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Resumen: Este equipo tiene como finalidad ayudarnos en la
alimentacién de nuestra mascota en horarios definidos, basta con
una simple configuracién inicial y trabajard de forma continua
indefinidamente, con respaldo del suministro de energfa
eléctrica. Con el contenedor lleno de alimento utilizandolo
para razas grandes tendrfamos 6 dias de alimentacién continua,
teniendo en cuenta de la cantidad de alimento que contiene el
dispensador es de 5kg, los dias podrian variar dependiendo de la
cantidad de alimento que se desee despachar a su mascota. Este
equipo puede racionalizar la comida de su mascota y evitar que
los duefios deban estar permanentemente alimentdndole, es fécil
de transportarlo de un lugar a otro y resulta muy 1til cuando se
deba dejar su hogar por varios dfas y a su mascota no le faltard su
alimento.

Palabras clave: dispensador, arduino, automatico, alimentacién
de mascotas, microcontrolador.

Abstract: This equipment has asa purpose we help in the feeding
of our pet in defined hours, it is enough with a simple initial
configuration and we work of continuous form indefinitely, with
backing of the electric power supply. With the full container of
food used for large breeds 6 days of continuous feed, taking into
account the amount of food contained in the Skg dispenser, the
days depend on the amount of food that you want to dispense
your pet. This equipment you can rationalize your pet’s food
and prevent owners from being permanently fed, it is easy to
transport from one place to another and is very useful when you
have to leave your home for several days and your pet will not
miss its food.

Keywords: dispenser, arduino, automatic, pet feed,

microcontroller.
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INTRODUCCION

En los hogares el cuidado nutricional de los animales es muy importante en horas especificas, més atin si por
algtin motivo el animal tiene que pasar algin tiempo solo sin quien pueda cuidar su nutricién, en vista de
ello se pensé en el diseno de un dispensador de comida para mascotas dado que hoy en dia en casa no es
muy comun en las familias hayan personas permanentes en el hogar y cuiden sus mascotas (Estévez, 2005;
Prudente Tixteco, 2014; Grimaldi, 2014).

Son aproximadamente 13.000 toneladas anuales de alimento balanceado para mascotas que se venden
en el Ecuador; la mayoria de ellas para consumo canino, ya que, en ciudades grandes del pais como Quito,
Guayaquil y Cuenca que poseen entre de 0.8 y 2.5 millones de habitantes respectivamente, existe un 20% de
poblacién canina en cada ciudad. Esto quiere decir que por ejemplo, si en Quito habitan hoy en dia 2 millones
de personas, existe una poblacién aproximada de 400 mil canes, de los cuales 300 mil pueden ser estimados
para estadisticas y como mercado potencial para un posible negocio relacionado con estos animales (Hervés,
2010; Estévez, 2005; Prudente Tixteco, 2014).

Dado que en las familias ecuatorianas la mascota preferida es el perro nos propusimos fabricar un
dispensador de comida para perros sin que ello implique que lo pudiéramos utilizar con el propésito de
alimentar otra mascota, el cual dispone de autonomia completa, gracias a que puede funcionar con suministro
de energfa continuo y en caso de no disponer de energia eléctrica funcionaria mediante sus dos baterias como
respaldo. Se podré configurar la cantidad de alimento, dependiendo del tipo de raza, ya sea grande, mediana
0 pequeiia, y podra escoger la hora que desea suministrar el alimento dos veces al dfa (Navajas et al, 2015;
Hervas, 2010).

El prototipo disenado cuenta con una especie de contenedor de almacenamiento del alimento, una
compuerta que abre el paso a la comida, un circuito electrénico y el arduino que acttia para enviar una sefal
y abastecer de alimento al equipo cuando previamente ha consumido su mascota.

El circuito electrénico consta de temporizadores para la apertura de la puerta, con eso se calcula la
cantidad necesaria para cada raza. Si el animal es grande, requiere mas alimentacién, entonces el temporizador
mantendra la puerta abierta por mds tiempo; pero si se trata de una mascota pequena, la compuerta se cerrard
mds rdpido. Parala aperturay cierre de la compuesta utilizaremos un tornillo sin fin accionado por un motor
de plumas de vehiculo.

