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RESUMEN

Se presenta una propuesta de disefio de un Transportador X-Y que se usara para el transporte
de paquete de cajas de cartdn corrugado en la salida de una impresora flexogréafica. Se presenta
un sistema de transportador en el eje X usando rodillos metalicos 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 neumaticos y un circuito de control mediante
electrovalvulas y sensores de posicion que elevan o descienden el transportador eje Y. La
estructura de soporte del transportador esta disefiada con elementos estructurales normalizados.
Se presenta el disefio 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 maquina se los encuentra en el mercado local. El disefio 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. Introduccion

En el proceso de transporte de paquetes de cajas impresas para la formacién de la carga en un
pallet, se requiere determinar lineas 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 combinacion de estos, de acuerdo al proceso y sus

requerimientos.

El arrastre de cajas durante el cambio de direccién genera manchas en las paredes debido a la
friccion existente entre los elementos mecénicos, 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 friccion en los transportadores actuales,
surge la necesidad de implementar un transportador X-Y con sistemas de transporte por rodillos
y bandas redondas, el mismo deberd ubicarse a la salida de la linea de produccion de una

maquina flexografica.

Para encontrar una solucion a este inconveniente en el empaquetado de cajas, es necesario
realizar un levantamiento de informacidn técnica en el sitio de la empresa, para determinar las
condiciones mecanicas y técnicas existentes, con el fin de proponer las soluciones que eliminen
el problema de cajas manchadas. Para el efecto se analizaran 3 propuestas, en funcion de los
tipos de transportadores, para posterior realizar una evaluacion de criterios y determinar la

propuesta mas adecuada para la empresa.

Para plantear las soluciones, se van a disefiar 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 neumaticos, a través de
un software CAD disefiar todas las partes que conforman el transportador X-Y, y por altimo
evaluar su funcionalidad y confiabilidad, para posterior guardar una memoria de los planos

técnicos para la construccion a futuro.
2. Descripcién del problema
2.1. Antecedentes.

En una empresa dedicada a la produccién de cajas de carton, se ha identificado un problema

significativo relacionado con la contaminacion del producto a lo largo de la linea de produccion.



Este problema es especialmente critico en el area de empacado, donde se producen
contaminaciones durante el transporte y el cambio de posicion del producto. Esta situacion se
ilustra claramente en la figura 1, el origen de la referencia, donde se observan las condiciones
actuales que contribuyen a la contaminacién, destacando los puntos especificos del proceso
donde ocurren estas alteraciones.

Ademas, en el area de trabajo se presenta un riesgo ergondmico significativo asociado
a la naturaleza repetitiva de las tareas, asi 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 estdn vinculados a una variedad de enfermedades
profesionales, lo que podria resultar en la obligacién de la empresa de proporcionar
compensaciones econémicas a los trabajadores afectados. Asimismo, es importante
considerar los costos adicionales que implica reemplazar a un operario en la linea de

produccion, lo que podria afectar la eficiencia y la rentabilidad de la empresa.

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

2.2. Justificacion.

El presente proyecto tiene como objetivo fundamental reducir la cantidad de producto no
conforme debido a manchas en las cajas dentro de la linea de produccion, asi como minimizar

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



no solo afecta la calidad y la reputacion de la empresa, sino que también conlleva pérdidas
economicas significativas. Al abordar este problema, se busca mejorar la eficiencia del proceso
productivo de empacado, asegurando que un mayor porcentaje de cajas de carton cumpla con

los estandares de calidad establecidos.
2.3. Delimitacion del problema
2.3.1. Delimitacion geogréfica.

El proyecto se llevard a cabo en una empresa cartonera situada en la ciudad de Cuenca,
provincia del Azuay. En la primera etapa, se recopilard informacion relevante para el estudio.
Posteriormente, en una segunda etapa, el desarrollo del proyecto se realizara 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.
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Figura 2: Ubicacion de Universidad Politécnica Salesiana. Fuente:[1]

2.3.2. Delimitacion temporal.
El trabajo de titulacidn se desarrollara entre los meses de octubre del 2024 a febrero del 2025.
2.3.3. Delimitacion sectorial.

La investigacion se desarrollara en el sector industrial de la manufactura en la ciudad de

Cuenca.



2.3.4. Grupo objetivo

Los beneficiarios del trabajo de titulacién es la empresa manufacturera de cajas de carton
corrugado.

3. Objetivos
3.1. Objetivo general

Disefiar un transportador de rodillos y banda en dos ejes para el area de empaquetado de una
empresa productora de cajas de carton corrugado.

3.2. Objetivos especificos

e Establecer las condiciones iniciales para el disefio de un transportador de rodillos y banda

en dos ejes.
e Disefiar un transportador de rodillos y banda en dos ejes.

e Evaluar el disefio de un transportador de rodillos y banda en dos ejes de acuerdo con las

condiciones iniciales planteadas.
4. Fundamentos tedricos
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 operacion manual de mercancia, 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 mecanico que mueve articulos o
material a granel de un lugar a otro, mediante una correa mavil sin fin o0 una cadena de

receptaculos [3].
4.1.1. Aparicion de los transportadores.

El proceso de transporte y distribucion de carga mediante el uso de transportadores mecanicos
dentro de un sistema automatizado de una planta industrial de produccién continua se ha
desarrollado en las diferentes industrias con el fin de mejorar el flujo de los procesos y la
reduccién de tiempos muertos originados por diferentes factores ligados a fallas humanas o

fallas mecénicas dentro de la logistica de cada planta industrial.



Las industrias van avanzando en la automatizacion de sus procesos Yy tienen la necesidad de
generar maquinas 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 linea de transporte esta conformada por equipos de manipulacion de la carga y equipos de
desplazamiento de carga, estos permiten el transporte seguro en una linea de produccién de las
industrias, dentro de estos dispositivos estan elevadores, mesas giratorias, brazos roboticos, 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 maxima, 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 esta determinada por el material y el

diametro del rodillo [4].

Para determinar la carga maxima que debera manejar el transportador, se considera el peso de

los articulos individuales y la carga total en una seccion del transportador.

Resistencia del material X Didmetro del rodillo

C axi dillo =
arga maxtma por roaio Factor de seguridad

4.2.2. Velocidad de rodillos

Para determinar esta velocidad es importante determinar el rendimiento, que esta en funcion de
la velocidad deseada, es decir de movimiento de los articulos y la velocidad del motor

disponible.

RPM del motor X Diametro del rodillo X i

Velocidad = 0 X Relacion de engranajes




4.2.3. Dimension de bandas transportadoras

Se requiere que las cintas transportadoras soporten una variedad diversa de cualidades,
resistencia a dafios por desgaste, impacto, resistencia al ozono y radiacion 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,
asi 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 especificas [5].

En términos de estandares dimensionales y tolerancias aceptables como longitud, ancho, grosor,
etc., todas las cintas transportadoras con construccion de capa de tejido textil estan sujetas a la
norma ISO 14890:2013. Estos especifican los requisitos de dimension para las cintas
transportadoras cubiertas de caucho (y plastico) para uso en superficie general en poleas

tensoras planas o perforadas.
4.3. Disefio mecanico

El disefio de un transportador de rodillos implica un enfoque sistematico para garantizar que el
transportador funcione de manera eficiente, segura y confiable en las condiciones operativas
esperadas. A continuacion, en funcion de la literatura se muestra un método detallado para

considerar en el disefio de un transportador de rodillos [4]:
Definir los requisitos de la aplicacion:
e Tipo de material a transportar (p. ej., cajas, palets, piezas)
e Peso de los articulos
e Tamafio y forma de los articulos.
e Rendimiento requerido (articulos por hora o dia)

e Entorno en el que funcionara el transportador (temperatura, humedad, exposicién a

productos quimicos, etc.)
Seleccion del tipo de rodillo:

e Rodillos de gravedad: para cargas ligeras, requiere una ligera inclinacion para su

desplazamiento.

e Rodillos motorizados: para cargas mas pesadas con velocidades controladas.



