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RESUMEN 

 

Se presenta una propuesta de diseño de un Transportador X-Y que se usará para el transporte 

de paquete de cajas de cartón corrugado en la salida de una impresora flexográfica. Se presenta 

un sistema de transportador en el eje X usando rodillos metálicos movidos por una banda 

redonda de policord y con un motorreductor conectado directamente al eje para generar el 

desplazamiento. El sistema transportador en el eje Y utiliza 6 bandas redondas de policord que 

se desplazan mediante el uso de un motorreductor; el transportador eje Y se esconde sobre los 

rodillos mediante un sistema de 4 cilindros neumáticos y un circuito de control mediante 

electroválvulas y sensores de posición que elevan o descienden el transportador eje Y. La 

estructura de soporte del transportador está diseñada con elementos estructurales normalizados. 

Se presenta el diseño del transportador en el Software Inventor y los respectivos planos de todos 

los particulares que conforman el transportador X-Y. Los elementos normalizados utilizados en 

el ensamblaje de la máquina se los encuentra en el mercado local. El diseño del transportador 

X-Y garantiza confiabilidad y seguridad en su trabajo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

 

 

ABSTRACT 

 

A design proposal for an X-Y Conveyor that will be used for the package transport of corrugated 

cardboard boxes at the outlet of a flexo graphic printer is presented. 

A conveyor system is presented on the X-axis using metal rollers moved by a round polycord 

belt and with a geared motor connected directly to the shaft to generate the displacement. The 

conveyor system on the Y-axis uses 6 round polycord belts that are moved by the use of a 

geared motor; the Y-axis conveyor is hidden on the rollers by means of a system of 4 pneumatic 

cylinders and a control circuit by means of solenoid valves and position sensors that raise or 

lower the Y-axis conveyor. 

The conveyor support structure is designed with standardized structural elements. 

The design of the conveyor is presented in the Inventor Software and the respective drawings 

of all the particulars that make up the X-Y conveyor. The standardized elements used in the 

assembly of the machine can be found in the local market. 

The X-Y conveyor design ensures reliability and safety in your work. 
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1. Introducción 

 

 

En el proceso de transporte de paquetes de cajas impresas para la formación de la carga en un 

pallet, se requiere determinar líneas de transporte con elementos lineales, curvos y sistemas de 

dos coordenadas. Para ello los transportadores pueden ser de rodillos, cadenas bandas lisas, 

bandas redondas, bandas modulares o una combinación de estos, de acuerdo al proceso y sus 

requerimientos. 

El arrastre de cajas durante el cambio de dirección genera manchas en las paredes debido a la 

fricción existente entre los elementos mecánicos, provocando un incumplimiento de la calidad 

del producto incurriendo en devoluciones del producto y posiblemente multas por esta causa. 

Para solucionar el problema de cajas manchadas por fricción en los transportadores actuales, 

surge la necesidad de implementar un transportador X-Y con sistemas de transporte por rodillos 

y bandas redondas, el mismo deberá ubicarse a la salida de la línea de producción de una 

máquina flexográfica. 

Para encontrar una solución a este inconveniente en el empaquetado de cajas, es necesario 

realizar un levantamiento de información técnica en el sitio de la empresa, para determinar las 

condiciones mecánicas y técnicas existentes, con el fin de proponer las soluciones que eliminen 

el problema de cajas manchadas. Para el efecto se analizarán 3 propuestas, en función de los 

tipos de transportadores, para posterior realizar una evaluación de criterios y determinar la 

propuesta más adecuada para la empresa.  

Para plantear las soluciones, se van a diseñar los elementos principales de la parte estructural y 

de los sistemas de transporte en el eje X y eje Y, para posterior seleccionar los elementos como: 

bandas, perfiles estructurales, motorreductores rodamientos y cilindros neumáticos, a través de 

un software CAD diseñar todas las partes que conforman el transportador X-Y, y por último 

evaluar su funcionalidad y confiabilidad, para posterior guardar una memoria  de los planos 

técnicos para la construcción a futuro. 

2. Descripción del problema 

2.1. Antecedentes. 

En una empresa dedicada a la producción de cajas de cartón, se ha identificado un problema 

significativo relacionado con la contaminación del producto a lo largo de la línea de producción. 



                                                                      

 

 

 

Este problema es especialmente crítico en el área de empacado, donde se producen 

contaminaciones durante el transporte y el cambio de posición del producto. Esta situación se 

ilustra claramente en la figura 1, el origen de la referencia, donde se observan las condiciones 

actuales que contribuyen a la contaminación, destacando los puntos específicos del proceso 

donde ocurren estas alteraciones.  

Además, en el área de trabajo se presenta un riesgo ergonómico significativo asociado 

a la naturaleza repetitiva de las tareas, así como a la postura que los operarios adoptada 

durante el proceso. Estas condiciones pueden tener un impacto directo en la salud de los 

operarios, aumentando la probabilidad de incidentes o accidentes laborales. Los 

movimientos repetitivos están vinculados a una variedad de enfermedades 

profesionales, lo que podría resultar en la obligación de la empresa de proporcionar 

compensaciones económicas a los trabajadores afectados. Asimismo, es importante 

considerar los costos adicionales que implica reemplazar a un operario en la línea de 

producción, lo que podría afectar la eficiencia y la rentabilidad de la empresa. 

 

 

Figura 1: Área de empaquetado. Fuente: [Autor]. 

2.2. Justificación. 

El presente proyecto tiene como objetivo fundamental reducir la cantidad de producto no 

conforme debido a manchas en las cajas dentro de la línea de producción, así como minimizar 

los riesgos laborales que enfrentan los trabajadores. La existencia de productos contaminados 



                                                                      

 

 

 

no solo afecta la calidad y la reputación de la empresa, sino que también conlleva pérdidas 

económicas significativas. Al abordar este problema, se busca mejorar la eficiencia del proceso 

productivo de empacado, asegurando que un mayor porcentaje de cajas de cartón cumpla con 

los estándares de calidad establecidos. 

2.3. Delimitación del problema 

2.3.1. Delimitación geográfica. 

El proyecto se llevará a cabo en una empresa cartonera situada en la ciudad de Cuenca, 

provincia del Azuay. En la primera etapa, se recopilará información relevante para el estudio. 

Posteriormente, en una segunda etapa, el desarrollo del proyecto se realizará en la Universidad 

Politécnica Salesiana, ubicada en la ciudad de Cuenca, entre las calles Vieja 12-30 y Elia Liut, 

como se muestra en la Figura 2. 

 

Figura 2: Ubicación de Universidad Politécnica Salesiana. Fuente:[1] 

 

2.3.2. Delimitación temporal. 

El trabajo de titulación se desarrollará entre los meses de octubre del 2024 a febrero del 2025. 

2.3.3. Delimitación sectorial. 

La investigación se desarrollará en el sector industrial de la manufactura en la ciudad de 

Cuenca. 



                                                                      

 

 

 

2.3.4. Grupo objetivo 

Los beneficiarios del trabajo de titulación es la empresa manufacturera de cajas de cartón 

corrugado. 

3. Objetivos 

3.1. Objetivo general 

Diseñar un transportador de rodillos y banda en dos ejes para el área de empaquetado de una 

empresa productora de cajas de cartón corrugado. 

3.2. Objetivos específicos 

 Establecer las condiciones iniciales para el diseño de un transportador de rodillos y banda 

en dos ejes. 

 Diseñar un transportador de rodillos y banda en dos ejes. 

 Evaluar el diseño de un transportador de rodillos y banda en dos ejes de acuerdo con las 

condiciones iniciales planteadas. 

4. Fundamentos teóricos 

4.1. Transportador de rodillos y banda (conveyor) 

Un transportador de rodillos, consiste en un sistema modular que puede combinar segmentos 

con rodillos seguidores para los puntos de operación manual de mercancía, segmentos de 

rodillos accionados por gravedad y segmentos con rodillos motorizados de funcionamiento 

automatizado [2]. 

El término conveyor se usa para dar referencia a un aparato mecánico que mueve artículos o 

material a granel de un lugar a otro, mediante una correa móvil sin fin o una cadena de 

receptáculos [3]. 

4.1.1. Aparición de los transportadores.  

El proceso de transporte y distribución de carga mediante el uso de transportadores mecánicos 

dentro de un sistema automatizado de una planta industrial de producción continua se ha 

desarrollado en las diferentes industrias con el fin de mejorar el flujo de los procesos y la 

reducción de tiempos muertos originados por diferentes factores ligados a fallas humanas o 

fallas mecánicas dentro de la logística de cada planta industrial. 



                                                                      

 

 

 

Las industrias van avanzando en la automatización de sus procesos y tienen la necesidad de 

generar máquinas de transporte de cargas que cumplan con el transporte de productos 

intermedios o terminados hacia proceso de paletizado, amarrado y/o enfardado de la carga para 

poder ser almacenado de manera organizada dentro de sus bodegas. 