Objetivo General

Disefiar y construir un dispensador de alimento para mascotas.

Objetivos Especificos

Lograr que nuestro dispositivo sea programable a las necesidades del usuario con flexibilidad en el horario.
Dispensar la cantidad de alimento necesario de acuerdo al tamafio de la mascota.

MATERIALES Y METODOS

PARTE FISICA:

e Recipiente plistico.

e Tubosde PVC de 2 pulg. 1m.

e Una“T”de PVCde2 pulg.

e CododePVC2 pulg

e 30 cm de grillén para construccion del tornillo sin fin.
e 4llantas giratorias.

o Cajade proteccién.
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e 40 pernos.
e Unayardade plastico.
e Amarras plésticas.

PARTE DE CONTROL

e Motor de plumas para vehiculo 12V CD.
e 2baterfasde 12V dc.

e Unarduino Mega 2560.

e Display 16X2.

e Adaptador 120V CA -12V CD.

e 5 pulsantes.

e Resistencias 1.2 KQ.

e Adaptadorde 12-24a5V.

e Relé¢12V.

e linterruptor.

e Sensor de distancia ultrasonido HC-SR04.
o Reloj de tiempo real (RTC).

En medida de las posibilidades se ha buscado que varios elementos que conforman este equipo sean
reciclados, tales como el recipiente plastico, el tubo y accesorios de PVC, el adaptador puede ser de celular.
Los demas elementos deben presentar muy buenas caracteristicas constructivas por lo que no pueden ser
reciclados.

Marco tedrico

La alimentacién del perro: Los perros, como todos los seres vivos, deben seguir una correcta alimentacion
para poder realizar sus actividades diarias. En general, el tamano y la actividad fisica, dicta el requerimiento
calérico del perro. Para conocer cémo se puede satisfacer dicho requerimiento calérico, es necesario conocer
los nutrientes principales que se encuentra en todos los alimentos; a dichos nutrientes, se les conoce como
macronutrientes (Navajas et al, 2015).

Macronutrientes: La dieta de un perro debe de cubrir sus requisitos energéticos. Para lograr lo anterior,
la dieta debe de estar basada en los 3 macronutrientes esenciales; los carbohidratos, las proteinas y los
lipidos. Los carbohidratos son la fuente de energia méds importante para cualquier ser vivo. Desempefian una
funcién importante parala estructura y el funcionamiento de los tejidos y los 6rganos, y son particularmente
importantes para el correcto funcionamiento del cerebro y del sistema nervioso. Existen distintos tipos de
carbohidratos, pero en general, el contenido total de energfa es de 4.15 kcal/g. (Navajas et al., 2015; Hervés,
2010).

En la gran mayoria de los casos se ha acostumbrado a los perros a que se alimenten, ya sea con comida
preparada en casa o con algun balanceado existente en el mercado, de un plato o recipiente en el cual
previamente se ha dosificado de alguna forma cierta cantidad de alimento. Si se han fijado en este hecho,
es decir, en el momento justo en el que el perro se estd alimentando de dicho plato o recipiente, se puede
observar que el perro se adapta a la manera de alimentarse que se le ofrece y que a simple vista no se necesita
nada mas que este plato o recipiente con la cantidad, apropiada o no, de alimento balanceado que se le esta
proporcionando, ya que en muchos casos se desconocen las cantidades requeridas por los perros segiin su raza
y edad principalmente, para satisfacer la necesidad de alimentacién de las mascotas (Franco et al., 2010; Isaza-
Echavarria & Zapata—AIvarez, 2014; Le6n Quenguan & Rueda Almario, 2016; Torres Huerta, 2016).

Un comedero es un recipiente en donde se vierte la comida para los animales de cria o domésticos.
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Los comederos suelen consistir en cuencos de metal, pldstico o cerdmica en donde se coloca el alimento de
forma peri6dica para la alimentacién del animal. Existen diversos tipos de comederos en funcién del tamafio
y caracteristicas de la mascota.