Determinar las especificaciones del rodillo:

e Material: Acero, plastico (caucho o poliuretano).

e Diametro: Los rodillos mas grandes transportan cargas mas pesadas.

e Espesor de pared de los tubos de rodillos.

e Tipo de rodamiento: En funcion de la carga y las condiciones ambientales.
Plano de disefio:

e Tramos rectos, curvas y cruces segun el trazado de la instalacion.

e Inclinacién de secciones en rodillos de gravedad.
Espacio entre rodillos:

e Mientras mas rodillo juntos se encuentren el peso del articulo se distribuye

uniformemente.
e Ladistancia entre los rodillos debe ser menor que la dimension mas corta de la carga.
Disefio del marco del transportador:
e Material: Acero o aluminio.
e Laresistencia y la rigidez deben soportar la carga sin una deflexién significativa.
e Alto y ancho para que la carga se integre facilmente con otros equipos.
Sistema de transmision (en rodillos con motor):

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

articulos.
e Eltipo de mecanismo de transmision, transmision por correa o transmision por cadena.

e Sistema de control, manuales, automatizados o controladores ldgicos programables
(PLC).

Seguridad y accesibilidad:
e Protectores de seguridad para proteger las piezas moviles.

e Paradas de emergencia a lo largo del transportador.



e Acceso de mantenimiento para limpieza y reparaciones.

Pruebas y ajustes.
Documentacion y formacion.

Esta metodologia para el disefio de transportadores de rodillos permite crear un sistema de
transporte de productos optimizado para necesidades operativas especificas, 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 articulo que no cumple con los estandares de calidad, especificaciones o
requisitos establecidos por una organizacion o por las normas de la industria. En otras palabras,
es un producto que presenta algun 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 fabricacion, errores en el disefio, problemas de funcionamiento y dafios durante el transporte,
entre otros. Estas cuestiones se presentan con diferentes grados de gravedad, desde pequefias
imperfecciones estéticas hasta defectos que comprometen seriamente la seguridad o el

desempefio del producto, asi como del consumidor.
4.5. Seguridad y ergonomia
Seguridad
e Minimiza el levantamiento manual y reduce el riesgo de lesiones.
e 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

manipulacién de materiales [4].



Ergonomia

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 posicion forzada; con musculos estirados, extremidades giradas, o en las

que se realiza presion en distintas partes [7].

4.5. Productividad

La productividad, refleja la relacion 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 esta relacionada con la eficiencia y el desempefio, 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 metodologico

A continuacidn, se detalla la metodologia del proceso a seguir para el desarrollo del trabajo de

titulacion propuesto.

Fase I: Levantar la informacion del equipo de transportacion existente en la planta,
determinar la carga maxima gque debe soportar, la velocidad a la que se transportan las cajas

de carton y el espacio fisico donde se instalara la nueva propuesta del disefio.

Fase Il: Dimensionar el transportador, elegir los elementos de acuerdo con las condiciones
requeridas, seleccionar el material adecuado de los elementos mecénicos, elegir los dispositivos

electromecanicos e hidraulicos que intervienen en la propuesta.

Fase I11: Realizar el disefio el disefio del transportador utilizando software de disefio

especializado.



Fase IV: Revision del disefio propuesto verificando su dimensionamiento y funcionamiento

adecuado para el trabajo.

Fase V: Evaluacion del disefio propuesto, analisis de resultados, ventajas con referencia al

disefio actual.
Fase VI: Validacion y revision del disefio final.
5.1. Condiciones para el disefio

Las condiciones del disefio parten de una inspeccion fisica del lugar y las caracteristicas de la

linea de produccién.

5.1.1. Condiciones fisicas, operativas y técnicas para el disefio
5.1.1.1. Condiciones fisicas

Se determinan in situ y a traves de los planos de la linea de produccion del cual se determina:
Proceso productivo: Fabricacion de cajas de carton corrugado
Condiciones de suelo: Hormigon armado de 20 cm de espesor

Ancho maximo disponible para el equipo: 1000 mm.

Largo maximo disponible para el equipo: 1000 mm

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

5.1.1.2. Condiciones operativas

Se determinaron de acuerdo con las caracteristicas de la planta productora
Tipo de material a transportar: Carton corrugado

Temperatura de trabajo: 20 °C

Humedad relativa: 60%

Voltaje de alimentacion 220-240 V a 60 Hz

5.1.1.3. Condiciones técnicas

Se determinaron en funcion de la capacidad de produccion.

Velocidad de la linea de produccion: 30m/min

Peso maximo para transportar: 62kg



Elemento usado para movimiento en eje 1: Rodillos
Elemento usado para movimiento en eje 2: Banda redonda de didmetro de 8mm
5.1.2. Peso méximo para transportar

Las condiciones del peso se determinan in situ a través de la verificacion de las dimensiones
maximas de produccion de la maquina y el nimero de cajas maximas que se pueden apilar y

amarrar con suncho plastico de acuerdo con el pedido del cliente.
Dimensiones de la caja mas 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
disefio de 62 kg.

5.1.3. Propuestas de disefio

En la empresa, se realizaron bocetos a mano para obtener las mejores ideas plasmadas en
disefio, a continuacion, se muestran tres bocetos preliminares, de estos se analizaran, para
seleccionar la mejor propuesta de disefio, teniendo en cuenta factores de seguridad, servicio,

etc.
5.1.3.1. Propuestas de Disefio 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 pifiones 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 neumaticos que levantan el sistema para
el desplazamiento de las cajas. Los dos sistemas de desplazamiento utilizan motorreductores

independientes.



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

5.1.3.2. Propuestas de disefio 2

El boceto 2 se muestra en la figura 4, esta 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 neumaticos levanten el sistema o lo escondan

segun la secuencia de trabajo. Los sistemas de desplazamiento utilizan motorreductores
independientes.



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

5.1.3.3. Propuestas de disefio 3

El boceto 3 se presenta en la figura 5, la cual esta formado por el sistema de desplazamiento
lineal de la carga mediante los rodillos que estan conectados a un eje por bandas redondas de
poliuretano; el sistema de desplazamiento transversal se da mediante las bandas redondas de
poliuretano que estan conectadas al mismo eje comun 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 neumaticos.
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Figura 5: Propuesta de disefio #3: Fuente: [Autor]

5.1.4. Criterios de seleccién del disefo

Se establece un andlisis de las propuestas para determinar la mejor opcion de disefio, se evaltuan

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

Los criterios de seleccion estan basados en:

Montaje: se evalua la complejidad y el tiempo que conlleva montar cada propuesta
Construccion: se evalua la cantidad de partes mecanicas, neumaticas y eléctricas.

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

Fiabilidad: se evalla el disefio en condiciones de trabajo y la garantia de mantener limpias las

cajas de cartdn que estan en desplazamiento.

Seguridad: se evalUa las condiciones técnicas en relacion con su facil manejo y su condicion

segura para el operario.

Ergonomia: se evalUa la posicion de trabajo entre maquina y operario para evitar esfuerzos

innecesarios.



Para evaluar los criterios lo realizan: el operario de la linea de salida de cajas, el supervisor de
produccion, el mecanico de mantenimiento, el jefe de mantenimiento, el supervisor de

proyectos.

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

Tabla 1: Determinacion de propuestas de disefio. Fuente: [Autor]

Criterio Propuesta 1 Propuesta 2 | Propuesta 3
Montaje 3 9 7
Construccion 4 7 8
Costo econdmico 4 8 7
Fiabilidad 6 8 8
Seguridad 2 9 8
Ergonomia 3 8 6
Promedio 3,7 8,2 7,3

De acuerdo con los criterios de evaluacion se determina la Propuesta 2 como la opcidn que
cumple con los criterios mas representativos para que la maquina pueda cumplir con los
requerimientos de la linea de produccion. Esta seleccion 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 bésicas del disefio.
5.1.5. Justificacion de la seleccion del disefo

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 friccidn, este tipo de banda es recomendado por las casas comerciales como una solucion en
el transporte de cajas de carton. Mantener dos motores independientes contribuye a mejorar la
eficiencia de los sistemas de desplazamiento y permite automatizar el sistema. EIl 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 mas 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 friccién de las cadenas genera
desgaste (limallas o polvo metalico) lo cual contamina las cajas de carton 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 tension independiente en cada banda lo cual genera una

estructura mas pesada, por lo tanto, es necesario usar un sistema neumatico de mayor capacidad.

