MARTIN TOUS

Apasionado y motivado por la ingenieria en mecatrdnica, la ciencia y
tecnologia en general, especialmente aquellas relacionadas a la
robdtica, manufactura, procesos de produccidn, programacion y
automatizacion.

Trabajando por un mundo ecolégicamente sostenible.

Mi meta es empezar un nuevo desafio profesional que me permita
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adquirir experiencia y conocimientos, en tanto me ayuden a
ﬁ contribuir al bien comdn y ayudar a crear un mundo mejor.

-

Proyectos

Robot mévil con brazo robético controlado por gestos
Disefio de sistemas electrdnicos y Desarrollo de software

Robot movil cuadriupedo
Disefio, modelado y simulacidn

e Programacion de microcontrolador ATmega328P con Microchip Studio. o Modelo dinamico derivado mediante formulacidn
e Control de motores de CC y servomotores. lagrangiana.
e Comunicaciones UART e I2C. e Seleccion de actuadores y sensores.

Simulacién cinemdtica y dinamica en Webots.

Sistema de control remoto para robot movil Extrusor - Filamento para impresion 3D reciclado

Realidad virtual, Disefio y prototipado 3D, Visién Artificial

e Simulacion desarrollada en Unity 3D
e Disefio y desarrollo de prototipos

Disefio, manufactura y puesta a punto

®  Programacion de microcontrolador (Arduino), electrénica de potencia,
motores paso a paso, controladores.
e Aproximadamente 25 g de filamento se obtienen de una botella de 1.5L.

Impresora 3D Modelado de sistema de control de cuadricéptero
Disefio, manufactura y puesta a punto Modelado, disefio, simulacion y andlisis de desempefio
e Construccion del sistema mecénico. Pueta a punto de electrénicay e Modelo digital de vuelo y control de drones en
software MATLAB/Simulink.
e Disefio y desarrollo de prototipos. e Simulacién de adquisicidn de datos y ruido de

interferencia.

Implementacion de trayectorias de brazo robodtico
Modelador virtual e implementacion de trayectoria en un prototipo

Vision por computadora para deteccion de objetos
Entrenamiento y testeo de algoritmos de clasificacion

e Calculo de cinematica robética directa e inversa con el toolbox de
MATLAB Peter Corke para la simulacién de trayectoria lineal en un brazo
robético de 5 grados de libertad.

e Implementacién en un brazo robético real usando scripts
Python y el IDE Arduino de C++.

e Pruebas, correccidn y validacién de trayectorias.

® Programacion y entrenamiento de filtros y algoritmos de
machine learning de clasificacion en MATLAB para
reconocer imagenes de arandelas, tuercas, clavos y
tornillos. También se desarrollé un estimador de tamafio
de clavos y tornillos.

® Precision de clasificacion del 94% en el conjunto de
prueba y un error de medicién de longitud de 1 mm.

Experiencia de trabajo Participacion

e 2023 - Actual: Desarrollo de visidn artificial en ANT Automation. ® 2022: NASA international space apps challenge — Midiendo ciencia abierta.
e 2023: Profesor de robdtica en Escuela secundaria Queen Mary. e 2019: Participacion en campamento de emprendedurismo "Changer

e 2020 - Actual: Emprendimiento de disefio e impresiéon 3D. MT3D. champ".

e 2015 - 2018: Instalaciones eléctricas domiciliarias. e 2017: Participacion en olimpiadas nacionales de electromecdénica.

e 2017: Mantenimiento de maquinaria industrial. Domine Bousquet.

Habilidades

e CAD/CAM / SIMULACION | SolidWorks, NX, CATIA V5, CONOCIMIENTOS / CUALIDADES

Solid Edge, Fusion 360, AutoCAD, Webots, Unity. e  Andlisis cinematico y dinamico de robots seriales, méviles
e Programacion| C, C++, Python (programacién orientada a y paralelos.

objetos), MATLAB / Simulink / Stateflow, PLC (Ladder), Circuitos neumaticos e hidraulicos.

programacion de microcontroladores AVR y ARM. Circuitos analdgicos y digitales.
e Otros | Microsoft Office. Experiencia en el uso de herramientas manuales,

actuadores, controladores, sensores, fuentes de
HABILIDADES BLANDAS

alimentacion, multimetros, osciloscopios, etc.
e Comunicacion, trabajo en equipo, colaboracion, liderazgo, e Me gusta ser practico en la resolucion de problemas.
curiosidad, organizado y meticuloso.

Educacion

Mendoza, Argentina
Ingenieria en Mecatrénica
® Promedio histdrico: 8.92 / 10

Universidad Nacional de Cuyo Mar 2018 - Mar 2024

Idiomas Nacionalidades
e Espafiol: Nativo e Argentino
e Inglés: Nivel "B2" CEFR. Capacidad de trabajo profesional e [taliano

e Francés: Nivel "A2". Capacidad elemental e Espafiol
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