Los comederos con tolva permiten alimentar a la mascota sin necesidad de la presencia del duefio. Constan
de un depdsito en donde se almacena el alimento que se va dispensando por su base sobre un cuenco. De
este modo, el animal dispone de una cantidad cierta de alimento pero no necesita ser dispensado por la mano
humana (Navajas et al., 2015.

Algunos comederos cuentan con sistemas para limitar la cantidad ingerida por la mascota. En general,
consisten en obstaculos en el interior del plato que obligan al animal a buscar la comida alargando el periodo
de ingestion y favoreciendo la sensacién de hartazgo. Algunos tienen un nicleo central rigido haciendo que la
comida se mueva alrededor (Franco et al., 2010; Isaza-Echavarria & Zapata—AIvarez, 2014; Leén Quenguan
& Rueda Almario, 2016).

Entre los accesorios asociados a los comederos figuran:

e Soportes para dos cuencos: comedero y bebedero.
e Soportes elevados para uno o dos cuencos de modo que el animal no tenga que agacharse.
e Bases de realce para elevar el comedero unos centimetros sobre el suelo.

Desarrollo del equipo

Arduino es una plataforma fisica computacional open-hardware basada en una sencilla placa con entradas
y salidas (E/S), analdgicas y digitales, y en un entorno de desarrollo que implementa el lenguaje Processing/
Wiring. Arduino puede utilizarse en el desarrollo de objetos interactivos auténomos o puede conectarse a un
PC a través del puerto serie utilizando lenguajes como Flash, Processing, MaxMSP, etc.

Los motores absorben energia eléctrica de la red, nos aportan energia mecénica en su eje el mismo que
acoplado al tornillo sin fin nos da un movimiento lineal capaz de trasladar el alimento de mascota de forma
progresiva en la cantidad programada. No se necesita invertir el sentido de giro de los motores, salvo por
situaciones de mantenimiento (Hervas, 2010).

Un tornillo sin fin puede ser construido utilizando las maquinas herramientas en el torno paralelo.

Se realizan varias medidas en el envase pléstico (Fig. 1), paraacoplar los elementos al recipiente, recortamos
el espacio para la caja de proyectos y para el tubo de 2”.

<o

mRTACLAAN

FIGURA 1
Recipientes donde irdn montados todos los elementos mecdnicos y electrénicos
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Se disei6 el tornillo sin fin en AutoCAD (Fig. 2) para proceder a construirlo en material grillén, su eje es
de 2cm de didmetro interior, la altura de los filetes para que circule la comida es de 1.5cm y el paso es de 2cm,
su giro es hacia la izquierda con una entrada.

FIGURA 2
Construccién del tornillo sin fin

Realizado un disefio del tornillo sin fin de Arquimedes, procedemos a construirlo con 30cm de Grillén,
el cual tomara la forma deseada en el torno paralelo (Fig. 3). Es necesario tener en cuenta el sentido de giro
del mandril que se utiliza ya que de este dependera el sentido de rosca del tornillo sin fin. En nuestro caso el
mandril girard a la derecha lo cual determina que el tornillo sin fin tenga rosca izquierda.

FIGURA 3
Construccién del tornillo sin fin en el torno paralelo

Al cumplir el mecanizado, acoplamos el eje de grillén con el motor y con la tuberia de PVC en el recipiente
pléstico, fijamos las llantas en el exterior y las baterfas de 12V a 1.5A conectadas en paralelo entre si y paralelo
a nuestra fuente de 120V CA a 12VCC. Dirigimos todos los conductores hacia la posicion de la caja de
proyectos (Fig. 4) (Grimaldi, 2014).
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FIGURA 4
Vista superior donde se aprecia el montaje mecénico y electrénico

Colocamos el plistico PVC antideslizante transparente en el interior del recipiente con el fin de que las
croquetas no caigan hacia las instalaciones mecanicas y de esta forma dirigiendo las croquetas solo hacia el
tornillo sin fin (Fig. 5). De esta manera se concluye la construccién mecénica y eléctrica de nuestro proyecto.