6. Disefio del transportador X-Y
6.1 Descripcion y disefio
A continuacion, se detallan los subsistemas que conforman el disefio propuesto.

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

funcion 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 didmetro de la banda redonda a utilizar se determina la carga que se va a

desplazar:

Peso de paquete = 62kg (la condicion mas critica 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)

e Fuerza de friccion

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



YF, =0 Ecuacion (1)
N - FA = 0
N = FA

N = 62 (kg) = 608(N)

Y2Fy=0 Ecuacion (2)
fi—F=0
fr=F
F =N - (Upgnaa—eje) Ecuacion (3)

(Upanaa—-eje) = Coeficiente de friccion u sobre acero = 0.3 (Anexo 1)
F = 608(N) - (0.3)
Fy (banda—eje) = 182.4(N)

La fuerza de friccion es también conocida como la fuerza periférica nominal, en funcion de este

parametro se selecciona un diametro de 8mm del catalogo de bandas HABASIT, Anexo 1.

El diametro minimo de las poleas en 80mm, en este caso se selecciona un valor de diametro
debido a que la banda va a transportar siempre un solo paquete, por lo tanto, no genera esfuerzos

altos en la banda.

e Calculo de la velocidad angular nominal a la salida (w,)

Wa = oo Ecuacion (4)

En donde:

w4 = Velocidad angular nominal (rad/s)

V' = Velocidad de la banda (m/s) = 0.5 m/s (30m/min)
R, = Radio primitivo del eje (m) = 0.040 (m)

05 (M)
“4=0.040 (m)

wy = 12.5 (T24/)



e Calculo de giro nominal en el eje conducido (Ng,)

Ng; = 4. 60 Ecuacién (5)

2T

12,5 Tad/g

R1 —

2.1 60

Npy = 119.37 (rpm)

e Fuerza de traccidon maxima:

F, = u (banda-eje) * Gy Ecuacion (6)

C; = 2.1 (considerando un angulo 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.

Factor C1
(valldo para el tambor motriz)

Recubrimiento de la cara

Inferlor Slegling Transilon 0, Uo, NOVO, E0, A0, T, P TX0 (AmpMiser)

Angulo de contacto B 180° 210° 240° 180° 210° 240°
Tambor de acero liso

2800 2,1 19 1.7 29 26 23
Mojado \o recomendable No recomendable

Tambor con forro de friccion
Seco 15 14 13 18 1.6 15
Mojado 21 19 1,7 No recomendable

Figura 6: Factores superficiales de recubrimientos de poliuretanos. Fuente: [9]
F, = 1824 (N)- 2.1
F, = 383.05(N)
e Potencia del eje motriz

Se calcula a partir de:

Fy (banda-eje)' V .,
P, = % (kW) Ecuacion (7)

En donde v = 30m/ min = 0.5 m/seg



p - 182.4(N) - 0.5m/seg
4 1000

P, = 0.091 (kW)
e Potencia mecanica del motor necesaria:
Py = :—A (kW) Ecuacion (8)

En donde n = eficiencia de accionameinto = 0.75

b 0.091 W
M= 0.75 (kW)

Py = 0.122 (kW)
e El par de torsion en el eje motriz se calcula como:
T=F, - Rp Ecuacion (7)
En donde:
T = Par torsion (N - m)
T = 182.4 (N) - 0.040 (m)

T =730 (N - m)

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

En el software de seleccion de motores SEW EURODRIVE se selecciona un motorreductor
que cumpla con las condiciones de disefio, se selecciona el motorreductor
SAF37DR2S63M4_BEOQ3. La hoja técnica se presenta en el Anexo 2.

El disefio 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 esta formado por rodillos equidistantes
que giran debido a que estan unidos con bandas redondas HABASIT de 8 mm y al centro se

ubica un motorreductor que transmite el giro.
e Calculo del rodillo

La condicion mas critica se determina como la distribucion de la carga maxima 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 = Fp,/L Ecuacion (8)
En donde:
Fpy =Fp/6 Ecuacion (9)

Fp = 62kg = 608 (N)

608
Fpy = —

- = 10133 (V)



L =1.068(m)

_ 101.33(N)

= To6s m) = 2482 (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 maximo que se da sobre el rodillo.

—_— .
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+
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(Me-Ma)/L (Me-Ma)/L

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

Reacciones:
Ry = p’Tb’c — MA;MB Ecuacion (10)
Rp = % + MA;MB Ecuacion (11)
Momento:
My=-2%[L- @3 b)+ 25 Ecuacién (12)
My = — fz.fz : [L -~ (B-a)+ 12'Ca22'b] Ecuacion (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:

R, =483 (N)
Rz =53 (N)

M, =—-9.77 (N -m)

Mgz = 9.88 (N - m)

94.9 N/m

L©

N €S

N £ 8y —

-14.1e-6 m

1118 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 calculo

de la flexibn maxima. El célculo completo de las reacciones, momentos flectores y

deformaciones se presentan en el Anexo 3.

Flexure 4.91 N-m 9.88 N-m
Carga méxima de momento
Qy, 67
" Factor de seguridad
Mo 1,070 N-m
Resistencia a la flexion admisible
29.77 N-m -9.88 N-m 1,0_70 N'-‘m .
Limite de fluencia

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




El momento maximo:
Mmax = 9.88(N-m) + 491 (N -m)

Mmax = 14.79 (N - m)
Esfuerzo a la fluencia: S, = 250 MPa para el acero ASTM A36 (Anexo 4)

Facto de seguridad: Fg = 1.5

250 (MPa)
Operm(a-36) = ——7g5  — 106.67- 10° (N/m?)
Modulo de resistencia (S):
S = Hmax Ecuacion (14)
Operm

Para una seccioén circular hueco el médulo de resistencia S es:

m-(D*-d*)
32D

S = Ecuacion (15)
En donde:
D =es el diametro exterior del tubo = 50.8 mm (2 pulg)

Igualando la Ecuacion 55 y 62:

”'(D4_d4) — Mmax

Ecuacion (16)

32D Operm
Despejando d:
d= i/D‘* — 320 Mmax Ecuacion (17)
TT:Operm

32-0.0508m - 14.79 Nm
m-166.67 - 106 N/m?

d = :/(0.0508m)4 —

d = 0.0507(m) — 50.7 (mm)



El diametro interno calculado para resistir el peso de las cajas genera que el espesor de la pared
del tubo minimo es de 0.5mm, el espesor propuesto es de 3.18mm (1/8”) y cumple con el disefio.
Se selecciona ese espesor de tubo porque se lo consigue de manera comercial en el mercado.

e Calculo 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 seccidn circular el médulo de resistencia S es:

.A3
S = ”3‘;’ Ecuacion (18)

Igualando la Ecuacion 20 y 16:

T-d® My,

32 Operm

d=" /wﬂ Ecuacion (19)
TT'Operm

El material del eje es Acero AlISI 1018 (Acero de transmision) por lo tanto

Despejando d:

Esfuerzo a la fluencia del Acero AISI 1018: S, = 370 - 10° (Pa) (Anexo 5)

Con un factor de seguridad de 1.5
El esfuerzo permisible es:

370 (MPa)
Gperm(AISI—lOlS) = T = 24667 . 106 (N/mz)

.| 32-53(N-m)
7 246.67 - 106 (A0
m

d =

d =0.0074 (m) - 7.4 (mm)

El diametro minimo de los ejes que estan en las puntas de los rodillos es de 7.4 mm, el diametro

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



e Calculo del rodamiento

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

[12] [13] y se determina como:

P=X,E+Y,-F, Ecuacion (20)
En donde:
P, = Carga estatica equivalente

X, = 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.
Y, = Factor axial

F, = Carga de carga axial. En este caso no hay fuerzas que actien de manera axial al eje F, =
0

E,. = Carga radial real, es la reaccion que se produce producto de la carga de traccion 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 estéatica es:
P, = E, Ecuacion (21)
La carga radial real es la reaccion que se produce en la punta del rodillo
F. = 53 (N)
Célculo de la carga estatica equivalente:
P, =53 (N)
Capacidad de la carga estatica necesaria C,
Se calcula a partir de la Ecuacion 24.
o =S, P, Ecuacion (22)

En donde:

S, = Factor de seguridad estatico, esta de acuerdo a las condiciones de operacion, se presentan
en laFigura 11, para el disefio se establece un rodamiento de bolas de funcionamiento silencioso
S, = 2.



