estudio del modo de comunicacion entre la persona discapacitada Y el sistema
(diferentes alternativas de la interfase USUARIO - MANIPULADOR ROBOTICO).

3 - Estudioy andlisis delas diferentes configuraciones de manipuladores y de sus espacios
de trabajo para arribar a un disefio acorde a las necesidades. :

4 - Estudios y andlisis cineméticos, dinamicos y ergondmicos de las configuraciones.
5 - Estudio y andlisis de los diferentes sistemas y métodos de control de robots.

6 - Estudiode las diferentes tecnologias que resuelvan diferentes aspectos del manipulador
robotico. '

DESARROLLO

1 - Estudio ergonémico

Con este primer estudio comienzan & definirse algunas caracteristicas del ambiente de
trabajo, llegandose « las siguietes conclusiones:

A - €l manipulador robotico se desplazara a través de
rieles adosados a la pared, paraubicarse en distintos sectores ligados a diferentes tareas.

- Zona de trabajo y estudio,
- Zona de recreacién y alimentacion.

La persona discapacitada podra ubicarse ensilla de ruedas o en camilla en cualquiera de
estos dos lugares y comandar al manipulador para que se ubique enla zonaen laquée ella
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se encuentre. El manipulador permanecera fijo en el area de trabajo en la que se lo
posicione y en ese punto de trabajo realizard la tarea de manipulacién de objetos que sirva
de ayuda a |a persona.

B - Se disefiaran diferentes accesorios que permitan facilitar las tareas y ampliar el
espectro de posibilidades de ayuda del manipulador. Esto significa que el manipulador
podré tomar los objetos mas facilmente sin tener que adoptar posiciones complicadas o
que exijan altos niveles de habilidad; esto tiene como finalidad simplificar al maximo las
tareas de manera de minimizar el nivel de dificultad en !a toma de objetos a la persona
discapacitada.

- Bandejas especiales para el traslado de alimentos. (bandejas que sean livianas, de f4cil
transporte y que ademas permitan contener en forma de médulos a los elementos a
transportar; tales como vasos, platos y cubiertos)

- Anillos metalicos para la. toma de elementos tales como lapices, pinceles, libros etc. de
manera que puedan ser tcmados mediante un iman colocado en la manc del manipulador.

A partir de este primer estudio quedan definidas las tareas que deberd realizar el
manipulador y su forma de trabajo; el manipulador provee a la persona discapacitada la
capacidad de interactuar con el medio fisico.

De ac4aen adelante abordaremos el problema de lavinculacion de lapersonadiscapacitada
con el manipulador robético y otros dispositivos.

El sistema bajo estudio queda conformado como se ve en Ia FIGURA 1 ( APENDICE 1).

2 - Estudio de |la comunicacién entre |la persona discapacitada y el sistema

Este segundo estudio realizado, sobre la vinculacion USUARIO - ROBOT es un tema de
gran interés en el disefio de un manipulador robético ya que incluye como veremos mas
adelante el disefio de ia interfase que permitird controlar al manipulador.

Cuando hablamos de la vinculacion USUARIO - ROBOT estamos hablando de un
dispositivo que !lamaremos interfase que permitira que la persona discapacitada se
comunique con el robot propiamente dicho, que pueda actuar sobre dispositivos simples
que se encuentren en su ambiente de trabajo y que ademas tenga en forma permanente
informacion de lo que esta sucediendo en dicho ambiente.

Para analizar dicha interfase la subdividiremos en dos :

- Interfase USUARIO - COMPUTADORA
- Interfase COMPUTADORA - ACTUADORES/SENSORES
( Ver FIGURA 2 en el APENDICE 1).
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Interfase USUARIO - COMPUTADORA

Es la que permite que la persona discapacitada se comunique con el sistema; por lo cual
ésta interfase debe ser amigable y simple de utilizar. A partir de los requerimientos
anteriores y considerando les grandes ventajas que presenta una interfase grafica se
decidid inciuir una COMPUTADORA. Lainclusién de una COMPUTADORA en el sistema
resuelve el problema de 1a comunicacion entre la persona discapacitada y el mismo.

Esta interfase est4 formada por dos partes: la primera es un dispositivo electronico similar
a un joystick, un track-ball o un mouse (Estos dispositivos estan disponibles en el mercado
internacional), que convierte los movimientos hechos por |2 persona discapacitada {con la
cabeza, parpados o eventualmente con la mano) en un cursor que se mueve por lapantalla.
La segunda es el software que mediante menues y graficos presenta las diferentes
opciones que se podran elegir para controlar al manipulador y a su vez entregar
informacion acerca del estado del mismo a la persona que lo utilizara.

La especificacion del dispositivo a utilizar es una decision de nivel jerarquico menor a las
se tomaron hasta aqui ya que dicha especificacion dependera exclusivamente del grado
y tipo de discapacidad de la persona que utilice el equipo. Sibien esto Gltimo hace suponer
que se esta desarrollando un sistema sin definir el tipo y grado de discapacidad de la
persona que lo va a utilizar, esto no es cierto ya que se estan tomando decisiones que
hacen al aspecto funcional del sistema; se fijan sus caracteristicas generales y las f
prestaciones que debera tener.

En esta primera etapa de nuestro trabajo es prioritario el estudio del manipulador
propiamente dicho, ya que por estar dedicado nuestro estudio a generar dispositivos de
ayuda a discapacitados motrices totales (parapléjicos) las caracteristicas del manipulador
(funcionales y estructurales) dependeran fuertemente de la ergonomia de dichas perse-
nas.

Por o tanto |a eleccion de un dispositivo u otro sera tomada en una etapa futura, cuando -
se realice el disefio del software y el hardware de control del robot.

Interfase COMPUTADORA - ACTUADORES/SENSORES

La COMPUTADORA solo puede enviar y recibir sefales pequerias, de informacion.

Por ejemplo, no podriamos activar un motor conectandolo directamente a la
COMPUTADORA, ya que la computadora no es capaz de proveer |a potencia necesaria
para activarlo. Aqui nace ya la necesidad de que exista un dispositivo capaz de recibir
informacién y, en funcion de ella, entregar la potencia necesaria para activar un aparato.
En este caso particular se trata de una sefial que sale de la computadora hacia el medio,
como podria ser la orden de activacién de un aparato eléctrico (Ej: un televisoryouna orden
que haga que el manipulador ejecute alguna tarea.
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De lamisma manera cuando se trata de una sefal que proviene del ambiente, como podria
ser |a sefial analogica entregada por un sensor de posncucn indicando la ubicacion de una
articulacién; seria necesario ‘acondicionar dicha sedal ya que las computadoras solo
manejan sefales digitales y la sefial de ia que estamos hablando es analdgica. Aqui surge
nuevamente la necesidad de un dispositivo intermedio entre el medio y la computadora

(Ver FIGURA 3 en el APENDICE 1).

Ya podemos enunciar la funcion elemental de [a interfase COMPUTADORA -
ACTUADORES/SENSORES:

- Adaptar los niveles y acondicionar las sefiales que entran y salen de la computadora.

A partir del diagrama anterior quedan claramente definidas las tareas que deberarealizar
la interfase en cuestion.

A.- Controlar dispositivos simples.
B.- Controlar al manipulador propiamente dicho.

A continuacion explicaremos cada uné, de ellas en detalle:

A - Este tipo de tareas no necesitan del manipulador robético y son:

- Activacion y desactivacion de dispositivos éléctricos y electronicos tales como:
-TV \ '

- EQUIPO DE AUDIO

- CERROJOS
- APARATOS DE ILUMINACION

- Atencion de comunicaciones telefénicas. ‘
- Manejo de sistemas de seguridad y pedido de ayuda.

Solo algunos de los items enumerados anteriormente son de interés esencial en nuestro
trabajo y seran estudiados en una segunda etapa.

B - Esta tarea es uno de los objetivos principales de nuestro trabajo ya que la interfase
contendra todo el HARDWARE necesario para controlar el manipulador robético.

Funciones de la COMPUTADORA.

Enlos puntos anteriores se hadefinido cuales serianlas funciones de la COMPUTADORA,.
podemos entonces describirlas claramente:
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- Interpretara las érdenes que de el usuario a través de la interfase USUARIO -
COMPUTADORA y las enviara a los dispositivos 6 al manipulador a través de la interfase
COMPUTADORA - ACTUADORES/SENSORES.

- Recibird la informacion proveniente de los sensores a través de la interfase
COMPUTADORA - ACTUADORES/SENSORES, y la presentara ail usuario en pantalla.

NOTA: Estas funciones se realizan mediante un software diseiiado especialmente a tal
efecto.

Estas son las dos funciones principales que realizara la COMPUTADORA, no obstante se
podra aprovechar al maximo |a capacidad de la misma utilizandola para diversas tareas,
tales como:

- Atencion de comunicaciones telefénicas.
- Utilizacién de softwvare standard.
- Aprendizaje y recrsacion.

3 - Estudio de las diferentes configuraciones de manipuladores y sus espacios de
trabajo

Comenzamos este estudio analizando qué funciones deberia cumplir un maniputador
robético y cuales serian las tareas tentativas que realizaria dicho manipulador para cumplir

con las necesidades propuestas.

Como primer punto surge del estudio ergonémico la necesidad de que el manipulador
tenga la capacidad de trasladarse de un lugar de trabajo a otro, en los que eventualmente

se podria ubicar la persona discapacitada.

Este requerimiento impone ya una importante caracteristica a la configuracion del
manipulador ya que ningunade las configuraciones standard existentestiene la posibilidad
de trasladarse moviendo su base. E| que las configuraciones standard no ofrezcan la
posibilidad de trasladar su base, se debe fundamentalmente a que el movimiento de cada
una de las articulaciones de un manipulador deben estar siempre referidas a unaterna fija
conacida, que normalmente esté ubicada en la base del manipulador, de manera de poder
conocer en cada instante cual es la posicion y la orientacién de la mano o herramienta del
manipulador respecto de esa terna que es siempre la misma. De esta manera el
manipulador puede funcionar correctamente independientemente del lugar en que se lo

ubique.

Teniendo en cuenta como punto de partida las caracteristicas impuestas por el estudio
ergonémico comenzamos un estudio sobre el tipo de tareas que deberia ejecutar el
manipulador en el ambiente de trabajo. Realizamos la division de dichas tareas en tres

105



grupos segun el grado de dificultad de las mismas desde el punto de vista del manipuiador.
Esta informacion es extremadamente importante para el disefio del manipulador ya que
esta directamente ligada con su estructura y con los sistemas de controf del mismo.

La division que realizamos es la siguiente:

- Tareas predefinidas (preprogramadas)

Son aquellas tareas ‘repetitivas” en las cuales el robot encontrara los objetos a trasladar
siempre en un mismo lugar y tendrd que llevarlos a un fugar conocido que seré siempre el
mismo.

£n este tipo de tareas el usuario interviene solamente seleccionando la tarea a cumpliry
no interviene durante el proceso del trasiado, la duracion de dichas tareas no es

dependiente del usuario.

Como ejemplo : trasladar una bandeja con comida desde estante de alimentos a zona de
alimentacion. ' :

- Manipulacion de objetos en una zona de trabajo:

Son aquellas tareas donde es necesario un nivel de inteligencia mayor por parte del
sistema ya que hay gran interaccion entre el sistema y el usuario.

El usuario debera tomar decisiones durante la manipulacion, |a duracién de estas tareas
dependera del usuario. ~ ‘

Nos referimos a tareas tales como alimentar a la persona discapacitada, condimentar una
comida, darle de beber, etc.

- Tareas no predecibles (correccidn de errores cometidos durante la manipulacion):

A

Son aquellas tareas “impredecibles”, tareas que no se sabe cuando deberan ejecutarse.

Como ejemplo: si durante la manipulacion de un objeto este cae por alguna causa, debera
existir un "modo manual” en el que el usuario pueda volver a tomar el objeto caido.

Podemos resumir entonces todas las caracteristicas que debera tener la configuracion del
manipulador a disefiar que surgieron de los diferentes estudios realizados:

- Traslado de una zona de trabajo a otra. , :
- Amplio espacio de trabajo para manipular objetos eficientemente dentro del area de

trabajo. _
- Capacidad de carga en el orden de 1Kg.
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- Precisién cercana a la de un manipulador industrial. |
- Velocidad de trabajo humana.

Podemos decir entonces que las caracteristicas tentativas del manipulador y de ningun
modo definitivas son tales que lo ubican en una brecha tecnolégica entre un manipulador
industrial y uno educacional, ya que el mismo debera manejar cargas cuyos valores se
acercan a las que maneja uno educacional con la precisién de uno industrial y a

velocidades casi humanas.

A partir de las caracteristicas anteriores se estudiaron las configuraciones standard de
manipuladores, rotacionales, cilindricos, cartesianos y polares y sus espacios de trabajo; -
llegdndose ados posibles configuraciones que estudiamos y analizamos con detenimiento

para poder seleccionar la mas apta de ellas.
Las configuraciones propuestas son las siguientes:

1 - Configuracion A (rotacional)

Posee cuatro grados de libertad para el posicionamiento de la mano {uno mas que la
configuracién standard) y tres grados de libertad para la orientacién de la misma. Poses
tres enlaces entre las articulaciones correspondientes (Ver FIGURA 4 en el APENDICE 1).

POSICIONAMIENTO:

- Traslacion de toda la estruciura mediante un carro que se mueve a lo largo de un riel

adosado a la pared.

- Rotacion de la base.
- Rotacién del hombro.
- Rotacion del codo. .

ORIENTACION:

- Rotacion de la muiieca.
- Dos Rotaciones de la mano.

2 - Configuracion B (rotacional)

Posee cuatro grados de libertad para el posicionamiento de la mano (uno mas que la
configuracion standard) y tres grados de libertad para la orientacién de |a misma. Posee

dos enlaces entre las articulaciones correspondientes.