-

FIGURA 5
Ajustes del tornillo sin fin

Para hacer funcionar el dispensador automético de alimento para mascotas es necesario configurar la hora
por lo que se utilizara un RTC Reloj de Tiempo Real con el integrado ds-1307.

Para poder visualizar las diferentes configuraciones de la parte de control es necesario un display de 16x2 y
para poder controlar estas configuraciones se utilizard 5 pulsantes el cual estard distribuido de esta manera un
pulsante para Ment, un pulsante para Enter, uno para escape, y los dos ultimos para aumentar y disminuir
los valores de las variables.

Para medir la cantidad de contenido es necesario un sensor de distancia en este caso es el HC-SR04.

La parte de control tiene la siguiente disposicion de los diferentes componentes conectados al nuestra placa
de Arduino 2560 (Navajas et al.,, 2015).
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POT 5KOHM

MOTOR CD HC-SR0O4

FIGURA 6
Disposicion de los diferentes circuitos integrados en la placa de arduino 2650

En la figura 6 se puede observar que los pulsantes estin conectado con las resistencias en serie, al pulsar
cada una produce un diferente potencial por lo cual esta se conecta al puerto analégico (A0).

El shield RTC de arduino consta de 4 pines de los cuales dos son pines de alimentacién y dos son pines
para la comunicacién de estos dos dispositivos, por lo que es una comunicacién I2R y estdn conectados a los
pines 20 (SDA) y 21 (SCL) (Navajas et al., 2015).

El sensor de distancia ultrasénico consta 4 pines: “VCC” conectado a la salida de 5V de la placa, “Trig”
conectado al pin digital 14 de la placa encargado de enviar el pulso ultrasénico, “Echo” al pin de entrada
digital 13 que recibira el eco de dicho pulso y “GND” a tierra.

El display 16x2 tiene la siguiente conexién. LCD RS pin to digital pin 7 del arduino.

LCD Enable pin to digital pin 6 del arduino. LCD D4 pin to digital pin 5 del arduino.

LCD DS5 pin to digital pin 4 del arduino.

LCD D6 pin to digital pin 3 del arduino. LCD D7 pin to digital pin 2 del arduino.

FIGURA 7
Conexién del LCD con el Arduino Mega 2650
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Y por ultimo el pin 13 del arduino estd conectado a la senal del relé que controla el movimiento del motor
(Fig. 7).

Una vez conocido como estd organizado el circuito de control de este proyecto, se procede a armar en la
caja de proyectos (Fig. 8).

FIGURA 8
Montaje del sistema electrénico

Una vez montado el circuito de control en la caja de proyecto (Fig. 9) se procede con la programacién del
arduino para lo cual se utiliza el IDE propio de Arduino (Fig. 10).

FIGURA 9
Circuito de control en la caja de proyecto

Download the Arduino Software]

. ARDUINO 1.6.7

FIGURA 10
Pagina de descarga del arduino compiler

En la programacién declaramos las librerfas (Fig. 11) que controlan cada uno de los componentes del
circuito de control y las variables (Fig. 12) que usa el programa.
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bincluac <LiquidCrystal.h> // DLL PARA CONTROLAR EL LCD
#include <EEPROMN. > // DLL COMTROLA LA EEPRON DEL AR
#include <¥ire,h» J// PUERTO DE COMUNICACION BTC
.l:mclude "RTCLib.h" // CONTROLA EL FTC
17 BIC: J/ CONTROLADOR T
Lluﬂluftgit:-_ led(?, 6, 5, 4, 3, 2); // CON