Tipo de carga Ruido no importante | Funcionamiento normal Funcionamiento
silencioso

Bolas Rodillos Bolas Rodillos Bolas Rodillos
Carga suave 0.5 1 1 1.5 2 3
Carga normal 0.5 1 1 1.5 2 3.5
Carga con =>1.5 =25 215 >3 =2 2
impacto

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

¢, =2-53(N) =106 (N)

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

eje y al rodillo.

Diametro interior = 17 (mm).
Diametro 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 estatica de ¢, = 3250 (N), por lo tanto, el rodamiento cumple

con las condiciones de disefo

e Calculo del perno

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

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

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

Caracteristicas del perno grado 8.8

Numero 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

_ Symad’
32-M

Fs Formula (24)



600 105-"; - 7+ (0.010m)?

F. =
s 32-9.88 (N -m)

FS - 5.96

El Factor de seguridad real al que trabajaré el perno es superior al valor recomendado (entre 1.5
a 2). El perno seleccionado cumple con el disefio.

e Seleccion del motorreductor

Los criterios de seleccion 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 friccion
Fy, (banda-roditioy = Fu (panda-ejey = 182.4(N)

Velocidad angular nominal a la salida (w,)

wy =125 (rad/s)
Velocidad de giro nominal en el eje conducido (Ng,)

Nz = 119.37 (rpm)

Potencia mecanica del motor

Py = 0.122 (kW)
Par de torsion 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 seleccion de motores SEW EURODRIVE se selecciona un motorreductor
que cumpla con las condiciones de disefio, se selecciona el motorreductor RO7DRN63M4BEO3.

La hoja técnica se presenta en el Anexo 7.



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

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

6.4 Sistema de elevacion de transportador coordenada Y

El sistema neumatico 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 disposicion de los cilindros que estan apoyados en las bases

de la estructura principal del transportador “X-Y”



Figura 13: Sistema neumatico de elevacion de Coordenadas "Y". Fuente: [Autor]

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

coordenadas “Y”, eso lo determinamos del software de disefio:
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 acumulacion 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 didmetro de piston de 50mm con carrera de
25mm, la descripcion técnica dentro del fabricante FESTO es: Cilindro normalizado DSBC-
50-25-PPVA-N3.

La fuerza tedrica de avance trabajando con una presion de 6 bar es 1178 N; esta fuerza es mayor
a la fuerza calculada, por lo tanto, se valida el disefio. La hoja técnica del cilindro neumatico se

observa en el Anexo 8.
6.5 Estructura de transportador “X-Y”

La estructura base del transportador esta 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 situa dos angulos 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

neumaticos 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
nivelacion de todo el sistema.

6.6. Transportador X-Y

El disefio del transportador completamente ensamblado se presenta en la figura 15.
La estructura esta armada mediante union por soldadura.

El sistema de transportador en el eje X esta 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 estd formado por una estructura con guias para el
desplazamiento de una banda redonda de 8mm con dos poleas a los extremos y un sistema de
rodillos guias, tensores y trasmisién conectador a un motorreductor de eje hueco. Un sistema
neumatico controlado por sensores de posicion, electrovalvulas 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 segln los

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

El paguete de cajas ingresa al transportador en la direccidn 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 sefial cuando llega el paquete lo que genera la parada del motorreductor eje X,

también se actla una electrovalvula que permite el paso de aire hacia 4 cilindros neumaticos



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 sefial cuando el paquete ha salido

por completo del contacto con las bandas redondas.

Esta sefial detiene al motorreductor eje Y, también activa la electrovalvula y permite el retorno
de los cilindros neumaticos hacia su posicion 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 neumético para levantar transportador eje Y

Se utiliza una simulacion electro neumatica en el software FluidSIM-P, para simular y verificar
el funcionamiento del sistema electro neumético como se observa en la Figura 16. El objetivo
principal es crear un disefio que represente con precision un sistema neumatico controlado. En
este proceso se incluye componentes neumaticos y componentes eléctricos que se detallan en
la Tabla 3:

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

Componentes neumaticos

Componentes eléctricos

Cilindro de simple efecto

Interruptor de alimentacion dptica

Electro valvula 3/2

Relé

Deposito de aire

Solenoide valvula

Unidad de mantenimiento

Fuente de tension +24V

Fuente de aire comprimido

Fuente de tension (0V)

Interruptor (Obturador)

PB1E~

Al

K1 1|__j_‘|—$

A2

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




Esta simulacion permite replicar la posicion de trabajo de los cilindros de simple efecto, Este
esta herramienta es fundamental para identificar y corregir posibles fallas en el disefio antes de
su implementacion fisica, asegurando asi la eficiencia y funcionalidad del sistema. La figura 17
permite ver el sistema neumatico activo y la figura 18 permite observar el circuito eléctrico

activado.

~24V 1 2 3

PB1Ew

s Eﬁ;_}i

KiCJ VK

K1

Figura 17: Circuito neumatico activo. Fuente: [Autor]
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)}
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—CE
?

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



6.6.3 Ensamblaje del Transportador X-Y

El transportador X-Y ha sido disefiado pensando en su facil montaje y desmontaje, por lo tanto,
se usa elementos de unidon como pernos, tuercas, arandelas planas y arandelas de presion. Para
las estructuras conformadas por perfiles normalizados se realiza la union 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 inspeccion

visual periddica para determinar el cambio de los ejes, poleas y banda.
Las chumaceras requieren lubricacion periodica cada 3 semanas (120 horas de trabajo).

Los reductores arrancan con los niveles de aceite recomendado por el fabricante y requieren
inspeccion visual de los niveles, es necesario completar el aceite en caso de detectar un nivel
bajo. El fabricante recomienda un cambio de aceite cada afio en caso de mantener un trabajo

constante de 24 horas por 5 dias a la semana.

Los sensores requieren una limpieza de polvo cada mes a fin de evitar acumulacién de polvos.
6.2.5 Ergonomia y seguridad del Transportador X-Y

El transportador estara conectado un tablero eléctrico de circuitos de fuerza y control para que
el ciclo de trabajo se desarrolle de manera automatica, de esta manera el operario de la maquina
solo inspeccionara 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 esta
disefiado con minimos elementos que causen atrapamiento de miembros superiores y/o
inferiores gracias a que los motorreductores estan 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.



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 evaluacion bajo criterios técnicos permiten
desarrollar sistemas mecanicos que se ayudan de la parte eléctrica, neumatica y control
electrénico para garantizar seguridad, ergonomia y eficiencia en el disefio.

El uso del software CAD para crear elementos, ensamblar subsistemas y verificar
funcionalidad del disefio permite una mejor evaluacion del desempefio de los

componentes que conforman el transportador X-Y.

La generacion de planos de los elementos particulares que conforman el transportador
X-Y son necesarios para empezar con la construccion del sistema propuesto, los
elementos normalizados propuestos para el ensamblaje son de uso comdn y de facil

acceso en la industria.

Recomendaciones

El uso del sistema neumatico 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-mecanico que realice el mismo trabajo.

En la actualidad el mercado de transportadores con bandas modulares va teniendo
mayor uso, se recomienda el disefiar un sistema de rodillos y bandas modulares a fin de

establecer posibles mejoras segun la necesidad de la industria.