4.1.2. Cadena de transporte 

Una línea de transporte está conformada por equipos de manipulación de la carga y equipos de 

desplazamiento de carga, estos permiten el transporte seguro en una línea de producción de las 

industrias, dentro de estos dispositivos están elevadores, mesas giratorias, brazos robóticos, etc., 

mientras que los equipos de desplazamiento incluyen bandas transportadoras, transportadores 

de rodillos, modulares, cadenas y sistemas automatizados. Estos dispositivos en conjunto 

permiten un flujo continuo, eficiente y controlado del producto terminado. 

4.2. Condiciones iniciales 

4.2.1. Peso de transporte 

Es importante conocer la capacidad de carga máxima, para determinar los materiales adecuados, 

por ello se identifica la resistencia de los rodillos, se toma en cuenta el espacio entre los rodillos 

y el marco, y la carga que puede soportar cada rodillo está determinada por el material y el 

diámetro del rodillo [4].  

Para determinar la carga máxima que deberá manejar el transportador, se considera el peso de 

los artículos individuales y la carga total en una sección del transportador. 

 

𝐶𝑎𝑟𝑔𝑎 𝑚á𝑥𝑖𝑚𝑎 𝑝𝑜𝑟 𝑟𝑜𝑑𝑖𝑙𝑙𝑜 =
𝑅𝑒𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑛𝑐𝑖𝑎 𝑑𝑒𝑙 𝑚𝑎𝑡𝑒𝑟𝑖𝑎𝑙 ×  𝐷𝑖á𝑚𝑒𝑡𝑟𝑜 𝑑𝑒𝑙 𝑟𝑜𝑑𝑖𝑙𝑙𝑜

𝐹𝑎𝑐𝑡𝑜𝑟 𝑑𝑒 𝑠𝑒𝑔𝑢𝑟𝑖𝑑𝑎𝑑
 

 

4.2.2. Velocidad de rodillos 

Para determinar esta velocidad es importante determinar el rendimiento, que está en función de 

la velocidad deseada, es decir de movimiento de los artículos y la velocidad del motor 

disponible. 

𝑉𝑒𝑙𝑜𝑐𝑖𝑑𝑎𝑑 =
𝑅𝑃𝑀 𝑑𝑒𝑙 𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟 × 𝐷𝑖𝑎𝑚𝑒𝑡𝑟𝑜 𝑑𝑒𝑙 𝑟𝑜𝑑𝑖𝑙𝑙𝑜 × 𝜋

60
× 𝑅𝑒𝑙𝑎𝑐𝑖ó𝑛 𝑑𝑒 𝑒𝑛𝑔𝑟𝑎𝑛𝑎𝑗𝑒𝑠 



                                                                      

 

 

 

4.2.3. Dimensión de bandas transportadoras 

Se requiere que las cintas transportadoras soporten una variedad diversa de cualidades, 

resistencia a daños por desgaste, impacto, resistencia al ozono y radiación ultravioleta. Con 

esos requerimientos existen métodos de prueba y normas de calidad aplicadas; el experto asesor 

sobre cintas transportadoras Leslie David explica, las normas y define los métodos de prueba, 

así como algunos datos internos sobre lo que hay que evitar y en lo que se debe insistir a la hora 

de escoger cintas transportadoras para tareas específicas [5]. 

En términos de estándares dimensionales y tolerancias aceptables como longitud, ancho, grosor, 

etc., todas las cintas transportadoras con construcción de capa de tejido textil están sujetas a la 

norma ISO 14890:2013. Estos especifican los requisitos de dimensión para las cintas 

transportadoras cubiertas de caucho (y plástico) para uso en superficie general en poleas 

tensoras planas o perforadas. 

4.3. Diseño mecánico 

El diseño de un transportador de rodillos implica un enfoque sistemático para garantizar que el 

transportador funcione de manera eficiente, segura y confiable en las condiciones operativas 

esperadas. A continuación, en función de la literatura se muestra un método detallado para 

considerar en el diseño de un transportador de rodillos [4]: 

Definir los requisitos de la aplicación: 

 Tipo de material a transportar (p. ej., cajas, palets, piezas) 

 Peso de los artículos 

 Tamaño y forma de los artículos. 

 Rendimiento requerido (artículos por hora o día) 

 Entorno en el que funcionará el transportador (temperatura, humedad, exposición a 

productos químicos, etc.) 

Selección del tipo de rodillo: 

 Rodillos de gravedad: para cargas ligeras, requiere una ligera inclinación para su 

desplazamiento. 

 Rodillos motorizados: para cargas más pesadas con velocidades controladas. 



                                                                      

 

 

 

Determinar las especificaciones del rodillo: 

 Material: Acero, plástico (caucho o poliuretano). 

 Diámetro: Los rodillos más grandes transportan cargas más pesadas. 

 Espesor de pared de los tubos de rodillos. 

 Tipo de rodamiento: En función de la carga y las condiciones ambientales. 

Plano de diseño: 

 Tramos rectos, curvas y cruces según el trazado de la instalación. 

 Inclinación de secciones en rodillos de gravedad. 

Espacio entre rodillos: 

 Mientras más rodillo juntos se encuentren el peso del artículo se distribuye 

uniformemente.  

 La distancia entre los rodillos debe ser menor que la dimensión más corta de la carga. 

Diseño del marco del transportador: 

 Material: Acero o aluminio. 

 La resistencia y la rigidez deben soportar la carga sin una deflexión significativa. 

 Alto y ancho para que la carga se integre fácilmente con otros equipos. 

Sistema de transmisión (en rodillos con motor): 

 El motor debe tener la capacidad de transmitir la potencia necesaria para transportar los 

artículos. 

 El tipo de mecanismo de transmisión, transmisión por correa o transmisión por cadena. 

 Sistema de control, manuales, automatizados o controladores lógicos programables 

(PLC). 

Seguridad y accesibilidad: 

 Protectores de seguridad para proteger las piezas móviles. 

 Paradas de emergencia a lo largo del transportador. 



                                                                      

 

 

 

 Acceso de mantenimiento para limpieza y reparaciones. 

 

Pruebas y ajustes. 

Documentación y formación. 

Esta metodología para el diseño de transportadores de rodillos permite crear un sistema de 

transporte de productos optimizado para necesidades operativas específicas, garantizando un 

manejo de materiales eficiente, seguro y confiable. 

4.4. Productos no conformes 

Un producto no conforme, también denominado con frecuencia como producto defectuoso, se 

refiere a cualquier artículo que no cumple con los estándares de calidad, especificaciones o 

requisitos establecidos por una organización o por las normas de la industria. En otras palabras, 

es un producto que presenta algún tipo de problema o defecto que lo hace inadecuado para su 

uso previsto o que no cumple con las expectativas de los clientes [6]. 

Los productos no conformes pueden tener una amplia variedad de problemas, como defectos 

de fabricación, errores en el diseño, problemas de funcionamiento y daños durante el transporte, 

entre otros. Estas cuestiones se presentan con diferentes grados de gravedad, desde pequeñas 

imperfecciones estéticas hasta defectos que comprometen seriamente la seguridad o el 

desempeño del producto, así como del consumidor. 

4.5. Seguridad y ergonomía 

Seguridad 

 Minimiza el levantamiento manual y reduce el riesgo de lesiones. 

 Puede equiparse con elementos de seguridad como paradas de emergencia y protectores. 

Los transportadores de rodillos, facilitan el desplazamiento de productos limitando que los 

operarios realicen este proceso, garantizando la seguridad del operario y la calidad del producto.  

Al comprender los componentes, los tipos y los principios operativos, las empresas pueden 

seleccionar e implementar el sistema de transporte adecuado para mejorar sus procesos de 

manipulación de materiales [4]. 

 



                                                                      

 

 

 

Ergonomía 

Las posiciones inadecuadas en el trabajo son aquellas en las que el operario adopta una postura 

fija, con movimientos restringidos, y en las cuales tanto la musculatura como las articulaciones 

se encuentran en una posición forzada; con músculos estirados, extremidades giradas, o en las 

que se realiza presión en distintas partes [7]. 

 

 

4.5. Productividad 

La productividad, refleja la relación existente entre los resultados de una actividad, el tiempo 

invertido en ella y los recursos que han sido utilizados para llevarla a cabo. Este indicador suele 

medirse en unidades de tiempo y expresa la correspondencia entre el trabajo y el producto final.  

La productividad está relacionada con la eficiencia y el desempeño, en pocas palabras, es una 

forma de expresar el rendimiento a la hora de realizar una actividad. Cuando existe una alta 

productividad, existe un equilibrio entre el tiempo invertido para obtener resultados y la 

expectativa de eficiencia. Por el contrario, una mala productividad es aquella en la que los 

resultados no se obtienen en el tiempo esperado o cuando no se aprovechan correctamente los 

recursos [8]. 

