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1. EL PROBLEMA DE INVESTIGACION

1.1. Formulacion del Problema

La empresa Mecanica de Precision A.S.A utiliza platos divisores manuales que, a pesar
de cumplir con la necesidad, trabajan con un error de precisién de 0.5 décimas de
milimetro, por ello se generan pérdidas econdmicas, tiempos que podrian ser utilizados
en la fabricacion de mayor numero de componentes, la pérdida innecesaria de tiempos se
genera en la realizacion de calculos, cambio de discos perforados, calibracién de compas,

operacién manual, entre otros.

El no contar con la innovacion de tecnologia en maquinas herramientas permite que la
empresa tenga pérdidas excesivas en sus ingresos al no ser una empresa competitiva. La
fabricacion de componentes mecanicos también implica horas de capacitacion y
experiencia de operador lo cual hace que el trabajo sea delimitado a personas expertas en
el tema, al no contar la empresa con el presupuesto necesario es obligada a investigar

sistemas de mecanizado que permitan alcanzar un nivel de precision mayor
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1.2.  Objetivos

1.2.1 Objetivo general

Disefiar y construir un sistema de automatizacion programable en un plato divisor
utilizando componentes de precision como: servo motor, servo driver, tarjeta de control
Arduino, pantalla touch para la empresa Mecéanica de Precision A.S.A, permitiendo

optimizar horas hombre y puesta a punto de la maquina.

1.2.2 Objetivos especificos

e Seleccionar componentes eléctricos, electronicos y mecanicos que permitan
alcanzar la precision (0.2°) que requiere la empresa.

e Analizar la optimizacion de tiempo a la hora del maquinado.

e Diseflar y construir un sistema de automatizacion programable para el plato

divisor.

1.3.  Justificacion

Actualmente la empresa Mecéanica de Precision A.S.A utiliza platos divisores
manuales que cumplen la necesidad en la fabricacion de componentes mecanicos, aun asi
obteniendo un margen de error de 0.4 décimas de milimetro, pérdidas de tiempo en la
realizacion de célculos, cambio de discos perforados, calibracion de compas, con ello
generando perdidas econdmicas.

El disefio y construccion de un sistema de automatizacién es importante para la
empresa ya que le va a permitir obtener la precision adecuada para la fabricacion de
componentes de alta calidad, mayor demanda de trabajos, entrega en menor tiempo,
fabricacién en serie, reduccion de tiempos, costos por hora hombre, hora maquina.

Con la ejecucion del proyecto se beneficia directamente a la empresa y al personal,
permitiendo generar un ahorro econémico por adquisicion nueva, el importar un plato
divisor motorizado implica gastos de compra, importacion, desaduanizacion que sobre
pasa el presupuesto de la empresa ,fabricar mayor nimero de componentes en menos

tiempo y con mayor precision, por ello generando mayor competitividad asi como mayor
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ingreso de dinero, mayor de manda en la industria, desarrollando un plan piloto a futuro
para el equipamiento de fresadoras en la industria nacional.

Se ejecuta de manera rapida la construccion del sistema de automatizacion con una
lista de componentes de alta precision que facilmente se encuentran en el mercado, para
que la empresa pueda implementar el plato divisor en su fresadora universal convencional

y poder iniciar con la fabricacion de componentes mecanicos de alta precision.

FOTOGRAFIA 1: plato divisor motorizado.

Fuente:colombo folippetti

FOTOGRAFIA 2: controlador arduino.

Fuente: maquineros cnc
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1.4 Alcance

Se realiza la automatizacion de un plato divisor para la empresa Mecéanica de Precision
A.S.A utilizando componentes de precision como: servo motor, servo driver, placa de
control Arduino, controlador touch, que permita obtener mayor precision en la
manufactura de componentes mecanicos, al terminar la ejecucion del proyecto, laempresa
implementara de inmediato en la fresadora convencional universal Hostom el plato

divisor automatizado.
1.6 Métodos de investigacion

La automatizacion del plato divisor se la realiza bajo un método de investigacion
exploratoria, una vez planteado el problema se presentaron posibles soluciones y datos al
ser analizados, de acuerdo al dmbito laboral e industrial. Al ser presentadas posibles

soluciones se realiza una deduccion y clasificacion, asegurando una solucién viable.
1.7 Marco Tedrico
e Cabezal universal divisor.