Para obtener una mejor eficiencia del sistema se recomienda reducir peso del sistema,
se recomienda realizar una propuesta de disefio con rodillos construidos de nylon 6

(grilon) y evaluar el desempefio de cada material frente a la caja de carton.
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Anexo 2: Hoja técnica del Motorreductor SAF37DR2S63M4_BEO03

Informacion  del producto

SEW

Descripcion de catalogo

SAF37TDR2563MA/BED3

Motorreductores de tomilla sin fin 5. DRS. (IET)

Datos de producto

Yelocidad nominal del motor
Welocidad de salida

fndice de reduccign total

Par de salida

Factor de servicio SEW-FB
Posicion de montaje

Pintura imprimacion/Capafinal
Posicion de la caja de bornes [7]
Posicion de entrada del cable
Eje hueco

Tipo de disefio

Lalida de carga radial permitida a
n=1750

Cantidad de lubricante Ter
reductor

Diametro de la brida

Brida

Potencia del motor
Factor de duracidn

Clase eficiente

Eficiencia (50/75/100% Pn)
Marcado CE

Tensidn del motor

Tipo de conexion

Esquema de conexionado
Frecuencia

Corriente nominal

Cos Phi

Clase de aislamiento

Tipo proteccion del motor
Requisito del disefio

[1/min] : 1675
[1/min] - 108

tMi1A
= 7031 Gris azulado (51370310)
[*1: 180
tX
[mm] - 20
: Reductor con brida BS y eje
hueco
[M] : 3570

[Litro] : 0,25

[mm] = 120
120
[kW] - 0,25
© 51-100%
- IE1
[%] : 62,8/ 67.2F 68
- No
[V] - 2304460
: Doble estrella / Estrella
- R76
[Hz] : 60
[A):1,4/07
- 0,62
= 155(F)
- IPSS
: IECB0034 (sin CE)

Momentos de inercia de masa {en [10-* kgm?] : 4,40

referencia al lado de entrada)
Peso

Par de frenado

Yoltaje del freno

Control de freno

Caracteristicas adicionales

Voltaje del freno (220V DC)
Aislamiento térmico 155(F)

[kg] - 14,80
[Mm] : 3,4
[V]: 220=
- OHME/DC

Freno BEOQ3- SEW - freno de disco (220=V, 3,4 Nm)

Grado de proteccidn [P 55

Contral del freno Sin control de freno

Tensidn, frecuencia, bobinado

Lo informacin gl peodicio Wesenit No MEPRSONE una oloia on ibmincs egaks. La informacion Mcnica debe condimarnsa an una vonficacdn bonica firal. Esta
warificacitn soleva a cabo al crear b olemapedida. Un condrats legaimenie vinculanin requies un pedido malimde por lpane dewardanie y una confrmaddn del
pedids emiida por SEW-EURDDRIVEGmbH & ColG.

Puda enconitar & peso nod @aco on la confrmacion del pedida. Por razones ibonicas, of peso real puode diei do esta informacion.

DCVersion 249 5P2
Crado en: 110VAZE 3:24:57 CEET



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

A36
Us Acero
g O | Modulo de elasticidad
‘\ N ) 200
US 2.000 ODx0.125 WALL
. O | Momento de inercia
‘\ N | 1.34846287276506e-7
44.4x102* m
I
3
.0‘
-,
50.8x10* m
Longitud

1.118

.
o
3

0.05 m
1.118 m
1.118 m

Frrrrs.

GPa

m*

m

483 N

9.77 N-m

-94.88

-94.88

53N

-9.88 N-m

N/m

N/m



-14.1e-6 m

N €°8%

Shear

167
V' Factor de seguridad

Flexure

Q, 167
Factor de seguridad

Deflection

L /360

Displacement

94.9 N/m

1.118 m

48.3 N

Vi

-53

Max Shear Stress

Safety factors are not applied in this sanity check.
203,000 Pa

T
max

-223,000 Pa

4.91 N-m

M

-9.77 N-m -9.88 N-m

Bending stress along strong principal axis

Safety factors are not applied in this sanity check.

1.83e6 Pa 1.86€6 Pa
g
Top
-923, a
923,000 Pa
a
Bottom
-1.83e6 Pa -1.86e6 Pa
Ll

-14.2e6'm

N €S

53N

Carga de corte méxima

21,200 N

Resistencia al corte admisible

9.88 N-m

Carga méxima de momento
1,070 N-m
Resistencia a la flexion admisible

1,070 N-m

Limite de fluencia

Not applicable

Pandec local



Anexo 4: Propiedades mecénicas del acero ASTM A-36

ACERO ESTRUCTURAL

ACERO ASTM A36

=

1. Descripcion: Acero al carbono estructural conocido como hierro negro, de calidad estructural para el usc
en puentes y edificaciones remachadas, atomilladas o soldadas.

2. Normas involucradas: ASTM A 36/A 36M - 04

3. Propiedades mecanicas: Esfuerzo a la fluencia minimo: 250 MPa (36300 PSI)
Esfuerzo a la tension: 400 - 550 MPa (58000 - 79800 PSI)
Elongacion minima en 50 mm (2"): 23%
Mdédule de elasticidad 200 GPa {29000 KSI)

4. Propiedades fisicas: Densidad 7.85 g/cm® (0.284 Ib/in’)

5. Propiedades quimicas: 0.25-029%C
0.60-1.20 % Mn
0.15-0.40 % Si
0.04 % P madx
0.05% $ max

é. Usos: Para componentes estructurales en general.

7. Tratamientos térmicos: Usualmente a este material no se le da tratamiento térmico debido a que son parte
estructural. Puede ser cementado para aumentar la dureza superficial mientras mantiene su nicleo tenaz.

NOTA:

Lasvaleres exgresodos en las propiedades mecdnicas y fiscas caresponden oy
a fos valores promedio que se espera cumpla € matenay. Tales valores (506) 259] -75]4 (o)
son pava onentar o aquela persona que debe diseriar o construr algin

compaonente o estruciwva pero en ningdn momento se deben considerar (506) 2551- 4169 é

coma valares estctamente exactos para su wio en ef disefo.

info.clientes@sumiteccr.com3hd




Anexo 5: Propiedades mecénicas del acero AlSI 1018

Carbon Steel Grade 1018 Data Sheet
AIS| 1018 Steel, cold drawn

Key Words: carbon steels, AMS 5069, ASTM A108, UNS G10180, AS 1442 K1018
(Australia), AS 1443 K1018, CSN 12020 (Czech), CSN 12022, AFNOR NF A33-101
AF42C20, DIN 1.0453, DIN C16.8, DGN B-301 1018 (Mexico), COPANT 331 1018 (Pan
America), COPANT 333 1018, MST.T (Russia), ST.20A, ST.3, ST.3T, GOST M18S, GOST
23570 18ps, GOST 23570 18sp, GOST 5520 18K, GOST 5521 S, NBN 629 D37-2
(Belgium), NBN 630 E37-1, NBN 630 E37-2, NBN A21-221 C17KD, BDS 9801 S (Bulgaria),
GB 715 ML3 (China), TS 302 Fe35.2 (Turkey), TS 346 Fe35, BS 970 080A17, DEF
STAN95-1-1 C1018

Component Weight %
& Max 0.20
Fe 98.81-99.26
Mn 0.60-0.90
P Max 0.040
8 Max 0.050
. . . . Cold Hot Wire
Physical Properties Metric English Comments Head Forge Form
Density 7.87 gfcc 0.284 Ib/in?

. . . . Cold Hot  Wire
Mechanical Properties Metric English Comments Head Forge Form
Hardness, Brinell 126 126

Converted from
Hardness, Knoop 145 145 Brinell hardness.
Converted from
Hardness, Rockwell B 71 71 Brinell hardness.
Hardness, Vickers 131 131 anverted from
Brinell hardness.
Tensile Strength, Ultimate 440 MPa 63800 psi
Tensile Strength, Yield 370 MPa 53700 psi
Elongation at Break 15% 15% In 50 mm

Reduction of Area 40% 40%



Anexo 6: Caracteristicas tecnicas del Rodamiento 6003

13/1/25, 10:52 p.m.

Image may differ from product. See technical specification for details.