ROTTHD

FIGURA 11
Librerias usadas en el programa

Botonea del Herm

conat int anelogInPin = A0:/) Pin Analogico

int Hura Uno=8: // hkimac la Variahl DEA RO
int Hin Uno=30: // Alwmac loz de loz mi de la primera hora
int Hora Pos=lé; // Almacena la Varishle de la hora uno

int Hin Dose30; // Alma
int Hivel Max=30: // Almacena el nivel mex de aliments
int Niwvel Min=10; I nivel min de ali
int Raze Grande=20; // 2l tiempo de duracion de giro de motor pars la razs grande
int Raza Medianas20;
ine anu_p:queniu-zn
int Tip raza=1;//
fdefine Pecho 14 //
Fdefine Pteig L5 // pin  que
lomg duracion, distancia; // 1§ distancia del he-3r04
int motor=13; / mov

int auxl=1l; /
int susl; /

los de lo= mimitos de la sequnda hora

ion de giro de motor para la raza medisna

DOLOY pArCA 1a raZa peEd

pin que

wiliares uno

FIGURA 12
Variables usadas en el programa

El programa consta de las siguientes subfunciones.

Menu() (Fig. 13) corresponde al control del ment para las determinadas configuraciones

Tixteco, 2014).

soid menul)
{
led.cleaz():
Curser(0,0):led.pring( "Conf Tip Raza"): delay(1000):
TipodeRaza() ;//cipo de raza
led.clesr|) )led. secCursor (0,0) :led.prine( "Conf Tiemp X raza")rdelsy(1000):lcd.cieari)}
Conf Time()://configura el la hora para activar la comida

led.clear () ;led.setCursor (0,0} :led.print( "Conf Wivel Alimento™);delay{l000);lcd.clear():

Conf_ndwel();// mav e alimento
led.clear|);led. setCursor (0,0} ;1lecd.prant{ "Hora de Alimentacion”):;delay{1000);Llcd.cleac():
Cont_horai):
led.clear():led.secCursor (0,0) :led.peint( "Salic Menu ") :delay{1000):lcd.clear{}:
)
FIGURA 13
Menu

NFIGURACION DE LOS FUERTOS DEL ARDUINO CON EL LCD

(Prudente

Tipo de Raza() (Fig. 14)esta funcién permite seleccionar el tipo de raza y lo guarda en lamemoria epromm.
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wvoid TipodeRazal)
{ led.clear();
led. secCursoxr (0,0} ;
led print ("ELIJA RAZA :°):
led. secCursor(0,1) ;
while (botones()!=1)
{ Lf{botones()==2)
{auxl=auxltl;
delay (500) ;
if{auxl=3) {auxl=1;}
}
led. setCursor {0,1);
led.print (auxl) ;
switch (auxl) {
case 1: led,secCursor(3, l); led.print("RAZA GRANDE") ;break;
g 2: led.setCursor(3,l); led.print(“RAZA HEDIANA®);break;
case 3: led.setCursor(3d,l); lod.print{“RAZA PEQUEHA") ;break;
b

]

rl
W

=

led.elear();
switch (auxl)
{
case l: lcd.sett-,wsu-ts,l:lﬂ; led.print ("RAZA GRANDE®) ; break;
case Z2: led.setCursor(3,0); led.princ("BAZA MEDIANA"); break;
ase 3: led.setCursor(3,0); led.princ("RAZA PEQUENA"Y ; break;

EEPROM.wrice (10, auxl) ;
led.setCursor(0,l); led.princ("CUARDADO"):

FIGURA 14
Tipo de Raza

Distanciémetro() (Fig. 15) esta funcién envia el pulso al hcsr04 y recibe la sefial del mismo por lo cual
realiza los calculos necesarios y devuelve un valor entero este valor estd en cm.

int Distanciometro()
{

digitalWrite (Perig, LOW):
delaylicroseconds(2);
digitalWeite (Peeig, HIGH):// genera &l pulso de triger por 10ms
delayficrosecondsil0);
digitalrice(Perig, LOW):
duracion = pulseln({Pecho, HIGH);
distancia = (duracion/2) f 29; // calcula la distancia en centimetros
};emr:z distancia;

FIGURA 15
Distanciémetro
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Hora() (Fig. 16) esta funcién crea un objeto nuevo y permite leer la hora del RTC visualiza en el display,
también compara las horas programadas para la alimentacién para mandar la senal al motor.

