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1. Introduccién

En la industria se emplea el sistema pick and place que es una técnica que consiste
en recoger un producto o material y colocarlo en otro lugar. Esta técnica tiene
multiples aplicaciones, una de éstas es la que se presenta en este trabajo la de
paletizado automatico.

Este proyecto consiste en disefiar y simular una maquina automatizada pick and
place para recoger y colocar pisos en un sistema de rodillos de transporte dirigido a
otras areas seleccion o clasificado, rectificado o pulido. La maquina (figura 1) debe
desplazarse en una estructura metalica por medio de una cremallera y su
correspondiente motor, con la velocidad que sea requerida en el area de produccion.
El agarre de los pisos sera por medio de un plano aspirado cuyo vacio se generaria
con la ayuda de dos motores y dos compuertas de aspiracién o expulsion de
acuerdo con la apertura de estas compuertas por medio de pistones neumaticos.

Para la simulacion se empleard el programa SolidWorks para analizar el
comportamiento mecéanico de los materiales y para seleccionar los elementos
mecanicos adecuados para una posible construccion. La maquina se controlara por
medio de un Controlador Logico Programable (PLC) y una ayuda visual HMI.
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Figura 1. Maquina pick and place.



2. Antecedentes

En laempresa HERSEN desarrolla maquinaria robotizada comercial para paletizado
de la cual se tomara como punto de partida para la modificacion de la estructura
para montar la maquina que se va a presentar en este trabajo [1].

En 2019 Marco David Maruri Lozano present6 el trabajo “Disefio mecatrénico de un
sistema automatico para el apilado de cajas de hasta 20 kg” [2], del que se tomara
como modelo el disefio electrénico cambiando el sistema de control.

En 2018 Ménica Lorena Medina Montafio presento el trabajo “Disefio de una mesa
elevadora para un sistema de transporte terrestre en las lineas de ensamble
aeronautico” [3], de la que se tomarda el disefio de la mesa elevadora y se le
modificara adaptandolo a los requerimientos del proyecto.

3. Justificacion

En la empresa ITALCER S.A. DE C.V. se tiene la necesidad de construir una
magquina para cargar o descargar pisos de ceramica, de la cual surgio la idea de
disefiar una maquina automatizada tipo pick and place con la que se beneficiaria en
costos de mantenimiento, velocidad de trabajo y seguridad en el personal que opera
de forma manual al cargar o descargar los pisos y al mismo tiempo dar paso a un
nuevo sistema de trabajo. En el mercado existen maquinas con diferentes
caracteristicas y costosas, que no satisfacen adecuadamente, la velocidad de
trabajo, ni la calidad con la que se debe tratar al piso, éstas son algunas razones
por lo cual se lleva a presentar un nuevo disefio como el que se muestra en este
trabajo.

4. Objetivos
Objetivo general.

Disefar y simular una maquina automatizada pick and place para pisos de ceramica
y porcelanicos de dimensiones méaximas de 60 cm x 60 cmy 12 kg por pieza.

Objetivos particulares.

Establecer los parametros de disefio conforme a los requerimientos del
Departamento de Produccion.

Disefiar la maquina apoyandose en prototipo virtual 3D elaborado en un programa
de cémputo de CAD.

Elaborar los dibujos mecéanicos de detalle de los elementos que la componen.
Simular la cinemética de la maquina.

Dimensionar los elementos necesarios para la automatizacion de la maquina.



Disefiar y simular el programa de control de la maquina a partir de la filosofia de
operacion definida por la empresa.

5. Descripcién técnica
Dimensiones aproximadas de la maquina: largo 8 m, ancho 4 m, alto 3 m.

Material manipulado pisos de ceramica y porcelanicos de dimensiones maximas de
60 cm x 60 cm y 12 kg por pieza.

Area de trabajo 9 m de largo, ancho 6 m, altura 3.5 m.

Se utilizaran motores trifasicos con tension 440 VAC y 220 VAC.
Inversores de frecuencia Yaskawa.

PLC omron

HMI Weintek.

6. Normatividad

NORMA OFICIAL MEXICANA: NOM-Z-25-1986

Estas normas se utilizaran en la realizacion del dibujo mecénico de detalle.
NOM-Z-3-1986 Vistas.

NOM-Z-4-1986 Lineas.

NOM-Z-5-1986 Rayado.

NOM-Z-6-1986 Cortes y Secciones.

NOM-Z-25-1985 Acotaciones.

Norma Oficial Mexicana PROY-NOM-004-STPS-2020. Maquinaria y equipo que se
utilice en los centros de trabajo. Sistemas de proteccién y dispositivos de seguridad.
Establecer las condiciones de seguridad de la maquinaria y equipo que se utilice en
los centros de trabajo, asi como de sus dispositivos de proteccion, para prevenir
riesgos de trabajo y proteger a los trabajadores y a las instalaciones del centro de
trabajo [4].



7. Cronograma de actividades
UEA para la que se solicita autorizacion:

Proyecto de integracion en Ingenieria Mecénica |.

N° semanas
Actividades del trimestre 21-O

1 3/4/5|/6(7(8(9|10 11|12

1 | Analizar el proceso y el disefio de la légica
de control.

Seleccionar la potencia de los motores,
reductores de los motores y los variadores
de velocidad.

Disefiar la estructura de la maquina.
Realizar el modelado 3D de las piezas en
SolidWorks.

Realizar el ensamble de las piezas 3D en
SolidWorks.

6 | Realizar el analisis de esfuerzo-
deformacién en SolidWorks.
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7 | Simular el movimiento de la maquina en
SolidWorks.

8 | Desarrollar la programacion del PLC y del
HMIL.

9 | Simular el programa de control del PLC y
del HMI.

10 | Realizar el reporte.
11 | Entrega del reporte.

8. Entregables

Simulacioén virtual de la maquina pick and place.
Dibujos normalizados.
Simulacién del programa del PLC y del HMI.

Reporte final.
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10.Apéndices
No aplica
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12.Asesoria complementaria
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13.Publicacion o difusion de los resultados
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