Descripcion general

6003 - Rodamientos rigidos de bolas | SKF

6003

Rodamiento rigido de bolas

Los rodamientos rigidos de una hilera de bolas son especialmente versatiles, tienen una
baja friccion y estan optimizados para un bajo nivel de ruido y vibraciones, lo que permite
alcanzar altas velocidades de giro. Soportan cargas radiales y axiales en ambos sentidos,
son faciles de montar y requieren menos mantenimiento que muchos otros tipos de
rodamientos.

Diseno sencillo, versatil y robusto

Baja friccion

Capacidad de alta velocidad

Soportan cargas radiales y axiales en ambos sentidos
Requieren poco mantenimiento

akF

Dimensiones Rendimiento
Didmetro interno 17 mm Capacidad de carga dindmica basica 6.37 kN
Diametro exterior 35 mm Capacidad de carga estatica basica 3.25kN
Ancho 10mm Velocidad de referencia 45000 r/min
Velocidad limite 28 000 r/min
Clase de rendimiento SKF SKF Explorer
Propiedades Logistica
Ranuras de llenado Sin Peso neto del producto 0.0375 kg
Cantidad de hileras 1 Codigo eClass 23-05-08-01
Elemento de fijacion, aro exterior del Ninguna Codigo UNSPSC 31171504
rodamiento
Tipo de agujero Cilindrico

Jaula

Disposicion ajustada
Juego radial interno
Material, rodamiento
Recubrimiento
Sellado

Lubricante

Caracteristica de relubricacion

Chapa metélica

No

CN

Acero para rodamientos

Sin

8in

Ninguna

Sin



Especificacion técnica

——B— Dimensiones
f2
RN Iy d 17 mm Didmetro del agujero
ry @ — D 35 mm Diametro exterior

2 ) B 10 mm Ancho

dy =23mm Diametro del resalte
D D2 d d‘I D: =3L2mm Diadmetro del rebaje

rnz min. 0.3 mm Dimensién del chaflan

Dimensiones de los resaltes

fa
T @_ da min. 19 mm Didmetro del resalte del eje
j— ra 1 D, max. 33 mm Didmetro del resalte del
soporte
N max. 0.3 mm Radio del eje o acuerdo del
soporte
D, d,
: N
Datos del calculo
Clase de rendimiento SKF SKF Explorer
Capacidad de carga dinamica basica C 637 kN
Capacidad de carga estatica basica Co 5.25kN
Carga limite de fatiga Py 0.137 kN
Velocidad de referencia 45 000 r/min
Velocidad limite 28000 r/min
Factor de carga minima k; 0.025
Factor de caleulo ) 14
Clase de tolerancia
Tolerancias dimensionales P&

Desviacion radial P5



Informacion del producto

Anexo 7: Hoja técnica del Motorreductor SAF37DR2S63M4_BEO03

Descripciéon de catalogo

RO7DRNB3IMABEDS

Motorreductores de engranajes cilindricos R..DRN.. (IE3)

Datos de producto

Velocidad nominal del motor
Velocidad de salida

indice de reduccidn total

Par de salida

Factor de servicio SEW-FB
Posicién de montaje

Pintura imprimacion/CapaFinal
Posicidn de |a caja de bornes [7]
Posicion de entrada del cable
Eje de salida

Tipo de disefio

Salida de carga radial permitida a
n=1750

Cantidad de lubricante 1er
reductor

Potencia del motar

Factor de duracion

Clase eficiente

Eficiencia (50/75/100% Pn)
Marcado CE

Tension del motor

Tipo de conexion

Esquema de conexionado
Frecuencia

Carriente nominal

Cas Phi

Clase de aislamiento

Tipo proteccion del motor
Requisito del disefio

Momentos de inercia de masa {en [10-* kgm?] :

referencia al lado de entrada)
Peso

Par de frenado

Voltaje del freno

Control de freno

Caracteristicas adicionales
Eje de salida: 20x40 mm
Aislamiento térmico 155(F)

[1/min] :
[1/min] :
11831
[Mm] :
12,70
M
: Sin pintar
WE
12
[mm] :
: Disefio con patas
[N]:

[Litro] :

kW] :
1 51-100%
1 IE3
%] :
: Mo
1 2307400
: Triangulo / Estrella
tR13
[Hz] :
[A]:
: 0,59
: 155(F)
1 IP55
: IEC60034 (sin CE)

[kg]:
[Mm] :
[v]:

1 BG

1695
93

19

270

20x40

1120

0,12

0,18

635/685/70

60
1,04 /0,6

4,50

10,50
21
230

Freno BEOQ3- SEW - freno de disco (230 V, 2,1 Nm)

Grado de proteccion IP 55

Control del freno BG - sin conmutacian electrdnica

Tension, frecuencia, bobinado
ECO2 aluminio natural

Lainformacidn del producto presenld fo representd und oféta en léminds legales, Lairfomacion tcnica debe confirmarse en una veficacon técnica final. Esta
verficacion S& lleva & cabo al crear |a ofenaipedide. Un corfratd legalments vinculanie requiere un padido realizado por la parte demandante y una confirmacdn de
pedido amifda por SEW-EURDDRIVEGmEH & CoKG.

Puede encontrar & paso nelo exacio en s confrmacdn del padido. Por razonas scnicas, & paso real pusde diferr de esta infarmacion,

DC Version 2.48 3P3
Creado en: 1700172025 2:37.06 CEST



Cilindro normalizado
DSBC-50-25-PPVA-N3

Nidmero de articulo: 1366948

Hoja de datos

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

FESTO

I —

U l

= General operating condition

Caracteristica Valor
Carrera 25 mm
Diametro del émbolo 50 mm
Rosca del vastago M16x1,5

Amortiguacion

Amortiguacion neumatica, regulable en ambos lados

Posician de montaje

Cualguiera

Conforme a la norma

150 15552

Extremo del vistago

Rosca exterior

Forma constructiva

Embolo
Vistago
Camisa perfilada

Deteccidn de posicion

Para sensor de proximidad

Simbolo

00991235

Variantes

Vastago simple

Presidn de funcionamiento

0.04 MPa ... 1.2 MPa

Presidin de funcionamiento

0.4 bar ... 12 bar

Modo de funcionamiento

Doble efecto

Medio de funcionamiento

Aire comprimido segdn ISO 8573-1:2010 [7:4:4]

Nota sobre el medio de trabajo/mando

Admite funcionamiento con lubricacién (lo cual requiere seguir
utilizandolo)

Clase de resistencia a la corrosion CRC

2 - riesgo de corrosién moderado

Conformidad PWIS

VDMA24364-B1/B2-L

Clase de sala limpia

Clase 6 segin 150 14644-1

Temperatura ambiente -20°C...80°C
Energia de impacto en las posiciones finales 1)
Longitud de amortiguacién 22 mm
Fuerza tedrica con é bar, retorno 990N
Fuerza tedrica con 6 bar, avance 1178 N
Masa mavil 428 ¢
Masa mévil con carrera de 0 mm 365¢
Aumento masa mévil por 10 mm de carrera 5g
Peso del producto 1330 ¢
Peso basico con carrera de 0 mm 1190 g
Peso adicional por 10 mm de carrera S6g
Tipo de fijacién A elegir:

Con rosca interior
Con accesorios




Caracteristica

Valor

Conexién neumatica

G1/4

Nota sobre el material

Conformidad con la Directiva RoHS

Material de la tapa

Fundicién inyectada de aluminio, recubierta

Material de la junta del émbolo

TPE-U (PU)

Material del émbolo

Aleacion de forja de aluminio

Material del vastago

Acero de alta aleacion

Material de la junta rascadora del vastago TPE-U (PU)
Material de la junta de tope TPE-U (PU)
Material del @émbolo de tope POM

Material de la camisa del cilindro

Aleacion forjada de aluminio, superficie pulida y anodizada

Material de las tuercas

Acero, galvanizado

Material del cojinete

POM

Material tornillos con collar

Acero galvanizado

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

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

transportador rodillos y bandas)