El cabezal universal divisor es un accesorio de la fresadora, en realidad es uno de los
accesorios mas importantes, disefiado para ser usado en la mesa de la fresadora. Tiene
como objetivo primordial hacer la division de la trayectoria circular del trabajo y sujetar
el material que se trabaja. El eje porta fresas que posee el cabezal se coloca formando
cualquier angulo con la superficie de la mesa. Este accesorio se acopla al husillo principal
de la maquina, permitiéndole realizar las mas variadas operaciones de fresado.

El cabezal universal es uno de los mas cominmente usados en la industria. Se usa para
ejecutar todas las formas posibles de divisiones. Es un accesorio muy preciso y versatil.
Sujeta la pieza en uno de sus extremos, bien sea en la copa universal, entre copa y punta
0 entre puntas y es posible producirle un movimiento giratorio a la pieza en combinacion

con el movimiento longitudinal de la mesa para el fresado de hélices.

e Servomotor.

Un servomotor (también llamado Servo) es un dispositivo similar a un motor de

corriente continua, que tiene la capacidad de ubicarse en cualquier posicion dentro de su


https://www.monografias.com/trabajos16/objetivos-educacion/objetivos-educacion.shtml
https://www.monografias.com/trabajos6/diop/diop.shtml
https://www.monografias.com/trabajos16/industria-ingenieria/industria-ingenieria.shtml
https://www.monografias.com/trabajos15/kinesiologia-biomecanica/kinesiologia-biomecanica.shtml
https://www.monografias.com/trabajos10/motore/motore.shtml
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rango de operacion, y mantenerse estable en dicha posicion. Esta conformado por un
motor, una caja reductora y un circuito de control. Los servos se utilizan frecuentemente
en sistemas de radio control y en robdtica, pero su uso no esta limitado a estos. Es posible
modificar un servomotor para obtener un motor de corriente continua que, si bien ya no
tiene la capacidad de control del servo, conserva la fuerza, velocidad y baja inercia que
caracteriza a estos dispositivos.

La corriente que requiere depende del tamafio del servo. Normalmente el fabricante
indica cual es la corriente que consume. Eso no significa mucho si todos los servos van a
estar moviéndose todo el tiempo. La corriente depende principalmente del par, y puede

exceder un amperio si el servo esta enclavado, figura 3.

6\/LiCHUHN

80ST-M03520 C €
750W 3.5Nm 2000RPM

FOTOGRAFIA 3: servomotor y servodriver.

Fuente:lichuan

e Controlador (Arduino mega).

Arduino es una plataforma open-hardware basada en una sencilla placa con entradas y
salidas (E/S), analdgicas y digitales, Su corazon es el microcontrolador Atmega8, un chip
sencillo y de bajo coste que permite el desarrollo de multiples disefios. Al ser open-
hardware tanto su disefio como su distribucion es libre, puede utilizarse libremente para

desarrollar cualquier tipo de proyecto sin tener que adquirir ningun tipo de licencia.

Tiene: - 14 pines de entrada/salida digital (de los cuales 6 pueden ser usados como salidas
PWM), - 6 entradas analogicas, - una conexion USB, - un conector para alimentacion, -

un boton de reset.


https://www.monografias.com/trabajos14/control/control.shtml
https://www.monografias.com/trabajos11/teosis/teosis.shtml
https://www.monografias.com/trabajos13/radio/radio.shtml
https://www.monografias.com/trabajos31/robotica/robotica.shtml
https://www.monografias.com/trabajos12/eleynewt/eleynewt.shtml
https://www.monografias.com/trabajos13/cinemat/cinemat2.shtml#TEORICO
https://www.monografias.com/trabajos901/evolucion-historica-concepciones-tiempo/evolucion-historica-concepciones-tiempo.shtml
https://www.monografias.com/Computacion/Hardware/
https://www.monografias.com/trabajos12/desorgan/desorgan.shtml
https://www.monografias.com/trabajos12/pmbok/pmbok.shtml
https://www.monografias.com/trabajos11/usbmem/usbmem.shtml#QUEES
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e Acoplamientos rigidos.

Los acoplamientos rigidos se ofrecen en disefios de una y de dos piezas elaborados de
acero al carbono, acero inoxidable o aluminio y con opcion de chaveteros. Una gran
cantidad de tamafios estandar estan disponibles con agujero uniforme o distinto de los
dos lados desde 1/8" a 2" en la serie imperial o0 de 3 mm a 50 mm en la serie métrica.
Combinaciones de agujeros de medida métrica e imperial estan disponibles sobre pedido
especial. Cada acoplamiento rigido este marcado con el logo de Ruland y el tamafio de
los agujeros para facilitar la identificacion.

