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 El servomotor Kinco modelo SMC-60-S-0020-30MAK-3LSU que 

se encuentra en la Figura 2, está equipado con un encoder magnetoeléctrico que cuenta con 

una resolución de 65536, el cual opera mediante un campo magnético y consta de un 

codificador rotatorio magnético de 16 bits junto con un sensor de resistencia magnética. En 

la Figura 5 se presenta el encoder. 

 

 

 

 

 

 



8 

 

El servodrive es un componente que dispone de varias salidas independientes con un número 

específico de bits que regula el torque, la aceleración, la velocidad o la posición del servomotor, 

ajustándose según las características del sistema de conmutación de la corriente trifásica. 

Suministra la energía y frecuencia necesaria al estator, por lo que crea un campo magnético 

estatórico de magnitud y posición alineada con el campo magnético del rotor, influyendo así 

directamente en el rendimiento del servomotor [13]. 

  

Existen tres tipos de controladores: analógico, digital e híbrido, en donde depende del tipo de señal 

que use el sensor o el regulador que se utilice dependiendo del tipo de sistema a implementar. 

- Servodrive analógico: recibe variables físicas proporcionadas por el sistema de control y 

las transforma en señales de corriente o voltaje para determinar el movimiento del motor. 

Este proceso se encuentra ligado al uso de amplificadores operacionales y sus propiedades.  

- Servodrive digital: trabajan con variables discontinuas codificadas, en donde ofrecen 

diversas ventajas como mayor precisión, capacidad de control avanzada, mayor 

flexibilidad en la programación y ajuste de parámetros, y una comunicación más eficiente 

con otros sistemas digitales.  

- Servodrive híbrido: son dispositivos más sofisticados ya que procesan los dos tipos de 

señales, lo que permite una mayor flexibilidad en la integración con diferentes sistemas de 

control y equipos [14]. 
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En este proyecto se utiliza el Servodrive Kinco serie CD3 que se muestra en la Figura 11, 

que es de tipo digital ya que admite control por pulso, y admite una frecuencia de entrada 

de hasta 4 MHz. Generalmente, este tipo de controlador se utiliza en las industrias como la 

robótica, la paquetería, la logística, entre otras [24]  

Las especificaciones generales por considerar de este tipo de servodrive se presentan en la 

Tabla 2. 
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Las metodologías de investigación que se aplicarán en este proyecto están representadas en la 

Figura 16 y tienen como fundamento las siguientes fases:  
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- Fase 1. Análisis de diferentes enfoques y metodologías: con el uso de la metodología 

cualitativa y cuantitativa, se determinarán los parámetros de diseño mediante la 

investigación de fuentes bibliográficas relevantes al tema de titulación, tomando en cuenta 

la evaluación objetiva del rendimiento del sistema y comparando diferentes 

configuraciones o estrategias de control.

- Fase 2. Integración del PLC, la pantalla touch y el servomotor: mediante los parámetros de 

diseño investigados, se realizarán las conexiones adecuadas utilizando la metodología 

estadística y de campo, ya que se tomarán pruebas de funcionamiento a partir del progreso 

de construcción y se relacionará la velocidad de operación de un servomotor, y su consumo 

energético.

- Fase 3. Desarrollo de guías de laboratorio: mediante la generación de pruebas de 

funcionamiento se utilizará la metodología de campo ya que se utilizará el módulo para 

recolectar datos y generar laboratorios realistas y enfocados a la industria.
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Producto Cantidad Peso (Kg) Gravedad Fuerza (N) 
Servodrive 1 0,8 