5. Marco metodológico 

A continuación, se detalla la metodología del proceso a seguir para el desarrollo del trabajo de 

titulación propuesto. 

Fase I: Levantar la información del equipo de transportación existente en la planta, 

determinar la carga máxima que debe soportar, la velocidad a la que se transportan las cajas 

de cartón y el espacio físico donde se instalará la nueva propuesta del diseño. 

Fase II: Dimensionar el transportador, elegir los elementos de acuerdo con las condiciones 

requeridas, seleccionar el material adecuado de los elementos mecánicos, elegir los dispositivos 

electromecánicos e hidráulicos que intervienen en la propuesta. 

Fase III: Realizar el diseño el diseño del transportador utilizando software de diseño 

especializado. 



                                                                      

 

 

 

Fase IV: Revisión del diseño propuesto verificando su dimensionamiento y funcionamiento 

adecuado para el trabajo. 

Fase V: Evaluación del diseño propuesto, análisis de resultados, ventajas con referencia al 

diseño actual. 

Fase VI: Validación y revisión del diseño final. 

5.1. Condiciones para el diseño 

Las condiciones del diseño parten de una inspección física del lugar y las características de la 

línea de producción. 

5.1.1. Condiciones físicas, operativas y técnicas para el diseño 

5.1.1.1. Condiciones físicas 

Se determinan in situ y a través de los planos de la línea de producción del cual se determina: 

Proceso productivo: Fabricación de cajas de cartón corrugado 

Condiciones de suelo: Hormigón armado de 20 cm de espesor 

Ancho máximo disponible para el equipo: 1000 mm. 

Largo máximo disponible para el equipo: 1000 mm 

Altura promedio de la línea de salida de caja: 950 mm 

5.1.1.2. Condiciones operativas 

Se determinaron de acuerdo con las características de la planta productora 

Tipo de material a transportar: Cartón corrugado 

Temperatura de trabajo: 20 °C 

Humedad relativa: 60% 

Voltaje de alimentación 220-240 V a 60 Hz 

5.1.1.3. Condiciones técnicas 

Se determinaron en función de la capacidad de producción. 

Velocidad de la línea de producción: 30m/min 

Peso máximo para transportar: 62kg 



                                                                      

 

 

 

Elemento usado para movimiento en eje 1: Rodillos  

Elemento usado para movimiento en eje 2: Banda redonda de diámetro de 8mm 

5.1.2. Peso máximo para transportar 

Las condiciones del peso se determinan in situ a través de la verificación de las dimensiones 

máximas de producción de la máquina y el número de cajas máximas que se pueden apilar y 

amarrar con suncho plástico de acuerdo con el pedido del cliente. 

Dimensiones de la caja más grande producida: 996mm x 615mm 

Numero de cajas apiladas en el paquete: 20 

Peso de cada caja 1.55 kg 

Peso de paquete = 31 kg  

Para efecto de garantizar el funcionamiento del transportador se determina un factor de 

seguridad de 2 para el peso, considerando este factor se determina un valor de peso para el 

diseño de 62 kg. 

5.1.3. Propuestas de diseño 

En la empresa, se realizaron bocetos a mano para obtener las mejores ideas plasmadas en 

diseño, a continuación, se muestran tres bocetos preliminares, de estos se analizarán, para 

seleccionar la mejor propuesta de diseño, teniendo en cuenta factores de seguridad, servicio, 

etc. 

5.1.3.1. Propuestas de Diseño 1 

El boceto 1 se presenta en la figura 3, la cual consiste en una mesa de rodillos accionados por 

un motor y un sistema de piñones y cadenas de rodillos con lo cual se logra el movimiento 

lineal; una mesa con un sistema de cadenas tipo Table Top permiten el movimiento de avance 

transversal. La mesa es soportada por cuatro cilindros neumáticos que levantan el sistema para 

el desplazamiento de las cajas. Los dos sistemas de desplazamiento utilizan motorreductores 

independientes. 

 



                                                                      

 

 

 

 

Figura3: Boceto de la propuesta de diseño #1: Fuente: [Autor] 

 

5.1.3.2. Propuestas de diseño 2 

El boceto 2 se muestra en la figura 4, está constituido por un sistema de rodillos que son 

accionados por bandas de poliuretano redondas que dan el movimiento lineal, el sistema de 

desplazamiento transversal consiste en bandas redondas de poliuretano amarrados 

estructuralmente para permitir que 4 cilindros neumáticos levanten el sistema o lo escondan 

según la secuencia de trabajo. Los sistemas de desplazamiento utilizan motorreductores 

independientes. 

 



                                                                      

 

 

 

 

Figura 4: Boceto de propuesta de diseño #2: Fuente: [Autor] 

 

5.1.3.3. Propuestas de diseño 3 

El boceto 3 se presenta en la figura 5, la cual está formado por el sistema de desplazamiento 

lineal de la carga mediante los rodillos que están conectados a un eje por bandas redondas de 

poliuretano; el sistema de desplazamiento transversal se da mediante las bandas redondas de 

poliuretano que están conectadas al mismo eje común usado para mover los dos sistemas, por 

lo tanto, utiliza un solo motorreductor. El desplazamiento vertical de la mesa de bandas 

redondas esta soportado sobre 4 pulmones neumáticos.  



                                                                      

 

 

 

 

Figura 5: Propuesta de diseño #3: Fuente: [Autor] 

5.1.4. Criterios de selección del diseño 

Se establece un análisis de las propuestas para determinar la mejor opción de diseño, se evalúan 

las características en un rango de valor del 1 al 10. 

Los criterios de selección están basados en: 

Montaje: se evalúa la complejidad y el tiempo que conlleva montar cada propuesta 

Construcción: se evalúa la cantidad de partes mecánicas, neumáticas y eléctricas. 

Costo económico: se evalúa el costo de las partes, la mano de obra y el tiempo de montaje. 

Fiabilidad: se evalúa el diseño en condiciones de trabajo y la garantía de mantener limpias las 

cajas de cartón que están en desplazamiento. 

Seguridad: se evalúa las condiciones técnicas en relación con su fácil manejo y su condición 

segura para el operario. 

Ergonomía: se evalúa la posición de trabajo entre máquina y operario para evitar esfuerzos 

innecesarios. 



                                                                      

 

 

 

Para evaluar los criterios lo realizan: el operario de la línea de salida de cajas, el supervisor de 

producción, el mecánico de mantenimiento, el jefe de mantenimiento, el supervisor de 

proyectos. 

La Tabla 1 presenta los valores obtenidos de cada criterio según las tres propuestas planteadas. 

 

Tabla 1: Determinación de propuestas de diseño. Fuente: [Autor] 

Criterio Propuesta 1 Propuesta 2 Propuesta 3 

Montaje 3 9 7 

Construcción 4 7 8 

Costo económico 4 8 7 

Fiabilidad 6 8 8 

Seguridad  2 9 8 

Ergonomía 3 8 6 

Promedio 3,7 8,2 7,3 

 

 

De acuerdo con los criterios de evaluación se determina la Propuesta 2 como la opción que 

cumple con los criterios más representativos para que la máquina pueda cumplir con los 

requerimientos de la línea de producción. Esta selección es independiente a la forma de la 

estructura, las protecciones y los cuadros de control de la maquina debido a que estos criterios 

se alinean a las necesidades básicas del diseño. 

5.1.5. Justificación de la selección del diseño 

 La propuesta 2 consiste en utilizar un sistema de bandas que se levanta entre los rodillos y 

permita el desplazamiento transversal mediante el uso de banda redonda de poliuretano 

movidos por un motorreductor de manera independiente. El uso de la banda de poliuretano evita 

la fricción, este tipo de banda es recomendado por las casas comerciales como una solución en 

el transporte de cajas de cartón. Mantener dos motores independientes contribuye a mejorar la 

eficiencia de los sistemas de desplazamiento y permite automatizar el sistema. El uso de 

motores escondidos en la parte baja de los sistemas los hace seguros para evitar accidentes 

durante su funcionamiento. 



                                                                      

 

 

 

La propuesta 1 con un sistema de cadenas table top hace que el sistema sea pesado por lo tanto 

se requiere cilindros más grandes para poder mover el sistema de manera vertical; las cadenas 

se abren al llegar a los extremos sobre los rodillos lo cual puede resultar en un atrapamiento de 

dedos o ropa lo cual lo hace inseguro para poderlo manipular; la fricción de las cadenas genera 

desgaste (limallas o polvo metálico) lo cual contamina las cajas de cartón y genera mala calidad 

de las cajas.  

