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1 INTRODUCCION

El galvanizado consiste en recubrir metales como hierros y aceros con una capa de zinc
gue le aporta una proteccién contra la corrosién atmosférica. Existen dos tipos de procesos
a través de los cuales se puede realizar este, los cuales son:

Galvanizado por inmersion en caliente. Este se realiza mediante la accion de introducir los
productos en un bafio de zinc a una temperatura de 450 °C.

Galvanizado en continuo. Se utiliza para galvanizar las bobinas de acero laminado de bajo,
medio y alto contenido de carbono, el cual se lleva a cabo en una linea de produccion
automatizada, donde se calientan las piezas para poder bafiarlas con zinc, formando asi la
aleacion en la superficie de estas [1].

Un robot industrial, es un manipulador multifuncional, reprogramable y capaz de mover
piezas, herramientas, o dispositivos especificos, a través de trayectorias variables, las
cuales son programadas con el fin de efectuar tareas diversas [2].

El proyecto a realizar consiste en el disefio y construccion, de un sistema electromecanico,
gue realice el desplazamiento de probetas o muestras metalicas mediante movimiento
rotacional y vertical independiente, el cual se basara en el principio de un robot industrial.

Con dicho sistema se podran realizar practicas de galvanizado de forma controlada y
segura, con el fin de evitar accidentes al tomar de forma directa las muestras metélicas del
horno vertical marca Lindberg, el cual se encuentra en el Area de Ciencia de Materiales de
la Universidad Autdbnoma Metropolitana Unidad Azcapotzalco. Los gastos de este proyecto
seran cubiertos por los asesores.



2 ANTECEDENTES

En el afio 2018 el alumno Edye Ramsés Esqueda Mondragoén, de la Universidad Autbnoma
Metropolitana unidad Azcapotzalco, present6 el proyecto titulado “Disefio y construccién de
un sistema electromecénico para inmersion de probetas en un horno vertical marca
Lindberg” [3]. De este proyecto se tomara en consideracion el sistema tipo grua para el
disefio de la estructura y se conservara el sistema de control de movimiento.

En el afio 2019 los alumnos Nicolas Alvarado Carrillo y Yamil Eduardo Gual Teros Matiz,
de la Fundacion Universidad de América, Facultad de Ingenierias, Bogotd, presentaron el
proyecto integral “Disefio de un brazo robédtico para utilizar en un laboratorio de
automatizacion” [4]. De este proyecto se considerard el analisis del disefio de trasmision de
engranaje y fuerzas que actuan.

En el afilo 2004 el alumno Jair Vargas Cortes, de la Universidad Autonoma de Occidente,
Facultad de Ingenieria, Santiago de Cali, present6 el trabajo de grado “Disefo y
construcciéon de un dispositivo manipulador de elementos robot cilindricos Jagger-F03” [5].
De este trabajo se considerara el disefio empleado y el analisis de fuerzas que acttan en el
sistema.

3 JUSTIFICACION

En el Area de Ciencia de Materiales del Departamento de Materiales de la Universidad
Autonoma Metropolitana Unidad Azcapotzalco, se cuenta con una estructura
electromecanica para galvanizado de probetas por inmersién, la cual presenta problemas
de inestabilidad y pandeo en las barras guia, lo cual ocasiona que su manipulacion sea
riesgosa para el operador.

Por lo mencionado anteriormente, surge la necesidad de disefiar y construir una estructura
electromecanica para realizar practicas de galvanizado en caliente, en las cuales los
procesos a efectuar son: la inmersion y sustraccion de las muestras metélicas, de esta
forma se logra que dichos procesos se realicen con mayor seguridad y se pueda evitar la
interaccion directa entre el operador y el horno.



4 OBJETIVOS
Objetivo general:

Disefar, construir y evaluar de un sistema electromecanico para desplazar probetas o
muestras metélicas a un horno vertical.

Objetivos particulares:

1. Disefiar un sistema electromecanico considerando que rote de 0 a 180° y se
desplace linealmente hasta 700 mm en el eje Z.

2. Construir el sistema electromecanico para la inmersion de probetas o muestras
metalicas de acuerdo con el disefio propuesto.

3. Simular el sistema electromecanico en Inventor® para determinar los tipos de
materiales a emplear.
4. Evaluar el correcto funcionamiento del sistema electromecanico.

5 DESCRIPCION TECNICA

Tomando en consideracion las dimensiones de la probeta de 12.7 mm de diametro, longitud
de 50 mm a 150 mm y masa de 90 gr a 100 gr.