Posee como particularidad un dispositivo mecanico en la articulacion del hombro que
permite mantener su eje de giro siempre perpendicular al plano del piso ( Ver FIGURA S
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en el APENDICE 1).

POSICIONAMIENTO:

- Traslacién de toda la estructura mediante un carro que se mueve a lo fargo de unriel

adosado a la pared.

- Rotacién de la base.

- Rotacidn de! hombro (Dispositivo mecanico).
- Rotacion del codo.

ORIENTACION:

- Rotacién de la muiieca.
- Dos Rotaciones de la mano.

ESTUDIO COMPARATIVO:
Para realizar este estudio se utilizaron los siguientes criterios :
1- Funcionalidad : involucra el estudio de los respectivos diagramas geométricos de los

espacios de trabajo de cada una de las configuraciones. Estos diagramas entregan
informacién acerca del lugar geométrico de los puntos accesibles para el manipulador.

2- Controlabilidad : implica analizar qué problemas presenta la estructura para su control.

1 - Analisis Funcional: se confeccionaron los diagramas geométricos de los espacios de
trabajo de ambas configuraciones, los cuales se muestran en las siguientes figuras:

- FIGURA 6: en esta figura se graficé el espaciode trabajode la estructuraAen vista lateral
y superior. La vista superior fue generada a partir de un corte en el espacio de trabajo
realizado a 0.30 mts. por sobre el plano de lamesa de trabajo (considerando estacota como
la correspondiente a la posicién de |a cabeza de una persona sentada).

- FIGURA 7: idem FIGURA 6, para la estructura B.

En ambas figuras se incluyé una mesa de trabajo de 0.80 mts. de ancho por 1.50 mts. de
largo por 0.80 mts de alto, para poder analizar claramente el alcance y el aprovechamiento
delespaciode trabajo del manipulador en el ambiente de trabajode lapersona discapacitada.

A partir de los graficos realizados podemos notar claramente las ventajas de laconfiguracion
“A"respectodela”B" :
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En primer lugar la configuracién “ A * presenta una interseccion de su espacio de trabajo
con el area de trabajo de la persona discapacitada mucho mayor que la de la estructura
“B".; a partir de lo cual podemos notar que la estructura “ A " tiene mayor funcionalidad,

£n segundo lugar, esta configuracion presenta un mejor aprovechamiento de su espacio
de trabajo, ya que gran parte de su espacio accesible coincide con el espacio de trabajo

de la persona discapacitada. '
En tercer lugar la configuracion * A " cubre la mesa de trabajo en su totalidad.

Cabe destacar que para este estudio se consideré al maniputador fijo en una de las éreas
de trabajo sin tener en cuenta la extensién del espacio de trabajo cuando este se desplaza
a lo largo del riel; tengamos en cuenta que los espacios de trabajo de mayor utilidad son
los de las areas en las que trabajard Ia persona discapacitada:

- Zona de trabajo v estudio.
- Zona de recreacion y alimentacion.

2.- Analisis de la controlabilidad:
Ambas estructuras poseen un sistema de rieles adosados a la pared que les permiten

desplazarse. Este dispositivo mecanico que de ahoraen adelante llamaremos “carro®, es
la base fisica del manipulador y soporta todo el peso de la estructura del mismo.

Ademas la precision con que el manipulador posicione su mano depende de la precisidn.

en el posicionamiento de cada una de las articulaciones que la anteceden; particularmente
el carro es laarticulacién mas comprometida en este sentido (soporta el mayor peso ytiene
asociada [a mayor inercia), debido a que una pequefia desviacion en el posicionamiento
del mismo, ocasionaria una desviacion considerable en e! posicionamiento de la mano.

Desde el punto de vista tedrico de control esto no representa mayores inconvenientes, sin
embargo queda por resolver el problema tecnoldgico asociado a la construccién de dicho
dispositivo.

Debido a lo planteado hasta el momento llegamos a la conclusion de que el gontrol de
posicionamiento del “carro” debera ser muy preciso. :

Los criterios utilizados nos permiten seleccionar la configuracion “ A ” para continuar con
los estudios.

4 - Estudio cinemaético.

La cinematica de un robot involucra dos temas a resolver:

109

]



- Problema cinematico directo
- Problema cineméatico inverso

A continuacién se detalla la resolucion del problema cinemético directo de la posicion de
la mano, que plantea la obtencion dela posicion final de lamano o herramienta, conocidas
las distintas rotaciones y translaciones de cadauna de |as articulaciones del manipulador.

El conocer en todo instante los distintos movimientos a realizar por las articulaciones de
un manipulador para alcanzar la posicidn deseada es de fundamental importancia.

La cinematica de un robot, estudia el movimiento de la mano o herramienta respecto deun
sistema de coordenadas, considerado fijo, en funcion del tiempo independientemente de
las causas que lo producen. El problema cinemdtico entonces consiste en el analisis de la
evolucion de la geometria del manipulador en funcién del tiempo.

Los modelos geométrico y cinematico dan informacién sobre el equilibrio estatico del robot
en cada una de las configuraciones que adopta. Permiten relacionar los angulos y
desplazamientos y sus variaciones en el tiempo con la posiciény velocidad del extremo del

manipulador.

A partir de estos modelos pueden determinarse las referencias a suministrar a los
actuadores de posicion y velocidad para que ol robot realice los movimientos deseados en

la forma prevista.

El modelo dindmico plantea la relacion existente entre las variables angulares o
desplazamientos, velocidades y aceleraciones con respecto a las fuerzas y pares que lo
producen. E! modelo dindmico es de fundamental importancia cuando se realizan
movimientos rapidos, en dondelas elevadas aceleraciones provocanfendmenos dindmicos
de gran influencia.

L os modelos dinamicos seobtienenenbase aleyes dela mecanicaclasica, pero sonvarias
las ecuaciones a partir de las cuales se puede encarar la solucion. Las mds utilizadas son:

- Ecuaciones de Lagrange: permiten obtener una formulacion sencilla y cerrada del
modelo dindmico, pero requierenungran volumen decélculo, lo cual las tornain aplicables
para la resolucién de sistemas en tiempo real.

_ Ecuaciones de Newton-Euler: los modelos obtenidos através de la formulacion de éstas
consisten en un conjunto de ecuaciones recursivas de muy répida resolucion en tiempo
real. Como contrapartida estas ecuaciones no son aptas para obtener leyes de control.

.- Ecuaciones de Lagrange-Euler: son computacionalmente ineficientes, sin embargo son
muy aptas para realizar simulaciones.




Cuando las velocidades y aceleraciones son reducidas, el sistema de control desarrollado
a través del modelo geométrico y cinematico arroja buenos resultados.

A continuacion se presenta el estudio cinematico de la configuracion * A *.

Para realizar este estudio se recurre al uso de transformaciones de coordenadas. Ei
procedimiento consiste en asignar acada elemento del manipuladorun sistema coordenado,

y mediante dichas transformaciones se describe la posicién de un elemento respecto al
siguiente

Estas transformaciones se describen mediante matrices denominadas matrices de
transformacién, que contienen informacién acerca de la posicion y orientacién de un
~elemento respecto al adyacente en funcién de los pardametros de cada miembro del
manipulador. . '

La matriz genérica de transferencia a la base definida por Denabit y Hartenbefg es la
siguiente:

cos Ay -CcOS aL.sen 9 sen dai,.sen Hi as.cos 9y
sen 91 CO3 Q1.C03 Y -3en d1.Cc0s Hi ay.cos B3
Ay =
O sen ai oos ai s FY
0 ‘ L 0 1

A partir de la configuracién “A” mostrada en la figura 4 y ubicando las ternas en cada una
de las articulaciones como se indica en la figura 8 se obtienen los pardmetros |, i, aiy
di de cada una de las articulaciones; -

. No Art. : =T , ag =I at da ‘

Pooo—1 , e : 0° ! 1) ! o |

: 0 j 0° : +90° to ' 0 :

) . : .o . e m.."A-m_w.m”mmmmmwmmmw?wm .o .?‘ - w%

: 1 g H1 i -90° * 0 i -l k

i 1 |

: s L. i mummmwmm"mqm" o e g e .mﬂ

; 2 | B2 | . 0° i l2 ; 0 |

3 . es : 0 | 1z | o |
TABLA 1

Parametros de cada articulacién.
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La disposicién de las ternas de la FIGURA 8 ha sido elegida sequn el criterio de mantener
alineados los ejes Z de cada una de ellas con su sentido de desplazamiento ¢ con su eje
de giro. '

La fila uno indica que hay una traslacion de la terna [X0 YO Z0]respecto de laterna [X-1 Y-
1 Z-1)debido al desplazamiento del carro. Estedesplazamientono tiene un valorconstante
ya que el mismo varia dependiendo de el area en la que se encuentre el manipulador.

La fila dos indica que hay una traslacion de la terna [X1 Y1 Z1] respecto de la terna
[XO YO 20}, de valor constante e igual a 10 (longitud del primer enlace), ademas de una
rotacion de la terna [X1 Y1 Z1] alrededor del eje X0, también constante y de a0°.

La fila tres indica que hay una traslacion de la terna [X2 Y2 Z2] respedo de la terna

[X1 Y1 Z1] de valor -1 (el signo indica que dicha trastacién es en sentido contraric al del

eje Z1), unarotacién fija de 90° alrededor del eje X1y un giro alrededor del eje Z1 de valor
1.

La fila cuatro indica que hay una trasiacion de la terna [X3 Y3 Z3] respecto de la terna
[X2 Y2 Z2] de valor 12 en el sentido del eje Y2 y un giro alrededor del eje Z2 de valor _2.

La fila cinco indica que hay una traslacion de la terna [X4 Y4 Z4] respecto de la terna
[X3 Y3 Z3] de valor 13 en el sentido del eje Y3y un giro alrededor del eje Z3 de valor _3.

A partir de la matriz genérica y de los coeficientes de cada articulacion (TABLA 1)
generaremos las matrices que nos permiten referir la posicion de cada articulacion
respecto a la anterior:

M-1 : Refiere la posicion de la terna ubicada en el carro a la terna fija ubicada en el riel.
MO : Refiere |a posicion de la terna ubicada en la base a la terna ubicada en el carro.

M1 : Refiere la posicion de la terna ubicada en el hombro a la terna ubicada en la base.
M2 : Refiere la posicién de la terna ubicada en el codo a la terna ubicada en el hombro.
M3 : Refiere la posicion de la terna ubicada en la mufieca a la terna ubicada en el codo.

1 0 O 0
Y 1 0 O
M-1 = f
O O 1 3 ;
) 0 0 1o
| 0 0 1o
L0 0o -1 0
H() = E 5
o 1 O -ly |
; : i
' O ) ¢ 1 !
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cos 91 4] -~ gen Y1 O

. ‘ '
sen 91 0 cos 91 v :
My = | ' . . |
1 0 -1 O -11 ;
Lo 0 0 1 |
y | coa B2 - 3en Oz : -0 | 12.cos 62 [
f ]
.1 8en B2 cos Oz 0 lz.8en 92" !
Mz = ' - , !
{0 0 1 0 i
|
| 0 ) 0 1 i
i cos Os -~ =en B3 0 la.cos B3 |
| sen 93 cos O3 v la.sen Oa |
Mas = | '

i 0 0 1 0. |

i )
; 0 0 0 1 ‘

La matriz general de transformacion a la terna fija (ubicéda en el extremo del riel), que
refiere la posicion de fa mano a la misma se obtiene de multiplicar las matnces de
transferencia de cada una de las artuculacnones de la siguiente manera:

M = M-1 x MO x M1 x M2 x M3

.La matriz general de transformacion que permite conocer la posucuén de la mano en todo
‘momento se muestra en la FIGURA 9.

Hasta aqui seresolvid el problema cinematico d|recto del posucmnamiento de lamano, para
concluir el estudio cinematico queda por resolver el problema cunemétuco dela onentacuén '
de Ia mano. |
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ICSC WORLD LABORATORY PROJECT LAND - 5

Report of stage of:
JUAN PABLO COQS

EVALUATION:

The contribution of Architect Juan Fablo Coos regarding the organization of Data
Base, the activities classification management used by the National Institute of Stadistics
and Census, is the first step for it's future used in order to obtain different forms of
classifications in urban land use.

In the other hand the developed Data Base, can be used, to verify the existing
correspondence between reality and the application of the Buenos Aires Metropolitan
Area Municipalities.

The development of the subject constitutes an ambicious goal that requires a
technical-urbanistic handiing, that a Scholarship holder does not quite has. This fact

~ didn't allow a significant advance in the obtained resuits,

| |

Arch. “:%EL BORTHAGARAY Arch. MARIA A. IGARZABAL DE NISTAL
Co-Rirgctor Land - 5 ' Academic Coordinator
Dean FADU CAQ Center
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ABSTRACT

GRANTEE: COOS, Juan Pablo

PERIOD: 1st July 1991 - 31ST December 1991

PROJECT NAME: INFORMATIC TOOL APPLICATION FOR ANALYSIS AND MAN-
AGEMENT OF UREAN LAND JSE

AREA: URBAN PLANNING

OBJECTIVE:

Organize an Alphanumeric Data Base for Urban Planning, based in The “International
Uniform Clasification of Activities”, used by the National institute of Stadistics and Census
(INDEC), and used in the construction of Economics Census.

DESCRIPTION:

The users of this Alphanumeric Data Base can by addition of records, personalize the
generic cathegories of urban land use, adjusting it to theirs own scale of application and
according to theirs classification criterios. ‘

'DATA BASE STRUCTURE:
Verification of INDEC classification with the one used at the San Isidro Municipality, in the
grant of habilitation, and according with the existing cathegories of urban land use in the

standing Urban Code. Criterion analysis to stablished in the square the predominance of
one use over the other, '
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INTRODUCTION:
The control of the management of the urban land use is very 'necesary in large urban areas,
such as the Metropolitan Area of Buenos Aires.