La propuesta 3 con un sistema de rodillos y bandas redondas de poliuretano movidas por un 

solo eje y motorreductor genera mayor carga energética haciendo que el motorreductor tenga 

que ser de mayor capacidad; con un solo eje moviendo las bandas redondas y los rodillos se 

hace necesario colocar un sistema de tensión independiente en cada banda lo cual genera una 

estructura más pesada, por lo tanto, es necesario usar un sistema neumático de mayor capacidad. 

 

6. Diseño del transportador X-Y  

6.1 Descripción y diseño 

A continuación, se detallan los subsistemas que conforman el diseño propuesto. 

Cada subsistema está conformado por mecanismos que ayudan a cumplir una determinada 

función y ayudan a mejorar el proceso 

6.2. Transportador coordenada Y 

El movimiento en la coordenada “Y” del transportador se plantea mediante el uso de un sistema 

de bandas redondas de poliuretano como se ve en la Figura 6. 

Para determinar el diámetro de la banda redonda a utilizar se determina la carga que se va a 

desplazar: 

Peso de paquete = 62kg (la condición más crítica se da cuando se requiera de una sola banda 

para el transporte, en el caso de que la carga se transporte en las 6 bandas se divide el valor de 

la carga para los 6 tramos) 

 Fuerza de fricción 

 

La fuerza de fricción necesaria para mover la banda se la obtiene con: 



                                                                      

 

 

 

∑ 𝐹𝑌 = 0                                                        Ecuación (1) 

𝑁 −  𝐹𝐴 = 0 

𝑁 =  𝐹𝐴 

𝑁 =  62 (𝑘𝑔) = 608(𝑁) 

∑ 𝐹𝑋 = 0                                                       Ecuación (2) 

𝑓𝑟 −  𝐹 = 0 

𝑓𝑟 =  𝐹 

𝐹 = 𝑁 · (𝑢𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑒𝑗𝑒)                                             Ecuación (3) 

(𝑢𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑒𝑗𝑒) = coeficiente de fricción u sobre acero = 0.3 (Anexo 1) 

𝐹 = 608(𝑁) · (0.3) 

𝐹𝑢 (𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑒𝑗𝑒) = 182.4(𝑁) 

La fuerza de fricción es también conocida como la fuerza periférica nominal, en función de este 

parámetro se selecciona un diámetro de 8mm del catálogo de bandas HABASIT, Anexo 1. 

El diámetro mínimo de las poleas en 80mm, en este caso se selecciona un valor de diámetro 

debido a que la banda va a transportar siempre un solo paquete, por lo tanto, no genera esfuerzos 

altos en la banda. 

 Cálculo de la velocidad angular nominal a la salida (𝜔𝐴) 

𝜔𝐴 =
𝑉

𝑅𝑃
                                                          Ecuación (4) 

En donde: 

𝜔𝐴 = Velocidad angular nominal (rad/s) 

𝑉 = Velocidad de la banda (m/s) = 0.5 m/s (30m/min) 

𝑅𝑃 = Radio primitivo del eje (m) = 0.040 (m) 

𝜔𝐴 =
0.5 (𝑚

𝑠⁄ )

0.040 (𝑚)
 

𝜔𝐴 = 12.5 (𝑟𝑎𝑑
𝑠⁄ ) 



                                                                      

 

 

 

 Cálculo de giro nominal en el eje conducido (𝑁𝑅1) 

𝑁𝑅1 =
𝜔𝐴

2 · 𝜋
· 60                                                     Ecuación (5) 

𝑁𝑅1 =
12.5 𝑟𝑎𝑑

𝑠⁄

2 · 𝜋
· 60 

𝑁𝑅1 = 119.37 (𝑟𝑝𝑚) 

 Fuerza de tracción máxima: 

 

𝐹1 =  𝐹𝑢 (𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑒𝑗𝑒) ·  𝐶1                                          Ecuación (6) 

𝐶1 = 2.1 (considerando un ángulo de contacto de 180°, tambor de acero liso seco y un 

material de recubrimiento del eje motriz NOVO). El valor C1 se obtiene de la figura 6.  

 

 

Figura 6: Factores superficiales de recubrimientos de poliuretanos. Fuente: [9]  

𝐹1 =  182.4 (𝑁) ·  2.1 

𝐹1 =  383.05 (𝑁) 

 Potencia del eje motriz 

Se calcula a partir de: 

𝑃𝐴 =  
𝐹𝑢 (𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑒𝑗𝑒)· 𝑣

1000
 (𝑘𝑊)                                        Ecuación (7) 

En donde 𝑣 = 30𝑚/ min = 0.5 𝑚/𝑠𝑒𝑔 



                                                                      

 

 

 

𝑃𝐴 =  
182.4(𝑁) ·  0.5 𝑚/𝑠𝑒𝑔

1000
  

𝑃𝐴 =  0.091 (𝑘𝑊) 

 Potencia mecánica del motor necesaria: 

 𝑃𝑀 =  
𝑃𝐴

𝜂
 (𝑘𝑊)                                                   Ecuación (8) 

En donde 𝜂 = 𝑒𝑓𝑖𝑐𝑖𝑒𝑛𝑐𝑖𝑎 𝑑𝑒 𝑎𝑐𝑐𝑖𝑜𝑛𝑎𝑚𝑒𝑖𝑛𝑡𝑜 = 0.75 

 

𝑃𝑀 =  
0.091

0.75
 (𝑘𝑊) 

𝑃𝑀 =  0.122 (𝑘𝑊) 

 El par de torsión en el eje motriz se calcula como: 

𝑇 = 𝐹𝑢 ·  𝑅𝑃                                                        Ecuación (7) 

En donde:  

𝑇 = Par torsión (𝑁 · 𝑚) 

𝑇 = 182.4 (𝑁) ·  0.040 (𝑚) 

𝑇 = 7.30 (𝑁 · 𝑚) 

Con estos valores se determina el motor para mover el sistema de bandas redondas. 

En el software de selección de motores SEW EURODRIVE se selecciona un motorreductor 

que cumpla con las condiciones de diseño, se selecciona el motorreductor 

SAF37DR2S63M4_BE03. La hoja técnica se presenta en el Anexo 2. 

El diseño del sistema de movimiento en la coordenada “Y” se presenta en la Figura 7. 



                                                                      

 

 

 

 

Figura 7: Transportador de bandas - coordenada Y. Fuente: [Autor] 

 

6.3 Transportador coordenada X 

En transportador que mueve la carga en la coordenada X está formado por rodillos equidistantes 

que giran debido a que están unidos con bandas redondas HABASIT de 8 mm y al centro se 

ubica un motorreductor que transmite el giro. 

 Cálculo del rodillo  

La condición más crítica se determina como la distribución de la carga máxima sobre la mitad 

de la cama de rodillos (6 rodillo) distribuidos en una longitud de 1068 mm. 

Se determina la carga lineal sobre el rodillo: 

 

𝑊𝑙 = 𝐹𝑃1/𝐿                                          Ecuación (8) 

En donde:  

𝐹𝑃1 = 𝐹𝑃/6                                                 Ecuación (9) 

𝐹𝑃  =  62𝑘𝑔 = 608 (𝑁) 

𝐹𝑃1 =
608

6
= 101.33 (𝑁) 



                                                                      

 

 

 

 

𝐿 = 1.068(𝑚)  

𝑊𝑙 =
101.33(𝑁)

1.068 (𝑚)
= 94.82 (𝑁/𝑚) 

Considerando el rodillo como una viga bi-empotrada, figura 8, se utiliza las ecuaciones dados 

en [10]  para calcular las reacciones y el momento máximo que se da sobre el rodillo.  

 

Figura 8: Diagrama de una viga bi-empotrada con carga repartida. Fuente:[11] 

 

Reacciones: 

𝑅𝐴 =
𝑝·𝑏·𝑐

𝐿
−

𝑀𝐴−𝑀𝐵

𝐿
                                 Ecuación (10) 

𝑅𝐵 =
𝑝·𝑎·𝑐

𝐿
+

𝑀𝐴−𝑀𝐵

𝐿
                                           Ecuación (11) 

Momento: 

𝑀𝐴 = −
𝑝·𝑐3

12·𝐿2 · [𝐿 − (3 · 𝑏) +
12·𝑎·𝑏2

𝑐2
]                 Ecuación (12) 

 

𝑀𝐵 = −
𝑝·𝑐3

12·𝐿2 · [𝐿 − (3 · 𝑎) +
12·𝑎2·𝑏

𝑐2
]                 Ecuación (13) 

 

La figura 9 muestra el diagrama de cuerpo libre con las reacciones y momentos sobre el rodillo. 