El acoplamiento rigido de una pieza tipo abrazadera aprieta el eje alrededor del didmetro
exterior completo lo cual garantiza una fuerza de fijacion mas alta y que no se dafial eje.
Comparado con acoplamientos rigidos con tornillo prisionero eso es una ventaja
importante cual les da la capacidad a transmitir un par de torsién mas alto. La version de
dos piezas tiene los tornillos en direcciones opuestas para un disefio balanceado y permita
todavia el montaje o desmontaje facil y sin necesidad a retirar otros componentes del eje,
figura 4.

FOTOGRAFIA 4: acoplamiento rigido.

Fuente: epidor

e LCD Arduino.

Este componente se encarga de convertir las sefiales eléctricas de la placa en informacién
visual facilmente entendible por los seres humanos. Debemos de dominar tanto las
conexiones como la programacion de la pantalla LCD con Arduino ya que €S un

componente muy 0til en muchos proyectos. La gran ventaja es que gracias a la pantalla
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LCD, podremos mostrar informacién de datos como temperatura, humedad, presién o
voltaje.

TETLED Touch!Screen

AN < Y. fal/\/
i\ Wy

Wwﬁ Duw g
A SIECIAM LY

uw HouToNeshatrontes.

Tutorial

FOTOGRAFIA 5: TFT touch.

Fuente: how tow mechantronic

e Seleccién de material (Aluminio prodax).

Generalidad: Aleado de alta resistencia, excelente maquinabilidad, alta conductividad
térmica, buena estabilidad, resistencia a la corrosion, bajo peso.
Aplicaciones: Moldeado; por soplado, en vacio, de espuma, de caucho, inyeccién de

termopléstico

2. ASPECTOS ADMINISTRATIVOS

2.1. Recursos humanos
Por parte del instituto:

1. ING. FABIAN NEPPAS
2. ING. ERNESTO QUISHPE
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Por parte de la empresa Mecénica de Precision A.S.A.

1. SR. Ernesto Rubén Sosa Carrera

2.2.  Recursos técnicos y materialess

NO

s

No

10
18

2.3. Viabilidad

Tabla 1: Recursos Técnicos

ESTUDIO ECONOMICO

DESCRIPCION

SERVO MOTOR 3.3N/M
TRAJETA ARDUINO MEGA

LCD PARA ARDUINO
ACOPLAMIENTO RIGIDO @8

EJE DURALON PRODAX @3" x 200MM
GASTOS EXTRAS
TOTAL

Fuente. Propia.

Tabla 2: Recursos humanos

ESTUDIO ECONOMICO
DESCRIPCION
RESMA DE PAPEL
HORAS DE DISENO
HORAS DE PROGRAMACION
DIAS DE PRUEBA
DILIGENCIAS
GASTOS EXTRAS
TOTAL

Fuente. Propia.
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VALOR
$ 250
$33
$ 52
$12
$ 63
$ 130
$ 540

VALOR
S6
$ 60

$126
$ 60
$40
$50

$342

El proyecto se realizara con el sustento econoémico de la empresa Mecanica de

Precision A.S.A, lo que nos asegura que el proyecto no tendra ninguna interrupcion, al

contar con los conocimientos necesarios y una lista de componentes que facilmente se

encuentran en el mercado.
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Se ejecuta de manera rapida la construccion del sistema de automatizacion para que la
empresa pueda implementar el plato divisor en su fresadora universal convencional y

poder iniciar con la fabricacion de componentes mecénicos de alta precision.
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AUTOMATIZACION PROGRAMABLE DE PLATO DIVISOR

28/01/2019 | 11/02/2019

Elaboracion de planos

25/02/2019 | 11/03/2019| 25/03/2019

08/04/2019

15/04/2019

24/09/2019

Cotizacion del material

Compra del material

Fabricacion de brida en aluminio

Acoplamiento de divisor a brida

Acoplamiento de brida a motor

Ensamble de divisor brida y motor

Ensamble de motor y acoplamiento rigido

Calibracion de juego de motor

Instalacion eléctrica de placa de control

Ubicacion de placa de control

Instalacién de lcd en placa de control

Instalacion eléctrica de motor

Instalacion electronica de placa de control y
servomotor

Instalacion electronica de servo driver

Calibracion de servo driver

Programacion de placa de control arduino

Pruebas de maquinado
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