But the ussually classification of land use of the nost the metropolitains municipies is
generica, and nowever, no restricted condition exists, that includes each cathegory.

" This situation leaves the granting of the habilitation license a personal criterio of the
responsables of granting. The interpretation of the standard lacks objectivity.

This project pretends to offer atool based of aninformatic systems thatspeeds the grantings

of licenses with a unity of criterio, and allows on the other hand the graphic analysis of land
use in order to establish the predominance of uses.

CONTENTS
1 - Objectives
2 - General Structure
3 - Project Phases
4 - Development
5 - Criterion Synthesis
6 - Implementation an Design

7 - Conclusion
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I - OBJETIVOS
~ Son objetivos del présente trabajo los siguientes:

* Definir una base de datos que permita alcanzar una amplia descripcion de las
actividades que conforman el uso del suelo urbano. '

* Clasificar las actividades urbanas de acuerdo al cédigo adoptado por el Instituto
Nacional de Estadisticas y Censo (INDEC).

* Establecer categor(as genéricas de usos, a partir del nomenclador del INDEC.

* Obtener salidas gréficas para reconocer la éreas urbanas caracterizadas segunla
predominancia de uso, o uso dominante del area. :

Il - ESTRUCTURA GENERAL
Las tareas se desarrollaron de acuerdo a las siguientes fases:

1 - Generacién de una base de datos conteniendo categorias, subcategorias y
rubros determinados por el Cédigo Internacional de Actividades, el cual sirve alos usuarios
como referente. Por agrupacién de registros, los mismos podréan formular sus propias
categorizaciones de uso dei suelo. '

o . Generacién de una base de datos conteniendo categorias y subcategorfas de
actividades adoptadas en cédigo de zonificacién municipal, tomando como area experi-
mental ef municipio de San Isidro (M.S.1), al de la Provincia de Buenos Aires, y el cédigo
de edificacion correspondiente al mismo.

3 - Andlisis de los datos provistos por el Padron de Actividades Econémicas del
M.S.\., para su confrontacién con las categor(as de uso del suelo permitido segun Cédigo
de Zonificacién. '

: 4 - Determinacién de criterios basicos para establecer categorfas genéricas de uso
del suelo para su aplicacién en 4reas metropolitanas.

Iil - FASES DEL PROYECTO
Ef proyecto se desarrollo en las siguientes fases:
1 - Andlisis y formulacién de hip6tesis sobre la distribucién de actividades, para

definir l]a dominancia de un uso a nivel parcsia, de acuerdo a la superficie ocupada; ello
permitird determinar criterios a aplicary restricciones a considerar.
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2 - Andlisis bibliografico de los sistemas de clasificacién adoptados por diferentes
autores. '

3 - Estudio de casos tipo para definir los criterios a aplicar en el disefio del sistema.
4 - Disefio de la base de datos.

5 - Prueba experimental de |la Base de Datos sobre el 4rea experimental elegida.

IV - DESARROLLO

1 - Andlisis de los criterios evidenciados en el estudio de casos tipo para definir la.
zonificacién segun usos del suelo.

2 - Evolucién de! concepto de uso del suelo ena zonificacién urbanisticay definicién
de! concepto actual.

3 - Objetivos de la zonificacién de usos de! suelo; son éstos: a) optimizacién de
servicios; b) localizacién correcta de actividades, y ¢) compatibilizacién de actividades
segun las molestias que generan.

4 - Objeto de la zonificacién: aplicacién de controles segln criterios de: a)
localizacién; b) condiciones funcionales, y ¢) molestias que generan.

5 - Se consideran como pardmetros principales de la zonificacion:

* Condicién segun intensidad de uso: usos dominantes; usos subdominantes; usos
complementarios.

* Categbrizacién segun el tipo de actividad: Residencial, Comercial; Industrial;
Institucional o Pdblico, y Agropecuario.

" * Dimensi6n en funcién de la superficie méxima permitida de acuerdo a las
caracteristicas que cada actividad presente.

* Nominacién: clasificacién taxativa de la categoria sw actividad, relacionada con las
condiciones que |a actividad presente en cada distrito o zona.

V- SINTESIS DE LOS CRITERIOS

Determinacion de los criterios para establecer categorias de uso del suelo enrazén: a) Area
de aplicacién (lote, manzana o sector urbano); b) en funcién de la superficie ocupada; ¢)
el tipo de actividad; y d) su ubicacién relativa con respecto al sistema vial principal.
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Definicién de categorfas principales.

Aplicacién de criterios de acuerdo a condiciones de localizacién.

Vi - DISENO E IMPLEMENTACION

Para el disefio del sistema se tomé en consideraciénla clasificacién adoptadapor el INDEC
y la utilizada para la clasificacién de actividades en el 4rea piloto: Padrén de Actividades
Econdmicas del M.S.I.

Fue necesario, en este caso, proceder ala agregacién de categorfas para establecer una
correspondencia con la clasificaciénadoptadaenla zonificacién vigente en el Municipio de
San Isidro.

La forma en que los datos son relevados por el Municipio, no permiten aplicar los criterios
segun superficie ocupada, en aquellos casos en que se localiza més de una actividad por
lote.

VIi - CONCLUSION

Las hipétesis planteadas en el proyecto deberan profundizarse para verificar las
inconsistencias que se plantean entre los usos del suelo permitidos de acuerdo a los
cédigos vigentes y las actividades permitidas segun habilitacién.

Estas situaciones pueden detectarse con precision mediante la utilizacion de sistemas
informaticos. '

Con el objeto de facilitar el control en la aplicacién de las normas sobre usos de suelo
permitidos, debe disponerse deuna clasificaciénuniforme de las actividades. Ello permitira
que los cédigos de zonificacién que dicten los distintos municipios tengan criterios basicos
comunes. -
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DISENO DEL SISTEMA

Diagrama de bloques
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Diagrama de Flujo
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USOS DEL SUELO

CATEGORIAS PRINCIPALES

ADAPTACION CLASIFICACION INDEC

* Vivienda:
0010
002000 a 002200

* Agropecuario:
111111 a 111390
111410 a 111990
112110 a 112900
111300

121110 a 219090

* Industria:
311110 a 342030

351110 a 355900

366600 a 390990

* Infraestructura:

410100 a 410300

* Transporte:

711140 a 720030 -

* Saneamlento:
920010 a 920030

* Comercio:
611110a 611990
621110 a 622990

631110a 632110

Vivienda Unifamiliar P

Vivienda Muitlfamlluar Prlvada o en Instituciones.

Pecuario, intensivo y extensivo.
Agricultura intensiva y extensiva.,
Servicios Agropecuaruos

Caza.
Extractiva: madera, carbén, minerales, sal, etc.

Industrializacién de productos para construccion,
alimentacién, vestido, cuero, papel, madera, etc.
Fabricacién de productos peligrosos, téxicos: gas
comprimido, explosivos y municiones, refi nenas ‘de
petréleo, etc.

Industrias diversas.

(Generacion, produccion y distribucion de servicios de
agua, cloacas, electricidad y gas. ¢

Servicios de trasnporte terrestre, aéreo, maritimo y
comunicaciones.

Setvicios de Ilmpieza y saneamiento, recoleccion de
res:duos

Comercio mayorista.
Comercio en general.
Servicios comerciales en general.




* Servicios Profeslonales:

810100 a 823090

* Servicios de Reparacion,
Cuidado y Mantenimlento:

951100 a 959990
* Hoteleria:
632110 a 632400

* Administracion:
910010

* Defensa:
910020

* Educacién:

930101

* Salud:
933310 a 933320

* Asistencia Soclal:

924010 a 934990

* Esparcimiento:
944110 a 949090

* Organizaclones:
966000

Servicios financieros, juridicos, empresarios y
profesionales.

Reparaciony mantenimiento de autos, artefactos del
hogar, servicios del cuidado personal.

Hoteles, hosterias, pensiones, etc.
Administracion publica.
Defensa.

Educacién primaria, secundaria, universitaria, y
diferentes modalidades de ensefianza. |

Hospitales, sanatorios, clinicas, dispensarios,
laboratorios, etc.

Guarderias, casas para ancianos, organizaciones
religiosas y servicios comunales y sociales.

Esparcimiento enlugares cerrados, radio, TV, teatros,
bibliotecas, museos, etc.: y en lugares abiertos:
jardin botanico, zoolégico, canchas.

Organizaciones internacionales y extraterritoriales.
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|CSC WORLD LABORATORY PROJECT LAND - 5
Report of stage of:
Industrial Designer GUSTAVO YAHBES

SUBJECT:

Design of a remote control "Partially Robotic Arm*, acting as heip
interface for motor disabled persons, in the research programme of medical engineering
directed to the disabled.

EVALUATION:

The industrial designer Mr. Yahbes, demostrated asatisfactory perfbr-
mance during the period he developed his work.

Showing emphasis in the ergonomic problem of the robotic arm-
- design. .

Mr. Yahbes used with imagination the CAO scientific potential proce-
dures. '

UEL BORTHAGARAY Professor MARIO MARINO
Cg-Directorl.and - 5 Academic Coordinator
Dean FADU

Ar
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ABSTRACT:

GRANTEE: Gustavo E. Yahbes Lanfré
PERIOD: 1st July 1991 to 31st December 1992
PROJECT NAME: "ROBOTIC MANIPULATOR"

AREA: INDUSTRIAL DESIGN

OBJECTIVE:

Designing an interfase which would allow a better relation between a person with disablity
in limbs and his environment, thus allowing this person more independence and freedom
of movement.

DESCRIPTION:

The project is mainly a robotized system which trough a computer and some operating
interfases (that could very according to the degree of disableness), enables the disabled
person move around freely in a predetermined area, which could be his/her own bedroom,
where he/she could have the possibility of controlling with absolute accuracy eveything that
is in there.
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Introduction: : :
We are all disabled in one way or another.
Anything that is done to help the reinsertion of disable people in society, however small,

is positive.
What weare trynig to designis ameans for any disabled person to be capable of functioning
in any area.
This devic = is made up of:
-a manipulating robotized arm
-a control interfase
-a computer
-a communication interfase
Contents:

1. First Phase (Previous Investigation)
-selection of the user, ergonomy
-interviews

-study of existing manipulator

-study of existing grips

2. Second Phase

-system of movement of the manipulator
-different proposed tipologies
-proposed grip

3. Third Phase
-approximate sizes
-field of action

-study of the operation

4. Fourth Phase
-operation
-different types of interfases

S. Fifth Phase
-analizing the habitat, size and plannig

6. Sixth Phase
-implementation
-conclusions

7. Appendex
-bibliogaphy, acknowledgments, personal details
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1. Primera Etapa (Investigacion Previa)

- Eleccion del Usuario, Ergonomia

Laidea principal deeste proyecto esintentar
ser util a un gran nimero de individuos,
satisfaciendo la mayor cantidad de nzcesidades
posibles.

Para ello se decidid tomar un extremo en el
campo de la discapacidad motora: 1a cuadriplejia
con un minimo de movilidad®*, y de esta manera,
tener cubiertas todas las necesidades requeridas
por discapacidades con nienor compromiso.

Tomando como "usuario modelo” a una
persona con discapacidad cuadripléjica se procedio
a realizar el estudio ergondémico relacionado con
los espacios de accion y de maniobra de éste en su

tepionera de comonde

2larms ¢ sverransicadners

codncada pravinm 81y poeris .
netic v et

prapmanes on (res Ladea de b cobing de nivel de

“afiert manims 100 ' K il

-edificing puhlicot s ree 19108 100 .

-rivieradn ¥ hegues de anciz FR 20 3¢ Seion ma.
we e ) peparacion Yt L erire amboaber I
L T
~ Indieadoe
] it de alvet
ndicador snnoen dicnder hararyms de e
dom o de¢ pive derivelde o '
{min 104D
[
TN LR ] infeemacion wive
AT TN 1 nhicarion debneales arrieracion nein
) ] . elwonhend 1-%A L
et nn m refies o g ailel
N 35 BN
=7 Brsbonera de conbied
= E'l arvbma It poetn
"
—] ’ wubicador trtd denivel
1]  depinend eomlremautn
I ¥ = [N _de Ixg proerime (800 & 500
g mecnrymo de sequeidad
- ™ w n gl mn intserio
W !lm L_;ﬂu puertn -
il 7 ;

ESPACIOS REDUCIDOS
{e].: ascensores}

N

silla de ruedas. —
*esto signifiea que fenga conirol sobre algin mitenlo de su cuerpo, ef.2 wn paso mivdme I~= U.
dedo, algiin miisculno de 1n espalda, conirol del cuello, conirol de su lengua, ey _ :
qre tenga Ia posibilidad de emitir soplidos, etc... T : > (St = |
I ] =51
' 7SR - “ - f{?{ _ ﬂ
= b “ =
Y e A T W < L o ) ki
=) e— = > -y : (TETTTZZII : vz by
—— E— ; ===t
1—:-:- 772,72 LETLLE, ,?_3_.75(7! J @ U
/i  — -
/, 0 U
k = ®) s SUPERFICIE DE MOVIMIENTO, APROXIMACION ¥ MANIOBRA
é“é\i ’ ﬁ 1 [ CrmiReit i e
= oy 4 el pan xmimicn
o o {
A zzﬂ-:[z_m (T:nmz zn‘u - — 5‘: i [ ot _ v }
i 0
Bk:;—jk = j k = *ak— ','-—'j W £, ) dercarna de rarmpa
= — Jk—=—"{ LoCcAL DE ESTAR — i bevernrer Moo et =
i - | RAMPAS

- Entrevistas

Se realizaron entrevistas tanto a especialistas en el tema como a personas con discapacidad

motora.