Remplazando: 



                                                                      

 

 

 

 𝑝 = 94.82 (N/m) 

𝑎 = 0.584(m) 

𝑏 = 0.534 (m 

𝑐 = 1.068 (m) 

𝐿 = 1.118(m) 

Resultados: 

Resultados: 

𝑅𝐴 = 48.3 (𝑁) 

𝑅𝐵 = 53 (𝑁) 

𝑀𝐴 = −9.77 (𝑁 · 𝑚) 

𝑀𝐵 = 9.88 (𝑁 · 𝑚) 

 

Figura 9: Diagrama de cuerpo libre para el rodillo. Fuente: [Autor] 

 

La figura 10 muestra el diagrama de momento flector que se produce en rodillo para el cálculo 

de la flexión máxima. El cálculo completo de las reacciones, momentos flectores y 

deformaciones se presentan en el Anexo 3.  

 

 

Figura 10: Diagrama de momento flector para el rodillo. Fuente: [Autor] 



                                                                      

 

 

 

El momento máximo:  

𝑀𝑚𝑎𝑥 =  9.88(𝑁 · 𝑚) + 4.91 (𝑁 · 𝑚) 

𝑀𝑚𝑎𝑥 =  14.79 (𝑁 · 𝑚) 

Esfuerzo a la fluencia:  𝑆𝑦 = 250 𝑀𝑃𝑎 para el acero ASTM A36 (Anexo 4) 

Facto de seguridad: 𝐹𝑆 = 1.5 

𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚(𝐴−36) =  
250 (𝑀𝑃𝑎)

1.5
= 166.67 · 106 (𝑁/𝑚2) 

 

Módulo de resistencia (S): 

𝑆 =
𝑀𝑚𝑎𝑥

𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚
                                                                 Ecuación (14) 

 

Para una sección circular hueco el módulo de resistencia S es: 

𝑆 =
𝜋·(𝐷4−𝑑4)

32·𝐷
                                                   Ecuación (15) 

En donde:  

𝐷 =es el diámetro exterior del tubo = 50.8 mm (2 pulg) 

Igualando la Ecuación 55 y 62: 

𝜋·(𝐷4−𝑑4)

32·𝐷
=

𝑀𝑚𝑎𝑥

𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚
                                             Ecuación (16) 

Despejando d: 

𝑑 = √𝐷4 −
32·𝐷·𝑀𝑚𝑎𝑥

𝜋·𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚

4
                                      Ecuación (17) 

𝑑 = √(0.0508𝑚)4 −
32 · 0.0508𝑚 · 14.79 𝑁𝑚

𝜋 · 166.67 · 106 𝑁/𝑚2

4

 

𝑑 = 0.0507(𝑚) → 50.7 (𝑚𝑚) 



                                                                      

 

 

 

El diámetro interno calculado para resistir el peso de las cajas genera que el espesor de la pared 

del tubo mínimo es de 0.5mm, el espesor propuesto es de 3.18mm (1/8”) y cumple con el diseño. 

Se selecciona ese espesor de tubo porque se lo consigue de manera comercial en el mercado. 

 Cálculo del eje 

Las reacciones y los momentos sobre los extremos del rodillo se trasladan a los ejes laterales 

como cargas puntuales a través de los rodamientos.  

Para una sección circular el módulo de resistencia S es: 

𝑆 =
𝜋·𝑑3

32
                                        Ecuación (18) 

Igualando la Ecuación 20 y 16: 

𝜋 · 𝑑3

32
=

𝑀𝑚𝑎𝑥

𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚
 

Despejando d: 

𝑑 = √
32·𝑀𝑚𝑎𝑥

𝜋·𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚

3
                                     Ecuación (19) 

El material del eje es Acero AISI 1018 (Acero de transmisión) por lo tanto  

Esfuerzo a la fluencia del Acero AISI 1018:  𝑆𝑦 = 370 · 106 (𝑃𝑎) (Anexo 5) 

Con un factor de seguridad de 1.5 

El esfuerzo permisible es: 

𝜎𝑝𝑒𝑟𝑚(𝐴𝐼𝑆𝐼−1018) =  
370 (𝑀𝑃𝑎)

1.5
= 246.67 · 106 (𝑁/𝑚2) 

𝑑 = √
32 · 53 (𝑁 · 𝑚)

𝜋 · 246.67 · 106 (
𝑁

𝑚2)

3
 

𝑑 = 0.0074 (𝑚)  → 7.4 (𝑚𝑚) 

 

El diámetro mínimo de los ejes que están en las puntas de los rodillos es de 7.4 mm, el diámetro 

propuesto es de 17 mm, por lo tanto, se cumple con el diseño. 



                                                                      

 

 

 

 Cálculo del rodamiento  

Se calcula la Carga estática equivalente a partir de los criterios establecidos en NTN Y SKF 

[12] [13] y se determina como: 

𝑃𝑜 = 𝑋𝑜 · 𝐹𝑟 + 𝑌𝑜 · 𝐹𝑎                                 Ecuación (20) 

En donde:  

𝑃𝑜 = Carga estática equivalente 

𝑋𝑜 = Factor de carga radial = 1, este valor se determina del fabricante NTN [12] que determina 

el valor de 1 cuando se trabaja solo con carga radial. 

𝑌𝑜 = Factor axial  

𝐹𝑎 = Carga de carga axial. En este caso no hay fuerzas que actúen de manera axial al eje 𝐹𝑎 =

0  

𝐹𝑟 = Carga radial real, es la reacción que se produce producto de la carga de tracción y la masa 

del eje. 

En este caso no se consideran fuerzas axiales, de acuerdo a las recomendaciones de los 

fabricantes de rodamientos NTN y SKF. El valor de carga equivalente estática es:  

𝑃𝑜 = 𝐹𝑟                                             Ecuación (21) 

La carga radial real es la reacción que se produce en la punta del rodillo 

𝐹𝑟 =  53 (𝑵)  

Cálculo de la carga estática equivalente: 

𝑃𝑜 = 53  (𝑁) 

Capacidad de la carga estática necesaria 𝑪𝒐 

Se calcula a partir de la Ecuación 24. 

𝑐𝑜 = 𝑆𝑜 · 𝑃𝑜                                       Ecuación (22) 

En donde: 

𝑆𝑜 = Factor de seguridad estático, está de acuerdo a las condiciones de operación, se presentan 

en la Figura 11, para el diseño se establece un rodamiento de bolas de funcionamiento silencioso 

𝑆𝑜 = 2. 



                                                                      

 

 

 

 

Figura 11: Coeficiente de seguridad estático para rodamientos. Fuente:[14] 

 

𝑐𝑜 = 2 · 53 (𝑁) = 106 (𝑁) 

Se selecciona el rodamiento que cumpla con las dimensiones y carga estática que se ajusten al 

eje y al rodillo. 

Diámetro interior = 17 (mm). 

Diámetro exterior = 35 (mm) 

Ancho = 10 (mm) 

El rodamiento es 6003- 2RSH. La Hoja técnica se presenta en el Anexo 6. Este rodamiento 

tiene una capacidad de carga estática de 𝑐𝑜 = 3250 (𝑁), por lo tanto, el rodamiento cumple 

con las condiciones de diseño 

 Cálculo del perno 

El perno que se usa para sujetar el eje del rodillo extremo guía de banda a los perfiles laterales 

son de grado 8.8, las características se presentan en la Tabla 2. 

 

Tabla 2: Características técnicas del perno grado 8.8 [15]. 

Características del perno grado 8.8 

Número de grado 8.8 

Grado Dimensiones M10x40 mm 

Esfuerzo de fluencia 600 MPA 

Esfuerzo de ruptura 830 MPA 

 

Se selecciona un perno hexagonal M10x 40mm  

𝐹𝑆 =
𝑆𝑦 ·𝜋·𝑑3

32·𝑀 
                                               Formula (24) 



                                                                      

 

 

 

𝐹𝑆 =
600 · 106 𝑁

𝑚2 · 𝜋 · (0.010𝑚)3

32 · 9.88 (𝑁 · 𝑚) 
 

𝐹𝑆 = 5.96 

El Factor de seguridad real al que trabajará el perno es superior al valor recomendado (entre 1.5 

a 2). El perno seleccionado cumple con el diseño. 

 

 Selección del motorreductor 

Los criterios de selección del motorreductor para mover los rodillos del trasportador en el eje 

“X” se definen bajo las mismas condiciones realizadas para el trasportador en el eje “Y”. 

 

Fuerza de fricción 

𝐹𝑢 (𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑟𝑜𝑑𝑖𝑙𝑙𝑜) = 𝐹𝑢 (𝑏𝑎𝑛𝑑𝑎−𝑒𝑗𝑒) = 182.4(𝑁) 

Velocidad angular nominal a la salida (𝜔𝐴) 

𝜔𝐴 = 12.5 (𝑟𝑎𝑑
𝑠⁄ ) 

Velocidad de giro nominal en el eje conducido (𝑁𝑅1) 

𝑁𝑅1 = 119.37 (𝑟𝑝𝑚) 

Potencia mecánica del motor  

𝑃𝑀 =  0.122 (𝑘𝑊) 

Par de torsión en el eje motriz 

𝑇 = 7.30 (𝑁 · 𝑚) 

 

Con estos valores se determina el motor para mover el sistema de bandas redondas. 