1t hazal]

Ied.
ked. 5
Ied
Ied.prin
LE ({fumage. b
i

%, resd(T)=tuture, secondl) ) (diginaliniee
o4 (8)p=tutare, secondf)] (4

tallzire (movor, LOV) )
tal¥rita{motor, LOW) ;)
pralizicenovae, L0V) ;] be

1
1| (fucupe.

|

3 (7) patuure, 2600
+ () »=fumnzre.
21 (9)>=fumare, 2econd

e {wotor, L0W) ;
Jrite (MOTOL, H
Irite (motor,L0W) ;) bresks

FIGURA 16
Hora

Conf_Time() (Fig. 17) esta funcién permite dar un tiempo determinado para que gire el motor
dependiendo el tipo de raza, este valor configurado se guarda en la eeprom.

109



FIGEMPA: INVESTIGACION Y DESARROLLO, 2017, voL. 4, NOM. 2, JuNIO-DICIEMBRE, ISSN: 1390-7042 2602-...

void Conf_niveli)

{ Wivel MNax=EEPROM.rvead(5); ff Memoria 5 nivel max de alimento para canes
Hivel Min=EEFROM.read(6); J/ Memoria 6 nivel min de alimento para canes
led. secCursor (0,002 led.print{"NIVEL MAX ALIM:"):
led. setCursor(0,1); led.princ(Nivel Max):lcd.print{" cm");
while (botones() !=1)

{
1f(botones()==3) {Nivel Max=Nivel Max+l; delay(200);}
1 (botones()==4) {Nivel Max=Nivel Max-l; delay(200);}
led.setlursor(0,1) ;led.print(Nivel Max):
'
EEPROM.write (5, Nivel Max): led.cleac():
led.print("Dato guardado™);
delay(1000):
led.cleac():
led, setCursor(0,0); led.print("NIVEL MIN ALIM:"):
led. setlfursor(0,1); led.print{Nivel Min):lcd.print("” cm"):;
while (botonesi)'=1)
{
if(botones()==3) {Nivel Min=Nivel Min+l; delay(200};}
if (botones()==4) {Nivel Min=Nivel Min-1: delay(200);}
led.setCursor(0,1) sled.print(Nivel Min):
}
EEPROM.write(6,Nivel Min); led.clear():
led.print{"Dato guardado™):
delay(l000);

FIGURA 17
Conf_Time

Conf_nivel() (Fig. 18) esta funcidn permite configurar el nivel max y el nivel minimo de contenido de
alimento, lo guarda dentro de la memoria eeprom del arduino.
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] ad{ak; Hemdria 5 pivel man de alin PALs CAr
a6} : Hembzin & mive l= Allmencs pata ¢ I
2 {0,0) 7 led.point|{"RIVEL BAX ALIN:"

ippaef0, 1): led.g
whlle{boromes()'=1)
{
LC{bocones|)==3) (Hivel HaxeNivel Nxcel:
E{boranes | )eed) (Rivel Em-Hivel Raec-1: 4
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FIGURA 18
Conf nivel

Conf_hora() (Fig. 19) esta funcién permite el ingreso de las diferentes horas y minutos para que se mueva
el motor, estas se guardan en variables y a su vez en la memoria eeprom del arduino.

void Conf horai)
{

atfl)); deley(1000); led.clear();

"}; Min Dno=cembier nimeros(Min Uno,l1);

de alimentacior

read(12]): delay(1000); lod.clear():

ad(3))s deley(1000); led.clear():

{0,0); led.
14, Hin_Dos):
{)s lediser

tint{Mn 2

2d(4)); delayi1000);