De estas entrevistas surgieron ideas, se tomaron determinaciones importanies y se fueron

cotejando y acotando las distintas propuestas exi

stentes.

Estas entrevistas fueron de gran utilidad y facilitaron el trabajo realizado.
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- 2. Segunda Etapa
- Sistema de Movilidad del Manipulador

Luego delos estudiosrealizados, sellegd ala conclusiénque para lograrunmayor aprovechamiento
del sistema, éste tendria que poder actuar en distintos sectores, desplazindose de uno aotro de manera

automatica.

Esto resulta novedoso en esta nueva categoria de manipuladores (intermedio entre industrial y
de esparcimiento).

Este sistema consta de un doble riel adosado a la pared (a 1,60m del piso), que se prolonga a
lo largo del campo de accion deseado. :

De esta manera, el brazo o manipulador, se puede desplazar de manera segura y precisa,
deslizandose por dicho riel, posicionandose en el sector requerido por el usuario.

Se esta proponiendo algo novedoso ya que es el manipulador el que se acerca al usuanio,
asistiéndolo en distintas circunstancias, motivos y sectores, y no el usuario al manipulador como fue
hasta ahora.

- Distintas Tipologias Propuestas

Se estudiaron dos ideas:

-La primer idea es la de un manipulador formado porun
parzlelogramo, a modo de "brazo", al que esta sujeto una
segunda seccion ("antebrazo"), desde donde se inserta el grip
0 pinza.

Esta tipologia resulta liviana, con escaso volumen, de
aspecto poco agresivo y poco mecanizado, haciéndolo mas
amigable y por lo tanto de mayor aceptacion.

Posee seis grados de libertad (articulaciones) mas el
desplazamiento por el riel adosado a {a pared. '

El uso del paralelogramo nos brinda la posibilidad de
mantener la horizontal en los objetos transportados, como por
ejemplo vasos con bebida y bandejas o plztos con alimento, sin
que sea necesano accionar gran cantidal de motores para su
transporte.

Ademas tiene la ventaja de plegarse (“como si pusiera la
mano en {a axila"), ocupando poco volumen.

Esto hace menos complicado el deslizamiento por el riel
de transporte.

-La segunda tipologia estudiada es la de un manipulador
robotico totalmente convencional, sujeto a una base, y nolade
uno disefado y pensado para las necesidades y requerimientos particulares que este caso exige.

Cumple con la mayoria de los requisitos, pero resulta mas voluminoso, mas cosioso y
perceptivamente es visto como un gran artefacto totalmente mecanizado, produciendo rechazo por
los posibles usuanos.

Por estos motivos ha sido descartado.
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- | 3. Tercera Etapa

Para llevar a cabo esta etapa se realizaron distintas maquetas de

estudio. | |
Se procedio a analizarlas dentro de cubos cuadriculados, midiendo asi

los espacios, como también los volumenes y los distintos movimientos o
grados de libertad, de manera exacta.

- Dimensiones Aproximadas

Luego de analizar fos posibles grados delibertad y sus
respectivos movimientos, se analizaron posiblesdimensiones
de las distintas partes del manipulador.

Se llegd a obtener de esta manera, una aproximacion

"en sus medidas, proponiendo:

="hombro-codo"(A) 43cm
="codo-muiieca"(B) S3cm

- Campo de Accion

Podemos observar que esta tipologia cubre absolutamente todo el campo de accion en vista,
. pudiendo alcanzar cualquier objeto ubicado tanto en la mesa-escritorio, como en la estanteria.

En planta, gracias a su desplazamiento sobre rieles, cubre la totalidad de la mesa, tanto en las
rectas como en los angulos o curvas.
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- Estudio de Manipuladores Existentes

Seestudiaron distintas Tipologias existentes,
dividiéndolas en dos grandes grupos:
-los mdustriales
-los dedicados a esparcimiento

Los manipuladores irdustriales son de
altisima precisian, trabajan en alta velocidad,
“pueden manejar grandes pesos, pero son de gran
volumen, extremadamente pesados y de elevado
costo.

Los denominados de esparcimiento o juego
resultan econdmicos, livianos, de escaso volumen
pero solo pueden manejar objetos livianos, a baja
velocidad y con muy poca precision.

- Estudio de Pinzas Existeutes (Grip)

Se analizaron cuatro tipos dilerentes de grip accionados por palancas. Cada uno de ellos utiliza

un juego de barras y puntos distinto. _
También se estudiaron diversos "brazos alcanza objetos” utilizados para llegar y asir distintos
elementos situados en lugares distantes, imposibles de agarrar sin este instrumento.
Estos "brazos” son muy utilizados por personas que se manejan en sillas de ruedas, ya que les
facilita mucho el alcanzar objetos situados, por ejemplo, en una estanteria, etc.
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- Estudio Sobre el Control (comprobacion)

En.este punto se estudio la posibilidad de control,
obteniendo resultados muy positivos.

A continuacién se prueba, de manera simple, la posibilidad
de controlar con exactitud, cualquier sector del maniputador,
sabiendo, en cada momento, su ubicacion precisa.

Iimaginemosunabarra AB, queesta sujetaen su extremo
A, pudiendo rotar sobre ese punto [fig 1].

Teniendo en cuenta la longitud (X) de esta barra,
podemos saber en todo momento la posicion del extremo B,
sabiendo el angulo (2} que se ha desplazado la barra [fig 2].

Ahora coloquemos una barra CD con la misma longitud -

(X), en donde C esta sujeto a una distancia (Y) de la anterior
(punto A), y unamos sus extremos libres por un tercer perfil,
en forma de T, de longitud Y, formando de este modo, un
paralelogramo.

Nosotros podemos saber con precision la ubicacién de!
punto B, sabiendo el angulo de desplazamiento (z} que se
aplico; pero como la barra CD se mueve de manera paraleta a
la barra AB, utilizando el mismo método, podemos saber la
ubicacion exacta del punto D [fig 3].

Sabiendo 1a posicion de B y de D, podemos conocer la
‘ubicacion del punto F.
£l punto [ viene a ser el "codo” de nuestro maniputador
robotico. '

Conociendo entonces con precision la ubicacion del
"codo”, podemos saber la ubicacion del resto del resto del
"brazo" ("muiieca"-"mano"} [fig 4].

Esta tipologia resulta de sencilo control, eliminando
peso innecesario de elementos mecanicos y motores extra.
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También se estudio la posibilidad de que ¢l manipulador se encuentre en la silla de ruedas enla

cual se moviliza la persona discapacitada.

Esta idea, luego de ser analizada, se descand debido a ta gran canlrdad de baterias que deberia
carpar la silla’'para alimentar de energia al manipulador o, en su defecto. el incomodo cable (tipo
umbilical} que utilizaria la silla como fuenle de energia, produciendo tanto una como otra; una

movilidad sinmente torpe, incdmoda y limitada.

- Grip Propuesto

Se pensod en un grip mas blando en sus formas, no
agresivo y mas versatil

Se estudio la idca de adosar a cada una de sus partes,
una funcion auxiliar, como la de un electroiman que se
utilizaria para agarrar pequefios objetos metalicos (ganchos,
lapices provistos de arandelas, chinches, etc...) y la de una
pequeiia bombade vacio o ventosa que se utilizaria para dar
vuelta las paginas dc un libro, levantar papeles o pequeios
objetos no metalicos.

Estosaditamentos le brindan al manipulador mayores
posibilidades de accion.
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4. Cuarta Etapa'

- Manejb

Para ampliar las posibilidades de manejo y realizar un mejor control, se penso en una
computadora como insirumento mediador entre el usuario y el manipulador robético.

Para que este esquema funcione, hacen falta dos interfases: una que envie la orden impuesta por
el usuario hacia la compitadora (A), y la otra que transforme las sefiales emitidas por la computadora
y las ejecute (B). '

+ interfase + ' + interfase +
(A) = (B)

Al existiruna computadora como "mediador”, las posibilidades de control crecen enormemente,
pudiendo manejar y/o controlar: equipo de TV, equipo de audio, apertura o cierre de puertas, equipo
de calefaccion-refrijeracion, homo de microondas, posiciones de 1a cama, aparato telefomco (fax-
modem), apertura o cierre de persianas y/o cortinas, etc... o simplemente jugar.

- Distintos Tipos de Interfases

Dependiendo de la restriccion fisica que posea el usuario, se selecciona la interfase de
comunicacion entre €l y la computadora (A).
Existen muchos y variados tipos:
-tipo joystick.
-controlado por la voz.
-controlados por soplidos.
-controlados por el movimiento de la
cabeza. '
-controlado por los movimientos de
algin masculo del cuerpo.
(e).: musculo de la espalda)

Para seleccionar la interfase que mejor se
adecue a cada caso, es conveniente realizar un
analisis de los distintos movimientos posibles y los
distintos msculos que tienen actividad con contro).

Por medio de estainterfase se puede acceder
al manejo del soft que poseela computadora,y por
suintermedio, dar distintas ordenes al manipulador.
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-;:-:5.Quinta Etapa

- Determinacion del Ambiente, Dimensiones y Diagramacion

Se tomg como ambiente
tipoun dormitorio de 3Imx 3m,
con una puerta de acceso, una
ventanay un ropero empotrado.

l.a diagramacion fue
disefiada para conseguir un
mejor aprovechamiento de los
espacios, dividiéndolos segiin
Sit uso en;

T

]
U

-zona de descanso:
cama

-zona de trabajo:
escritorio

-zona de alimentacion:
escritorio

-zona de esparcimiento: y

esc.eamd AMBIENTE, PLANTA

(L1 ('_—“’_\ \\
hebadkcrn
NNES y
AMBIENTE, VISTA A o AMBIENTE, VISTA B
— P, &x"' —
— 7]
:':'] THES o ~
=* &ﬁ
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6. Sexta Etapa

- Implementacion

Este manipulador robotico puede apoyar constantemente al "usuario”, colaborando tanto en el
trabajo como en un momento de esparcimiento o durante [a hora de comer.
Las distintas tareas que realiza este manipulador, fueron divididas en tres grupos:

-Tareas Predefiridas:
Son tareas "repetitiva.”.
El traslado de objetos con ubicacion conocida, a un destino predefinido.
E! usuario solo interviene seleccionando la tarea a cumplir.

-Manipulacion de Objetos en una Zona de Trabajo:
En este caso, el usuario debera tomar decisiones durante la manipulacion.
Este tipo de tareas requiere un mayor grado de "inteligencia” por parte del sistema.
(e).: condimentar la comida)

-Tareas No Predecibles - Correccion de Errores*
Son aquellas tareas totalmente imprevistas, en donde no se sabe ni el lugar, ni el momento
de su ejecucion. '
(ej.: tomar algin objeto que se halla caido)

*Para solucionar este tipo de tareas, se pensé en discriminar el sector de trabajo mediante una
cuadricula o grilla espacial, dentro de la cual los controles del manipulador estén perfectamente
ajustados para responder a los distintos puntos de interseccion de dtcha grilla, facilitando de esta
manera, su manejo y control.

- Conclusiones

Con este trabajo se cubre la primer etapa de un proyecto mayor; a partir de aqui, comienza una
etapa de minuciosidad. :

Se realizo 1a investigacion de lo existente; se diseiio una tipologia acorde a las necesidades; se
tested con posibles usuarios; se acotaron sus dimensiones; se disefi¢ el ambiente contenedor; se
estudiaron los distintos tipos de interfases, el campo de accion, distintos usos, el manejo; etc...

De aqui en mas, solo queda entrar en la etapa de definicion, estudiando con exactitud cada sector
del manipulador.

Estamvesugaaonysu posterior proyecto, fueron realizados teniendo como premisa fundamental,
el respeto al projimo.

Se intento realizar un diseiio no agresivo, con el cual el "usuario” se sintiese cémodo y de esa
manera, conseguir que se cree un vinculo con rasgos afectivos entre €l y el manipulador.

Este vinculo esen realidad el punto mas importante en esta relacion. ya que al existir afecto, toda
tarea, por dificil que parezca, se cubre con un manto de sencillez.
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Figure 2.-- System
Block Diagram.
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Figure 5.~ Configuration "B" |
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Figure 8 —

Kinematic Model
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-f.

ICSC WORLD LABORATORY PROJECT LAND - 5

Report of stage of:

PATRICIA MUNOZ
Industrial Designer

PERIOD: July 1991 to December 1991

SUBJECT: Development of a form library that can be increased by the user. Analys:s and
study to be applied in teaching.

EVALUATION:

Mrs. Munoz has developed a high quality project, not only from the
technical, but from the didactic point of view. It includes studies, classifications, additional -
i nformation and morphological considerations.

The content is a valuable material to be used in teaching morphology
and open new ways to acquire knowledge on the subject. The approach to didactic
procedure using CAD, proves informatics as a powerful possibility within the pedagogic
structures.

The projectis developed using the software SDAC (authors: C.Blanco
H. Aiello, Architects) developed in Argentina and that is actually a teaching unit at the CAO

Center.
e
. é 5
/ (e _
Arc L BORTHAGARAY
Co-Dettor Land - 5 /

o CRISTINA ARGUMEDO
Dean FADU

Aocademic Coordinator
CAOQ Center
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ABSTRACT

GRANTEE: Patricia Laura Munoz
PERIOD: From July 1, 1991 to December 31, 1991
PROJECT NAME: MORPHOLOGICAL DATA BASE

AREA: ARCHITECTURE

OBJECTIVES:

The purpose of this project was to create a Morphological Data Base, a Library of Forms,
retrievable in different levels according to the knowledge of the user and his needs. Once
the forms are selected they can be dimensioned, combined, transformed or cut. They are
predefined forms in 3D, electronic models, which can be operated and incorporated to
different files, ' .