16 | 15 | 14

12

11

Detalle A
Escala 1:1.5

Detalle D
Escala 1:1.5

Detalle F
Escala 1:1.5

Detalle G
Escala 1:1.25

Detalle E
Escala 1:1.5

Detalle B
Escala 1:1.5

Detalle H

Detalle C
Escala 1:1.5

Escala 1:1.5

T
L

D
®
- 55| 2 EXTREMO DE RODILLO LISO NYLON 6
5.4 | 74 ANILLO SEFGER E-17 AIS/ 10/8
5.3 24 RODAMIENTO 6003-2RS/
5.2 | 24 PUNTA DE CONEXION DE RODILLO A/S/ 1018
5/ 2 EXTREMO DE RODILLO CON CANAL NyLov 6
2.11 % 5 /2 RODILLO TRANSPORTADOR ¥ A/C CED. 40
4.7 /6 TUERCA A/C MIO
C 0.6 2 PERNO A/C MBX4L0O 4./ 38 PERNO A/C MIOX40
0.5 12 ANILLO SEEGER E-15 4 2 PLACA LATERAL TRANSPORTADOR X Ac. ST37
0.4 12 ANILLO SEEGER /-35 54| 4 TuercA A/C M2
0.3 2 RODAMIENTO 6202-2RS/ 33| 4 ARANDELA PLANA A/C 8MM
02| 1”2 BUJE SOPORTE DE RODAMIENTO A/ST 1018 32| 16 PERNO A/C M8X25
Detalle I 0] 2 POLEA GIRATORIA LATERAL NYLON 6 3/ | 4 PLACA CONEXION DE CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37
Escala 1:1.5 /0 /2 SOPORTE DE POLEA LATERAL Ac. ST37 3 4 CILINDRO NEUMATICO
- 96| 4 TuercA A/C M2 213 / PLACA NIVELADOR DE SOPORTE Ac. ST37
95| 4 ARANDELA DE PRESION A/C 121 221 1 PLACA ANCLAJE DE SOPORTE Ac. ST37
94| 4 ARANDELA PLANA A/C 12MM 20 | 44 ARANDELA DE PRESION A/C 10MM
9.3 4 PERNO A/C MIZX40 20| 58 ARANDELA PLANA A/C [0MM
9.7 Z CHUMACERA UCFL-205-D/ 2.9 6 PERNO A/C MIOX30
9/ | / POLEA TRANSMISION DE BANDA REDONDA AISI 1018 28| |/ ARANDELA PLANA A/C 12MM
9 / EJE DE TRANSMISION TRANSPORTADOR ¥ AIST 1018 27 1 PERNO A/C MI2X80
B 87| 2 PERNO A/C MIOX90 2.6 / PLACA SOPORTE DE MOTOREDUCTOR EJE X Ac. ST37
86| / PLACA TENSOR 1ZQUIERDO Ac. ST37 25| 8 TUERCA A/C 6MM
85| / BLOQUE TENSOR DERECHO AIST 1018 24| 8 ARANDELA DE PRESION A/C 6MM
84| 2 PLACA DE TRANSMISION EJE ¥ Ac. ST37 23| 2 ARANDELA PLANA A/C 6MM
83| 4 PERNO A/C M6X30 2.2 8 FERNO A/C M6X35
82| / PLACA CONEXION DE MOTOREDUCTOR EJE ¥ Ac. ST37 2/ | 1 POLEA DE TRANSMISION EJE X A/S/ 10/8
8/ | / MOTOREDUCTOR TRANSPORTADOR ¥ 2 / MOTOREDUCTOR TRANSPORTADOR X
- 8 / EJE DE RODILLO TENSOR DE BANDA REDONDA /5] 10/8 L] 2 CONECTOR DE TRANSPORTADOR EJE X Ac. ST37
4| 2 PLACA B CONEXION CON CILINDRO NEUMATIFO Ac. ST37 / / ESTRUCTURA Ac. ST37
73| 6 GUIA DE BANDA REDONDA EJE ¥ PoL) Cor 210 TEM | Cant. | PaG. | Fis. DENOMINACION N° PARTES | MATERIAL | TRATAMIENTO
72| 6 SOPORTE DE GUIA_DE BANDA REDONDA _ ALUMINIO FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
71| 2 PLACA A CONEXION CON CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37 DIBUJADD 02/02/2025 | MiL7on fiaay SALESIANA
7 / ESTRUCTURA DE TRANSPORTADOR EJE Y Ac. ST37
63| 2 PLACA CONEXION DE RODILLO GUIA Ac. ST37 COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRIZ CUENCA
A 6.2 | I POLEA DE GIRO LIBRE NYLON 6 o
6/ 10 RoblLL0 sepamiook Nriow e Escaa | O OB TRANSPORTADOR X-Y i
6 2 EJE DE RODILLO GUIA DE BANDA REDONDA /] 10/8 /35 1S0 2768 Ul COMPONENTES MECANICOS ;
ITem | Cant. | PaG. | Fia. DENOMINACION N° PARTES | MATERIAL | TRATAMIENTO N® Hoss 16
| 6 | S | 4 | 3 | 2 | 1




|
- ¢ @
- r 3
B L. J
 — S p —N
i.\/
29| 6 PERNO A/C MIOX30
28| / ARANDELA PLANA A/C 12MM
27| / PERNO A/C MIZX80
26| / PLACA SOPORTE DE MOTOREDUCTOR EJE X Ac. ST37
25| 8 TUERCA A/C 6MM
24 8 ARANDELA DE PRESION A/C 6MM
23| 12 ARANDELA PLANA A/C 6MM
22| 8 PERNO A/C M6X35
2/ / POLEA DE TRANSMISION EJE X AIS/] 1018
2 / MOTOREDUCTOR TRANSPORTADOR X
L/ 2 CONECTOR DE TRANSPORTADOR EJE X Ac. ST37
/ / ESTRUCTURA Ac. ST37
3.4 4 TUERCA A/C MI2 ITEM | CANT. | PAG. | FI6. DENOMINACION N° PARTES MATERIAL TRATAMIENTO
33| 4 ARANDELA PLANA A/C MM FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
32| /6 PERNO A/C MBXZ5
, . 02/02/202, SALESIANA
3./ 4 PLACA CONEXION DE CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37 DigaAbo 5| MuTow leay I R
5] 4 CILINDRO NEUMATICO COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRI, CUENCA
215 / PLACA NIVELADOR DE SOPORTE Ac. ST37 ToL. GEN. Houa N°
20120 / PLACA ANCLAJE DE SOPORTE Ac. ST37 £scaLA 7- /?A/\/S/D 0/? 7- ,400/? /\/ - )/ 2
21 44 ARANDELA DE PRESION A/C 10MM /6.5 /50 2768 [7A BASE ESTRUCTURAL N° HouAs 6
210 58 ARANDELA PLANA A/C 10MM
5 | 4 3 | 2 | 1




1160 =

|
L C
B S
| 3
| 1L
|
s |
|
712
A Of f -
~-20
N6
3/ | 4 PLACA CONEXION DE CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37
203 PLACA NIVELADOR DE SOPORTE Ac. ST37
2020 |/ PLACA ANCLAJE DE SOPORTE Ac. ST37
L/ Va CONECTOR DE TRANSPORTADOR EJE X Ac. ST37
M10 / / ESTRUCTURA Ac. ST37
/TEM | CANT. | PAG. | FIG. DENOMINACION N° PARTES MATERIAL | TRATAMIENTO
FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
| DIBUJADO 02/02/2025 | MiLtow lLBay SALESIANA
¥¢14 o COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRIZ CUENCA
o
N I TRANSPORTADOR X-Y Hou 5
/:8 IS0 2768 VL DIMENSIONES PARA ENSAMBLAJE DE ESTRUCTURA N° HoJAS /6