Se Propone utilizar un sistema electromecanico el cual cumplira con las dimensiones siguientes:
o Radio de giro de 0 a 180° en el eje Z.

o Desplazamiento vertical de 700 mm en el eje Z.

e Longitud Horizontal del brazo de 700 mm en el eje X.
o Dos motores de paso.

e Un Sistema Arduino uno.

6 NORMATIVIDAD

Para la aplicaciéon de brazos robdéticos en la industria existen normas que establecen
lineamientos a seguir para la seguridad en la operacioén [7]. Las normas son:

¢ NFPA 86-2019, “Norma para hornos industriales”, esta norma resulta util, pues,
proporciona pautas para establecer medidas de seguridad para operar estas
maquinas. Ofrece parametros que minimizan los peligros relacionados con
incendios o0 explosiones que pueden causar dafios a maquinas, edificios o
personas.

e NMX-J-740-ANCE-2018, Robots manipuladores industriales - Caracterizacion del
disefo.

e NMX-J-741-ANCE-2018, Robots manipuladores y dispositivos robdticos -
Vocabulario. Establece los términos relativos a los robots manipuladores
industriales y dispositivos robéticos que operan en entornos industriales y no
industriales.

e NMX-J-743-ANCE-2018: Robots manipuladores industriales-Sistemas de
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intercambio automatico del efector final-Vocabulario y caracterizacion del disefio.

o |EC 62061: Estandar de seguridad para “Seguridad funcional de los sistemas de
control electrénicos, eléctricos y programables relacionados con la seguridad”.

e NMX-J-750-1-ANCE-2019, Robots manipuladores industriales — Interfaces
mecanicas - Parte 1: Plataformas Establece las dimensiones principales, la

designacion y el marcado para una plataforma circular como interfaz mecanica.

e NMX-J-750-2-ANCE-2019, Robots manipuladores industriales — Interfaces
mecanicas - Parte 2: Ejes Establece las dimensiones principales, la designacién

y el marcado de un eje con proyeccion cilindrica como interfaz mecénica.

7 CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES
UEA para la que se solicita autorizacion:

e Proyecto de integracion en Ingenieria Mecanica I.

Trimestre 22 O

- Semana
Actividades
11234 |5 |6| 7[8]9]10 11 12
Proponer la estructura para el disefio. x| x| x| x
Realizar los dibujos en elsoftware inventor. x| x| x| x
Realizar analisis de esfuerzos en elsoftware % | x
inventor.
Seleccionar los distintos materiales para el % | x
sistema electromecanico.
Cotizar y comprar los materiales. x| x| x
Manufacturar los componentes del sistema % | x
electromecanico.
Elaborar la primera parte delreporte final. x| x| x| x
Trimestre 23 |
Semana
Actividades
1123 |4|5|6| 7|8|9]10 11 12
Ensamblar el sistema electromecanico. x| x| x| x| x
Realizar pruebas de funcionamiento enel area x| x| x| x
de materiales.
Elaborar y entregar el reporte final.
y entreg P XX I X [x x| x| x| x| x|x|x]x




8 ENTREGABLES

o Reporte final del proyecto de integracion.
¢ Dibujos de detalle y explosionado del sistema.
e Sistema electromecanico funcional.
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10 TERMINOLOGIA

No aplica.

11 INFRAESTRUCTURA

Universidad Autbnoma Metropolitana, Unidad Azcapotzalco taller de mecanica 2P y en mi hogar.
12 ASESORIA COMPLEMENTARIA

No aplica.

13 PUBLICACION O DIFUSION DE LOS RESULTADOS

No aplica.
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ACCION REALIZADA EN LA PPI
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Copiar integro el comentario del CEIM.
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Breve descripcion del cambio realizado o
justificacién del cambio realizado.

El sistema electromecanico se usara

para desplazar probetas, considerar eso
en la redaccion del titulo y los objetivos.

Se incorpora en el titulo, “Disefio,
construccion y evaluacion de un sistema
electromecéanico para desplazar probetas
0 muestras metéalicas a un horno vertical”.

Metalicas.

Se puso el acento correspondiente,
“‘metalicas”.

Se elimin6 el texto tachado.

Mejorar la redaccién, siete renglones en

un solo parrafo.

Se cambio la redaccion a dos parrafos.

“El proyecto a realizar consiste en el
disefio y construcciéon, de un sistema
electromecanico, que realice el
desplazamiento de probetas o muestras
metélicas mediante movimiento rotacional
y vertical independiente, el cual se basara
en el principio de un robot industrial.