There are three different types of forms available form the Morphological Data Base:

“individuals, series (groups of forms with common attributes) and 2D developments of forms
in 3D.
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INTRODUCTION:

The Morphological Data Base contributes to the organization and understanding of the
attributes of existing forms and to the generation of new forms as well.

Thislibrary of forms was basedin the classificatory system “Sistema de Figuras®, developed
by Arq. Roberto Doberti. This work has been widely recognized, moreover it is included as
bibliography by Umberto Eco in one of his books. This system has a great logical capacny
which was reinforced with the operative capacity of the computer.

Aremarkable point s that it makes the retrieval of forms with equivalent attributes possible
throgh a code. This is particularly important not only for the study of forms but for the
verification of operative models and investigation hypothesis as well.

~ The software used is SDAC System 1.7, developed by Arg.Constanza Blanco and Arq.
Horacio Aiello. The forms produced can be transformed in DXF in order to enable reading
by other CAD systems. The amount of free memory to install the Morphological Data Base
is 281.000 - bytes.

The User Manual includes:

Chapter 1 - INTRODUCTION
Introduction - Software used and memory requirements - Installation of the Morphologi-
cal Data Base

Chapter 2 - USER GUIDE
Help for the Data Base: How do ! ask for a form? What does the code mean? What

does the extension mean?

Chapter 3 - INFORMATION ASSOCIATED TO THE DATA BASE
What typologies are? What are the attributes of a form?

Chapter 4 - INDEX
Index of codes and extensions of forms included in the data base.

Chapter 5 - ATLAS
Graphic atlas of forms available with its code and extension
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INTRODUCCION:

L.a Base de Datos Morfolégica (BDM) es una Biblioteca de Formas que estan disponibles
en tres dimensiones. Son formas predefinidas sobre las cuales se puede operar, desde
distintos archivos, tanto para su estudio como para su incorporacién a un proyecto. Son
maquetas electrénicas que pueden verse en el sistema grafico y enla posicién que resulte
mas conveniente.

Los contenidos de la biblioteca son los siguientes:

1. Figuras individuales

2. Series de Figuras: Son grupos de figuras que'pertenecen a una familia, que
tienen propiedades comunes.

3. Desarrollos 2D de figuras 3D. Incluyen poliedros y superficies espaciales
desarrollables (simple curvatura).

La BDM esta desarrollada a partir de! sistema clasificatorio desarrollado por el Arq. Doberti
“Sistema de Figuras”, cuya capacidad Iégica se ve potenciada conla capacidad operativa
del ordenador. Un rasgo destacable es que permite construir un cdédigo que hace posible
larecuperaciénde formas de caracter(sticas equivalentes. Esto es de particularimportancia
tanto para el estudio de las formas como para producir verificaciones de modelos
operativos e hipdtesis de investigacién.

SOFTWARE EMPLEADO Y REQUERIMIENTOS DE MEMORIA

La BDM est4 construida con el Sistema SDAC. Versién 1.7 para computadores
personales IBM y compatibles. l_as formas producidas pueden transformarse en DXF

para ser leidas en otros sistemas CAD. _
La memoria libre requerida para esta versién de ja BDM es de 281.000 bytes.

ATLAS DE FORMAS DISPONIBLES
A continuacién se reproducen las pantallas del atlas, disponibles también a iravés del
manual, que es el modo mas sencillo de visualizar el contenido de la base de datos. _

Las formas individuales disponibles est4n clasificadas por tipologias. De acuerdo a esto se
modifican las extensiones. Asf tenemos ejemplos de volimenes (extensién .0VL)
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POLIEDROS REGULARES

< o @3‘? §<>

460000. QVL 890000. OVL 630000. 0vL
TETRAEDRQO OCTAEDRO cuBsD

B3@g

CFQoOoD. ovL KFOODO. OVL
DOOECAECORAO | COSAEORO

: POLTEDROS SEMIRREGULARES (1) I

E90000. VL £90000.0VL ESC000. OVL
CUBOCTAEDRO POLIEDRD OE KELVIN CUBG TRUNCAQQO
B CUADRAOCS-8 TRIANCQULOS 8 HEXAGONDS- 6 CUADRADDS 6 OCTOSONDS- 8 TRIANGLLOS
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También hay superficles espaclales (extension .0SE)

q rﬂ- ~‘1 Y
FH ail T

AR AR
I
oy

Fat M

J i

221000. 0SE 020000. 0SE

SUPERFICIE CILINDRICA SUFERFICIE ESFERICA

170001, 0SE 120212.0SE
SUPERFICIE CONICA SUPERFICIE CONDIDICA

0Z1200.03E 2217200, 05E 1Z0000. OSE

SUPERFICIE Hi PERBOLOI DE PARABOLOI DE
TORICA DE ROTACION - DE ROTACION
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Tamblén eatén dlsponl'b'leg li‘f\é’n espaclaies (extent!én ‘;OLE)

3 32

035660. 0LE 022410.0LE

021400.0LE 200100, OLE

Algunos ejemplos de lineas planas (extensién .OLP)

DO\

0zZ100G.OLP 021000.0LP z10000.0LP
CIRCUNFERENCI A QVALO : PARABOLA CONICA
210000.0LP zZ00000. aLP

HIPERBOLA CONICA ESPIRAL
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Otros de éreas (extensiéon .0AR)

-
330000. 0AR 440000. 0AR 550000. 0AR 660000. 0AR
TR1ANGULO CUADRADO PENTAGONO HEXAGONO
POL | GONOS
REGULARES
770000. 0AR 880000. 0AR 120000. 0AR
HEPTAGONG OCTOGOND CIRCULO

La base de datos incluye también desarrollos planos de figuras tridimensiona-
les (extensién .D?7). Estos permiten construlr modelos de estudio que facill-
tan la comprenaion de formas complejas.

/NN NN\
/NN NN NS
VVV VYV

KFOODD . VL
JESARROLLO PLAND
| COSAFDRD

(20 TRIAMELR.DS

CFO0O00. OVL

DESARROLLO PLANC
OQDECAEDRO
(12 PENTAGONOS)
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La base de datos tamblén incluye series de flgumi (extéhslén S7)

400000. SSE

HEL | COIDES CILINDRICAS
SERIE 1

2Z1Z00. SSE

HIPERBOL.OIDE
DE ROTACION

SERIE 1
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PROXIMOS CAMINOS

Esta Base de Datos no es algo terminado, quizas nunca lo sea. Hay varios caminos de
crecimiento que pueden ser retomados en distintos momentos.

1. Nuevos ingresos de formas:

Las formas ingresadas hasta el momento solo constlituyen un primer paso. Muchas mas
figuras deberian incorporarse a la biblioteca.

Asimismo, las formas generadas por los usuarios de la base de datos pueden incorporarse
a la misma. Solo deben construir la clave y la extensién y ponerle ese nombre en el
momento de grabar el predefinido.

2. Desarrollo de las series de todas las formas ingresadas.

3. Desarrollos planos de los volimenes y de las superficies desarrollables incluidos en la
base de datos.

4. Informacién adicional sobre las formas:

Esta previsto en una etapa posterior incorporar informacién teérica sobre las formas.
Podria incluir tanto su férmula como su empleo en productos a lo largo de la historia, los
modos en que la sociedad privilegi6 su uso, sus modos de lectura.

5. Consideraciones morfolégicas:
Algunas hipétesis se plantearon al comparar el andlisis de tantas fi iguras que seria
importante continuar detectando y verificando.

6. Interfase:
Incorporacién del material explicativo incluido en el Manual para ser operado directamente
por el usuario desde el sistema SDAC.

AGRADECIMIENTOS
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Morfologia, Arq. Roberto Doberti y de los creadores de SDAC, los Arq. Constanza Blanco
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Patricia Laura Mufioz
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Report of stage of:

ARQ. LILIAN MAROCTO

PERIOD: During the period from july 1991 to december 1991

SUBJECT: Evaluation of solar sunlight in computer aided designed.

EVALUATION:

Arq. Maroto has developed a high quality work on solar evaluation in
buildings, fulfilling her plan objetives.

She extensively reached succesfully achieved the integration of com-
putergraphic designwithinthe bio-ambiental design, using a CAD (computer aiding design)
programme and developing sub-routines in LISP in order to allow the use of different
graphics.

With the use of these routines, itis posible to evaluate hours, days and
months during which the sun is visible from indoor or outdoor spaces.

-The user can to evaluate different architectural proyects, consider
different alternatives and select the best orientation.

Her programme is a useful tool for the development of passive solar
architecture.

It can be as a didactic technical tool to allow the global vizualization of
each particular problem and the understanding of energy use in buildings.

Arch. JUAN MANUE. BORTHAGARAY Arch. CRISTINA ARGUMEDO
Co-Director Land-5 : Academic Coordinatior
Dean FADU
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ABSTRACT:

- GRANTEE: Arq. Lilian Noemi Maroto.

PERIOD: 1 st June 1991 - 31st December 1991,
PROYECT NAME: MODEL FOR SOLAR VERIFICATION.
AREA: ARCHITECTURE: HABITATAND ENERGY.

OBJETIVE:

The Programe was develcped to show sun paths on perspective views of Computer Aided

Design and to verify solar exposure, optimize sunlight in new project and increase solar
designawareness. | '

DESCRIPTION:

Thiswork was developed inorder to know the position of the sun at any momentin time for
any latitude often, Architects and students do not understand the relation between the sun's
movementand the building forms which are being designed. A clear comprehension of the
solar geometry and it’s refation to architectural design is essential for improving solar
energy useinthe builtenvironment.

A design aid has beendeveloped for beingused with AutoCAD. Theroutine canbe called,
asks for the latitude and then automatically generates the corresponding formofthe monthly
sun path across the sky.

The routine inno way interferes withthe CAD design process and needs no special training.
The programe is completely automatic and transparentto the user, gives anindication of
the solar penetration in indoor spaces or solar exposure of windows or collectors . The
graphicswill showthe lines of the sun path across the sky whenever adirect view of the sun
oceurs,

This system canbe used to visualize sunlight penetration in buildings, verify possibleglare
problems and analyse direct sunlight in outdoor spaces. The resulting graphics shows
clearly views which helpthe designerto understand the relation between solar trayectories
and the design developed.

Director: Arq. Cristina Argumedo. Coordinadora Académica Centro CAO.
Co-Director: Arq. John Martin Evans. Director Centro de Investigaciones Habitat y
Energia.
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Introduction:

In this work a Computer Graphic System hasbeen developedto assist the designertouse
Solar Energy efficiently in differents |atitudes.

This routine is easy to use to explore the impact of the sunlight on a design. In such
applications the graphics can showthe sun positioninthe sky, settingitin any geographical
location and at any time. ' |

This is a newway of approaching design process andavery effective tooltorelate to the
conceptual modei drawing using AutoCAD.

Architects can help clients or students showing more clearly how a structure appearance
change in differents hours or latitudes.

Contents:
1. Introduccion.
2. Campo Tematico.

3. Descripcion.

3.1. Generalidades.

3.2. Especificaciones de Dibujo.
3.3.Cupula.

" 3.4. Puntodeinsercion.

3.5 Escala.
-3.6. Rotacion.

3.7. Vistas.

4, Evaluacion.

4.1 Latitud.

4.2 Orientacion.

4.3. Disefio del cerramiento y protecciones.
4.4, Entorno.

4.5, Vistas.

5. Ejemplos.

6. Bitliografia.
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1. Iatroduccion.

El estudio del Asoleamiento permite optimizar el uso del sol como fuente natural de
energfaen el interior de los edificios y mejorar las caracterfsticas de los espacios exteriores.

El aprovechamiento de la energfa puede reatizarse a través de un vidrio, de un
cerramiento opaco en un espacio exterior o mediante el uso de sistemas solares.

El uso del ordenador abre nuevas posibilidades para desarrollar y verificar proyectos
arquitecténicos simulando su comportamiento. El Programa Gréfico de Ensefianza desa-
rrollado, permite observar globalmente el asoleamiento de un edificio y su entorno,
comprometiendo, desde este aspecto el problema energético del proyecto.

Esimportante parael arquitectoconocer los 4ngulos de incidencia de los rayos solares
sobre 1a superficie. De esta forma podrd determinar cuando la radiacién llega a un punto
determinado del espacio, para mejorar un proyecto y definir su grado de habitabilidad.

La gralicacién de la trayectoria generada por medio de una rutina de cdlculo reatizada
en AutoLisp, permite compatibilizar estos diagramascon proyectos reatizadosen AutoCAD.

Este diagrama simula el movimiento aparente del astro y se observa la cantidad de
horas de sol que recibird el punto donde se encuentra ubicado el observador, durante todo
el dfa con intervalode una horaen latitudes variables yen diferentes épocas del afioen forma
simultdnea (equinoccios de otofio y primavera y solsticios de verano e invierno).

2. Campo Tematico.

La utilizacién de esta rutina generada en un programa CAD permite mejorar los
proyectos arquitecténicos y urbanos, optimizando los beneficios de la iluminacién solar
directa y evatuar los posibles problemas de sobrecalentamiento en épocas estivales.

' El usuario podrd acceder a este ejemplo y comprender como se modifican las
condiciones de asoleamiento potencial de un espacio, variando solamente la orientacion de
referencia.

De esta manera se podrd determinar la situacion 6ptima y establecer las modificacio-
nes del proyecto para obtener el resultado deseado. Asf se desarrollardn criterios propios
sobre puntos de gran importancia dentro de la Arquitectura Solar Pasiva.

L.a naturaleza pedagégica del Modelo Diddctico de Verificacién del Asoleamiento
constituye la dindmica del sistema en el desarrollo de la beca de investigacion.