6 | 5 | 4 ZI& 3 | p) | 1
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Escala 1:1

b I +~———50——m—<\—150——><\—150 ——>=—-150 —/=— 150 — /' =—150 —/'»=\— 150 —=——— 50—
| |
)
| ™ | | | | | | |
i _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _
g O oo o Hoolla
j ] | | | | | | | @10
~——30 —‘
. N6
Tolerancia general £0.05mm
Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45° v/i
G 50— ey e
C
~—80 ——( N ~— 40—~
I T C+> 100 ——==30—
I}
= ! 4
ﬁ A 40 —~ |10
@10 l f B
) @ o 1 !
. 7 | 2| @t
LN
(@) —
l ~—M12
160 —
o ‘ T
I |
B
!
—i
[ N6
10— l—
N6
Tolerancia general £0.05mm / Tolerancia general £0.05mm
—— 80— Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45° Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
= D 47— =9 3./ 4 PLACA CONEXION DE CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37
213 / PLACA NIVELADOR DE SOPORTE Ac. ST37
$ & 212 |/ PLACA ANCLAJE DE SOPORTE Ac. ST37
~— 39 L | 2 CONECTOR DE TRANSPORTADOR EJE X Ac. ST37
o @40 7< -\ /TEM | CANT. | PAG. | FIG. DENOMINACION N® PARTES | MATERIAL | TRATAMIENTO
o .
\/ T FECHA NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
A Q} = DIBUJADO 02/02/2025 | MiLtow lLBay SALESIANA
l COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRI., CUENCA
N6 TOL. GEN. HosA N° 4
=327 N TRANSPORTADOR X-Y
Tolerancia general £0.05mm Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45° /:2 150 2768 COMPONENTES DE BASE ESTRUCTURAL N°® HoJAs /6
6 | ) | | 2 | 1




@ A —] ’<~6 g
Seccion A-A

— — -
P60 M6 Escalal: 2
@80
(a\]
9 =6 ve
N v
\ _,I - 7

\ R4—\
220

20 N5

Tolerancia general £0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

10—
o
™

15—

N5
Tolerancia general £0.05mm v/i
Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
2.6 / FPLACA SOPORTE DE MOTOREDUCTOR EJE X Ac. ST37
2./ / POLEA DE TRANSMISION EJE X AIS/ 10/8
ITEM | CANT. | PAG. | F6. DENOMINACION N° PARTES MATERIAL TRATAMIENTO
FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
DIBUJADO 02/02/2025 | MiLton lLBay SALESIANA
COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRIZ CUENCA
TOL. GEN. HoJA N° 5
£5cALA TRANSPORTADOR X-Y
/4 /SO 2768 vL COMPONENTES DE BASE ESTRUCTURAL N° Houas /6

N



DETALLE C
SCALE 1:4

4.2 | 16 TUERCA A/C MIO
4./ 38 PERNO A/C MIOX40
4 2 PLACA LATERAL TRANSPORTADOR X Ac. ST37
[TEM | CANT. | PAG. | Fl6. DENOMINACION N°® PARTES MATERIAL | TRATAMIENTO
FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
5.5 | 2 EXTREMO DE RODILLO LISO NyLow 6 DIBUIADO 02/02/2025 | M ow laay SALESIANA
A 5.4 | 24 ANILLO SEEGER E-I7 . P
5351 2 RODAMIENTO 6003-2RS/ COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRIZ CUENCA
52 | 24 PUNTA DE CONEXION DE RODILLO AISI 1018 TOL. GEN. Houa N°
5/ 1 /2 EXTREMO DE RODILLO CON CANAL NyLow 6 EScALA TRANSPORTADOR X-VY 6
5 /12 RODILLO TRANSPORTADOR Y A/C CED. 40 /.5 IS0 2768 VL COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE X N° Houds /6
ITEM | CANT. |PAG. | FI6. DENOMINACION N° PARTES MATERIAL | TRATAMIENTO
6 | 5 | 4 3 | 2 | 1
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~——150———~——150 52—

C 1004 N6 |C

Escalal:6 v/i
Tolerancia general £0.05mm

Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°

O, 639 "
B ___II_
| _
[Tubo redondo estructural i _ _ Q-
LSS
————————————————— Ajuste para —| L
Rod. 6003-2RS1 —
B N \
© —
2 — — — — 3 ~——30—
LSS S 50
Tolerancia general £0.05mm
— Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
55 | 24 EXTREMO DE RODILLO LISO NYLON 6
5 /2 RODILLO TRANSPORTADOR Y A/¢C CED. 40
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COMPROBADO 02/02/2025 | InG. MarLON QUINDE SEDE MATRI, CUENCA
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Escala 1:3 Detalle B
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Escala 1:3
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X
0.6 12 PERNO A/C MEX4L0
0.5 12 ANILLO SEEGER E-15
0.4 /2 ANILLO SEEGER /-35
0.3 12 RODAMIENTO 6202-2RS/
0.2 12 BUJE SOPORTE DE RODAMIENTO AISI 1018
0.1 12 POLEA GIRATORIA LATERAL NYLON 6
10 /2 SOPORTE DE POLEA LATERAL Ac. ST37
9.6 4 TUERCA A/C MIZ
95| 4 ARANDELA DE PRESION A/C 12MM
94| 4 ARANDELA PLANA A/C 12MM
93| 4 PERNO A/C MIZX40
9.7 7 CHUMACERA UCFL-205-D/
9./ / POLEA TRANSMISION DE BANDA REDONDA AIS/ 1018
9 / EJE DE TRANSMISION TRANSPORTADOR Y AIS! 1018
87 7 PERNO A/C MIOX90
86| / PLACA TENSOR IZQUIERDO Ac. ST37
85 / BLOQUE TENSOR DERECHO A/IS/ 1018
84| 2 PLACA DE TRANSMISION EJE Y Ac. ST37
83 4 PERNO A/C M6X30
8.7 / PLACA CONEXION DE MOTOREDUCTOR EJE X Ac. ST37
8./ / MOTOREDUCTOR TRANSPORTADOR Y
8 / EJE DE RODILLO TENSOR DE BANDA REDONBA A1S] 1018
Detalle F 731 6 GUIA DE BANDA REDONDA EJE ¥ PoL) Cor 210
Escala 1:3 72| 6 SOPORTE DE 61{/21 DE BANDA REDONDA ALUMINIO
DetalleG 7./ 4 PLACA CONEXION A CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37
Escala 1:3 7 / ESTRUCTURA DE TRANSPORTADOR EJE Y Ac. ST37
' 6.3 2 PLACA CONEXION DE RODILLO GUIA Ac. ST37
6.2 | 12 POLEA DE GIRO LIBRE NYLON 6
6./ /0 RODILLO SEPARADOR NyLoN 6
6 2 EJE DE RODILLO GUIA DE BANDA REDONDA A/S/ 10/8
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COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE
2 TRANSPORTADOR X-Y o h” g
/:3.5 150 2768 VL COMPONENTES DE TRANSPORTADOR EJE Y N Houds 16
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La estructura esta formada por tubos cuadrado estructural de 25x2mm
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HEl I 7 / ESTRUCTURA DE TRANSPORTADOR EJE Y Ac. ST37
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6.2 /2 POLEA DE GIRO LIBRE NYLON 6
6./ /0 RODILLO SEPARADOR NYLON 6
6 7 EJE DE RODILLO GU/:4 DE BANDA REDONDA A/S/ 1018
ITEM | CANT. | PAG. | Fl6. DENOMINACION N° PARTES MATERIAL TRATAMIENTO
FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
DIBUJADO 02/02/2025 | MiLton lLeay SALESIANA
COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRI, CUENCA
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Escala 1:1.25 v/i
Tolerancia general £0.05mm
Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
J4 | 2 PLACA B CONEXION CON CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37
7./ 2 PLACA A CONEXION CON CILINDRO NEUMATICO Ac. ST37
6.3 2 PLACA CONEXION DE RODILLO GUIA Ac. ST37
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FECHA: NOMBRE: UNIVERSIDAD POLITECNICA
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COMPROBADO 02/02/2025 | ING. MARLON QUINDE SEDE MATRIZ CUENCA
TOL. GEN. HosA N°
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N




= 905 VP le—25 — Detalle B
~ Escala2:1
1 e
10 2= |~
VA 955
N5
Tolerancia general £0.05mm v/i
Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
M10
AN [
\ T T T
N // l ————————
e—— 14— 25
Escala 2:1 N6
Tolerancia general £0.05mm
_B. Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
e 30—
M10
_\3"\
Do
[T
|
o
10 ‘I‘
10 N6
Tolerancia general £0.05mm v/i
Eliminar aristas vivas con chaflan de 0.25x45°
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