Con dicho sistema se podran realizar
practicas de galvanizado de forma
controlada y segura, con el fin de evitar
accidentes al tomar de forma directa las
muestras metalicas del horno vertical
marca Lindberg, el cual se encuentra en el
Area de Ciencia de Materiales de la
Universidad Auténoma  Metropolitana
Unidad Azcapotzalco. Los gastos de este
proyecto serdn cubiertos por los
asesores’.

realizar el.

Se cambiod la redaccion por, “se realiza
mediante”.

¢Qué relacién tiene un robot con
propuesta de Proyecto?

la

Se cambid la redaccion por, “El proyecto a
realizar consiste en el disefio vy
construccion, de un sistema
electromecanico, que realice el
desplazamiento de probetas o muestras
metdalicas mediante movimiento rotacional
y vertical independiente, el cual se basara
en el principio de un robot industrial”.

¢ Ya existe el crisol?

Se complementa con la informacién, “un
horno vertical marca lindberg, que se
encuentra en el Area de Ciencia de
Materiales de la Universidad Auténoma
Metropolitana Unidad Azcapotzalco”.

Colocar una declaracion que explique

quién absorberd los gastos de
construccion.

la

Se complementa la informacién con, “Los
gastos de este proyecto seran cubiertos
por los asesores’.




Presento. Se puso el acento correspondiente,
“‘presentd’.
de. Se completo la palabra, “del”.

Andlisis de que.

Se cambid la redaccién por, “el analisis de
fuerzas que actillan en el sistema”.

Se cambid la redaccién por, “realice”.

Realiza.
Evitar la. Se cambid la redaccién por, “y evitar 1a”.
El sistema. Se elimina el texto, “el sistema se puede

emplear en otros procesos”.

Uso incorrecto de la vifieta.

Se elimina la vineta, “Disefio, construccion
y evaluacion de un sistema
electromecanico para desplazar probetas
0 muestras metalicas a un horno vertical”.

No se observa el alcance del disefio que
se propone realizar, ¢ qué sera lo que se
va a disefiar?, ¢ cudles seran los criterios
de disefio? ¢qué sistemas o
componentes estaran involucrados?
¢qué analisis se realizaran?

Se redactan nuevos obijetivos particulares,
1. Disefiar un sistema
electromecanico considerando que
rote de 0 a 180° y se desplace
linealmente hasta 700 mm en el eje

Z.

2. Construir el sistema
electromecéanico para la inmersion
de probetas o muestras metélicas
de acuerdo con el disefio
propuesto.

3. Simular el sistema
electromecanico en Inventor® para
determinar los tipos de materiales
a emplear.

4. Evaluar el correcto funcionamiento
del sistema electromecanico.

corregir la redaccion, la idea parece
inconclusa.

“

Se coloca punto en lugar de coma, “.”.

SEn qué eje?

Se completo la redaccién con, “0 a 180° en
el eje Z”.

¢En qué eje?

Se completo la redaccion con, “700 mm en
el eje Z".

Revisa la redaccion.

Se elimind el texto, “Altura vertical de 1000

mm

¢, Cuantos?

Dos motores de paso.

¢Ya se tiene elegida? ¢ qué lo sustenta?
¢ No se haran analisis al respecto?

Se elimind el texto, “Estructura, perfil de
aluminio estructural 20x40mm ”.

Lineamaintos.

Se corrige la palabra, “lineamientos”.

por obvia y necesaria, no deberia
mencionarse.

Se elimind el texto, “La norma oficial
mexicana para el dibujo se utilizara para la
elaboracion de planos. NOM-Z-68-1986
"Dibujo Técnico-Dimensiones y Formatos
de las Laminas de Dibujo” [8]”.




No se indica para qué UEA se solicita
autorizacion.

Se completo la redaccién con, “UEA para
la que se solicita autorizacion: Proyecto de
integracion en Ingenieria Mecanica I”.

Los verbos de las actividades van en
infinitivo.

Se corrigieron los verbos en infinitivo,
“Cotizar, comprar, elaborar, ensamblar y
entregar”.

no es congruente con el objetivo.

Se corrige la palabra por, “disefo”.

¢Cuél brazo? ¢Con base en qué
estudios o analisis?

Sin estudios de resistencia, ¢cOmo
garantizaran el éxito de esta propuesta?

Se redacta en una sola actividad, “Realizar
analisis de esfuerzos en el software
inventor”.

Actividades 3 y 4: Elaborar y entregar el
reporte final.

Se redacta en una sola actividad, “Elaborar
y entregar el reporte final”.

Respetar espacios.

Se dejan los espacios correspondientes,
“ANDI, 2017, ”.

Explicar donde se va a construir.

Se complementa con, “Universidad
Autébnoma Metropolitana, Unidad
Azcapotzalco taller de mecénica 2P y en
mi hogar”.
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