Permite observar y comparar un proyectoen una latitud de implantacién elegida y con
distintas orientaciones. Verificar diferentes alternativas de disefio en forma rdpida y 4gil
determinando la solucién Gptima, observar las variables que interactuan entre sf en ese
proyecto desde este enfoque tematico.

Con los grificos de la trayectoria se podra :

- Compatibilizar con perspectivas de edificios o fotografias de entornos urbanos.

- Verificarlascondiciones de asoleamiento disponiblesen unaubicacién determinada
latitud, orientacién y entorno.

- Optimizar el disefio maximizando la ganancia solar en el solsticio de invierno
(evitando interferencias de construcciones o vegetacién ubicada en las inmediaciones) y
minimizando la penetracién solar en el solsticio de verano, evitando exposiciones que
provoquen sobrecalentamientc del edificto.
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Elusuario podrd accederal ejemplo y comprender como se modifican las condiciones
de asoleamiento.

La posibilidad de utilizar este sistema como herramienta de verificacitn en etapas
iniciales de Disefio permite adaptar y modificar el proyecto a las mejores condiciones de
orientacion en funcidn de su entorno respecto a lo formal y optimizar el nivel de
iluminacion, horas de sol disponible, dreas vidriadas necesarias, etc.

Conociendo estos datos el proyectista podrd realizar ajustes.de:

- Orientacién.

- Distancias entre edificios.
- Dimensiones de aberturas.
- Proyecciones de aleros.

- Disposicidn de parasoles.

3. Descripcién

‘ad
—

Generalidades.

Ingresando la latitud deseada, 1a rutina grafica automaticamente la ctipula y el plano
horizontal que determina el lugar de referencia.

Esta cipula estd generada por paralelos y meridianos cada 10°. Permitiendo tener una
visualizacidn clara y directa de las coordenadas del punto en que se encuentra el sol en el
momento elegido. Estos son los datos de azimut y altitud del astro.

Cuando se ingresa la Latitud geografica del sitio de implantacidn del proyecto, se
consideran Latitud:s positivas las del Hemusferio Norte y negativas las del Hemisfero Sur.

Coneste dato se calenlan y grafican sobre la ciipula de referencia. las trayectorias que
reatiza el sof desde a hora de sadida hasta 1a hora del ocaso.

Las travectorias deteeminadas en distintos momentos del ano son:

21 de yjuaio declinacion: 23.447
15 de mavo - 30 de julio declinacion: 18.84°
15 de abrif - 30 de agosto declinacién: 9.73°
21 de marzo - 21 de septiembre declinacion: 0.00°

L5 de tebrero - 15 de octubre dechinacidn: -8.01°
30 de enero - 15 de noviembre declinacion:-17.68°
22 de diciembre declinacién:-23. 447

Estas trayectorias permiten observar conjuntamente dngulos de referencia maximos
y minimos y conocer los puntos por los cuales pasard ¢l astro en las distintas horas del dfa
y en las diferentes épocas del afio.

3.2 Espectficaciones del dibujo:
El dibujo def proyecto a evaluar deberd generarse en 3D y con planos opacos. de sta

manera ¢l ejemplo podrd verificarse en el espacio con perspectivas interiores o exteriores,
wbicando el observador y el edificio en el punto que el usuario desce.
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3.3 Cupula:

La informacidn grdfica de ta cdpula explicada anteriormente, se sintetiza y unifica
en un bloque. Este “BLOCK’’ ¢5 un conjunto de entidades unificadas como un Objet() que
genera el grafico tridimension:d simulando la béveda celeste.

Este blogue se lo-1lama como ““TRAYEC™ desde el dibujo activo del proyecto a
evaluar.

Cada vez que se genere el bloque se debe determinar:

- Punto de insercién.

- Factor de escala.

- Angulo de rotacidn.

3.4 Punto de insercién:

Este punto se determina en funcién del edificio o conjunto de edificios que se desee
evaluar. En Ins ejemplos de verificaci6n de aventanamientos o de espacios inleriores es
conveniente que este punto se ubique en el centro y sobre el antepecho de la abertura.

En el caso que se evalte un entorno urbano, el punto se ubicard preferentemente en
el centro del conjunto edilicio.

35 Escala:

Para determinar la escala correspondiente es convenienle tener en cuenta que los
rayos solares llegan al plano horizontal teérico de latierraen forma paralela, considerdndose
que el astro se encuentra en el infinito, por lo tanto la escala de referencia debe ser lo
suficintemente grande como para no inducir a error en la observacién de la perspectiva.

En el modelo que se genera, la referencia directa es el centro de la esfera, los rayos
del sol (radios de la esfera) son convergentes al punto central.

3.6 Rotacion:

Este dato determina la orientacién del edificio.

Cuando la orientacién elegida es Norte, el dngulo de giro es 0°. Si se determina ta
orintacion variable al Este, el dngulo de rotacién debe ser positivo de 0° a 180°, segun
corresponda. Si el proyecto mira al Oeste, la variable a ingresar es negativa de 0" a-180°.

También se pueden definir los 4ngulos ingresando el dato con el mouse, girando la
cipula hasta la posicion conveniente.

3.7 Vistas:

Las potencialidades del AutoCAD, que por medio de sucomando “*DVIEW™’ pefmite
visualizar desde miiltiples puntos de vista la modelizacién de la ctpula y del edificio.
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Se debeﬁ definir:

_ CA (Camera): cuando se define el punto de la cdmara se esta determinando el punto
desde donde se vaa observar el objeto. Cuando ésta variable se modifica, el observadorrota
enuneje central para los laterales, y luego girando el plano del cuadroenvertical para arriba

y abajo. '
TA (Target): se determina ingresando el dato del punto de mayor interés del usuario.

D (Distance): es la distancia desde el observador al objeto.

4. Evaluacion.

Con laaplicacién de este método nosolo se persigue el cumplimiento de determinadas
normas y estdndares vigentes, sino también 1a optimizaci6n del uso del sol como fuente
natural de iluminacién y energfa en el intérior de los edificios. Asfmismo, un disefio con
buenos niveles de asoleamicnty mejorard el confort en los espacios exteriores.

4.1 Lautud:

Variando la latitud respecto a un mismo proyecto con igual orientacion se observard
la modificaci6n del dngulo de incidencia de los rayos del sul y la duracién del dfa.

Un espacio con una ventana otientada al Norte recibird sol directo, considerando que:

En el Ecvador los rayos serdn verticales al mediodia y
variardn entre -23.27° y 23.27°, durante las distintas épocas de

aio. :
Grifico 1. Ecuador,

Enel Trépice de Capricomio (latitud -23.27°) el dngulo de
incidencia en el mismo momento del dfa serd mas bajo y
recorridovariaré en el afio entre 0° y 47.4° en el solsticio de
verano y de invierno respectivamente.

Grédfico 2. Trépicos.

En el Polo, latitud 90 la trayectoria serd rasante y variard
entre 66.73° y 90°, siendo estos el solsticio de verano y equinoc-

cios de primavera y otofio. Se observa que serdn 24 las horas de 2 \ (y‘ \
sol diario durante seis meses (verano boreal). L /ﬂfg«
Grdfico 3. Polo Sur. " sEa s Sas
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4.2 Onentacion.

En la simulaci6n la orientacion se fijard rotando la semiesfera respecto del dibujo del
edificto ubicado sobre un plano horizontal de referencia. :

Para establecer 1a situacién 6ptima se podrén realizar ajustes hasta encontrar la
ubicacién definitiva.

4.3 Disefio del cerramiento y protecciones.

La utilizacién de este método para el estudio de optimizacién de la forma edilicia, de
los elementos contructivos tales como ventanas y parasoles, etc., depende de las necesida-
des en los distintos meses del afio y las diversas horas del dfa: proteccion del sol en los
perfodos de mayor calo y aprovechamiento en las épocas frias. o

Dependiendo de 12 latitud y clima se determinarén estrategias de disefio convenientes.
La dimensi6n del aventanamiento como necesidad de vistas de un espacio interior estar4
limitada por otras variables (temperatura.clima , nivel de iluminacién, etc.

Para observar las horas de sol que recibird un espacio estudiado, se deber4 ubicar el
observador enel punto que se desee evaluary frente al Ifmite de cerramiento. De estamanera
se visualizardn las lfneas de trayectoria, determinando las horas y épocas del afio en que el
punto evaluado recibird sol directo.

4.4 Entorno.

Es posible estudiarlosespacios exteriores y entomnos satisfaciendo 1os requerimientos
de asoleamiento eninvierno desarrollando pautas generales de disefio 0 normas urbanfticas.

Este método aplicado a distintas escalas de disefio permite verificar y optimizar el
asolcamiento en invierno, uno de los recursos mas importantes del disefio bioambiental,

Los espacios entre edificios y las orientaciones 6ptimas deben ser compatibilizados
paraobtener niveles de conforten espacios exteriores € interiores en las distintas épocas del

ailo.

4.5 Vistas.

El proyecto puede verificarse desde distintos puntos de vista:

- Planta y Vistas,

En planta, en el diagrama de Trayectoria los circulos
concentricos son la altitud del astro cada 10°, las lfneas que
convergen en el centro determinan ¢l azimut.

Las curvas de Este a Oesle es el recorrido del sol desde la
salida al ocaso y los puntos marcados sobre esta son l1as referen-
cias horarias. ‘

Grifico 4. Planta.

- Perspectivas pestonales, intiriores y exteriores, desde el punto a la hora y época del afio
que se desee conozer.
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5. Ejemplo.

Esta herramienta utilizada en etapas iniciales de disefio permite incorporar correccio-
nes en el proyecto definitivo.

El siguiente es esquema de ulilizacion: ,

Para evaluar un proyecto s¢. ingresa la Latitud y orientacién correspondiente, si luego
de compatibitizar los esquemas, verificamos que la sitvacién de asoleamiento no es la
6ptima, se podrd opeiar sobre esas variables determinadas. También se podrd modificar el
proyecto ampliando o disminuyendo las dimensiones de las aberturas, distancias entre

edificios,etc.

PROYECTO ~ MODIFICACION

LATITUD ORIENTACION ‘ PUNTO DE
VISTA

MODIFICACION

El ejemplo utilizado es:

Obra: Sector Grandoli - 2009 viviendas. '
Proyecto: Servicio Piblico de la vivienda Municipalidad de Rosario.
lmplantacion: o ,

Rosario. Provincia de Santa Fe.
Latitud:  32°55°S.

Longitud: 60°38°W.

Altitud: 26 metros.

|
|
-
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~ J6SC WORLD LABORATURY PROJECT LAND -5,
Report of stage of:

PATRICIA SUAREZ

PERIOD: July 1991 to December 1991

suBJ EF:T: " ET US HAVE A VISIT TO THE VILLE SABOYE"

EVALUATION:
Miss. Suarez has accomplished her plan of work.

Her proposal to use a combination of graphical languages to perform
a "rendering" procedure for the presentation of Le Corbusier masterwork has been made

with a precise methodology.

Miss. Suarez produced agraphical output using colour slides andlaser
prints of excelent quality. She: was also cheking the limits of the resolution of the graphical
displayinrelation with the visual perception of several types of artificial and natural textures.

;!%ZL BORTHAGARAY Arch. ARTURO MONTAGU
Co-Divedtor Land - 5 Academic Coordinator
Dean FADU CAOQO Center
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ABSTRACT :

GRANTEE : Patricia C. Suarez
PERIOD : 1st July 1991 - 31st December 1931
PROJECT NAME : “VISITEMOS LA VILLE SAVOYE"

AREA: ARQUITECTURAL ANIMATION

DESCRIPTION :

The present work, “VISITEMOS LA VILLE SAVOYE" is the result of the research done by
the author, who was obtained the scholarship granted by the “Centro Cao” of the “Facultad
de Arquitectura de la Universidad de Bs. As.”, which have entered into an aademic
agreement with “L'Ecole Politecnique de Lausanne” - “ICSC WORD LABORATORY

PROJECT LAND 5"
The mentioned work analyzes the possibilities of the same for the teaching of arquitecture,

the use of computers technology at low rates in an interactive demo, taking as an example
an architectural work of high complexity with great theoretical character. '
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1. INTRODUCCION

La computacién grafica facilita nuevas herramientas de estudio agilizando el proceso de
disefo y visualizacién proyectual realizado manualmente durante anos.

Especificamente me refiero dentro del reainformatica alos sistemas CAD (diseo asistido
por computadora}, lo que nos permite la visualizacién del modelo en 3 dimensiones
resultando de ello una maqueta electrénica con capacidad de moverse en el espacio,
recorrer sus interiores, cambiar los puntos de observacion, apreciar colores, luces,
sombras, reflejos, texturas e implantacion en su entorno real.

Transcurridos los primeros meses de trabajo dedicado fundamentalmente a investigar en
el entorno multimedia (*), especificamente sobre videos educativos, he encontrado gran
cantidad de articulos publicados por revistas especializadas que indican la revolucién que
se esta produciendo debido ala incorporacién de estanueva herramienta en la educacion.

La educacidn recibira un significativo impacto como consecuencia de la aplicacion de
videos dentro de sus aulas, lo que llevara a replantear el rol de maestro.

A mi criterio son muy amplias y diversas las posibilidades que brinda no sélo en el area
educativa, sinoen cursos adistancia, comercializacién de proyectos, mercadommoblllano
informacioén turistica, publicidad .

(*) Multimedia es la integracién de disiintos medios como fotografia, video, animacién y

sonido controlado por una computadora, este tema fué desarrollado en profundidad por el
Becario del CAQ Atejandro R akover durante el perfodo octubre de 1990 a marzo de 1991.

2. CONTEXTO ACTUAL
En Argentina existen grupos diversos que trabajan con multimedios.
Diariamente se puede ver en los canales de televisién excelentes efectos de animacion. .

Un grupo de investigadores Argentinos han desarrollado un software con grandes
posibilidades en el campo de la computacién interactiva llamado Touch Screen.