FIGURA 19
Conf hora

botones() (Fig. 20) esta funcién lee el puerto analdgico A0 del arduino, en el cual estdn colocados pulsantes
con resistencia en serie, identifica la diferencia de potencial y va asignando un rango minimo y méximo para
cada botén, esta funcién devuelve el numero del botén que se estd pulsando.
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int hotones=()
{ int Tecla=0;
Tecla = analogiead(analogInPin) ;
1L [ (Tecla<lD30) & (Tecla=600))
{ return 1l: }
1f{(Tecla<559) &4 (Tecla>400) )
{ return 3; )
1f({(Tecla<din) & (Tecla>330) )
{ return 2; }
if{ (Tecla<329) & (Tecla>230))
{ return 5; 1}
if((Tecla<229)&&(Tecla>=100))
{ return 4; }

return 0;

FIGURA 20
botones

Este dispensador automitico esta facultado para funcionar conectado a un toma de 120V y mediante un
adaptador el ingreso de voltaje es de 12V, en caso de falta de suministro de energia utilizara sus baterias de
12V a 1.5A conectadas en paralelo, lo cual le otorga una autonomia de funcionamiento de largo tiempo hasta
que retorne el servicio de energfa de la red publica.
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FIGURA 21
Vista principal del dispensador automético de comida para mascota

Nuestro equipo tiene un peso de 11.8kg, puede almacenar Skg de alimento (Fig. 21).

RESULTADOS Y DISCUSION

El proyecto “dispensador automético de alimento para mascotas ” desarrollo un prototipo que pueda dosificar
el alimento para mascotas de manera programada dependiendo del tamano de la mascota. El disefio y la
estructura mecdnica del equipo consta de un tanque de almacenamiento y un sistema dosificador. El tanque
o tolva es de pléstico y sus propiedades fisicas cumplen con los requerimientos para el almacenamiento de
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comida y es un material liviano que permite el facil transporte del usuario. El sistema dosificador funciona
con base en un motor DC que regula la dosificacion del alimento activando un tornillo sin fin para recorrer
internamente el alimento.

A continuacion se da a conocer los resultados y programacién bésica para su funcionamiento (tabla 1):

TABLA 1
Alimentacién segn tamafo de mascotas

Llimentacion diaria
[Tiernpo
Raza or ke PorciopesDias de )
[porcicn por dia  putonomia
(5eg)
IGrande |53 0.37 |2 &
bediana S0 nz |2 12
Pequeria |15 011 [z 22

Este proyecto comparado con otros existentes es de ficil programacién, robusto no se vira facilmente ya
que en muchas ocasiones productos de similares caracteristicas, pueden ser derribados cuando mascotas de
gran tamano se acerca.

El dispensador para mascotas provee el alimento suficiente dependiendo de cada raza y asi se evitan
desperdicios y contaminacién del ambiente donde se encuentra la mascota.

Los duefios de las mascotas pueden sentirse seguros en que la alimentacién serd permanente a pesar de que
exista corte de energfa el equipo seguird funcionando de manera auténoma.

CONCLUSIONES

Este equipo es de gran importancia y ayuda para personas que poseen mascotas, se garantiza la disponibilidad
de una porcién de alimento dependiendo del tamano de la mascota, sin embargo hay que considerar los dias
de autonomia que tiene el equipo para abastecer nuevamente de una buena cantidad de alimento.

Eldispensador automatico de comida para mascotas permite configurar dos horarios al dia, elegir el tamano
de la raza del perro, conocer el nivel de alimento disponible, la visualizacién en el display podra variar desde
4cm (lleno) hasta 34cm (vacio), nuestro equipo brinda confiabilidad y tranquilidad de que nuestras mascotas
siempre dispondrdn de alimento en los horarios deseados, gracias a un banco de baterias que respalda la
energia.

Este dispensador automdtico también aporta a que no existan desperdicios de alimento y también a
proteger nuestro medio ambiente del derrame de alimento por diversos lugares del hogar.

Se sugiere profundizar los estudios para proveer alimentacién a animales de mayor tamafo y con
mecanismos distintos a tornillos sin fin.

RECOMENDACIONES

Aunque se disponga de este dispensador automatico en su hogar, es de suma importancia recordar el
compartir con su mascota momentos de esparcimiento y cuidado, ya que este equipo brindara alimento
permanente pero no amor.
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