En el software de selección de motores SEW EURODRIVE se selecciona un motorreductor 

que cumpla con las condiciones de diseño, se selecciona el motorreductor R07DRN63M4BE03. 

La hoja técnica se presenta en el Anexo 7. 

 



                                                                      

 

 

 

El diseño del transportador de rodillos se presenta en la figura 12. 

 

Figura 12: Transportador de rodillos - coordenada X. Fuente: [Autor] 

 

6.4 Sistema de elevación de transportador coordenada Y 

El sistema neumático que levanta la mesa de coordenadas “Y” se establece mediante el uso de 

4 cilindros de igual medida que tienen una carrera de 25mm que es suficiente para que el sistema 

funciones. La figura 13, muestra la disposición de los cilindros que están apoyados en las bases 

de la estructura principal del transportador “X-Y” 

 



                                                                      

 

 

 

 

Figura 13: Sistema neumático de elevación de Coordenadas "Y". Fuente: [Autor] 

 

El peso para levantar es la resultante del peso del paquete más el peso de la estructura de las 

coordenadas “Y”, eso lo determinamos del software de diseño: 

Peso de paquetes de cajas 62kg 

Peso de estructura “y” = 45.7kg 

Peso total a levantar 110kg 

El peso total se divide para el numero de cilindros a utilizar, el uso de cuatro cilindros se da 

para ayudar a levantar de manera homogénea la mesa de coordenada “Y” para garantizar 

funcionalidad del sistema. 

 



                                                                      

 

 

 

 

Peso cilindro = 110/4 = 27.5kg = 269.7 N 

Se aplica un factor de seguridad de 3 en caso de existir una acumulación forzada de paquetes 

de manera vertical. 

Al salir el cilindro levanta la mesa por lo tanto el valor de 809.05 (N) es considerado como 

fuerza de avance. 

Se determina el uso de un cilindro cuadrado de diámetro de pistón de 50mm con carrera de 

25mm, la descripción técnica dentro del fabricante FESTO es: Cilindro normalizado DSBC-

50-25-PPVA-N3.  

La fuerza teórica de avance trabajando con una presión de 6 bar es 1178 N; esta fuerza es mayor 

a la fuerza calculada, por lo tanto, se valida el diseño. La hoja técnica del cilindro neumático se 

observa en el Anexo 8. 

6.5 Estructura de transportador “X-Y” 

La estructura base del transportador está formado por perfiles C, cuatro soportes verticales se 

amarran con perfiles horizontales a cierta altura que se amarran en un solo cuerpo mediante 

soldadura, Sobre uno de los perfiles horizontales se soporta el motorreductor que mueve los 

rodillos (coordenada “X”) del sistema, figura 14. 

En la parte superior en cada lado se sitúa dos ángulos que ayudan a empernar las placas de la 

mesa de rodillos. 

Cuatro placas ubicadas en cada soporte de la mesa son las bases en donde se sujetan los cilindros 

neumáticos para soportar la mesa de coordenada Y2 del transportador. 

En la parte inferior de cada soporte de la mesa hay una placa para poder realizar el anclaje y la 

nivelación de todo el sistema. 

6.6. Transportador X-Y 

El diseño del transportador completamente ensamblado se presenta en la figura 15.  

La estructura esta armada mediante unión por soldadura. 

El sistema de transportador en el eje X está conformado por una cama de rodillos movido por 

un motorreductor conectado mediante el sistema de polea y banda.  



                                                                      

 

 

 

El sistema de transportador en el eje Y está formado por una estructura con guías para el 

desplazamiento de una banda redonda de 8mm con dos poleas a los extremos y un sistema de 

rodillos guías, tensores y trasmisión conectador a un motorreductor de eje hueco. Un sistema 

neumático controlado por sensores de posición, electroválvulas y cilindros actuadores permite 

levantar el transportador a 3cm de altura sobre los rodillos del eje X. 

 

Figura 14: Transportador X-Y ensamblado. Fuente: [Autor] 

 

6.6.1 Funcionamiento del transportador X-Y 

El ciclo de trabajo del paso de un paquete a través del transportador X-Y se realiza según los 

ejes mostrados en la Figura y se realiza de la siguiente manera: 

El paquete de cajas ingresa al transportador en la dirección del eje X a través del movimiento 

de los rodillos accionados por el motorreductor. El sensor, ubicado al final de la cama de 

rodillos, da la señal cuando llega el paquete lo que genera la parada del motorreductor eje X, 

también se actúa una electroválvula que permite el paso de aire hacia 4 cilindros neumáticos 



                                                                      

 

 

 

ubicados a cada extremo de la estructura principal de transportador X-Y, esto genera el 

movimiento del transportador Y en el eje Z que permite levantar el paquete de cajas sobre las 

bandas redondas y lo deja independiente de los rodillos. 

El motorreductor del eje Y se mueve activando las bandas y generando el desplazamiento del 

paquete en el eje Y que traslada el paquete hacia una mesa del sistema formador de carga.  

Un sensor ubicado a la salida de las bandas del eje Y da la señal cuando el paquete ha salido 

por completo del contacto con las bandas redondas. 

Esta señal detiene al motorreductor eje Y, también activa la electroválvula y permite el retorno 

de los cilindros neumáticos hacia su posición de reposo y consigo el transportador eje Y se 

esconde entre los rodillos del eje X. Inmediatamente el transportador eje X se activa para volver 

a realizar otro ciclo de transporte. 

 

Figura 15: Transportador X-Y ejes de funcionamiento. Fuente: [Autor] 



                                                                      

 

 

 

6.6.2 Sistema neumático para levantar transportador eje Y  

Se utiliza una simulación electro neumática en el software FluidSIM-P, para simular y verificar 

el funcionamiento del sistema electro neumático como se observa en la Figura 16. El objetivo 

principal es crear un diseño que represente con precisión un sistema neumático controlado. En 

este proceso se incluye componentes neumáticos y componentes eléctricos que se detallan en 

la Tabla 3:  

Tabla 3: Elementos del sistema electro-neumático para Transportador X-Y. Fuente: [Autor] 

Componentes neumáticos Componentes eléctricos 

Cilindro de simple efecto Interruptor de alimentación óptica 

Electro válvula 3/2 Relé 

Depósito de aire Solenoide válvula 

Unidad de mantenimiento Fuente de tensión +24V 

Fuente de aire comprimido Fuente de tensión (0V) 

 Interruptor (Obturador) 

 

 

 

Figura 16: Circuito electro-neumático para Transportador X-Y. Fuente: [Autor] 



                                                                      

 

 

 

Esta simulación permite replicar la posición de trabajo de los cilindros de simple efecto, Este 

esta herramienta es fundamental para identificar y corregir posibles fallas en el diseño antes de 

su implementación física, asegurando así la eficiencia y funcionalidad del sistema. La figura 17 

permite ver el sistema neumático activo y la figura 18 permite observar el circuito eléctrico 

activado. 

 

Figura 17: Circuito neumático activo. Fuente: [Autor] 

 

Figura 18: Circuito eléctrico activo. Fuente: [Autor] 



                                                                      

 

 

 

6.6.3 Ensamblaje del Transportador X-Y 

El transportador X-Y ha sido diseñado pensando en su fácil montaje y desmontaje, por lo tanto, 

se usa elementos de unión como pernos, tuercas, arandelas planas y arandelas de presión. Para 

las estructuras conformadas por perfiles normalizados se realiza la unión mediante soldadura 

para darle mayor rigidez a todo el sistema. 

6.6.4 Mantenimiento Transportador X-Y 

El transportador utiliza elementos normalizados, de los cuales se debe mantener una inspección 

visual periódica para determinar el cambio de los ejes, poleas y banda. 

Las chumaceras requieren lubricación periódica cada 3 semanas (120 horas de trabajo). 

Los reductores arrancan con los niveles de aceite recomendado por el fabricante y requieren 

inspección visual de los niveles, es necesario completar el aceite en caso de detectar un nivel 

bajo. El fabricante recomienda un cambio de aceite cada año en caso de mantener un trabajo 

constante de 24 horas por 5 días a la semana. 

Los sensores requieren una limpieza de polvo cada mes a fin de evitar acumulación de polvos. 