Este funciona por el simple contacto de la piel (mano o indice) con una pantallano especial,

seleccionando las 4reas que determinan el posterior accionamiento del modelo interactlvo
en ejecucidn.
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3. ENTORNO DE DESARROLLO

~ Luego de una minuciosa investigacion seleccions el entorno PC (IBM o compatible) para

el desarrollo del video y las animaciones. Si bien no es el entorno mejor dotado, es el que
cuenta con mayores posibilidades de evolucion, una arquitectura abierta y bajo costo.

HARDWARE :

AT 386

RAM 4MB.

SVGA 1MB.

80 MB. HD

Coprocesador matematico
Monitor VGA

Scanner color

SOFTWARE : . |
Construccion de wireframe : Autocad Release 10

Imégenes fotorealistas : Autoshade o

Efectos de animaciér e interaccién : Animator y Story Board Plus -
Disefio gréfico de las iméagenes : Corel Draw -

4. FOTORREALISMO
Requiere de 3 etapas :

- MODELADO (wireframe)
- DESCRIPCION DE LA ESCENA
- RENDER {(materializado)

MODELADO : (WIREFRAME)

£l modelado es la.creacién de un objeto virtual con un programa CAD en 3 dimensiones
definiendo exactamente sus proporciones con referencia a un eje de coordenadas,
visualizandose en forma de modelo de alambre (no es posible verlo como sélido) lo que
ocasiona la superposicién visual de todas ias lineas dependiendo de la capacidad del
operador y su comprension del objeto representado en el espacio (ver figura 7).

En los pasos siguientes del model:do se van registrando los cambios a través de pantalla
y se puede verificar su estructura con un hide (comando que determina los niveles de

transparencia)(ver figura 8).
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DESCRIPCION DE LA ESCENA :

Una vez generado el wireframe completo se definira la escena determinando la posicién
del observador y su punto de vista teniendo como resultado una perspectiva .

Laluz directa puntual o solar arrojard sombras proyectadas o propias con distintos niveles
de reflexiény refrac:cién ambiental que controlados eficazmente nos ayudaran a comprender
la espacialidad de los elementos.

RENDERING :

La generacién de estas iméagenes tienen un costo de tiempo directamente proporcional a
la complejidad de la volumetria del objeto modelado. Dentro de la escena se podran definir
cada uno de los elementos componentes con un color o textura logrando el mayor
acercamiento a la realidad (ver figura 4, 5y 6).

5. OBJETIVOS

El interés inicial de la investigacién era la representacién y visualizacién de un modelo
arquitecténico a través de imagenes fotorealistas, animacién de sus interiores y exteriores
(recorridos secuenciados) realizado como demo interactiva.

La Ville Savoye de Le Corbusier (1929) fué la obra seleccionada resultando un modelo de
estudio de alta complejidad, debido a su caracter teérico.

6. ENUMERACION DE LAS ETAPAS REALIZADAS

- Investigacién muitimedios Soft y Hard.

- Investigacién Authoring System.

- Asistencia a congresos multimedios,

- Investigacién Ville Savoye (bibliografia, documentacién, fotografias).
- Investigacién sobre videos educativos realizados en otros paises.

- Realizacién de wireframe completo de la Ville Savoye.

- Realizacién de los primeros renders fotorealistas.

- Desarrollo del guién (story).

- Diseno gréfico del video.

7. DESCRIPCION DEL VIDEO EDUCATIVO

La elaboracién del script (quién) se estructuré en forma simple obedeciendo casi en su |
totalidad a un esquema lineal con la existencia de un cédigo cromatico en el background

189



de las pantallas determinando cleramente los limites de cada zona para ovitar que el
usuario se pierda dentro de intrincados caminos. -

Con diseiio grafico se arma la pantalla en 3 zonas claramente diferenciadas (ver figura2);
titulo, 4rea de comunicacion y area de ayuda.(help).

La estructura organizacional del guién esta dividido en 3 zonas : Presentacuén, Pantalla de
direccionamiento (menu) y Desarrolio.

o B

lmmneamﬂrrosl 3

= N

R o _ §

: f T , T ) -
| < - | ?
“M- : __-_ -

La presentacion en forma secuencial estd compuesta de una portada que resume el
concepto racionalista de la Ville con la presencia de una columna dividida por un plano

horizontal predominante (ver figura 1).

Sucesivamente las pantallas posteriores son de agradecimientos e introduccion, para
concuir con el armado paso a paso de |a vivienda en estudio (ver figura 2).

La pantalla de direccionamiento presenta 4 iconos posibles a seleccionar correspondiendo
cada uno a un tema (ver figura 3).
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Los temas del desarrollo son : Andlisis formal, Basqueda de improntas racionalistas de la
Ville Savoye en obras posteriores a 1930, Animacién de la “Promenade Architectural®
citado por Le Corbusier y por ultimo un test con caracteristicas tipo mltiple choice.

8. CONCLUSION

Retornando a mi trabajo de investigacién en el que creo haber explorado por completo a
nivel personal todas las areas de computacién gréfica durante estos 6 meses, he
encontrado 2 puntos trascendentales : :

1-El interés inicial, que es la representacién y visualizacién de un proyecto
arquitectonico a través de imagenes fotorealistas y recorridos secuenciados, con la idea
de verificar la “promenade” citada por Le Corbusier, como vivencia dindmica y sensible
maximizandola con tecnologia informatica.

2-Complementada con el interés de realizar un video educativo con multimedios
como una de las primeras experiencias aplicadas en educacién dentro de la Universidad,
mostrando aspectos de la obra de manera totalmente novedosa y diferente a la bibliografia
ya existente.

Arquitecta Patricia Claudia Suarez
José Maria Moreno 372 Piso “9”
Cédigo postal 1424

Buenos Aires

Argentina
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WORLD LABORATORY
Centro CAO

Director Arq. Arturo Montagt
Asesor Arq. Marcelo Braessas
Profesor Arq. Gastén Breyer
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Visitemos...
la Ville Savoye

'Figura 1

Armado Secuenciado

Figura 2
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Figura 3
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Figura 7
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1C5C WORLD LABORATORY PROJECT LAND - 5
Report of stage of:

JOSE ARMANDO LAKS
During the period: JULY 1991 TO DECEMBER 1991

SUBJECT:

"TRIDIMENSIONAL MODELLING AND‘ COMPUTER ANIMATION
OF AN ARCHITECTURAL MODEL"

EVALUATION:
Mr. Laks has been working according to his plan of work.

His proposal to use a combination of CAD procedures to develop a
complete visualization of an architectural model was well performed but relatively incom-
plete.

He has been working intensely and his developments shows important
guidelines for future projects.

It must be mentioned two articles about the subject that Mr. Laks
published last year in the prestigious architectural magazine "SUMMA".

Regarding the image that show in his brief, also he was developing
applications of an introduction to virtual reality using rendering techniques with "TOPAS"
AND "3D STUDIOQO". '

7>

v
Arcl ?EL BORTHAGARAY : Arch. ARTURO MONTAGU
-Biréctor Land - § Academic Coordinator
Dean FADU CAO Cenler
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ABSTRACT:
GRANTEE: José Armando Laks
PERIOD: July 1991 to December 1991

PROJECT NAME:: "TRIDIMENSIONAL MODELLING AND COMPUTER ANIMATION OF
AN ARCHITECTURAL MODEL"

AREA: ARCHITECTUF{E
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Es un hecho sabido que la informitica esta modificando la manera de trabajar del
hombre. Los arquitectos no quedarin al margen de este proceso. En este casg, el
centro de la discusion estd en como L informiitica influird en el modo de proyectar,
Tomemos la definicién de disefo y proyecto de Alfonso Corona Martinez: "El diseno
es |1 invencion de un objeto por medio de otro, gque lo precede en el tiempo. El
disefiador vpera sobre este primer objeto, el proyecto, modificindolo hasta que o
juzga satisfactorio. Luego traduce sus caracteristicas a un cadigo de instrucciones
apropiado para ser comprendido por los encargados de la materializacidn del segundo
objeto, edificio u obra”.

En su libro "Ensayo sobre el
proyecto”, el citado autor explica
fos origenes de este modo de
proyectar que se prolonga hasta
nuestros dias.

Desde el Renacimiento, el
disefiador fue separindose del
ejecutor de la obra de arquitectura.
Anteriormente quicn  diseiiaba 1o
comunicaba en forma directa a su
cuadrifla y lo clarificaba
mosinindoles  directamente que
debian hacer.

Esta separicidn entre diseiador y
gjecutante  cred  la necesidad  de
objetivar las ideas de los primeros y expresarlas ¢n un lenguaje comprensible a los
sepundos.

Las representaciones grificas del objeto futuro pasaron a ser la parte principal del
proyecto. '

A partir de ese corte histdrico, los arquiteclos empezamos a utilizar fos actuales
recursos de representacidn: Planta, corles y vistas, ete.

Desde l actual perspectiva histérica, a veces nos parece que nuestro actual modo de
prayectar es intemporal pero ese concepta es obviamente falso. La realidad es que fue
variando en el tiempo para adaptarse a la necesidad que los mismos imponian al
profesional.

La toma de conciencia de 1a temporalidad del modo de proyectar no quita los temores
maturales de enfrentar un cambio 1an grande como es el que nos propone hoy la
informatica pero, si analizamos a fondo las premisas que dieron origen y sustentan hoy
nuestras metodologias cotidianas, podremos reemplazar las que ya no se ajustan a los
requerimientos que la sociedad contemporanea nos plantea.

El proceso de cambio sufrido por — |

el modo de proyectar de los 0 &4 1
. . o 11
arguitectos renacentistas ajusto la

protesion  a  los  requerinnentos 0 ®
culturales de entonces. Cred un
campo especifico autdénoma pari P
tos arquitectos separandolo e L
cliaramente de 1os constructores y ‘
generando up bagaje de codigos

propios expresido par sistemas

de representacion acordes con el

desarrotlo tecnologico de 1a épocea.

Este proceso se completo fuego con ta geometria descriptiva y proyectiva del siglo
X VUi impalsadas por la ingenizria militar, que aporté el domino de la representacion
exacta. También fur importante el aporte de algunas ramas del arte cama la pintura en
la concepeion de 1a perspectiva como herramienta de proyecto. Na fue ni la primera ni
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Ia villima vez en fa que os avances €n un campo profesional t:spt:uht.o soluuomn \
pur lo menvs cambian los idrmines de problenviticas existentes en otro.
Padriamos sintetizar lo dicho hasta aqui marcando dos aspectos:

x>

1} Ef uso de los medios de representacion arquitecténica camo herramienta
proyectual surgid del necesario ajuste a pautas culturaies de la sociedad

2) Las herramientas, para  facilitar el uso de estos medios de
representacion, sc desarrollaron en campos profesmnalcs externos a la
arguitectura y Iucbo fueron ‘lduplmlos por esta.

Podemos  estar
seguros «que las
aichuales  pautas

= : —1 111 . culturales distan
1 o (| ‘ o bastante de . lag
(81] : F; h 0 existentes en el

= . rcn‘lumlcnlo y

s ¢l siglo XVIH y

= - cabria la posi-
hilidad de replantearse si no existe una crisis de dcsnuste emre Ins actuales y los
recursos empleados en el campo del disefo arquitectdnica.

El avance de la infornvitica permite hoy madificaciones Su.ﬂanunlcs en cuanto a
lempos y calidad de respuésta para volver a ajustar la sintonia entre sociedad
conemparanea y sus protesionales. _

Viamos a enomerar brevemente algunas Llc I;ns prestaciones ue Iipy yi estin en uso a
Ceostos mdecuiados, : ' Yoo

Meiante la computadora pademos - pianejar un  elemento de’ “representacion
arquitectdnica como la perspeciiva de un edificio cambiando <l punto de vista del .
abservadur y obteniendo en segundos L nueva representacion perspectivada del mismao
parit estudiar su voiometria comu puede verse en las ilustracianes de las piginas Ty 2.
Esto nos permite realizar Vt.HhL wiones LN|)'ILI"I|CS con una gran vcluutl wd.
También podemos cartar ¢l objelo por _ _ Compulo Welrico
cualquier  parte  y  controlar alturas o L -
imesseeciones de instalaciones para
verilicar la colierencia  constructiva €n
proyecios de alta complejidad. o
Comu o computadora, goarda toda i
informacion geoméirica de lo que: vamos
dibujando, tiene lus elementos para realizar
un - cdmputo  métrico  permanente - de
nuestro proyecto desde las primeras etapas :
‘de diseno hasta el proyecto detinitivo, Ln fas piginas 2 y 3 se |Iuslr:| un proceso de -
esle Ilpn

Otra cualidad de Ias computadoras es Ia de almaicenar gran cantidad de informacion de,
pur ejemplo, costos de materiales, que sumada a li caracteristica del computa métrico,
nus permitiria sabeér el costo del mismao al instante y la incidencia de cada rubro en el
casto tatal, _ _ _ -
Debida o su gran velocidad de ciilculo es posible reformular todo el modelo y, por
¢jemplo, maditicando el proyecto, recaleular el costo o el batance térimico hasta Ilc;,.ur
a los valores optimos.