9,81 

7,848 
Servomotor 1 1,6 15,696 
Porta fusible 2 0,06033 1,183 

Breaker 1 0,261 2,560 
PLC Xinje 1 2 19,62 

Filtro de ruido 1 0,189 1,854 
HMI 1 1 9,81 

Contactor 1 0,3387 3,322 
Fuente LOGO 1 0,17 1,667 
PLC LOGO 1 0,00494 0,048 

Módulos de expansión 2 0,48 9,417 
HMI LOGO 1 0,22 2,158 

Módulos de expansión 1 0,17 1,667 
  

 
  Fuerza total 76,854 N 
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Análisis financiero 
Material Cantidad Precio unitario ($) Precio total ($) 
Kilo de electrodo E6011 0,50 5 2,5 
Tubo cuadrado 2 7,65 15,3 
Plancha de acero negro 1,4mm (60*80) 1 8,698 8,70 
Plancha Galvanizada 80x60 1 22,6 22,6 
Regatones  4 0.5 2 
SUBTOTAL    
IVA    
VALOR TOTAL    

  

 

 

Análisis financiero 
Componente Cantidad Precio unitario ($) Precio total ($) 
Aislador para barra 20mm (rojo) 9 0,52 4,68 
R  50 0.03 1.5 
Tornillo estufa galvanizada 1/4 X2 4 0,1609 0,6436 
Arandela plana ala corta galvanizada 1/4 4 0,0348 0,1392 
Tuerca galvanizada Plug 1/4 4 0,0445 0,178 
Tornillo estufa 5mm x 25mm 5 0,0893 0,4465 
Tornillo estufa 5mmx40mm 8 0,125 1 
Arandela plana galvanizada 3/16 35 0,0179 0,6265 
Tuerca galvanizada M 5.00 35 0,0446 1,561 
SUBTOTAL    
IVA    
VALOR TOTAL    
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Análisis financiero 
Componente Cantidad Precio unitario ($) Precio total ($) 
Terminal T/Puntera 18 AWG 60 0,03 1,80 
Barniz en aerosol  1 23 23,00 
Canaleta ranurada gris 3 5,367 16,10 

 2 2.95 5.9 
Borneras de conexión - wdu 2.5 36 0,63 22,68 
Contactor 9A 2HP 2.5W 220v 1NO+1Nc 1 12,45 12,45 
Breaker riel 1P 3A 1 3,48 3,48 
Cable multipar 4 2,565 10,26 
Placa separadora borneras 1 0,293 0,29 
Pulsador verde 1 10,92 10,92 
Breaker riel 2P 4A 1 27,45 27,45 
Wagos 6 0,6 3,60 
Filtro de ruido 1 25,99 25,99 
Termoencogible 1 0,435 0,44 
Terminal tipo ojo 10 0,13 1,30 
Espiral Para Cables C/Metro 6 0,37 2,22 
Botonera  1 6,22 6,22 
Enchufe 110V 1 0,73 0,73 
Cable flexible N16 38 0,466 17,71 
Cable 18 Colores 8 0,342 2,74 
PLC XDC-32T-E 1 308,7 308,70 
HMI TouchWin 1 316,53 316,53 
Servodrive CD413-AA-000 1 230,44 230,44 
Servomotor SMC 60S-0020-30MAK-
3LSU 1 137,8 137,80 
Transformador 9T58K2811  1 680,053 680,05 
HMI LOGO  1 91,31 91,31 
PLC LOGO 1 152,18 152,18 
DM16-24 LOGO 1 106,45 106,45 
LOGO AM 2 AQ 1 105,501 105,50 
LOGO DM16 24R 1 185,23 185,23 
Fuente de poder LOGO 1 88,26 88,26 
SUBTOTAL    
IVA    
VALOR TOTAL    
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Análisis financiero 
Servicio Cantidad Precio unitario ($) Precio total ($) 
Pintura Electrostática + Mano de obra 1 17,4 17,4 
Ingeniería (horas) 150 6.25 937,5 
Soldadura 1 30,44 30,44 
SUBTOTAL   985,34 
IVA   147.8 
VALOR TOTAL   1133.14 

  

 

 

Análisis financiero 
Servicio Valor ($) 
Transporte y logística 20 
VALOR TOTAL 20 
 

  

 

 

Resumen de costos 

Descripción Valor general ($) 
Costos de materiales estructurales  
Costos de material mecánico  
Costos de insumos eléctricos y electrónicos  
Costo de mano de obra directa 1133,14 
Costos indirectos. 20 

VALOR TOTAL 4211.68 
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