6.2.5 Ergonomía y seguridad del Transportador X-Y 

El transportador estará conectado un tablero eléctrico de circuitos de fuerza y control para que 

el ciclo de trabajo se desarrolle de manera automática, de esta manera el operario de la máquina 

solo inspeccionará su funcionamiento, con esto se reduce el riesgo de accidentes. En el caso de 

que alguna persona tenga que operar manualmente los movimientos del transportador, este está 

diseñado con mínimos elementos que causen atrapamiento de miembros superiores y/o 

inferiores gracias a que los motorreductores están en el extremo de salida y en la parte baja de 

los rodillos. 

El anclaje del transportador se realiza mediante pernos de anclaje de M12 x 125 mm en sus 

cuatro patas, también se dispone de un sistema nivelador mediante pernos M10 den caso de que 

el piso no esté a nivel. 

 



                                                                      

 

 

 

7. Conclusiones 

 La necesidad especifica de un sistema transportador permite conocer los tipos, sistemas 

y formas de los transportadores que en la actualidad hay en el mercado para determinar 

una propuesta viable y eficaz para transportar cajas en los ejes X-Y con el objetivo de 

evitar manchas en la superficie de contacto de la caja con el transportador. 

 Determinar 3 propuestas y generar una evaluación bajo criterios técnicos permiten 

desarrollar sistemas mecánicos que se ayudan de la parte eléctrica, neumática y control 

electrónico para garantizar seguridad, ergonomía y eficiencia en el diseño. 

 El uso del software CAD para crear elementos, ensamblar subsistemas y verificar 

funcionalidad del diseño permite una mejor evaluación del desempeño de los 

componentes que conforman el transportador X-Y. 

 La generación de planos de los elementos particulares que conforman el transportador 

X-Y son necesarios para empezar con la construcción del sistema propuesto, los 

elementos normalizados propuestos para el ensamblaje son de uso común y de fácil 

acceso en la industria. 

8. Recomendaciones 

 El uso del sistema neumático para elevar el transportador eje Y requiere el uso de aire 

comprimido para su funcionamiento, en caso de que no existiese este recurso se sugiere 

un estudio de un sistema electro-mecánico que realice el mismo trabajo.  

 En la actualidad el mercado de transportadores con bandas modulares va teniendo 

mayor uso, se recomienda el diseñar un sistema de rodillos y bandas modulares a fin de 

establecer posibles mejoras según la necesidad de la industria. 

 Para obtener una mejor eficiencia del sistema se recomienda reducir peso del sistema, 

se recomienda realizar una propuesta de diseño con rodillos construidos de nylon 6 

(grilon) y evaluar el desempeño de cada material frente a la caja de cartón. 
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10. Anexos 

Anexo 1: Banda redonda Polycord 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 2: Hoja técnica del Motorreductor SAF37DR2S63M4_BE03 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 3: Cálculo de reacciones y momentos para el eje del sitema coordenado Y 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

 

 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 4: Propiedades mecánicas del acero ASTM A-36 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 5: Propiedades mecánicas del acero AISI 1018 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 6: Caracteristicas tecnicas del Rodamiento 6003 

 

 



                                                                      

 

 

 

 

 

 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 7: Hoja técnica del Motorreductor SAF37DR2S63M4_BE03 

 

 

 



                                                                      

 

 

 

Anexo 8: Cilindro normalizado DSBC-50-25-PPVA-N3 

 

 



                                                                      

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Anexo 9: Plano de transportador de rodillos y bandas en dos ejes 

(A continuación, se presentan los planos del conjunto armado y de los despieces del 

transportador rodillos y bandas) 
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H

F

G

B

I

D

E

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

7

7

8

8

9

9

10

10

11

11

12

12

13

13

14

14

15

15

16

16

A A

B B

C C

D D

E E

F F

G G

H H

I I

J J

K K

L L

COMPONENTES MECÁNICOS

1

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 3.5

Nombre:

1

Estructura1 Ac. ST37
Ac. ST371.1 Conector de transportador eje x2

2 Motoreductor transportador x1
2.1 Polea de transmision eje x1
2.2 Perno A/C M6x358
2.3 Arandela plana A/C 6mm12
2.4 Arandela de presión A/C 6mm8
2.5 Tuerca A/C 6mm8
2.6 Placa soporte de motoreductor eje x1
2.7 Perno A/C M12x801
2.8 Arandela plana A/C 12mm1

Perno A/C M10x3062.9
Arandela Plana A/C 10mm582.10
Arandela de presión A/C 10mm44

a/c Ced. 40

2.11
Placa anclaje de soporte1

2.13 Placa nivelador de soporte1
3 Cilindro Neumático4
3.1 Placa conexión de cilindro neumático4
3.2 Perno A/C M8x2516
3.3 Arandela plana A/C 8MM4

Tratamiento

11
2

18.1

Bloque tensor derecho
Placa de transmisión eje y

Placa conexión de motoreductor eje y
Motoreductor transportador y

Perno A/C M6x304
1

8.3
8.2

8.6
8.5
8.4

2
1

8.7 Perno A/C M10x90
Placa tensor izquierdo

Soporte de guía de banda redonda
Guía de banda redonda eje y

Eje de rodillo tensor de banda redonda1

6
6

1

7.2

8

7.3

Eje de transmisión transportador y
Polea transmisión de banda redonda

1
1

9
9.1

27.1
7
6.3 2 Placa conexión de rodillo guía
6.2 12

106.1
6 2

Cant.Item DenominacionFig.Pag.

Estructura de transportador eje y

Eje de rodillo guía de banda redonda

Placa A conexión con cilindro neumático

Polea de giro libre
Rodillo separador

Aluminio

MaterialN° Partes

2.12

12

2 Placa lateral transportador x
43.4

4
4.1 38

5
4.2

125.1 Extremo de rodillo con canal 

Perno A/C M10x40
16 Tuerca A/C M10

Rodillo transportador y

Tuerca A/C M12

5.3
5.2 24

24
Punta de conexión de rodillo
Rodamiento 6003-2RS1

Perno A/C M12x40

Arandela de presión A/C 12mm
49.6

Arandela plana A/C 12mm

Tuerca A/C M12

9.2

49.5
49.4

Chumacera UCFL-205-D1
49.3
2

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes

AISI 1018

AISI 1018
Nylon 6

Ac. ST37

Ac. ST37
Ac. ST37

Ac. ST37

Ac. ST37

Anillo seeger E-17
24
245.4

5.5 Extremo de rodillo liso
AISI 1018
Nylon 6

AISI 1018

AISI 1018

AISI 1018

AISI 1018
AISI 1018

Ac. ST37
Ac. ST37

Ac. ST37

Ac. ST37

Ac. ST37

Nylon 6
Nylon 6

Poli Cor #10

Ac. ST37

AISI 1018

Anillo seeger I-35

Buje soporte de rodamiento
Polea giratoria lateral
Soporte de polea lateral

Perno A/C M8x40

Rodamiento 6202-2RS1

12
12

12
12

10.2

10

Anillo seeger E-15

10.3
10.4 12

1210.5

10.1

10.6 12

Ac. ST37
Nylon 6

7.4 2 Placa b conexión con cilindro neumático Ac. ST37

1

1.1

3.1

3.2

3

4.1

5.4

5.3

5.2

5.1

5

4.1 2.10 4 4.2

2.12

2.13

2

2.4

2.92.102.11

2.8

2.5

2.6

2.7

2.3

2.2

6

6.1

6.2

2.9

7.177.2

7.3

3.3

3.4

6.3

10

3.4 10.1 10.2 10.3 10.4
10.5

10.6

8.74.28.6

9.3
9.4

9.2

9.5

9.6

9.1

9

8.5

8.4

8

8.1

2.1

8.2

5.5

8.3

7.4



1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

BASE ESTRUCTURAL

1

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 6.5

Nombre:

2

Estructura1 Ac. ST37
Ac. ST371.1 Conector de transportador eje x2

2 Motoreductor transportador x1
2.1 Polea de transmision eje x1
2.2 Perno A/C M6x358
2.3 Arandela plana A/C 6mm12
2.4 Arandela de presión A/C 6mm8
2.5 Tuerca A/C 6mm8
2.6 Placa soporte de motoreductor eje x1
2.7 Perno A/C M12x801
2.8 Arandela plana A/C 12mm1

Perno A/C M10x3062.9

Arandela Plana A/C 10mm582.10
Arandela de presión A/C 10mm442.11
Placa anclaje de soporte1

2.13 Placa nivelador de soporte1
3 Cilindro Neumático4
3.1 Placa conexión de cilindro neumático4
3.2 Perno A/C M8x2516
3.3 Arandela plana A/C 8MM4

2.12

43.4 Tuerca A/C M12

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes

AISI 1018

Ac. ST37

Ac. ST37
Ac. ST37

Ac. ST37

5

0

2 2.1

1.1

1

2.2 2.3

2.52.42.6

2.7

2.8

2.9

2.11

2.10



1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

DIMENSIONES PARA ENSAMBLAJE DE ESTRUCTURA

1

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 8

Nombre:

3

Estructura1 Ac. ST37
Ac. ST371.1 Conector de transportador eje x2

Placa anclaje de soporte1
2.13 Placa nivelador de soporte1
3.1 Placa conexión de cilindro neumático4

2.12

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes

Ac. ST37
Ac. ST37
Ac. ST37

6
0
0

64

3
8
0

2
2
0

100

1
0

1150

1160

10

5
0

1
0
0

20

6
0

2
5

100

50

M10

n14

5

5

5

5

5

5

5 5

Ángulo A/C 30X30X4mm

Perfil C80x5mm

Perfil C80x5mm

Perfil C80x5mm

N6

712

1
4
0



1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

COMPONENTES DE BASE ESTRUCTURAL

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 2

Nombre:

4

Ac. ST371.1 Conector de transportador eje x2
Placa anclaje de soporte1

2.13 Placa nivelador de soporte1
3.1 Placa conexión de cilindro neumático4

2.12

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes

Ac. ST37
Ac. ST37
Ac. ST37

2.132.12

1.1

3.1

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

6
0

40

3
0

20

M12

10

160

100 30

3
5

7
0

M10

1
5
0

80

9
0

3
0

40

n10

80

1
0

10

1
7

4
7

47 9

80

8
0

4
0

32

n9

n40

150 150

3
0

30

50
150 150 150 150 50

n10

4

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

Escala 1:1

N6

N6

N6

N6

1
3

1
0



Sección A-A

Escala 1 : 2

A

COMPONENTES DE BASE ESTRUCTURAL

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 4

Nombre:

5

2.1 Polea de transmision eje x1
2.6 Placa soporte de motoreductor eje x1

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
AISI 1018
Ac. ST37

2.6

2.1

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

310

1
3
0

3
0

40

1
0

1
6
0

6
0

3
0

20

n12

95

8
5

3
8

58

5
0

n8

1
0

10

3
0

1
5

100

30

160

R5

10

10

n80

n60

Ø20

2
2

6

M6

6

R4

20

34

7

M6

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

N5

N5



DETALLE  C

SCALE 1:4

C

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE X

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

transportador x-y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 5

Nombre:

6

2 Placa lateral transportador x4
4.1 38
4.2

Perno A/C M10x40
16 Tuerca A/C M10

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
Ac. ST37

Nylon 6

Rodamiento 6003-2RS1

Extremo de rodillo con canal 

Anillo seeger E-17
24
24
24

Pag. Fig.

5.4

Item Cant.

Extremo de rodillo liso5.5

Punta de conexión de rodillo

Rodillo transportador y
MaterialDenominacion

a/c Ced. 40
Nylon 6
AISI 1018

N° Partes Tratamiento
12
12

5.2
5.1
5

24
5.3

4.1

5.4

5.3

5.2

5.1

5

2.10 4

4.2

5.5

4.1

N5



1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE X

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

transportador x-y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 1

Nombre:

7

a/c Ced. 4012
2 Placa lateral transportador x4

5 Rodillo transportador y

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
Ac. ST37

245.5 Extremo de rodillo liso Nylon 6

4

5 5.5

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

1004

36 52

36

52

1
7
5

1
9
3

R18

1
7
5

n11

88
88

150150 52

1
7

n10

5
0

n
5
0
.
8

1009

n
4
7
.
1

30

50

10

10

n
4
7
.
1

Tubo redondo estructural

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

N6

N6

N6

Escala 1 : 6

n24

35n
-
.018

.015
-

Ajuste para 

Rod. 6003-2RS1

n50.8



COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE X

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

transportador x-y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 1.25

Nombre:

8

125.1 Extremo de rodillo con canal 
5.2 24 Punta de conexión de rodillo

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes

AISI 1018
Nylon 6

5.2

5.1

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

n
4
7
.
1

14

8

10

20 31

99

3

8

1
4

n19

1
7

n
+

.
0
1
0

.
0
1
2

+

32

1110

8

M10

n24

35n
-
.018

.015
-

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

N5

N5

Escala 2:1

n50.8

Ajuste para 

Rod. 6003-2RS1

Ajuste para 

Rod. 6003-2RS1

n
1
7



Detalle  A

Escala 1:3

Detalle F

Escala 1:3

DetalleG

Escala 1:3

Detalle B

Escala1:3

Detalle  D

SCALE 1:3

Detalle E

Escala 1:3

A

F

G

B

D

E

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

7

7

8

8

A A

B B

C C

D D

E E

F F

COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE Y

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 3.5

Nombre:

9

1
2

18.1

Bloque tensor derecho
Placa de transmisión eje y

Placa conexión de motoreductor eje y
Motoreductor transportador y

Perno A/C M6x304
1

8.3
8.2

8.6
8.5
8.4

2
1

8.7 Perno A/C M10x90
Placa tensor izquierdo

Soporte de guía de banda redonda
Guía de banda redonda eje y
Eje de rodillo tensor de banda redonda1

6
6

1

7.2

8
7.3

Eje de transmisión transportador y
Polea transmisión de banda redonda

1
1

9
9.1

47.1
7
6.3 2 Placa conexión de rodillo guía
6.2 12

106.1
6 2

Estructura de transportador eje y

Eje de rodillo guía de banda redonda

Placa conexión a cilindro neumático

Polea de giro libre
Rodillo separador

Aluminio

Perno A/C M12x40

Arandela de presión A/C 12mm
49.6

Arandela plana A/C 12mm

Tuerca A/C M12

9.2

49.5
49.4

Chumacera UCFL-205-D1
49.3
2

 

 

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
AISI 1018

AISI 1018

AISI 1018

AISI 1018
AISI 1018

Ac. ST37
Ac. ST37

Ac. ST37

Ac. ST37

Ac. ST37

Nylon 6
Nylon 6

Poli Cor #10

Ac. ST37

AISI 1018

Anillo seeger I-35

Buje soporte de rodamiento
Polea giratoria lateral
Soporte de polea lateral

Perno A/C M8x40

Rodamiento 6202-2RS1

12
12

12
12

10.2

10

Anillo seeger E-15

10.3
10.4 12

1210.5

10.1

10.6 12

Ac. ST37
Nylon 6

6

6.1

6.2

2.9

7.177.2
7.3

6.3

10

3.4

10.1

10.2

10.3

10.4

10.5

10.6

8.7

4.2

8.6

9.3 9.4
9.2

9.5 9.6

9.1

9

8.5

8.4

8

8.1

8.2

8.3



1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

DIMENSIONES PARA ENSAMBLAJE DE ESTRUCTIRA EJE Y

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 6

Nombre:

10

17 Estructura de transportador eje y

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
Ac. ST37

9
0
5

900

2
5

151

151

151

151 151

1
0
4

767

900

47

5
5

5

5

5

5

5

N6

La estructura esta formada por tubos cuadrado estructural de 25x2mm



Detalle A

Escala 2 : 1

A

COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE Y

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 1

Nombre:

11

6.2 12
106.1

6 2 Eje de rodillo guía de banda redonda

Polea de giro libre
Rodillo separador

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
AISI 1018
Nylon 6
Nylon 6

6.2

6.1

6

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

905n
1
6

30 30

M10

1

1

2

n35

18

5

R4

9

n16

158

n25

n16

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

N6

N6

N6



DIMENSIONES PARA ENSAMBLAJE DE ESTRUCTIRA EJE Y

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 2

Nombre:

12

27.4
27.1

6.3 2 Placa conexión de rodillo guía
Placa a conexión con cilindro neumático

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
Ac. ST37
Ac. ST37

Placa b conexión con cilindro neumático Ac. ST37

7.1 7.4

6.3

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

1
0
5

65

8

n10

2
0

20

30

3
0

6
0

126

n16

10

78

6
0

30

3
0 n16

10

N6

N6

N6

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Escala 1:1.25



Detalle  B

Escala 2 : 1

B

COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE Y

Ing. Marlon Quinde

Milton Ilbay

TRANSPORTADOR X-Y

02/02/2025

02/02/2025

Dibujado

Comprobado

Fecha:

1 : 1

Nombre:

13

1 Bloque tensor derecho
8.6
8.5

1 Placa tensor izquierdo

Eje de rodillo tensor de banda redonda18

 

 

SEDE MATRIZ CUENCA

SALESIANA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

N° Hojas 16

Escala Tol. gen.

ISO 2768 vL

Hoja N°

Fig. DenominacionPag.Cant.Item Material TratamientoN° Partes
AISI 1018
AISI 1018
Ac. ST37

8

8.5

8.6

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

Tolerancia general ±0.05mm

955

14

25

905

2

2

1

1

899
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