Todas Ias actividades deIas etapns de dmcno cOmMPpuLo, presupuesto.y programacion
de obra son influenciadas por esta pueva herramienta de trabajo. Los cileulos de
dingramas de Ganit y Pert son automydticos y se recalculan a medida qué avanza la obra
para poder replizar un seguimiento de 1a nisma pot comparacian con el cileula inicial.
Mediante esta maditicacton en los tiempos de rnspucsn en el andlisis de cualquiern de
los pasos de un proceso completo ‘de diseiio, Ia profundidad de las veriticaciones

Baw M b4 ed
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cuantitativas y cualitativas del proyecto
creeen natablemente con respecto a los que
pueden conseguirse con los meétodos de

Compule Welrico

Vs 030 81 m} N
baw 013 137 2 trahiajo manuales.
Con P 1 v El campo de aplicacianes es enorme y por

consiguiente los temas de replinteo de la
prollemiitica especitica en cadia uno de
ellas necesita ser revisada. Por ejemplo, el
papel del dibujo como realimentadar de
ideas en el diseio y la ensenanza cambia
substancialmente can el uso de Ia computadora o ya, en campos mas avanzados pero
no por ese moy rematos, la posibilidad de comunicarse entre computadoras por via
teletonica plantea cambios en In interrelacion de los distintos protagonistas del proceso
constructive camiplelo (arquitectas, ingenieros, asesores, proveedares, clientes, etc).
La experiencia nactonal y sohre 1odo internacional sobre estos temas ya es muy amplia.
El desatio planteado es el de superar los desajustes entre el modo manual de proyeciar
del arquitecto y las necesidades culiurales existen, La infarmdtica de por si no fos vaa
resolver, pero puede tener un papel importanie en los cambios metodoldgicos de ese
ajuste,

Computo Melrice

Mo 033 B89 m)
Wre 915 12 m2
Mue 0,10 1150 ml
Solodo A1 7090 m?
Solodo AZ 383 m2

Carp, ¥i 61y
Carp. V2 My
Carp ¥)

Carp ¥4 5y
Carp P90 He
Carp PBO 56w
Vidrios 560 m?

Cubierta 83 m2

Ll "aporte conceptual”

En muchos esiudios y oficinas téenicas de nuestro pais ya se utiliza la computadora
como una imponante herrmienta de apoyo al proceso de disefo ,canstruccidn y
seguimiento de obras de arquitectura. Por lo tanto es posible hacer un primer anilisis
del aprovechamienro que se esti haciendo de ella,

La informiitica es una herramicnta de gran poencialidad gque brinda a sus usuarios los
medios capaces de ilevar a cabo tareas que de otro modoe obviaria por falta de riempa.
Por ejemplo, mediante una animacion camputada pader verificar todas las visuales de
un recorrido peatonal. O en ana balance termicn cambiar la implantician del edificio
hasta obtener su aptima orientacidn.

Es ldgico supaner que un estudio u oficina téenica no puede incorporar de un salo
paso todas s herramientas de verificacidn y produccion que la infonmiitica le provee.
Debie incorporarlas de a poca y en la medida en que les sea dtil. Pero es muy
impurtante que las incorpore organizadamente y que evalde el aporte conceptual que
impica su usu. Este ultima es quiza el punta mas descuidado en muchos de los estudios
u ofictnas recien ingresados a Ly informaitica.

Vamos a aclarar an poca que es eso de "aporte conceptual” .
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Una de las premisas en el dibujo asistido por computadora es -no dibujar dos veces lo
mismo. Esto implica que si en-mi dibujo yo incorporo un drhol, los proximos serin
copias del anterior'y no los tendre que dibujar nuevamente. Lievindo este concepto a
un nivel superior, sidecide ¢ambiar la forma del drbol tengo helr.muenl.m par.l yue
taddos los drboles incorporados al dibujo se modifiquen en concecuencia.

Si ializamos el ejemplo anterior veremos que existe la posibilidad de definir un uhjt:lo

y conseguir que cualquier modificacion del mismo afecte a la totalidad del dibujo.

Hasta aqui se podria decir que estamos describiendoe un procedimiento de trabiajo’que
es habitual un cualyuiera de los estudios u oficinas que utilizeén cl dibujo asistido por
computadora (CAD). Sin embargo, un concepto parecido se pudrln adoptar paia la
1ialidad del proyecto, ya que si consideramaos ¢ue las plantas, cortes y vistas de una
documentacionde obra no son mas que proyecciones de corte'de un objeta definido en
tres  dimensiones, ol modllu.:lmos el ohjctu se deberian mudlllt.'lr ludns sus

proyecciones.

Supongamos ¢ue un proyectista diseia un modelo y de él extraé ia prcsenlncmn nl

cliente, la documentacitn de obra y ¢l computo para su.presupuestacicn. Cuatquier
cambio en et modelo implicaria anhwa en las tres extracciones de informacidn.

Algunas de las conclusiones (ue el “anliilisis de este aporte conceptual brindarfa a la
proyectacion arquitectdonica podrian ser: . : -

-~

1) Rcvnlunz.u.mn clel papel (Ici pnyt:LIlblﬂ en cl proueso dt: dnscnu ya quc ci es ¢l que

manipula el modelo
2) Coherencia de 11 informacion t:mllld’t tanto 4 clientes como a LOﬂll‘.lIIbt:‘lS

En los estadios y alicinas técnicas este esquema dc lr:lh:lju nun no se ullllza por

diversos molivos entre los cunles pudemos citar: e

at o

1) Ditteuhades técnicas de muy reciente a.upcr.u.mn

2) Falta de operadores que manejen todas las hersamienias necesarias con la suFuenle '

soltura como para que i herramienta sea un.t ayud.1 y noun pruhlcnm

[CE - - N . . -

El aporte de la "realidad virtual" y el "videojueeo" . ’ :

s

Segiin las edades de .los lectores de este informe,  palabra vidLujuego 'i;e.n'e'rarii.
seguramente imigenes distintas . Por ejemplo a tos esludmmcs 0 a lus"zirq'tj'ilcclos
jovenes les sugeritin carreras en nummuv:les ‘viielos ent aviones, eic.. Un mundo"'
imaginario generadd por la c.nmpul.tdum “Que ‘en el moimento del juego &s To qué

pudriamos detinir como una “realidad vifwal?. EI usuario de la computadora opera
solire esa realidad vinual, puede modificarla dentro de Ins opr..mnc:. que dlSponc y I:l

computadora le fresponde de inmediato. - o - e -

Los videojuegos fueron los primeros programas de c.ompul'tdum de’ usn masivo’ que
permitieron una verdadera imeraccion entre el usuario -y la rcdhd.ld virtual”:

Precisamenié esfos dos aspectos, "interaccion” y "realidad viftual™ quc los wdeu;ucbus
nps aportiron desde lo ladico, m: arcan la caracteristica de tu que (lt.,lll‘llrlsllhl‘lb L.Ul‘h(\ la

-
.

"vencracion del videojuego” C .
N Sl
Los nuevos sistemas de combutacion bl’-tllhal estan ‘ideados’ p'lra convcr*nr“ con etlos.

Tanto cu: mdu une se limiva i observiy un nbcncs como tuando lis esti wnlruycndu el

P,
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sistema nos permite actuar reciprocamente con él. El usuario hace un movimiento y
espera, entonces 1a computadora contesta con otro movimiento y espera n su vez. El
proceso guarda similitud con, por ejemplo, un juego de ajedrez, con la diferencia de
que se puede jugar tan ripido que por lo general parece que ¢l vsuario y la
computadora actoan simultineamente,

El proceso interactivo es particularmente significativo cuanda el usuario quiere
construir una imagen. Gracias a su capacidad para hacer millanes de cilculos en
brevisimo espacio de tiempo ta computadora responde instantaneamente.

Tomemos por ejemplo una senciita tarea : dibujar un citculo. Si le taca "mover" al
usuario, este elige "circulo” en el "menu” de posibilidades que le ofrece el sistema.
Ahora fe toca actuar a la computadara que llama entonces a las rutinas o partes del
programa que realizan el dibujo de ¢irculos, y luego espera, A su vez, el usuario sitia
el punto en el lugar de la pantalla en donde quiere que esté el centro del circulo. La
computadora nu hace nada en esta face porque ya sabe gue el circulo requiere, al
menos, dos parametros: una para ¢l centro y otea paca el valor de didmetro o radio.
Espera hasta que el usuario haya indicado el tamaiio del ‘circulo situando un segundo
punta en la pantatla, y después pasa aulomiiticamente a su rutina de dibujo de circulus,
la cual ya estid preparada para entrar en accidn.

Si bien para dibujar un circulo en la pantalla la computadora debe realizar cientos de
cilleulos, su respuesta es inmediata generando esa sensacitn de interaccion con la
realidad virtual de 1a que hablabamos anteriormente. Uno de los resuttados de lns
expertencias de trabajos con realidid virtual realizados en el marco de {a investigacidn
se adjunta al final del presente informe. El planteo inicial fue reatizado con AutaCAD y
el rendering con 3DStudio :

Lus videojuegos fueron para muchos la puerta de acceso a esta nueva herramienta que
es la informitica. La influencia enarme que tuva esta via de acceso fue analizada en
profundidad por Sherry Turkle en su libro "El Segundo Yo' que refleja sus
imvesligaciones en el Instituta Tecnoldgico de Massachusetts.

En general, I generacivin del videojuego se carncteriza par una uran soltura en el
manejo de la computadora. Los estudiantes o arquitectos de esa generacion se acercan
il disedo asistido por computadara con esa soltura. Saben intuitivamente dialogar con
Ia miiquina, interactuae con ella.

Los videvjuegos nos penmite jugar solo un juego restringido y programado por otros
hasea que la computadora decide despedirnvs con el conocido "game over”. Crear con
la- camputadora amplia enormemente el panorama de maniobra con respecto a un
videojuego, aunque siempre dentro de un mundo de opciones restringidas por ¢l
programa de computadora que se esta usando,

Ll uso de una erramienta como la infornitica no puede ser considerado como neutro.
lmplica madilicaciones e los procedimientos de disefio y posiblemente tambien en ka
arquitectura resultante de esos procedimientos. Los videojuegas son el resuitado
visibie de imiigenes y conceplos nuevos que dejaron una impronti en el mundo de ia
Itormitica. La generacion que los recibié masivamente los tiene incorporados y hoy es
notoria la diferencia con ofras generaciones en la intercelacion con la computadara. Su
ingresa a la intormitica es desde lo emotivo, desde lo Lidico. Si la arquitectura que
esta generacion producini con herramientas informidticas seri distinta a 1n de atras es
algo que el tiempo dira.
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ABSTRACT:

GRANTEE: Sonia Vidal
PERIOD: December 1992 to February 1993
PROJECT NAME: URBAN ASPECTS OF ARCHITECTURAL FORMS.

AREA: URBAN PLANNING

This work shall be oriented towards the design of models corresponding to distinct urban
sections, with predefined architectural types, so as to reveal the pertinent social-economic
parameters and the phisical characteristics relationships; relying, furtheremore, on the
unvaluable aid offered as atool for the processing and for the presentation of results, by the
available informatic systems.

(EL DESARROLLO DE LA BECA TENDRA LUGAR EN FRANCIA EN EL PERIODO
CONSIGNADO).
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LOS ASPECTOS URBANISTICOS DE LAS FORMAS ARQUITECTONICAS

Apiicacién de herramientas informaticas al andlisis de los "contenidos” de la ciudad.

1 - INTRODUCCION:

Como es sabido, la produccién del espacio urbano ha respondido siempre a la continuay
dinamica interaccién entre las fuerzas socio-econdmicas y el soporte fisico que les da
cabida.

En efecto, de dichainteraccién surgen como resuttantes las diferentestipologias morfoldgicas
que configuran el "continente” de ia ciudad y son su imagen legible.

Sin embargo, esta carcaza fisica no constituye mas que una parte de la problemaética: la
relacion entre elementos arquitecténicos.

De ahi que la finalidad que motiva la presente propuesta de investigacién, sea la
profundizacién de los contenidos urbanisticos que encierran dichas formas. Para lograr
este propdsito, creemos en la validez del enfoque desde la 6ptica del Urbanismo y en el
aporte que las herramientas de la informatica ofrecen para representar ios resultados.

En resumen, nuestro trabajo se orientara hacia la elaboracién de modelos de distintos
sectores urbanos con tipologias arquitecténicas previamente definidas, que tienden a
mostrar las relaciones entre pardmetros socio-econémicos y fisicos.

2 - OBJETIVOS:

-Determinacion de parametros urbanisticos que permitan relevar y describir el "contenido"
enmarcado dentro de diversas tipologias arquitecténicas.

-Definicién de variables en el campo social, econémico y del ordenamiento urbano. Como
ejemplo pueden citarse la densidad, el status socio-econdmico, el status familiar, la
movilidad social y otras.

-Deteccidn de correlaciones entre las variables y las férmulas urbanas, incorporando el
factor tiempo como base necesaria para demostrar la evolucién urbana.

-Modelizacion grafica de los resultados obtenidos aplicando las herramlentas que ofrece
en la actualidad la informatica.
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3 - METODOLOGIA:

A continuacion se enunciaran las etapas basicas en las que se dividira el trabajo. Se trata
de una sintesis de las g;areas a encarar en el transcurso del stage.

/
La metodologia detallada del proyecto se elaborara a posteriori, bajo la supervisién del
futuro director de invertigacion.

Los pasos a seguir comprenden:

a) Ladefinicion de las areas de andiisis, seleccionando sectores urbanos que
hayan sido previamente analizados en sus aspectos arquitecténicos

b) La determinacién y seleccién de variables, que abarquen los aspectos
citados precedentemente en los objetivos.

c) Larepresentacién de dichas variables y sus interacciones, conlaayudade
ordenadores.

d) La elaboracién de modelos gréficos que expresen las correlaciones entre
“contenidos” y "continentes" del espacio urbano,

4 - CONSIDERACIONES FINALES:

Esde destacarlaimportancia que tendriala realizacién del trabajo propuesto, en un &mbito
que goza del prestigio académico del GAMSAU.

Sobre todo, teniendo en cuenta la futura aplicacién de una metodologla similar para los
estudios encarados en nuestro pais por el Centro de Informacion Metropolitana (CIM), del
que, quien suscribe, forma parte como investigadora.
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